AUTOMATION

SOLUTIONS D'"AUTOMATISME INDUSTRIEL

Utilisation de 1’'IA dans le
triage automatique de pieces

Triage automatique de pieces. Du modele réel au modele
simulé

Fonctionnement de la trieuse

Détection des pieces. Du modele simulé au modele réel
Détection des pieces. Du modele réel au modele pédagogique
Tri des pieces. Du modele simulé au modele pédagogique
Triage automatique de pieces. Modele pédagogique complet
Triage automatique de pieces. Modele pédagogique virtuel
Triage automatique de pieces. Modele pédagogique sans réalité
virtuelle

Triage automatique de pieces. Modele pédagogique avec
composants industriels




Triage de pieces automatique
Du modele réel au modele simulé

Modele réel Modele simulé




Fonctionnement de la trieuse
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Détection des pieces
Du modele réel au modele

pédagogique
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Tri des pieces
Du modele simulé au modele
pédagogique
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Triage automatique de pieces
Modele pédagogique virtuel
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Triage automatique de pieces
Modele pédagogique
sans réalité wvirtuelle

Teachable Machine




Triage automatique de pieces

Modele pédagogique
avec composants industriels
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FIN

https://voutu.be/4Hrgx6zY8ulU?s1i=CVsym2NJiPVINXee



https://youtu.be/4Hrqx6zY8uU?si=CVsym2NJiPVINXee

