Przyjazny dla uzytkownika interfejs umozliwia integracje
robota z systemem wizyjnym i autonomicznie konfiguruje
mapowanie obiektow przy wykorzystaniu plikow CAD

« Zarzadzanie chwytakiem i punktami chwytania

+ Zarzadzanie robotami z bezkolizyjnymi trajektoriami

« Filtry oprogramowania do zarzgdzania powierzchniami
SM‘ART PICK'3D odbijajgcymi swiatto
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Twin Pick to oparty na chmurze symulator
bin-picking, ktory pozwala uzytkownikom

odtworzy¢ caly projekt, zaczynajac od pliku CAD,
rozmiaru pojemnika i zastosowanego robota.

Pozwala to na szybkie i wiarygodne testy wykonalnosci.

l TWIN PICK l

v
Zarzadzanie i projektowanie chwytakow Najbardziej krytyczne wymagajgce naprawy
Symulacja obiektéw losowo spadajacych przypadki zwigzane z konstrukcja chwytaka
do kosza i pozycjonowaniem pojemnika
Symulacja kinematyki robota Dtugie czasy konfiguracji
Petna kontrola kolizji miedzy produktami, robotem, Wyzsze koszty zarzadzania

chwytakiem i pojemnikiem
Narzedzie do eksportu wideo

Dzieki technologii opartej na chmurze mozesz przeprowadzac szeroko zakrojone testy przy uzyciu naszych
serwerdw, zachowujac jednoczesnie wolne systemy. Na przyktad: mozesz symulowac kilka scenariuszy
bin-picking, jednoczesnie wytgczajgc komputer i wznawiajac prace, gdy mozesz ponownie sie zalogowac.
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AUTONOMICZNIE

Kompaktowe i elastyczne Zapewniamy wszystkie narzedzia Przyspiesz testy wykonalnosci Zoptymalizuj swoj zwrot
rozwigzanie. Mozesz potrzebne do samodzielnego dziatania: i wyeliminuj niedogodnosci z inwestyc;ji: EyeT+ Pick LT to system wizyjny 3D oparty EyeT+ Pick ZV to system wizyjny 3D, ktéry
zainstalowa¢ system podczas instalacj: na triangulacji podwadjnego lasera. integrujemy z robotem bez ograniczania jego

bez zmiany linii produkcyjnej ® Bedziesz mogt konfigurowaé nowe e Zoptymalizuj proces, korzystajgc zasiegow w obszarze jego pracy. System dziata
produkty bez dodatkowych kosztow o Skré¢ czas instalacji dzieki naszemu  z naszego Digital Twin bin-picking Urzadzenie LT-20 integruje czujnik zdoln nawet z najmniejszymi co-botami.
e Baza wiedzy i samouczki online Digital Twin do bin-picking ® Szybkie czasy cyklu dzieki naszym osiggniecia 350 akwizycji na sekunde '

e Kursy szkoleniowe dotyczace e Jednostki demonstracyjne algorytmom predykcyjnym W petnvm formacie Poza tvm. ze iest on wviatkowo lekki i kompaktow
zarzadzania Twoimi systemami dostepne sg do szybkiego ® Zwieksz 0gdlng wydajnos¢ swojej peiny - ym, z€ ] ‘YJa . p. . Y.
to system ten wykonuje bardzo szybkie akwizycje

DWIE SERIE MODELI - o :DZILL:;C”Z;Sg%gecsizgfnn;a nstalac z niewielkim wptywem na czas cyklu.
DO ZASTOSOWANIA PRZY ROZNYCH b e mieiecy
WERSJACH APLIKACJI BIN PICKING

KARTA TECHNICZNA

Nie musisz juz zmienia¢
elementéw mechanicznych
podczas zmiany produktu,

system ten zrobi to za ciebie.

Operator nie jest juz wiecej
poddawany ciezkiej pracy,
ale koncentruje sie na
poprawie wydajnosci linii
i jej prawidtowej obstudze.
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FAQ

Czy obstugiwane jest pobieranie z wielu pojemnikow?
Tak, nasz EyeT+ Pick ZV zostat specjalnie opracowany pod katem tego typu przypadkow

Jakie marki robotow wspierasz? ROZMIAR KOSZA 600x400 mm wysoko$¢ 300

Kuka, ABB, Fanuc, Yaskawa, Kawasaki, UR, Doosan, Comau, Staubli. Lista powieksza sie z dnia na dzien, mozemy réwniez
dodawac roboty na konkretne zapytania

Seria EYET+ PICK LT

. . . Odlegtosc robocza (nad koszem - mm) 900 600
Zamocowana nad kontenerem A co z objetymi obszarami? | | Rozdzielczos¢ przestrzenna nm)  0,20-0,26 0.32-0.5
Poczawszy od mniejszych konteneréw do 1200mm x 800mm x 1000mm, a nawet wiekszych w przypadku specjalnych Spos6b montaz Przvtwierdzon Na robocie
projektéw niestandardowych P ) y y
Czy dostepny jest kod robota? -
Tak, rowniez dla gtownych marek robotow i sterownikow PLC ROZMIAR KOSZA 800x600 mm wysokos¢ 600
SMART PICK 3D SOLID
Jak komunikowac¢ sig z robotem? -
TCP/IP, przemystowe magistrale (Devicenet, Profibus, CANOpen, EthernetIP, EtherCAT, Profinet), Siemens S7, ROS Odlegtosc robocza (nad koszem - mm) 1000 900
Rozdzielczos¢ przestrzenna (mm) 0,35-0,56 0,51-0,84
A co z konserwacja? Spos6b montazu Przytwierdzony Na robocie
Nie ma potrzeby planowej konserwacji, dostarczony system jest wstepnie skalibrowany
| Jak przeprowadzic¢ test wykonalnosci? ‘s
\ % / Mozesz uzy¢ naszego cyfrowego oprogramowania do bin-pickingu: Twin Pick. Mozesz symulowac projekty i eksportowacé filmy, ROZMIAR KOSZA 1200x800 mm WySOKOSC 1000
/ aby pokazac je klientowi. Skontaktuj sie z nami, aby uzyskac bezptatne demo

Odlegtosc¢ robocza (nad koszem - mmy) 1300
Rozdzielczos¢ przestrzenna (mm) 0,43-0,80
Spos6b montazu Przytwierdzony

Czy jest mozliwe przeprowadzenie bardzo doktadnego testu funkcjonalnosci maszyny?
Tak, korzystajac z naszego dodatkowego modutu wizyjnego Visual Align.

Seria EYET+ PICK ZV
SMART PICK 3D SOLID na-Robocie

UWAGA: UWAGA: Standardowe modele LT, mozliwo$¢é dostosowania. ZV jest zalecany w scenariuszach
z wieloma pojemnikami, poniewaz jest zamocowany na robocie. Wytrzymate wersje dostepne rowniez
na zyczenie.
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