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GREIFPLANUNG -

WIR ENTWICKELN GREIFLOSUNGEN

FUR ROBOTER

Die Handhabung von Werksttcken ist

eine zentrale Aufgabe bei industriellen
Anwendungen. Die Herausforderungen
werden jedoch oft unterschétzt und die
Vielzahl an Werkstlicken erfordert oft
individuelle Greiflésungen. Konstruktion
und Programmierung sind komplexe
Aufgaben, wenn es um die Entwicklung
spezifischer Hochleistungsgreiflésungen
geht. Insbesondere fir ungeordnet ge-
lagerte Werkstlicke muUssen Objektposition,
Greifpunkt und Robotertrajektorien adaptiv
auf der Basis sensorischer Daten bestimmt
und ausgewertet werden. Darlber hinaus
ist eine maBgeschneiderte mechanische
Konstruktion des Greifers grundlegend fur
eine gute Greifleistung. Zunachst sollte die
Eignung des Greiferdesigns fiir ein Objekt
mittels Simulation bewertet werden, um
es vor der Realisierung zu optimieren. Das
Fraunhofer IPA bietet eine umfassende und
einfach zu bedienende Softwarelsung, die
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diese Herausforderungen und Anforderun-
gen fUr Greifaufgaben bewaltigt.

Das Fraunhofer IPA bietet sowohl modell-
basierte als auch modellfreie Greiflosungen.
Die modellbasierte Greiflésung verwendet
3D-Sensordaten zur Lokalisierung der Werk-
stlicke auf der Grundlage eines CAD-Modells
des Werkstlcks. Da nur die Lokalisierung zum
Greifen des Objekts nicht gentigt, findet die
Software auch den optimalen Greifpunkt und
einen kollisionsfreien Weg zum Aufnehmen
des Objekts. Die modellfreie Greiflésung
schatzt den optimalen Greifpunkt direkt
anhand von 3D-Sensordaten, ohne einzelne
Objekte zu lokalisieren, und berechnet online
eine kollisionsfreie Trajektorie zum Greifen
des Objekts. Unsere Algorithmen stellen
sicher, dass Objekte auch aus schwierigen
Positionen wie vom Boden des Behalters
oder nahe der Behalterwande zuverlassig
und ohne Kollisionen aufgenommen werden
konnen. Beide Losungen sind leicht fir neue
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Teile implementierbar und erfordern keine
besonderen Kenntnisse vom Betreiber.

Dem Roboter beizubringen, wie er neue
Objekte greifen soll, kann zeitraubend sein,
da der Nutzer das Objekt wiederholt scan-
nen und die Parameter der Objekterken-
nung anpassen muss. Unsere Algorithmen
fir Maschinelles Lernen machen den Ein-
lernprozess so effizient, dass die korrekte
Lokalisierung von Objekten mit minimalen
Nutzereingaben leicht erreicht wird. Der
Nutzer muss lediglich ein CAD-Modell la-
den, das dann automatisch analysiert wird,
um optimale Parameter zur Erkennung der
Objektposition zu berechnen.

Fir modellbasierte Greifanwendungen
mUssen geeignete Greifpunkte vordefiniert
werden. Diese Greifpunkte werden meist
manuell Gber eine 3D-Visualisierung defi-
niert. Unsere Software bietet den Nutzern
eine komfortable und flexible Loésung, um
Greifpunkte mit nur einem Klick auto-
matisch zu generieren. Algorithmen fir
Maschinelles Lernen und Bildverarbeitung
erzeugen und priorisieren Greifpunkte
automatisch anhand von CAD-Modellen
von Objekt und Greifer. Diese zusatzliche
Funktion macht die Anwendung der
Software fir alle Arten von Vakuum-
oder mechanischen Greifern einfach.

Manche Anwendungen bendtigen
verschiedene Greifer oder sogar unter-

schiedliche Greifprinzipien. Anstatt den
Nutzer entscheiden zu lassen, welcher
Greifer fir ein bestimmtes Objekt am
besten geeignet ist, berlcksichtigt unsere
Software Objektmerkmale wie Form, Ge-
wicht oder Oberflachenbeschaffenheit.
Wahrend der Erzeugung von Greifpunkten
flr ein Werkstlck wird auch der beste
Greifer empfohlen. Dies geschieht durch
die Analyse des CAD-Modells des Objekts
und verschiedener Greifermodelle. Auch
hierfir nutzen wir Maschinelles Lernen und
Bildverarbeitung.

Ferner bietet unsere Software ein Zusatz-
paket, in dem die Nutzer ihre Roboter-
anwendung simulieren und Probleme oder
Unzuldnglichkeiten analysieren kdnnen,
bevor das System realisiert wird. Zusammen
mit unserer Greifplanungssoftware hilft
die Simulation auch, Greiferdesigns zu ver-
gleichen und das beste fir die Anwendung
zu identifizieren.

Unser Softwarepaket erméglicht Ihnen,
Greifplanungsfunktionen einfach und
gunstig in lhre Systeme zu integrieren. DarU-
ber hinaus bieten wir fir die Konzeption
und Inbetriebnahme Ihres automatischen
Pick-and-Place-Systems folgende Dienst-
leistungen:

e Machbarkeitsstudien fir modellbasiertes
und modellfreies Greifen mit vielfaltiger
Hardware fir Ihre Objekte in unseren
Labors

¢ Machbarkeitsstudien fir Ihre Objekte
mittels Simulation

e Entwicklung des Layouts der Roboterzelle

e Auswahl geeigneter Sensoren und
Greiferdesigns

e Konfiguration und Inbetriebnahme der
Greifplanung

e Entwurf und Implementierung kompletter
Bin-Picking- und Handhabungslésungen

e Schulung von Entwicklern, Inbetrieb-
nehmern und Nutzern

¢ Kundenspezifische Modifikationen und
Erweiterungen der Software

Das Fraunhofer IPA verflgt Gber meh-
rere Testaufbauten von Industrie- und
Servicerobotern sowie Uber verschiedene
hochmoderne 3D-Sensoren und Greifer
zur Durchfihrung von Machbarkeits-
studien. Dadurch ist es méglich, sowohl
modellbasierte als auch modellfreie Greif-
systeme zu untersuchen.

Durch den Einsatz unserer Planungssoft-
ware wird lhr System kompakter und
effizienter. Unsere industrieerprobte Greif-
planungssoftware ermdglicht Ihnen die
Realisierung einer Vielzahl von Aufgaben
wie z. B. Bin Picking, Kitting-Anwendungen
oder Pick-and-Place-Systeme flr Lager-
hauser.

Aufnehmen von Blechteilen mit
einem flexiblen Greifer.

Kommissionierung von Einzel-
handelsobjekten mit einer mobilen
Plattform.

Automatische Generierung des

Greifpunktes fir einen flexiblen Greifer.



