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HVEM ER JEG?

Jarn Bersvendsen - Teknisk Kybernetikk - Computer Vision

Applica Robot Integration - applica.no

Vaplica

ROBOT INTEGRATION




INDUSTRI 4.0

Industri 1.0

Mekanisering

Industri 2.0

Masseproduksjon

Industri 4.0

Industri 3.0

Autonomi
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Automatisering
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AUTONOM OG INTELLIGENT ROBOT
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3D KAMERA TEKNOLOGI ER VEIEN A GA

K‘ amplica

ROBOT INTEGRATION




o

3D KAMERA TEKNOLOGI ER VEIEN A GA

[ {2\
D

N
<

B A

zivid.com

ROBOT INTEGRATION




HVORDAN VIRKER 3D KAMERA?

Time-of-Flight

Stgrre omrdder - cm-mm ngyaktighet

Stereoskopisk

Mindre omrdder * mm-um ngyaktighet

a1

‘II

o1
010
018
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034
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080

Deviazoni 30

Max +/2 2387252 mm
Meds +/- 016 /012 mm
Devianone standad 0.21 mm

Colugamerts conertc 0



3D KAMERA ER BLITT HYLLEVARE




DYP LARING FOR DETEKSJON AV FISK




DYP LARING FOR DETEKSJON AV FISK




FANVIANYVIANYVIANYIANYI/ANYIAN

7 \ﬂ%ﬂ&ﬂ%ﬂ%ﬂ\ﬂ% /
NYZANYZANYZANYZANYZANYZANTZAN
ZAN\YZANYZANVZANYZANYZANY/ZA\Y/
NYZANYZANYZANYZANYZANYZANTZ4N

JANVIANVIANVIANVIANVIANVIANYS

JﬂRN BERSVENDSEN jorn.bersvendsen@applica.no
APPLICA ROBOT INTEGRATIQON | creicer




