Praxisbeispiel Kunstliche Intelligenz

Titel:

Identifikation von Leiterplatten mit Kl

Art:

Vision-System mit K

Unternehmen / Institution:

Bitmotec GmbH

Dauer:

Beginn:  01.01.2020
Ende: 31.12.2022

Ausgangssituation /
Problembeschreibung:

Eine Fertigung von Leiterplatten mit hoher Variantenvielfalt
sorgt fir eine Komplexitat, die mit aktuellen
Handhabungslésungen und ihren starren Programmen nur
mit viel Aufwand Idsbar ist.

Gesamtziel:

Mithilfe einer 3D-Kamera und einer Kl werden Variante und
Position der Leiterplatte im jeweiligen Transportbehalter
bestimmt, wodurch Greifpunkte fiir einen Roboter errechnet
werden konnen.

Beschreibung:

Fir die Identifikation der Leiterplattenvariante und -position
werden Bilder einer 3D-Kamera an die loT-Edge-Plattform
BITMOTECOsystem gesendet, auf der die angelernte Kl in
der Fertigung on-the-edge ausgefihrt wird. Die Kl identifiziert
Variante und Position der Leiterplatte und liefert damit die
Basis zur Berechnung der Greifpunkte fur den Roboter.
Mithilfe von Datenbankinformationen Uber die
variantenspezifischen Greifpunkte kbnnen dem Roboter alle
notwendigen Informationen fur einen automatisierten

Vision:

Mit der entwickelten Kl wird es zukilinftig moglich sein,
heutige und kommende Varianten ohne weiteren
Entwicklungsaufwand mit der vorhandenen
Automatisierungslésung zu handhaben. Damit kann sich ein
Handhabungssystem sehr einfach an zukiinftige
Prozessanforderungen aufgrund der neuen Varianten
anpassen.

Budget und Finanzierung:

Weitere Informationen /
Ansprechpartner/in:

Jonas von Fintel, product@bitmotec.com
Produktmanager der Bitmotec GmbH
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