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Autonomous robotic system for thermo-graphic detection of cracks
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Autonomous robotic system for thermo-

Wyniki w skrocie

Roboty do automatyzacji wykrywania pekniec¢

Wykrywanie peknie¢ w ztozonych czesciach byto tej pory wykonywane recznie przy
pomocy defektoskopii magnetycznoproszkowej. W ramach projektu finansowanego
ze srodkow UE potgczono elementy robotyki i termografii, aby zastgpi€ te stosowang
od dekady metode.
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W ramach finansowanego ze srodkow UE
projektu THERMOBOT (4 (Autonomous
robotic system for thermo-graphic detection of
cracks) naukowcy opracowali nowy
zautomatyzowany proces kontroli
wykorzystujgcy termografie do wykrywania
peknigc.

© Thinkstock Technologia THERMOBOT polega na
wykorzystaniu autonomicznego robota do
kontroli w celu wykrycia i sklasyfikowania
peknieé. Uktad grzewczy wytwarza przeptyw ciepta na badanej czesci. Pekniecia sg
widoczne w postaci znacznego zaktdcenia ciggu przeptywu ciepta. Robot skanuje
catg cze$C przy pomocy kamery cieplnej, ktéra umozliwia analize zmian w
przeptywie ciepta powigzanych z defektami materiatu.

Przeprowadzone eksperymenty umozliwity zoptymalizowanie procesu
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https://cordis.europa.eu/pl
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https://cordis.europa.eu/domain-of-application/industrial-technologies/pl
http://thermobot.eu/

termograficznego, co pozwolito na opracowanie modelowego procesu
uwzgledniajacego czesci o ztozonej geometrii, struktury o niejednolitej powierzchni i
rézne materiaty. Model procesu umozliwia wygenerowanie sekwencji pozycji, ktéra
pokrywa wszystkie istotne obszary danej czesci.

Modut planowania automatycznego ruchu wykorzystuje te pozycje, aby
wygenerowacé $ciezke kontroli dla robota na podstawie tréjwymiarowych danych
projektowych wspomaganych komputerowo. Oprogramowanie umozliwia
sprawdzenie, czy robot moze pokonaé opracowang sciezke z uwzglednieniem
przegubdw i ruchdéw robota oraz potencjalnych przeszkdd. Kamera na podczerwien
umozliwia przesytanie obrazéw do oprogramowania do analizy cieplnej obrazu w
celu wykrycia peknie¢, zaakceptowania lub odrzucenia danej czesci oraz oceny
wydajnosci.

Aby oceni¢ mozliwosci w zakresie kontroli cze$ci o ztozonej geometrii, partnerzy
projektu opracowali dwa demonstratory. Pierwszy z nich, wykorzystujgcy termografie
laserowg, sprawdzat metalowy wat korbowy, a drugi — boczne ostony
samochodowe wykonane z wtdkna weglowego przy pomocy termografii btyskowe;.

Rozwigzanie THERMOBOT umozliwia ograniczenie kosztéw o niemal 90% w
poréwnaniu do defektoskopii magnetycznej proszkowej. Ponadto ten autonomiczny

system mozna dostosowac do roznych czesci w bardzo krétkim czasie, poniewaz nie
wymaga on skomplikowanego recznego programowania.

Stowa kluczowe

Roboty termografia autonomiczna kontrola

analiza obrazu

Znajdz inne artykuty w tej samej dziedzinie zastosowania
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Drony, smartfony i rozwigzania oparte na chmurze wspierajg proces
podejmowania inteligentnych decyzji budowlanych

Nowa architektura zwieksza wydajnos$¢ energetyczng i wydajnosé
pasma na potrzeby bezprzewodowej komunikacji w ramach Internetu
rzeczy

Inteligentne rozwigzanie przechytrzy cyberprzestepcow

B " Nowe procesy usprawniajg naprawe uszkodzonych platowcow z
| materiatow kompozytowych

2Czerwca 2020 o Ty

Informacje na temat projektu

ThermoBot Finansowanie w ramach
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https://cordis.europa.eu/article/id/397824-drones-smartphones-and-cloud-technologies-support-smart-construction-decisions/pl
https://cordis.europa.eu/article/id/238954-novel-architecture-boosts-energy-and-spectrum-efficiency-for-internet-of-things-wireless-comm/pl
https://cordis.europa.eu/article/id/234880-smart-solution-to-outsmart-cyberthreats/pl
https://cordis.europa.eu/article/id/418244-new-processes-help-repair-damaged-composite-airframes/pl
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