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Robot cell for palletisation of the car emblem lens 

The article presents the development of a robot cell for palletisation of a car emblem lens with 
robot vision. The robotic cell is based on the ABB IRB 1600 industrial robot and the Cognex robot 
vision system - In-Sight Cognex 7802 and In-Sight Explorer. Operation consists of picking the lens 
for the car emblem from the tray with a robot, detection of orientation and position and positioning 
it on the nest with proper orientation. This document also illustrates how communication between 
devices is taking place, mostly through the use of the RS-232 protocol between the Cognex camera 
and the robot. Robotic vision algorithms are implemented in the Cognex In-Sight Explorer program. 
This operation eliminates the need for a worker and shortens the time for this task, which is done by 
manual work. 

 

Kratek pregled prispevka 

V prispevku je predstavljen razvoj robotske celice za manipulacijo in paletizacijo leče 
avtomobilskega emblema s pomočjo robotskega vida.  Robotska celica je zasnovana na osnovi 
industrijskega robota ABB IRB 1600 in sistema robotskega vida Cognex – kamera In-Sight Cognex 
7802 in programa In-Sight Explorer. Operacija je sestavljena iz dviga leče za avtomobilski emblem 
iz pladnja z robotom, zaznavo orientacije in pozicije in postavitev te na gnezdo s pravilno 
orientacijo. Potek komunikacije med napravami, večinoma z uporabo protokola RS-232 med 
kamero Cognex in robotom. Algoritmi robotskega vida so implementirani v programu In-Sight 
Explorer podjetja Cognex. V primerjavi z ročno izvedbo, razvita robotska celica v celoti 
avtomatizira in skrajša čas dotične naloge. 
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katero bi na delovnem mestu znatno pripomogel 
k učinkovitosti, v smislu hitrejšega in 
natančnejšega opravljanja naloge paletizacije, 
kar pomeni dolgoročne prihranke za podjetje. 
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