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Rozmeéry:
Vaha:
3D skener:
Inspek¢ni software:
Robot:

Otocny stal:

Proces automatické kalibrace:

Ridici systém:
Napajeci napéti:

v v

Moznost rozsifeni o OPCE:

1. TECHNICKE UDAJE A ROZMERY PRACOVISTE

1660 x 960 x 990 mm
500 kg

HandySCAN 3D BLACK

PolyWorks Inspector

Universal Robots 5

ANO (simulovana nosnost 15 kg)
ANO (nastavitelna doba, pocet cykl()
PLC Siemens

230V

ANO (krytovani pracovniho prostoru, kamera pro
pozicovani dilG, ¢tecka ¢arovych/QR kodu)

987



https://www.3d-skenovani.cz/skenery/prenosne-3d-skenery/handyscan-3d-black/
https://www.3d-skenovani.cz/software/kontrola-kvality/polyworks/

2. OTOCNY STUL — ROZMERY, NOSNOST A OVLADAN(

Otocny stul je optimalizovan pro nosnost 15 KG. Mechanicky unese i dily do 30 kg. Pfi planovaném
zatizeni do 30 kg Ize vyménit jisti¢ a vyuZit tak vyssi nosnost otocného stolu.

500,00

V radmci jednoho skenovaciho projektu je mozné vyuzit tyto dva rezimy otaceni:

a) Kontinualni otaceni aZ do zastaveni
b) Otoceni o dany inkrement (Pro jeden skenovaci projekt Ize nastavit pouze jednu hodnotu
inkrementu, v jiném projektu Ize tuto hodnotu nastavit jinou.)

U kazdého skenovaciho projektu si také Ize nastavit rychlost otaceni otocného stolu. Funkce otaceni
se spousti z programu robota pomoci URCAPS.



3. MAXIMALNI VYSKA A SIRKA DILU
Z bezpecnostnich davodU dil nesmi presahovat hranu oto¢ného stolu. Maximalni primér dilu je tedy
500 mm. P¥i specifickych aplikacich, kdy si zakaznik sdm zajisti certifikaci na dané pouZiti s vétsim
dilem, je mozZné na otocny stll umistit dil do maximalniho prdméru 1000 mm bez pouZiti ochranného

krytu. Pfedem je vSak nutné nasimulovat, zda se robot dokaze dostat do vSech potfebnych mist pro
méreni.

Maximalni vySka vkladaného dilu je 970 mm. Jedna se o vzdalenost od roviny otocného stolu po
bezpecnou vzdalenost vrchniho krytovani. Pro optimalni dosaZitelnost robota k mistim pro
skenovani doporuéujeme maximalni vysku dilu 650 mm. Idealni vyska dilu je do 500 mm.

650
270

4. ZABEZPECENI PRACOVNIHO PROSTORU

Zabezpecdeni pfistupu do pracovniho prostoru je feseno ze 3 stran plexisklem a:

a) Manualnimi oteviratelnymi dvirky s cidly

b) Laserovymi zavorami— bezpecnost zachyceni pohybu na prst. Umisténi zavor je 225 mm od
hrany otocného stolu a 615 mm ke stfedu robota. Umisténi je vypocteno podle
bezpeénostnich predpist Ceské republiky.

225
615




5. PLCRIZENI
V TILIKUM je pouzit PLC systém SIEMENS verze S7-1511 PN.

modulu Creaform.

Se skenerem komunikuje PLC pomoci I/O
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Ovladani PLC probiha pomoci dotykového displeje HMI na pracovnim panelu pracovisté. Pro pfistup
k ovladani jsou dva rezimy: Administrator a operator. Operator mlzZe pouze spoustét nachystané
projekty. Rozhrani je zatim dostupné v ¢estiné a anglic¢tiné. Neni problém doplnit dalsi jazyky.

Skenovani dokonéeno
Vyhodnoceni.




6. POCITAC PRO RIZENI PRACOVISTE
Pro zaru€eni maximalniho plynulého chodu skenovaciho pracovisté doporucujeme pouzit stolni
pracovni stanici dle poZadavk( 3D skeneru HandySCAN BLACK. Pokud je predpoklad vyuZiti 3D
skeneru HandySCAN BLACK i jako ru¢niho skeneru, doporucujeme si pofidit notebook spliujici
pozadavky jako druhy pocitac.

7. INSPEKCNI SOFTWARE

V soucasné dobé je inspekéni pracovisté schopné komunikovat se softwarem PolyWorks Inspector.
Jedna se o pfimé propojeni vytvorené vyrobcem skeneru z programu R-Series 1/0 Module.
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8. VERZE VXELEMENTS A UPDATE SYSTEMU

vvs

Pracovisté béZi na verzi VXelements 9.0.1 . Do budoucna budeme fizeni aktualizovat pro hlavni verze
VXelements.

Planujeme nahradit formu fizeni z hardware I/O modulu na novy zpGsob pomoci knihoven OPC.
Cekame v3ak, a? tato komunikace bude ze strany Creaformu uvolnéna.

Pracovisté v dodané konfiguraci s dodanymi verzemi softwar( bude vZdy plné funkéni bez ohledu na
nové vydavané verze jednotlivych softwar(.


https://www.3d-skenovani.cz/zakaznicka-sekce/hw-pozadavky/

9. KALIBRACE PRACOVISTE
Pracovisté je vybaveno procesem automatické kalibrace. Administrator zadava pracovisti udaj, kdy
ma automaticka kalibrace probihat témito parametry:

- Auto-kalibrace bude provedena po zapnuti pracovisté do elektrické sité (ano/ne)
- Auto-kalibrace bude provedena po uplynuti ¢asu provozu pracovisté
- Auto-kalibrace bude provedena po X poctech skenovacich cykld

Bezpecénostni dvitka nad kalibra¢ni deskou otevira robot a jejich pozice (oteviend/zaviena) je
snimana cidly.

Drzéak 3D skeneru a nastavec pro otevirani dvifek kalibracni desky:

Kalibrace 3D skeneru se provadi podle klasickych zvyklosti v servisnim stfedisku Creaform (Francie,
Kanada). UZivatel po kalibraci u vyrobce obdrzi certifikat ke skeneru pfimo od vyrobce.

UZivatelska kalibrace s kalibra¢ni deskou slouzi pro kalibraci skeneru na dané prostiedi a ovéreni
funkcnosti skeneru.



10. MOZNOSTI ROZSIRENI PRACOVISTE

Pracovisté umozZnuje tyto typy rozsifeni:
o Ctecka ¢arovych kédu
Dle zadani od zakaznika je zvolen spravny typ ¢tecky kodl pro potfebnou aplikaci.

e Navigacni kamera
Pokud zakaznik nechce vytvaret pripravky pro ukladani dilG na otoény stll, Ize nad néj umistit
kameru pro navigaci pfi pokladani dilu. Pfi tvorbé inspekéniho cyklu je zachycen prvni obraz
uloZeni dilu na oto¢ném stole a pfi spousténi programu je pak obsluha nucena dil ulozit
v zadané toleranci do této polohy. Cena a typ kamery se odviji od vlastnosti dili (lesklost,
velikost atd.), které si zakaznik preje na stal ukladat.

11. TVORBA MERICIHO PROCESU
Cely proces se programuje v konzoli robota Universal Robots. Ukladdme jednotlivé body trasy, po
které se ma robot pohybovat, a vkladame i ostatni funkce. Jako napfiklad ovladani skeneru a otaceni
rotacniho stolu. Programovani tras UR robot( je velmi jednoduché a intuitivni. Volani ostatnich
funkci probiha pomoci vytvorenych URCAPS pfikazd, které predavaji informace do PLC a PLC tyto
informace predava dal do I/0 modulu. Samozrejmosti je cekani na zpétnou vazbu.

V PLC fizeni se vytvofi v databdzi nazev dilu a k tomuto dilu se pfifadi tyto informace:

1) Nazev programu v robotovi

2) Nazev/cislo Sablony pro VXelements (template *.csp)
3) Rychlost otaceni stolu

4) Inkrement pro pfirdstkové otaceni stolu

Po vykonani inspekcniho procesu dostane operator na ovladaci panel zpravu, zda je méreny dil OK,
nebo NOK. Systém si uklada vSechna méreni.
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12. CERTIFIKACE
Inspekéni pracovi$té Tilikum ma viechny potfebné dokumenty pro provozovani na izemi Ceské
republiky. K pracovisti je dodavana veskera technickd dokumentace, seznam dil(i a jednotlivé vykresy
pro dily. Také je zde kompletni dokumentace fizeni a elektrickych rozvodi. Soucasti je i prohlaseni o

shodé a navod k obsluze.
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13. FOTODOKUMNTACE
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