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Wyniki w skrocie

W bezpiecznych rekach: inteligentne roboty
fachowo manipuluja miekkimi obiektami

Automatyzacja jest trudna w sektorach produkcyjnych pracujgcych z miekkimi
przedmiotami, takimi jak zywnos$¢, odziez i produkty medyczne. Wykorzystujac
postepy w zakresie detekcji, zespot finansowanego przez UE projektu SoftManBot
stworzyt adaptowalne rozwigzanie robotyczne.

By

TECHNOLOGIE

PRZEMYSLOWE

Podczas gdy istnieje wiele zrobotyzowanych
systemow produkcyjnych do pracy ze
sztywnymi obiektami, w przypadku materiatow
odksztatcalnych te mozliwosci sg ograniczone.
,Dostepne roboty wielopalczaste sg
przeznaczone do ograniczonych zastosowan i
borykajg sie z problemami z trwatoscia,
kosztami i obstugg”, mowi Youcef Mezouar,
koordynator finansowanego przez UE projektu
SoftManBot [4 (Advanced RoBOTic
Technology for Handling SOFT Materials in

MANufacturing Sectors).

Poniewaz roboty produkcyjne czasami wchodzg w fizyczng interakcje z ludzmi,
bezpieczenstwo poruszania sie ma nadrzedne znaczenie, co stanowi dodatkowe
wyzwanie. W ramach projektu SoftManBot opracowano zrobotyzowane rozwigzanie
oparte na sztucznej inteligencji, bazujgce na niestandardowych chwytakach i wielu
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czujnikach - dotyku, sity, zblizenia i wizji.

,Systemy percepcji i sterowania naszego robota nasladujg manualng zrecznosé
operatorow, zwiekszajac jakos¢ i wydajnos¢ produkciji. To cos wiecej niz tylko
osiggniecie techniczne, to zmiana paradygmatu”, wyjasnia Mohammad Alkhatib,
kierownik techniczny projektu.

Mimika do opanowania

Przeprowadzono cztery testy pilotazowe, aby zademonstrowaé dwa kluczowe
zadania produkcyjne.

Pierwszym z nich byto wydobywanie produktow z form. Podczas gdy wtryskiwanie
ptyndw do form w celu uformowania czesci sktadowych jest zwykle
zautomatyzowane, wydobywanie produktu wykonuje sie zazwyczaj reczne ze
wzgledu na wymagang do tego zrecznosé.

Drugim zadaniem byt montaz produktow wykonanych ze ztozonych elementow
wielomateriatowych o réznych wtasciwoéciach, w tym réznicach w sztywnosci,
kolorze, lepkosci, ksztatcie, wadze i teksturze. Wymaga to precyzyjnego
pozycjonowania, kontrolowanego odksztatcania i r6znych metod tgczenia
komponentow.

Rozwigzania SoftManBot dla pierwszego zadania zostaty zademonstrowane w
ramach pilotazu przeprowadzonego w Hiszpanii we wspotpracy z firmg Plastinher
Urban (4, ktdre polegato na wydobyciu podeszwy obuwia z formy, w ramach pilotazu
z wykorzystaniem odziezy sportowej we wspotpracy z firmg Decathlon (4 w Albanii
oraz w pilotazu dotyczacym produkcji opon we wspdétpracy z firma Michelin (4 we
Francji. Drugie zadanie zostato wykonane w ramach projektu pilotazowego wspadlnie
z firma Juema [4 (strona w jezyku hiszpanskim) w Hiszpanii, obejmujacego zaréwno
wydobycie z form, jak i montaz cze$ci zabawek.

, 1€ réznigce sie od siebie znaczaco projekty pilotazowe czerpaty od siebie
nawzajem, co pozwolito nam rozszerzy¢ mozliwosci naszych rozwigzan,
0szczedzajac czas i pienigdze”, dodaje Mezouar, dyrektor szkoty nauk
inzynieryjnych w Clermont Auvergne INP (4 (strona w jezyku francuskim), bedacej
gospodarzem projektu.

Toy story

Aby ztozy¢ lalke, poszczegdlne czesci sg zazwyczaj recznie wyciggane z form za
pomocg patyczkow i szczypiec. Czesci te sg nastepnie recznie dopasowywane do
siebie za pomocg wstepnie nawierconych otwordw i potgczen. Oba procesy
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wymagajg szybkich i bardzo zrecznych ruchdw.

Chcac odtworzy¢ te wydajnosc, zespdt projektu SoftManBot opracowat
zrobotyzowany system zdolny do szybkiego przetwarzania ilosci, kolorow i tekstur
czesci, wraz z dwoma specjalistycznymi chwytakami - pneumatycznym, zdolnym do
uzycia duzych sit do rozformowywania, i elektrycznym o duzym skoku do celéw
montazu.

Po przygotowaniu surowcow w celu uformowania wymaganych czesci, operatorzy
aktywowali roboty. Kamery poktadowe pomogty robotom wykry¢ formy, zanim
algorytmy okreslity najlepsze punkty chwytania. Nastepnie czujniki nacisku i dotyku
umozliwity robotom zastosowanie kontroli i sity potrzebnej do wydobycia czesci.

Podczas montazu roboty najpierw rozdzielity czesci, sledzac ich odksztatcenia
podczas przenoszenia, a hastepnie wybraty najlepsze punkty chwytania, aby ztozy¢
lalke, kierujac sie planami, czujnikami nacisku i dotyku oraz podejmujac decyzje w
oparciu o oprogramowanie.

»Wyniki byty imponujace, a nasz system robotyczny wykazat sie imponujgcg
zrecznoscia i spojnoscia. Srednio system wydobyt z form ponad 120 czesci (nogi,
gtowy itp.) ze skutecznoscig wynoszacag 96 % i z powodzeniem zmontowat ponad
40 kompletnych lalek”, wyjasnia Alkhatib.

Gra zespotowa nastawiona na cztowieka

Aby zadbac¢ o akceptacje, komfort i zaufanie operatoréw, zespdt projektu
SoftManBot uwzglednit ludzkie potrzeby w projekcie swojego rozwigzania. Podczas
gdy automatyzacja wymagajgcych fizycznie zadan juz pomaga zmniejszy¢ ryzyko
czestych urazdw, system zapewnia réwniez ergonomiczny pomiar zmeczenia i stresu
operatorow w czasie rzeczywistym. Ponadto algorytmy zarzgdzania zadaniami
obejmujg system wykrywania wizualnego, ktéry sledzi obecnos¢ ludzi, umozliwiajac
robotom dostosowanie ich ruchéw odpowiednio do wymagan.

,Na poczatku projektu mniej niz 40 % pracownikéw/operatordw, ktdrych
zapytaliSmy, poparto nasze propozycje, a wielu z nich obawiato sie utraty pracy. Po
zademonstrowaniu technologii i zapewnieniu szkolenia, odsetek ten wzrést do ponad
70 %, a operatorzy postrzegaja roboty bardziej jako asystentdéw”, zauwaza Mezouar.

W ramach projektu udostepniono juz wyniki badan w ponad 30 artykutach

naukowych (4, a takze planuje sie udostepnienie zestawu narzedzi naukowych
badaczom zainteresowanym manipulacjg miekkimi obiektami.

Stowa kluczowe
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SoftManBot robot produkcja tekstylia formy SI czujniki

Znajdz inne artykuly w tej samej dziedzinie zastosowania

Profilowanie funkcji komorek w celu oceny stabilnosci klonow w
bioreaktorach do produkc;ji lekdéw

Potgczenie druku 3D i czujnikow z my$lg o bezpieczniejszych i tanszych
lotach

30 Wrzesnia 2022 -I‘ ﬁa

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

29 Sierpnia 2018 BV ¥ty (§)
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Wielozadaniowe roboty pracuja ramie w ramie z pracownikami

26 Lutego 2019 E'_J -4 10
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