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o Nos équipements Robotique:
= Fanuc
= Robots de table de 5Kg de charge utile
= Robot manipulateur 20 Kg de charge utile
= Robot soudeur 20 Kg de charge utile
= Robot soudeur 10 Kg de charge utile
= Robot parallele de 1 Kg de charge utile
= Robot collaboratif de 35 Kg de charge utile
= Robot collaboratif CRX 101A/L

= Robot soudeur 16 Kg de charge utile :
= Robot de table de 3 Kg de charge utile (option line tracking)
m KUKA ¥ VENTION X A\ mecapemic
= Robot de 20 Kg de charge utile
» Robot Kuka KMR iiwa 14 R820 et plateforme mobile
Robots collaboratifs Kinova: Gen 3 & Link6
Robot Mécademic Meca500
Robot collaboratif URI0E 10 kg
Robot collaboratif Doosan M1013
Robot mobile MIR 2003
Caméras dédiées: Fanuc 3DA, Servot Robot et Xiris
Soudeuses Fronius (MIG, TIG & Plasma)
Logiciels de simulation: Nvidia, Robot guide...
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RVI' Cellules robotiques et équipements auxilia
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W Les ressources matérielles et logiciels du CRVI
= Serveur Power 9 d’IBM
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HE = 4 GPU Tesla V100 32 GB FESTD = python’ SUSEN T TensorFlow
m Licence Power Al & Tensorflow

» Serveur DGX A100 (320GB) “ KINECT
» 5 PetaFLOPS AI performance ‘ _m#"
= 320GB Memory with NV Link Pe———
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A Konica Minolta Company
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m Serveur 4 GPU a Calcul Québec

» Modules Jetson AGX Xavier

» Librairies industrielles et open sources
@Z = Plusieurs caméras (plus de 50) & lentilles
nviDiA. = Systemes variés d’eclairage

» Station line scan hyperspectrale
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» 3 Tables optiques
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