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Kuidas raalnagemine
saab abiks olla

laohalduses?
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Lahendatav probleem ja eesmargid

Sujuvaks tootmiseks on vajalik omada uUlevaadet laost koos toodete tapse
asukohaga;
Tana on olemas ERP tugi, mille abil on voimalik kohe t66 jargmises tdokohas
avada, kui see eelmises valmis sali.
Tooted liiguvad alustel ja liigutatakse kahvelkarude voi -tostukitega

- Kuna (pool-)tooted on alustel mitmekaupa, siis pole tooteid lintne identifitseerida

- RFID lahendused ei toimi, kuna tegemist on metalltoodetega

- QR koodide kleepimine ei sobi erinevate protsessi faaside tottu

Eesmark:

- Demonstreerida tehnoloogiaid, mis voimaldavad reaalajas llevaadet toodete tapsest
paiknemisest ja liikumisest laos

- Testida digitaalsete kaksikute lahendusi, mis vGimaldaks edaspidi uurida laoprotsesside
edasise automatiseerimise otstarbekust
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Nouded lahendusele

» Vajalik toodete jalgimine lattu ja laost vélja ning seostamine
konkreetsete toodetega;

« Laod on mitmete ruumidega, mitmetes erinevates hoonetes,;
« Toimib metalltoodetega,

« Rakendamine vajab minimaalset inimese sekkumist parast
seadistamist;

« Algseadistus ja Umberseadistus peavad olema kerge vaevaga
teostatavad ega vaja lao Umberehitust;

« Sujuv integratsioon olemasoleva ERP lahendusega,;
« Kulud maistlikes piirides.
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Lahendus: raalnagemlne kasutade turvakaamerald
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Samm 2: Tehnoloogiad jalgimise kvaliteedi parandamiseks

« Algne kahveltostukite tuvastaja teeb vigu, selle tulemusel teeb ka
objektijalgija vigu. Kuidas kvaliteeti parandada?
» Uks lahendus:
» https://paperswithcode.com/

« Teine lahendus: poorduda ulikooli poole
 Testime labi erinevaid filtreerimise lahendusi

» Testime alternatiivseid tehnoloogiaid, naiteks optilise voo kasutamist ja 3D
objektide tuvastust

« Teadlased saavad aidata valida tehnoloogiaid, mis voiks aidata probleeme
lahendada

« Vaikeste projektide raames on vdimalik leida ,piisavalt” haid lahendusi

o



https://paperswithcode.com/
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Edasised sammud

Simulatsioonid masinoppe algoritmide treenimiseks, Koost60 ja integratsioon autonoomsete kahvelkarude
sobiva digitaalse kaksiku formaadi valik lahendustega
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