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Partenariat entre ImaginglLab et Alliance Vision

Un Historigue commun important
Les deux societes sont partenaires National Instruments

Des complementarités technologiques fortes

Alliance Vision met la technologie robotique
d'ImagingLab a la portée du marché francais :

Outils de développement

Formation
Etude, réalisation et suivi conjoints de projets clients
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Approche ImagingLab et Alliance Vision

Au centre du systeme : la vision

Le robot est une ressource pour la vision, et non l'inverse
Capacités du systeme accrues
Plus grande complexitée

Pilotage dynamigue du robot par l'intelligence vision
grace a une technologie déeveloppée en interne
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Hl Vision & Robotique : un marché en croissance
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Vision & Robotique : un marche en croissance

EEEEEEEEEEEEEEEE

Un marché industriel, mais aussi :

Domestique
Logistique

Espace

Surveillance & Slreté
Loisir & éducation

Militaire
— (@

MILLION ROBOTIC

. THE WORLD IN 28T U | S I D N S

A
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6 ! I' ROBOTS WERE IN OPERATION -
i=] WORLDWIDE IN 2887 THE STRATEGIC RESEARCH AGENDA

FOR ROBOTICS IN EUROPE, 87/2883
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Vision & Robotique : un marcheé en croissance ()

La vision etend sa présence D E N 5 0 ." E{E%"—{-%%Hl
dans le domaine de la

robotique. KUKA

Aujourd’hui seulement5 a

10 % des applications FA:ROBOT
robotiques utilisent la vision, FANUC
mais ces chiffres sont _

destinés a augmenter : IRessS ADD
35% en 2012 ,) REIS ROBOTICS "I'I'

Beaucoup de nouvelles
applications pour les robots,
surtout pour les charges

ade
legeres necessitant une oo m‘ MOTOMAN
grande preécision. TAUBLJ

Enfin, le nombre de robots en

Europe est en augmentation _
(+11 % en 2006) Kawasaki Robotics {USA), Inc.
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B Exemples d'applications industrielles
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Vision & Robotique : une integration etroite

Les applications robotiques sans vision peuvent étre gerées, selon les
cas, par une programmation relativement simple.

Par exemple, on peut programmer des applications directement avec
le boitier de commande manuel.

Quandil y a de la vision, la programmation devient plus complexe.
L’erreur serait de la considérer comme « accessoire ».

La vision et la robotique doivent étre développées et programmees
parallelement et, si possible, sous le méme environnement de
programmation.

Des mesures ‘in the loop’ peuvent aussi ajouter de la complexité a la
programmation (ex : position actuelle correlee avec mesures en temps
reel).
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Une application complexe : test de memoires DIMM
chez EEMS (ex Texas Instruments)

Test fonctionnel completement
automatisé de memoires DIMM

64 cartes meres interchangeables/
256 mémoires vives

2 bras robots travaillant sur un espace
de travail commun (gestion de non
collision)

Guidage automatique / auto-
apprentissage / camera embarquée

Temps de cycle du test compatible
avec la ligne de production

Projet repetitif
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‘Smart pick & place’ pour I'emballage cosmeétique

Prise rapide sur convoyeurs a
bande et positionnement
précis (< 0.1 mm)

Large panel de pieces
differentes en taille et forme
qui requiere un outil flexible
pour la configuration de la
vision (logiciel Chameleon™ )

Projet répétitif utilisant des
robots SCARA Denso (22
robots...)

Ce projet a permis le .
developpement de la |
bibliotheque LabVIEW pour -—-———-_SL 060,A;:& C P
les robots Denso (b-CAP) N -

Co-développe avec une
entreprise partenaire
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Courtesy of VETRACO
www.vetraco.com
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Chargement et assemblage flexibles
avec controle qualité

Une machine multi-station pour
I'assemblage de pieces multi-composants

‘Pick & place’ tres rapide avec 5 robots
SCARA a bras joints Mitsubishi guidés par
vision

Alimentation des différentes pieces par

5 tables vibrantes Anyfeed (Flexfactory)

Controle de gualité et controle
d’assemblage final
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EST Projet : enseignement de la vision et de la
robotique pour le Musée de la Science a Milan

Musée ‘Leonardoda Vinci’

Deux ‘machines’ sponsorisées par
National Instruments, Mitsubishi et
ImagingLab

|dentification de forme et couleur,
assemblage et desassemblage

Machines interactives

Prise en compte d’'un auditoire de
5a99 ans

Prise en compte pour la realisation
d’'un entretien et d'une

Two exibiths for the

e o In‘aginglabu e Science Museum
malntenance mlnlm ums WsimcRobo_Dcfs _g'[)a tnl"-Mllan,.Iialy
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Convoyeur ‘tracking’ pour I'emballage
pharmaceutique

Ligne double avec :

2 systemes de vision, 4 robots
Scara Denso et 2 robots
Fanuc

Large panel de pieces
differentes en taille, forme et
aspect : plastique courbe,
transparent, translucide...

Utilisation de nombreux
pattern Matching, multiples
prises de vue de I'objet
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Pourquoi les integrateurs utilisent differentes
marques de robots

Il'y a des standards pour les cameéras au niveau de la
communication / pilote logiciel :

standards analogiques : CCIR, RS170...
standards numeériques : IEEE 1394 Firewire, CameraLink, GigE...

Les robots de differentes marques ne sont pas tous programmes
avec le méme langage

Intégrateurs & utilisateurs finaux ont souvent besoin des differentes
marques de robots :

Caractéristigues et performances offertes

Choix imposé par le client final

Fonctionnellement, tous les robots sont similaires : on peut donc
développer un ‘niveau d’abstraction’ sous LabVIEW
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Comment traiter differentes marques de robots :
en développant un ‘niveau d’abstraction’

Une commande est généralement la méme quelle que soit la marque de robots

Une commande (ou programme) de haut niveau commune a ‘tous’ les robots
est traduite par un plug-in spécifique au robot

II Protocole robot de haut niveau LabVIEW

Protocole | Protocole Ji Protocole
Denso Mitsubishi Kuka

Robot Contréleur
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Integration vision & robotique : les points clées

Procédures de calibration pour le passage du référentiel en pixel au
reférentiel en mm

Calibration relative entre le robot et le reférentiel de la cameéra
Gestion de la production au niveau de la vision et du robot
Procédures de maintenance préventive, ordinaire et extraordinaire
Interface utilisateur et gestion des alarmes

Gestion des periphériques : bol vibrant, table viorante (AnyFeed),
convoyeurs...

Accessibilité de la machine pour les opérations de maintenance sur
place ou en télé-assistance

Communication avec I'unité de supervision (ex. cRIO /PLC/ ...)

Gestion des événements : ouverture des portes, arrét d'urgence et
redémarrage du cycle de production
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Vision, Robotique, Alimentation et IHM en LabVIEW

Diagramme simplifié d’une application complete

Sélection de I'algorithme pour la vision Contréle de qualité Coordonnées du point de prise

B ImagingLab VISION and ROBOTICS. vi Block Diagran: *
File Edit Wiew Project Operate Tools  Window Help

@] 0[] [2][25] fbal] o [ 130t Applcation ForN,_|~ ][~ [ [€5~]

EEX

Imaging
Lab

Wizion

robatics

4 eometric Paktern Matching "|

-

| Init camera *| JeFeeder type: 7| [opobot bvpe: *| ferotor oM v B | Image acquisition ] | f+Qualicy Contral = ler1ck =] lePLAC | Mator OFF | [ Close camera |
T | T 1 ! T T T 1
Imagi Imagi 5 Imagi [magi Imagi
> :EEF: :Eﬁf: g wigion|  [wisionHzcoordinate s | :E’g}g R'J?Ebng :EEF: L
Ji= -T°?5L TooL - dh - ool et o ool |

Miksubishi

| - FlexFactory - AnyFeed

' Conveyor bracking
Step conveyvor Kuka
Pallet Staubli

| :
| with Feeder managing )

, ........... W@

\

Type de charge Type du robot Gestion du systeme d’ali mentation flexible
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Bibliotheques robotiques ImagingLab

2] Functions % Saan:h_:l
Pragramming L4
R ¥

k]
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Skruckures Array Cluster, Class...

LabVIEW standard - w

functions palette

User libraries palette b

<{x] DEMSC - Robatics Library
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IL_Sentinelke... IL_wWagolibrary

ImagingLab Robotics Library

ImagingLab Robotics Library for DENSO - a8 8
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Main palette — Robotics Library for DENSO

Communication

Opening / Closing . .

Motor ON / OFF . .

Setup of executing speed

Actual position reading

jable
Errors reset . .

Variable Get / Set

Get robot status

Get task status

alliance
V1S101
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Robot Move

Motion to specified

lay]
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position soor Coord opr ot
Motion to a taught position . .
ApproaCh Depart Wit Arm
Depart . .
Motion stop Motion Skip  Interrupt

[m]
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= |
m

Wait for motion complete

Digital Input / Output

L
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i
[
|
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Get/ Set 1O lines
Get/ Set IO ports

o
o
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Tasks

Task start / stop
Task status

Task — low-level
management (executing
line, priority, cycle time, ...)

Parameters

Free access to parameters

Guided access to parameters:

Payload - mass
Payload - COG
Work area

Area / Work / Tool

START

et Properties

Makion Comp

STOP

‘W ait Task

Conversion

alliance
V1S101

etk Status

WMACIRE # W OIRE
Mation Lirmik ARES

UserExtension
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Exemples d’application

B DENSD_Simple_Pick&Place_Example.vi Front Panel
File Edit View Project Operate Tools Window Help | Browse ! Search_ |i EE | Double-click an example to open i, Information
M@ |®|ﬂ' | I A |'|‘ Eﬂ'i E'”ﬂ" =7} database A M =
Browse accarding to: 3 dil =
[nstructions O sk T ye—
- Before start this example please check the code in the block diagram and take care to f () ExpressWIDey
@ Direchary Structure |_ FieldPaint
- Set the robot coordinates for HOME, PICK and PLACE positions. [ file
Set the right IP address of the controller I 3 functionblocks
- . =4 s
Robot Coordinates Start Pos, Robat Coardinates HOME Robat Coordinates PIC Robat] IF?I?PFY]&ELWI%EUEE 1L Rob = -
.| o | — | o] — 23 Ex.3ubils :
L707m ¥ 0 " 0 v |D_ - E%wm;uﬂ 01 - DRL_Open_Clase vi H
WZ T |0—Z IU_ =) : : 02 - DRL_Raobot_Status_Check.vi E}
an T ID—RX ID_ ':“\',j—}, m“m 03 - DRL_Fobot_Chedk minilo, vi - m
ImRY D—Ry ID—Ry IU_ : _¢_ s 04 - DRL_Rlobot_M.otor_ON—OFF.w . m
- — &Y 05 - DRL_Simple_Pick&Place_Example.vi H:-E} e
I 176.573__|i g B ID 3 ID_ 06 - DRL_Sine_Trajectary_Example, vi =] =
|5 A u AT IU A IU_ ol m 07 - DRL_Teaching_Exarnple.vi 5 Reqiiremnents
wmw
Kl l Wisit LabWIEW Zane I (8 MAQ
|23 input
! DENSO_Simple_Pick&Place_Example.vi Block Diagram - ::2 nst
File Edit Wew Project Operate Tools ‘Window Help I:hndUdB et e 3 IEGHR,
1] © [l 1 2] ool [epepimon | ][5] S e
Robat Coordinates HOME Hardware !E MathScript
[N | Find hardware ~ | 3 MAY :
RO.;% Cosrdnates PLACE [ Limit resulks to hardware Add bo Favorites | ’ Setup. .. ] ’ Help ] ’ Close ]
Robot Coordinates PICK

fLMove P~
i @i -l
[+ Difaul

Robot Coordinates Start Pos.
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Aide en ligne :

W <

Mascondi Indietro Pagina iniziale

Sommario | |ndice | Cerca | Preferti

Stampa

= (3 sukvis
2] &iTasks STOP Managsr

9] check_RobSlave status

2] check_varistle

_2‘] Denzo - Communication Close
_z‘] Denzo - Communication Open
E| Denso - Ext Speed-Accel-Decel - Get_Set
E Denso - Port Close

E| Denso - Port Open

_1‘] Denso - Task Manager

2] Error_clesr

7] Gt Stop &1 Tasks status

7] Get_swto Enshle signsl

2] cet_tuto Mods

E Get_Deadman Switch status
E| Get_Emergency Stop

2] cet_Mode

_2‘] Get_Motion Comp

_z‘] Get_Protective Stop

7] Get_Robot dngle_J

2] Get_Robot in Operation

2] Get_Rakat Pastion_P

2] Get_Robot Status

2] Get_Robot STOP

7] Get_Robit Trans_T

z Get_Servo Status

2] Get_Task Cyele Time

2] Get_Task Line #

E| Get_Task Mames

2] Get_Task Priority

2] Robnt Move_CARTESIAN

2] Robot hove _JCINT

7] Robot Move_TRANS

7] Set_cet AREL

2] Set_cet AutaMade

2] set_cet Continue

2] Set_cet Current TOOL #

7] Set_cet Curvent WORK #

7] Set_cet Int Spesd

7] Set_cet Mass of Payload

E Set_Get Payload Center of Gravity
2] set_cet S Mation Limit

2] set_cet variable_aRh

2] set_cet Variable_COM

7] set_cet Variable_D

7] Set_cet Variable_DIO

9] Set_cet Variable_F

2] Set_cet Variable_|

i

DOpzioni

Robot Move CARTESIAN Erevious Top Mext
Robot Move_CARTESIAN.vi
Maoves the mbot in position expressed with Gartesian coordinates.
If Next' option is added, the mbot proceeds 1o the next no-movement instruction
without waiting for movement to finish.
‘When two or more Mowve method are executed consecutively, the latter motion method
returns E_ROBOTISBUSY" (0x80010004) status until the preceding maotion method
execution ends.
Motion parameteres =
Robot ion in
Robot Coordinates
errar in {no error) =
rrur in (no error) error in can accept emor information wired from Vis previously called. Use
this information to decide if any functionality should be bypassed in the event of ermors from
other Vis.

Robok: Session out

Error out

Right-click the error in control on the front panel and select Explain Error or Explain
Warning from the shortcut menu for more information about the error.

[FEdstatus status is TRUE (¥) if an ermor ocoured or FALSE (checkmark) to indicate a
warmning or that no eror occurred.

Right-click the error in control on the front panel and select Explain Error or
Explain Warning from the shorteut menu for more information about the enor.

ode code is the eror or waming code.

Right-click the error in control on the front panel and select Explain Error or
Explain Warning from the shorteut menu for more inform ation about the eror.

ource source describes the origin of the ermor ar waming.

Right-click the error in contol on the front panel and select Explain Error or
Explain Warning from the shorteut menu for more inform ation about the eror.

ntion parameters is the cluster of the motion parameters: Interpolation, Pass mation and
Option.

Interpolation is the Interpolation: Move P, Move L.
Pass motion is the Pass motion: ‘@0, '@P, '@E"
Option is the Option: Default’, Mext'

[E==ARobot Coordinates is the cluster of the cartesian coordinates (X, Y, Z, Ry, Ry, Rz, Fig).

X is the X coordinate [mm].
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Bibliotheques robotiques ImagingLab
Outil pour implémenter des applications de vision & robotique

Robot master Vision master
Robotics in Robot task
LabVIEW programming LabVIEW code - managed by LabVIEW
free to develop / add
Express VI : a “Wizard” for own functions Re-usable original
configurable application robot language code

ImagingLab Robotics Library
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Bibliotheques de robotique pour LabVIEW...

Denso Robotics Library

Edité en Février 2009 magingLab
Disponible -

Mitsubishi Robotics Library
Disponible

Kuka Robotics Library

Sera disponible prochainement

Version beta déja disponible
sur demande



