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Wie Cambrian 3D Vision arbeitet /> Combarion

» Das Roboterprogramm fr&gdmbrian
nach Vorhersagen. (Ethefverbindung)

» Kameras nehmen eine Reihe von Bildern
auf.

» Bilder werden durch dasMddell
indentifiziert

» Das KModell gibt ,auswahlbare* Teile
mit ihrer 3BPose zurlickx(y,za,b,g

» Der Roboterarm bewegt sich mit
Kollisionsprufung zum vorhergesagten
Aufnahmepunkt.

»  Greifer nimmt das Teil an der
vorhergesagten Position
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CambriarBystenme — Simple and Eagp Use /> Combrion

bricin

> Lieferumfang > |nstallation am

- Steuerung#C incl. Software Roboter
- KameraViodul
- Adapter fur Gripper
- Kabelsatz
e 4.
> Konfigurieren - > Sie kénnen loslegen

Artificial Intelligence for Robots



Wie Sie einen Task erstellen /> Comlariaon
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> Laden Sie das CAD Modell ™ > Laden Sie die Dat
(stp, obj, etciles Bauteils ¥ ! aden sie die Daten
und die Definition des al.Jf unseren Ser\.fedort
Grippers = -~ wird voIIautomatlsch von

der Al das Modédfle in

>Legen Sie die Picking q einer simulierten
Strategie fest, sie kdnnen Umgebung fiir die
mehrere Varianten nutzen Erkennung generiert

a . | kIl m a

>Das Al Model File wird auf . > Starten Sie lhre

das lokale System (] Bearbeitung

riickgespielt — im weiteren

kein Internet erforderlich

> FErstellen Sie Thren Pick &

Place Task tasks —spezielles

Training ist nicht erforderlich
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Artificial Intelligence

Prédicting

Lichtunabhangigkeit

Wir bendtigen kein
strukturiertes LichtUnser
System arbeitet bei allen
Lichtverhakissen
zuverlassig

Einzigartig auf dem Markt

Teileerkennung

Wir kdnnen
-schwarze
-transparente
-glanzende

absolut schererkennen

PredictionTime

DerCambriarAlgorithmus
erkennt die zu greifenden
Teile in ca. 200msdas ist
das schnellste System auf
dem Markt.

Genauigkeit

-Teilweiser Ausgleich der
Roboterungenauigkeit

- Sub mm Genauigkeit

- Cable Insertion
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Cambrian ist UR+ Zertifiziert /> Comlariaon
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PartCoverage /> Combrion

Schwarze Teile v
Transparente Teile v
Kleine oder flache Teile v
Kabel v

Reflektierende Teile
(mehr als 50%)
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Beispiele Used Cases /> Combrion

Pick and place
Binpicking
Feature detection
Assembly

Machine tending
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Case study: LED Lamp assembly /> Combrion

Pick and
assemble of

6 different parts
with Cambrian
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Case study: Binpicking a metal part /> ComUrian

Binpick metal parts from a deep
bin and neatly stack to another
bin.
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Case studyBinpicking a metal part /> ComUrian

Binpick metal parts from a deep
bin and neatly stack to another
bin.
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Case study: Transparent parts /> ComUrian

Binpick transparent
pipette tips & place on a tray.
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Case study: Drone battery exchange /> Combrion

Pull out the
drone battery,
exchange to a
recharged one.
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Cable handling, assembly and installation /> Combrion

Easy to compose
a more complex
cable assembly task.
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Cable handling, assembly and installation /> Combrion

Cambrian can be used
to pick cable plugs and
insert plugs to a socket.
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UsedCase- Teile Ausfassen au€ardexSystemen

e Uber200 verschiedene Teile fiir
die Produktion — Erstellen von
Kits

e Roboter mit herkommlicher
Programmierung sind dafiir nicht
einsetzbar/ program-mierbar

e Wurde bisher per Hand gemacht
(Operator)
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Cambriararbeitetmit verschiedenemRoboér Herstellern

@ ¥

“'!-..;:\ .
&
ABB Doosan Denso Universal Robots
Co.mi\rllvgsolz) n Alle anderen Hersteller konnen
(in Work) auf Anfrage verwendet /
unterstitzt werden
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Our Distributor & Integrat ion Partners /> Combrion
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Cambrian Robotics LTD. Cambrian Robotics GmbH
Miika Pera Stephan Weiss

40 Bowling Green Lane Germanenstr. 2

London EC1R ONE 86343 Konigsbrunn
United Kingdom Germany

Tel: +44 7490201159 Tel: +49 8231 3018870
Mail: miika@caint.io Mail: stephan@caint.io
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