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FANUC {RVision — Das integrierte
Bildverarbeitungssystem



FANUC Robot Vision — Historie

1984: FANUC beginnt mit der Entwicklung PC .'“"!i'?':,. R;30iA integrated
basierter Vision-Systeme ntearated Robot Vision System

2006: iRVision, das erste vollintegrierte Vision
System, setzt neue Mal3stabe

2013: Der 3D Area Sensor eroffnet neue

Moglichkeiten beim Griff in die Kiste NEUE FANUC

STEUERUNG

R-30iB Plus

2019: Die R30iBPIlus Steuerung wird
veroffentlicht

2020: Die neuen 3D Vision Sensoren erweitern
die Mdglichkeiten bei der 3D Bildverarbeitung

N hardmare
o rocuised 1o 08t Lp the vikon
provern

2020: Erstmalige Nutzung von kunstlicher
Intelligenz

* lloT bereit



Technische Daten

iRVision ist vollstandig integriert in der Roboter Hard- und
Software:

» Bildauswertung auf der Roboter-CPU
Standard: CoaxPress Interface fur einfachen Kabelaufbau

Coa/‘ZPress®
Alternativ GIgE Interface fur ausgewahlte Basler Kameras verfugbar

: 5 o
Kamera bzw. 3D Sensor kann sowohl statisch als auch am Roboter GlG —
—

montiert werden

V I I N
Farb-Kamera verflgbar s 10

Bis zu 27 Kameras an einem Controller mdglich

Offset Informationen konnen an mehrere Roboter verteilt werden l

Weltweit gleiche Spezifikation: Ein Ansprechpartner fir den Support S \OEea

No. 00000785

Diverse Funktionen fir unterschiedlichste Aufgaben _ )




Programmstruktur

Jeder FANUC Robotercontroller ist flr die Nutzung von iRVision vorbereitet.

Einfache, klare Instruktionen, integriert in die Roboterprogrammierung

Vorgefertigte Softwaretools fur die unterschiedlichsten Bildverarbeitungsaufgaben
Direkt integrierte Hilfetexte und Bilder

Create new vision tool

Name* |GPM Locator Tool 2 | The name must be 34 characters or less.

Type | GPM Locator Tool

GPM Locator Tool detects the same pattern as a model pattern taught in advance and

Y Position Locator
outputs its location.

B GPM Locator Tool
&4 Blob Locator Tool
«* CSM Locator Tool
W= Edge Pair Locator Tool

gy Line Locator Tool

E': R30iBPlus Vizion Testzelle - Robot Controller1

¥ Inspection, Measurement

|dh, Histogram Tool

Edge Histogram Tool 1jo

IRVISION_BEISPIEL

¥ Calculation, Logic

ﬁ Conditional Execution Tool
: !Kemeraposition anfahren

= 2:L @P[1] 1000mm/sec FINE
Count Tool 3=

E Measurement Output Tool

>

@ Arithmetic Calculation Tool 4: !Bildaufnahme
Geometric Calculation Tool 3: VISION RUM_FIND 'BEISFIELFROZESS'
L H
Ik Statistics Calculation Tool 7: !Offsetdaten berechnen
{’) Position Calculation Tool v 8: WVISION GET_OFFSET 'BEISFIELPROZESS' WR[1] JMP LBL[9939]
. 9:

10: !Zielposition anfahren
11:L @P[2] 500mm/sec FINE VOFFSET,VR[1]
6 12:




Varianten

» 2D [/ 2¥%.D Vision ermittelt und kompensiert X,Y,(Z),R




2D Kameras

Kowa SC130EF2/ SC130EF2C FANUC Camera Package Basler GigE Kameras

Standardkameras > Kamera, Gehduse und
Beleuchtung in einer kompakten
Einheit

Optional, wenn ein GigE

CoaxPress Interface Interface erwunscht ist

Verkabelung mit Standard

Auflosung 1,3MP, einstellbar Ethernet Kabeln

Beleuchtung direkt Gber
Graustufen oder Farbkamera CoaXPress angesteuvert, kein

susétzliches Kabel Spannungsversorgung per PoE

oder separat moglich




2D = Vision /2 ¥ D - Vision

» 2D-Vision erfasst die zweidimensionale Position der Teile (X,Y,R) und
korrigiert automatisch die Roboterposition

= Single View fir die Erkennung mit einem Bild

= Multi View fir die Erkennung mit mehreren Bilder, die dann zu
einem Gesamtoffset verrechnet werden

» Anwendungen: Bei Teilen, die auf einer festen Ebene (Tisch,
Forderband etc.) liegen (2D Bauteilerkennung)

» 2% D-Vision erfasst neben der zweidimensionale Position auch den
Abstand der Teile zur Kamera (Z) tber die Skalierung — Ein naher an der
Kamera liegendes Bauteil erscheint im Bild groR3er, ein weiter weg
liegendes Bauteil kleiner.

» Anwendungen: ldeal flr lagenweise gestapelte Teile
(Depalletierung)




Varianten

» 2D/ 3D iRPickTool
Fur auf einem Band liegende, bewegte Teile und Aufnahmen / Abgaben
ohne Stillstand
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iRPickTool

Kamera wird aul3erhalb des Roboterbereichs fest montiert, Erkennung der Bauteile erfolgt ohne Zeitverlust

Erkannte Teile werden Uber einen am Band montierten Inkrementalgeber verfolgt und automatisch einem
Roboter zugewiesen

Arbeitsbereiche der Roboter kdnnen frei definiert werden innerhalb des Arbeitsbereichs synchronisiert sich der
Roboter auf die Bandbewegung und nimmt die Teile ohne Stillstand auf

Die Ablage der Teile kann in feste Positionen oder ebenfalls in der
Bewegung erfolgen

Conveyor Controller | Controller Controller

e ; RVision

]
. Personal computer

..............

Ethernet

n Line Tracking Interface board Pulsecoder cable



Varianten

» 3D Vision Sensoren
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3D Vision Sensoren

3DV/400

Stereo Vision 3D Sensor mit
strukturiertem Licht

Auflosung ca. 1100x950 3D Punkte,
einstellbar

Beleuchtung direkt Gber
CoaXPress angesteuvert, kein
zusdtzliches Kabel

>

3DV/600

FANUC 3D Vision Sensor
3DV/600

Technisch baugleich zum 3DV/400,
jedoch anderes Sichifeld und

anderer Arbeitsabstand

3DV/1600

GroBerer Sensor fur gro3e
Sichifelder

Verkabelung uber CoaxPress und
eine zusatzliche
Spannungsversorgung

Auflosung bis 5SMP moglich, fir
R30iBPlus aber auf 2,5MP
beschrankt




3D Vision Sensoren

LN
55x70 FOV
83x92 31 Br—170x70mm
@ 3DV/200

S FOV
123x123 200x150mm

o

(9)]
219x198 ™

3DV/400

>Stereo Vision 3D

Sensor mit
strukturiertem Licht

> Auflosung ca.
1100x950 3D Punkte,
einstellbar

> Beleuchtung direkt
Uber CoaXPress
angesteuvert, kein
zusatzliches Kabel

3DV/600

»>Technisch
baugleich zum
3DV/400, jedoch
anderes Sichifeld

und anderer
Arbeitsabstand

3DV/1600

»>GroBerer Sensor fiur
groBe Sichifelder

»>Verkabelung iber
CoaxPress und eine
zusatzliche
Spannungsversorgun
g

> Auflosung 2,5MP




3 D VI S i 0 n Sen S O r LED light Cameral Projector Camera2 3D-Vision Sensor

3DV/400 und 3DV/600 f
[* ] \5_ Camera Cable

Kompaktes Design, statisch oder am Roboter montiert
nutzbar

Komplette Ansteuerung Uber ein Coax Kabel

Nutzbar als reine 2D Kameraq, reiner 3D Sensor oder in
Kombination (Hybride Erkennung)

Auflosung: 1104x950 Pixel (2D und 3D)
Schnelle Bildaufnahme

Schutzart IP67, damit auch in schwierigen Umgebungen
einsetzbar

MaBe und Gewicht: 154x116x51 mm, 1,1 kg



Kompaktes Design, statisch oder am Roboter montiert

3D Vision Sensor (3DV/1600) | nuibar

Ansteuerung Uber 1x Coax Kabel und 1x Power Kabel

Nutzbar als reine 2D Kamera, reiner 3D Sensor oder in
Kombination (Hybride Erkennung)

Auflosung: 2274 x 1990 Pixel (2D und 3D)
Schnelle Bildaufnahme

Schutzart IP67, damit auch in schwierigen
Umgebungen einsetzbar

MaBe und Gewicht: ca. 250x200x85 mm, 3,2 kg

Origin (Positioning Pin)

g .- : : : ' FOVis tentative and FOV- of product
3D Vision Sensor F/ L e R 3DVAL600 is not-square. 1100-mm- -
i e : : : and 2700 mm are the length of the short
. i = . : -1500 : side. The length of the long side may
e — : : : be'changed. :

& \l;-. Camera Cable

_____

2700 x 2700 | /

# Die Tiefengenauigkeit hdngt vom Werkstilick und den verwendeten Erkennungstools ab. =
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3D Sensoren: Sichtfelder

3DV/400*

Ausgangspunkt Ausgangspunkt

262 x 268 499 x 575

Sichtfeld

459 x 526 697 x 804

*Alle Abmessungen in mm.

3DV/600*

Sichtfeld

NEU
3DV/1600*

Ausgangspunkt

1299 x 1223

3257 x 2842




Varianten

» Bin Picking / Griff in die Kiste
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Bin Picking / Griff in die Kiste

Komplettes Softwarepaket mit vorgefertigten Programmen verfligbar — Alles aus einer Hand
Verschiedene Prozesstypen und Erkennungstools ermdglichen die Teileerkennung fur verschiedenste Bauteile

Automatische Kollisionsvermeidung zwischen Werkzeug und Kistenrand beim Bin Picking
Part List Manager erkennt Fehlversuche / Verwaltet eine Blacklist

Data Management

— T Parts List -
Vision Process A /l/y PUSH part data > j 2.POP
Part Data =
. topartlist
+ _—

0
- Part ID:1
O/p IMSEARCH L Status: Awaiting —PICK Success]
< ! _O Pop: TRUE
o 7%GETPICKPOS IMPDF Add to Part List:1
. Priority:100.0 __
Vision Process B <3.Get PICiz\\ IMSETSTAT ws|:rt,yRe5u|;; (+)
2 osition — o
oA _position D -5 CONDITION

B PartDat2

\ PICK Position - Type Interference Avoldance [EJ
4 O gal‘l IDi . Utool Mumber ot Selected [EJ

PLatulszAngémng Check Mode Check Objects until Interference Check Fails n
Vision Process C Add to Par List 2
Priority: 90.0 ~ Search Pos. Inside o
— Vision Result: (+ ) A Nene
a - I -axis And [
> e .;ng: Between Z-axis An 500
~l ( ) Part Data3 Prior Position Minimum trans. [l Trained Position [Ell
- - PartID: 3
Reference PICK position (Vision Process A)| — PICK Success Status: Awaiting Enable Minimum Maximum
Reference PICK position (Vision Process B) zgz:tz?:'l_aiEList' 2 _ ::

Vision Result: {+

Reference PICK position (Vision Process C)| _l Priority: 756.0

Vg <X

,J "

m, Set status to
part data

Time Out 1000.0) ms
19




Varianten

» Applikationsspezifische Funktionen
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Applikationsspezifische Funktionen

» Weld Tip Inspection / Torch Mate:
Automatische Prufung / Korrektur einer Schweil3zange oder eines Schweil3brenners
> Vision Mastering:
Das Vision System wird dazu benutzt, die Achsen 2-5 des Roboters zu Mastern oder zu Remastern
(z.B. nach Motoren- und/oder Getriebetausch ). Das System liefert eine neue Masterung fiir den Roboter
» 3D Tri View:
Mehrere 2D Bilder werden zu einer 3D Kompensation verrechnet. Dabei kénnen sowohl statisch
montierte als auch robotermontierte Kameras genutzt werden.




Varianten

» Qualitatsprufung
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Qualitatsprufung

> Fur die Prufung von Merkmalen auf Bauteilen (z.B. Gewinde vorhanden, Bauteil gesteckt)
» Spezielle Tools fur die Oberflacheninspektion

» Snap in Motion erméglicht Produktkontrollen wahrend der Roboterbewegung

Detectable Flaws n

Snapped Image Mater Image

Smudge Dents and Scratches Processed Image

IRVision
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Al (Artificial Intelligence) Error Proofing

A\

» Ermdglicht einfache Aufgaben zur Qualitatsprifung mit minimalem Einrichtaufwand

» Mehrere Gut / Schlecht Bilder der Bauteile werden geladen und ermdglichen die automatische Festlegung aller Parameter

» Keine zusatzliche Hardware notwendig

Ablauf: Beispielanwendungen:

Learning the criteria
automatically

PASS FAIL ,:i)
Present X Absent _

Only register PASS or FAIL

T = 72

Presence of Electrical Part

Presence of Back Nut

LA e e

»
A
| A\ Y

' Robot
Robust method against Controller

environmental changes

0 Presence of Hole Front/back of Grease Seal
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Beispielvideos: Qualitatsprifung




Roboguide — Die FANUC Simulationssoftware

» Die Simulationssoftware ROBOGUIDE unterstitzt iRVision. Machbarkeitsstudien, ‘ Cr—Ca
Programmierung und die Suche moglicher Probleme kénnen im Vorfeld ausgeflhrt /1 Akl
werden. /| S

» Komplettes System Setup & Check kann offline durchgefihrt werden
» 3D-CAD Daten der Bauteile konnen in ROBOGUIDE importiert werden

» 2D, 3DL und 3D Area Sensor System wird virtuell unterstitzt
» 2D GIgE Kamera wird untersttitzt
> iRPickPRO flr Anlagenkonzept bei bewegten Teilen

nee0 B QAAQ S 7§ s Hm b
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We reserve the right to make
technical changes without prior
announcement. All rights reserved.

© 2016 FANUC Europe Corporation WWW.fanUC.eU




