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OnRobot Eyes
Doplnéni robotickych aplikaci

o vizualni systém nebylo nikdy

snazsi

Montéz na zapésti
robotu

Montaz mimo robot

TECHNICKE UDAJE
Vlastnosti kamery Jednotka
Rozhrani USB-C 3.x
Vystupni rozliseni 1280 x 720 [px]
Pracovni vzdalenost 400-1000 [15,75-39,37] mm [palec]
Provozni teplota 0-35 [32-95] °C[’F]
Ochrana IP IP 54
Hmotnost 0,260 [0,57] kg [lb]
Vlastnosti systému Eyes Jednotka
Typ vizualniho systému 25D
Minimalni rozméry dilu 10x10 nebo primeér 15 [0,39x0,39 nebo primér 0,59] mm [palec]
Podporované aplikace Detekce, tridéni, kontrola, orienta¢ni bod
Podporované moznosti montaze Na robot a mimo robot
12 nastaveni (4 x 3)
:g%ﬁosu nastaveni po montazi na Kolem priruby robotu Orientace sklonu
0-90-180-270 0-45-90 [stupné]
Opakovatelnost detekce <2[<0,078] mm [palec]
Presnost detekce (typicky) Montaz mimo robot Montéz na robot
ve vzdalenosti 500 mm 2[0,078] 21[0,078] mm [palec]
Minimalni velikost vady pfi kontrole 5[0,197] mm [palec]
Vzdalenost Minimalni Typicka chyba Maximalni
tratového boduod | chyba chyba
orientacniho bodu
Pfesnost orientacniho bodu ** 200 [7,874] 0,2635[0,0104] | 0,6596 [0,0260] | 0,9500 [0,0374] | mm [palec]
500 [19,68] 0,6586 [0,0259] | 1,6490[0,0649] | 2,3750[0,0935] | mm [palec]
1000 [39,37] 1,3173[0,0519] | 3,2981[0,1298] | 4,7500[0,1870] | mm [palec]

ZINTENZIVNENiI VYROBY

Doplnéni robotickych aplikaci o vizualni systém nebylo

nikdy snazsi diky kalibrovani s jednim snimkem, rychlému
programovani a bezproblémové integraci uchopovace
Flexibilni, adaptabilni vizualni systém s montazi na robot nebo
mimo néj je idealnim rfesenim pro témér vsechny kolaborativni
aplikace

Dostupny, ucinny vizualni systém 2,5D nabizi vnimani hloubky
pro rtizné vysky nebo vrstvené predméty

Snadné a vysoce spolehlivé nestrukturované aplikace tridéni,
vybirani a umistovani pomoci robotického ramena

Detekce s jednim snimkem pro vice objektl zkracuje cas cyklu
na minimum

Kontrolujte objekty pomoci detekce barev a tvart —
s robotem i bez néj a zajistéte konstantni kvalitu

Automaticky orientac¢ni bod umoznuje vyuzivani dynamickych
prostredi a nastaveni mobilnich robotd




