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Verpakkingsmachines verpakken de visproducten in schaaltjes. 
Daarna komen alle verschillende producten samen op één 
buff ertafel. Hier worden de producten vervolgens manueel 
gesorteerd in containers. De verpakking kent een ruime product-
variëteit, bestaande uit allerhande verpakkingsmaterialen zoals 
aluminium, isomo en plastic.
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Producten die uit de verpakkingsmachine komen zijn reeds 
gesorteerd. Door na de verpakkingsmachines de producten op 
individuele transportbanden te pushen, in tegenstelling tot de 
actuele situatie, blijft de scheiding tot aan de tussenbuff er 
behouden.

Door het plaatsen van de producten op de verschillende banen 
via een pusher is de oriëntatie steeds willekeurig. Met een visie-
systeem is het mogelijk om de oriëntatie dynamisch te bepalen.

De visietest maakt gebruik van 
een 3D smartcamera. Dit 
levert zowel hoogte informatie 
op van de verschillende 
producten, alsook hun 
oriëntatie, het middelpunt en 
mogelijke defecten. Verder is 
dezelfde testopstelling gebruikt 
om de vergelijking te maken 
met een 2D camera.

Het verplaatsen en 
manipuleren van de producten 
met vacuüm is getest met een 
KUKA KR3 robot. Uit de 
verkregen resultaten bleek dat 
het mogelijk is om op deze 
manier de producten aan hoge 
snelheden te verplaatsen, 
zonder dat de folie loskomt of 
scheurt. Verder laat de 
zuignap geen zichtbare 
markeringen achter op de folie.  

Door het maken van een robot-
simulatie was het mogelijk om de 
werkelijke productfl ow te 
visualiseren. Hierbij is de 
robotsnelheid een cruciale 
factor. Een ander aspect 
behandelt het benodigde 
werkbereik. De producten dienen 
dynamisch van de transport-
banden te worden gegrepen op 
hun middelpunt en met de 
correcte oriëntatie.

Het fi naal concept voor de volledige lijn omvat de samenstelling van bovenstaande deel-
oplossingen en technologieën. De producten van elke machine komen via een instelbaar 
pushersysteem op één van de vier transportbanen terecht. Dit resulteert in telkens één 
producttype per baan en een gelijktijdige verpakking en belading van maximaal vier 
verschillende producten. Producten van afzonderlijke machines kunnen echter wel op 
dezelfde baan terecht komen, indien ze identiek zijn. Op de transportbanen worden de 
producten verenkeld en nadien geïnspecteerd door een visiesysteem. Dit systeem 
communiceert vervolgens met de robots om de exacte coördinaten van de producten 
mee te geven. Als laatste handeling plaatsen de robots de producten in de transportbakken 
volgens bepaalde patronen om de vulcapaciteit te optimaliseren. Het aan- en afvoeren van 
de transportbakken gebeurt nog steeds manueel.
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 Het dynamisch grijpen van de visschaaltjes op 
de transportbanden gebeurt door middel van 

industriële robots. Deze stapelen de 
producten volgens een voor-

geprogrammeerd patroon in de 
transportbakken. Dit resulteert 
in een optimale vulcapaciteit. 

De robots werken met een 
multi-pick grijper om de hoge 

productfl ow te verwerken.
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