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Метод адаптивного программирования роботизированного технологического комплекса на основе 

данных, получаемых от систем технического зрения 
 
Предложен метод адаптивного программирования роботизированного технологического комплекса при 

гидроабразивной резке заготовок малой жесткости. При этом используется информация от системы 
технического зрения, с помощью которой измеряется форма заготовки. Траектория инструмента 
адаптируется по измеренной и оцененной форме заготовки, причем оценка происходит с помощью анализа 
положений объемных маркеров на технологических припусках заготовки. Данный метод позволяет сократить 
вспомогательное время при резке заготовок малой жесткости, а также обеспечить базирование в случаях, 
когда заготовка не имеет ярко выраженных базовых поверхностей. Работоспособность метода 
подтверждена в ходе моделирования и экспериментальных исследований. 
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Melnikov S.V., Vara A.V., Zmeu K.V. Adaptive programming of a robotic technology system based on machine 
vision data  
 
The paper offers a method for adaptive programming of a robotic technology system for waterjet cutting of low-
hardness workpieces. It employs the information from the machine vision system used for workpiece shape 
measurements. The tool trajectory is adjusted subject to the measured and estimated workpiece shape; the estimation is 
based on the analysis of the position of volumetric markers on workpiece’s technological allowances. The method 
enables auxiliary time reduction during low-hardness workpiece cutting, and ensures its basing in case the workpiece 
has no distinct location surfaces. The method’s efficiency was proved by simulation and experimental investigations. 
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