QUALIMATEST SA
Votre spécialiste pour :

Vision industrielle,
Automatisation de production,
Contréle de qualite,
Commande de processus

qualimatest sa (Head Office) (Branch Office)

Chemin des Aulx 18 Brunnmattstrasse 9

1228 Geneva — Switzerland 3174 Thérishaus — Switzerland

Tel. +41-22 884 00 30 » Fax +41-22 884 00 40 Tel. +41-31 888 88 00 » Fax +41-31 888 88 01
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Prestations / Structure de la société

iﬂm Systems AL HF Vision
- -
Solution systéme et software selon Composants ou systémes complets
cahier des charges spécifique du client pour la vision industrielle
< Analyse d’image e Caméras
» Systemes d’automatisation * Optiques
« Systemes de test de fonction » Eclairages
e Contrdle de production e Frame-Grabbers
e Etudes de faisabilité « Software standard
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Services et conseils en Vision

VO LabVIEW = -; T\

1
Software VisionfF — — -:

i .

Frame Grabbers- — - 4 Geres]

Intégration [« N &

- I Vente

1 Vision
1
Optiques |— -=--
1
1

La connaissance approfondie des composants
sont notre base pour l'intégration et la vente de systéemes Vision
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MACHINE VISION — I’ceil du robot

1. Avantages de la Vision
2. Conditions & Limites

3. Calibration de I'image

4. Systeme de coordonnées
5. Exemples pratiques

qualimatest sa (Head Office) (Branch Office)

Chemin des Aulx 18 Brunnmattstrasse 9

1228 Geneva — Switzerland 3174 Thérishaus — Switzerland

Tel. +41-22 884 00 30 » Fax +41-22 884 00 40 Tel. +41-31 888 88 00 » Fax +41-31 888 88 01
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VISION — I‘oeil du robot

Taches supplémentaires de la Vision

VISION — I‘oeil du robot

Automatisation avec Vision




VISION — |‘oeil du robot

Réflexions générales & Limites

Position Saisie de Transoort Position de
de saisie I objet o montage
Champ de vision Champ de vision
400x300mm o 36x27mm
Caméra | 1280x960pixels| - 25de | Synchronisation | o0 oy ivels
. L vibrations exactedela L
fixe Piéce 20x20mm S —_ rise d'imace Piéce 20x20mm
Précision q p 0 Précision
~0.2mm ~0.01mm
Champ de vision
4 36x27mm
Caméra sur .
le bras du 480 pixels
Piéce 20x20mm
robot Précision
~0.01mm
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VISION — I‘oeil du robot
Calibration de I‘image
Position Saisiede Transoort Position de
desasie |”objet o montage
Sirpda Cakarirr
) i el e o WK TR 4 e 0% 1R
Carnera = T R T T TR edn o AT
fixe
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{ . g w bl ek wl o pragle s )
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Caméra sur
le brasdu Uid Ukt | - |
robot s :T"I-c:l'::lc;“r:ui r_éqt;;; l:lalilar I:;:r:flaz::l;lgml;cﬂ-ll:l::;m
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VISION — I‘oeil du robot

Systeme de coordonnées

QUALIMATEST SA

Quelques réalisations
pour |I‘automatisation en

Mécanique
Electronique
Appareillage médical
Contréle de processus

qualimatest sa (Head Office) (Branch Office)

Chemin des Aulx 18 Brunnmattstrasse 9

1228 Geneva — Switzerland 3174 Thérishaus — Switzerland

Tel. +41-22 884 00 30 » Fax +41-22 884 00 40 Tel. +41-31 888 88 00 » Fax +41-31 888 88 01
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Exemple d‘application | :

Placement de composants

*PCB flexible
PCB & affichage

» Batterie sur PCB
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Exemple d‘application | :

Localisation de la batterie

Pince

* contr6le supplémentaire des contacts
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Exemple d‘application | :

Position et orientation de la batterie

XC-ST50CE - %"
Analog CCIR
752x582 Pixel

25fps/ synchron

f TEC-M55 E

pixel: 0.05mm

DOAL-LED

HARD- & SOFTWARE

' ' PClI WINDOWS

NI-407) | cpview

- IMAQ-Vision
- QMTView
- ou (nouveau): VB Automated Inspection

Objet NI-6527|

RS232C|
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Exemple d‘application | :

Position précise du PCB flexible

Robot

Pinces

Eclairage

Caméra
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Exemple d‘application | :

Position dans la pince

.
Objet
8
z
g
HARD- & SOFTWARE
PCI WINDOWS
; TEC-MS5 ;
NI-1408 | | aoviEw
XC-STS0CE - ¥4 - IMAQ-Vision
Analog CCIR NI-6527 .
752x582 Pixel - QMTView
25fps/ synchron
RS232C
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Exemple d‘application | :

Position optimale de montage

Caméra

Eclairage

PCB

Affichage
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Exemple d‘application | :

Position optimale de montage

XC-ST50CE —%2*
Analog CCIR
752x582 Pixel

25fps/ synchron

f TEC-M55 E

DOAL-LED

HARD- & SOFTWARE

PCI WINDOWS
Objet NI-1408 || pview >
NI-6527 | 'QMMAT%?;'A? on
RS232C
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Exemple d‘application I:
Temps de cycle
Données typiques
Prise d image 40ms
Traitement d’ image 50 - 200ms
Communication des données 10 - 100ms
Total 100 — 340ms
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Exemple d‘application Il :

Emballage de pieces de monnaie

Caméra I:

Position des piéces sur
lapalette

Champ de vision

400 x 300mm

Caméra Il:
Position fine & orientation
Champ de vision 60 x 45mm
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Exemple d‘application Il :

Calibration et coordonnées

e &

i

i | IJ
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Exemple d‘application II:

Position de prise de la piece

ey — i @0 np e — s pq
Tree @ i 5 Tl B
- Sremi 8 b-ul r-d'lm

L

f— i
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Exemple d‘application II:

Position de prise de la piece
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Exemple d‘application II:

Calibration et coordonnée de la pince

Prajakt ALMI
VIS30K EXHEN
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Exemple d‘application II:
Position fine et orientation de la piece
I"F:::;'.NI
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Exemple d‘application II:

Position fine et orientation de la piece

Objet
8 ; =
-
;
[o]
a
HARD- & SOFTWARE
PCI WINDOWS
; TEC-M55 ;
NI-A09 | LabviEw
JAI CV-A1 -4 -
: - IMAQ-Vision
Progressive Scan NI-6503 .
1392x1040 Pixel - QMTView
16fps/ asynchrone
TCPIP
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Exemple d‘application II:

Temps de cycle

Temps de cycle total par piece < 2.8s

Caméra |: Position de la piece sur la palette
Précision de positionnement Vision 0.5s
(parallele au mouvement du robot)

Camérall: Position fine et orientation
Position fine Vision 30ms!
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VISION — |“oeil du robot:

Avantages du systeme complet

Flexibilité:
* Saisie de laposition
» Saisiede |’ orientation

Précision:

* Position exacte de la piéce

» Optimalisation de la position de montage
Rapidité:

* Mesure pendent le transport

* Calcul pendent le transport
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WIWLTLE R
Systeme de configuration vision
modulaire et flexible
Déroulement Spécifications
“/ Tache
\_ Vision )
- Eimensions AR Données sur la piéce
Ppléce orme: L. étail
et ses détails

HaED Couleur: ...
Etatde sufface:  ..........
Résolution: ~ .......... Données sur
Précision:  .......... la mesure a effectuer
Exactitude : ..........
Tolérance :  ..........
Position des pieces: .......... Données sur
Distance des piéces: I'automatisation
Mouvement :
Temps de cycle:
Géométrie de lapiece:.......... Données sur
Etatde suface  .......... les autres influences
Salissures N
Lumiéredujour :  ..........
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Plate-forme Vision IMAQ

modulaire et flexible

Hardware

\

LabVIEW
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CVS Compact Vision System
Petit, robuste, complet et flexible

==y ' |
e ow W EEL e
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Applications avec Software paramétrable
,.Vision Builder for Automated Inspection*
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Conseil et Développement de
Systemes complets pour la Vision

o

‘- J“FII l;l;quaﬁma

weoeeaes  \WWW.QME.Ch

Werner Gloor Ivan Meissner
Brunnmattstrasse 9 18, chemin des Aulx
3174 Thorishaus 1228 Geneve
+41 31 /888 88 02 +41 22 /884 00 35
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