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Agenda

1. Flexpendant und Grundbefehle
durch Alexander Henger

2. Projektvorstellung: Import und Bewegen der Grelfer,
Main-Programm
durch Elisabeth Schreck

3. Finale Losung der Problemstellung: Ausgange und

Stationslogik
durch Ernest Maier
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Video Bedienung des Roboters
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tation): 10011 - MOTOREN-EIN-Zustand

Alexander Henger, Ernest Maier, Elisabeth Schreck Quelle: Eigene Aufnahme
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Grundbefehle in der Programmierung
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[ MODULE WzEBhf

I Re

R X

e MovJ
e MovL Deklarationeny  cor

CONST ¢ .66,1603.09], [0.7071
CONST robtarget pWzBhf22:=[[-635.3,78.66,1603.09], [0.707107

~
[ M OVC / PROC Wziblagell()
Begin:

ConfJ\ Off;

ConfLh Off;
[ Cro bt MovelbsJ jpBahnhofl, w5000, z20, ttFestteil\WOh]:=wobi0;

Moved Offs(pWzBhfll,0,-100,200),v3000,z20,ttFestteil\W0bj:=wobj0;

Movel Offs(pWzBhf11,0,0,200),v3000,z10,ttFestteil\W0bj:=wobj0;

M O dl,l l Movel Offs(pWzBhfll,0,0,30),v3000,z5,ttFestteil\W0b]j:=wobj0;

o for Movel pWzBhfll,v200,fine,ttFestteil\WoOhj:=wobj0;

WzLoesen;

WaitTime 0.5;

RO]J/[ i I]e l] Movel Offs(pWzBhfll,0,-30,0),v200,z5,ttFestteil\Wobj:=wobj0;

o I f Movel Offs(pWzBhf1l,0,-100,0),v3000,z20,ttFestteil\W0bj:=wobj0;
MoveibsJ jpBahnhofl,w5000,z20,ttFestteil\WObj:=wobj0;
ConfJyOn;
ConfLiOn;

¢ else
ENDPROC
PROC WZFixiereni)

e etc
" SetDO dalJzIJ_Aufl,D;

SetDO doWzW_Zul, 1;

\ \ End:
ENDPROC

ENDHODULE

Alexander Henger, Ernest Maier, Elisabeth Schreck Quelle: V. Malisa, Skriptum
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Video Programmierbeispiel

Ubung_2_angepasst - ABB Robotstudio 6.02.01 (64-Bit)
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Vorstellung des Projekts

» Flasche wird mit dem
Dreifingergreifer des
rechten Arms
angehoben

= mit der Greifzange des
linken Arms wird die
Flasche verschlossen

Alexander Henger, Ernest Maier, Elisabeth Schreck
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Import und ABB-Bibliothek

®d . P - s BEP_G2_Flasche - ABB RobotStud

’ﬁl Home Modellieren Simulation Steuerung RAPID Add-Ins

@ @ | e | © b G o B

e i 5 £n Werkobje
ABB- Bibliothek Robotersystem = Geomefrie © Koordinatensystem | Position Pfad Weitere : ! MultitMove L
Bibliothek - importieren - - importieren - - - - - @Roboter an Position anzeigen Werkzeut
User Library ¥ Pfade programmieren 1
Layout | Pia Ausriistung } IRCS Steuerung “
j BEP_GZ2_ Projektmappe Bibliothek b S — - S,
Mechanike| - : | ; w| . P ]
| e_ij) Sarrett Speicherorte.., l I ' : |
4 § IRB14( ** | Nach Bibliothek suchen... Strg+) \ 2 \ : ~ ! \
- - IRCS Control- IRCS Drive- IRCS Dual- IRCS Process-
[ Verknipfungen IRCS C act
- e plung = ~ompact Module Module Cabinet Module
r § IRB14000_05_05_R oy
I [ Verkniipfungen I
b 49 Smart_Gripper_Servo_Fingers {1 -
Komponente
§ - P
@V Bottle IRCS Singel-
Cabinet
4 Component_Bottle
o T |Conveyor

4 Attacher
(4 Detacher o

tﬂ Schliefien k,,,)
(g Offnen
4 @ Component Cap Conveyor Conveyor 3str CDFF_"_EI'JN it
(# Attacher uhrung
Andere

(4 Detacher

|4 Schlieken I
oo ol i ety (O

¥ WaterCap
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Bewegen der Greifer

‘ Layout | Ffade & Positionen | Gruppierungen | * X || Viewl X|
J§ BEP_G2_Flasche*
Mechaniken Fd
! ‘;JJ BarrettHand-280_01 Achse manuell bewegen: IRB14000_0.5_0.5_L
4 3§ IRB14000_05_05_L o — T
I |4l Verknipfungen 4 330 350 <
4 ‘E IRB14000_05_05_R 168,50 1350550 <
I |4 Verknupfungen -123.50 21.75 80.00| <
[ Smart_Gripper_Servo_Fingers -290.00 0,00 290.00( <
Komponenten -88.00 40.00 138.00| <
@V Bottle -229.00 0.00 229.00| <
4 “d Component_Bottle CFG:
(Y Attacher TCP:
g Detacher Inkrement. (0,10 = o
"lﬂi Schiiefen (] Show Arm Planes
Y Offnen
4 44 Component_Cap
[ Attacher
(£ Detacher
(4 SchlieBen
i Offnen
g" table
@@ Water Cap
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Attacher/Detacher und SchlieRen/Offnen

SH9 -~-g-
W Home
4 = 4 da w L

ABB- Bibliothek Robotersystem Geomeirie
Bibliothek - importieren - - importieren -

Station erstellen

BEP_G2_Flasche - ABB Rok

Modellieren Simulation Steuerung RAPID Add-Ins

o Position teachen 2 1
G o% \ﬁ Eﬂ.... = SN

Koordinatensystern | Position Pfad Weitere MultiMove

T3 Roboter an Position anzeigen
Pfade programmieren [F1

‘ Layout |Pfade & Posi.. Grupplerung...‘ ~ x-‘ Viewl x‘
J§ BEP_G2_Flasche®

Mechaniken H

I 47 BaretHand-280_01
Attacher

4 ; IRB14000_05_05_L
I 4] Verknupfungen

4 S IRB14000_05_05_R
I |g] Verknipfungen

[ leJ Smart_Gripper_Servo_Fingers Fioenschaften
{omponenten Parent
A Rotile IRB14000_05_05_R ~|
4 ¥ Component Botlle T T
|4 Atacher Wrist ]
(g Detacher Child
(44 Schiieien [Botte ~|
|44 Offnen [~ Mount
=l —Upee_ o Offset (mm)
|4 Atacher 12400 3200 11000 =
(@l Detacher Orientation {d‘eg) _ ‘:
(4 Schlieen 94.00 +190.00 ~ 0.00
g Offnen Signale
gF table ‘ Execute |
¥ Water Cap

Ubermnehmen Schlielen

Eigenschaften: Schlieen n
Eigenschaften El A
Mechanism
|Barretttanc-280_01 v]
[] Relative
Diuration (s)
1.0 =
J1(deg)
6.00~ Schliel3en :
J2 (deg)
2325 S
J3 (deg)
91,10~ =
J4 (deg)
95,12~ =
J5 (deg)
87.75™ S
J6 (deg)
2067 S
J7 (deg)
2196 S
J8 (deg)
2842 S
Signale =
| GetCurrent |
| Execute |
[ P . v

Ubernehmen Schlieken
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Programm

| Steuerung | Dateien | = x || views | IRB_14000_0.5kg_0.5m (Station) x |
Aktuelle Station T_ROB_L/MainModule | T_ROB_R/MainModule* | x |
A ‘Qj IRB_14000_0.5kg_0.5m | 1 MODULE MainModule
b [ HOME 2
p u’F Konfiguration 3 CONST robtarget pBottle:=[[385.77,-82.37,324.28],([9.258578
%Jlﬂe@msmomKM| 4 CONST robtarget pStart:=[[256.33,-245.12,398.084],[0.687498
: 5 CONST robtarget p3@:=[[493.95,0,450],[0.0233687,-0.325422,
I % E/A-System 6 VAR robtarget p2;
4 | RAPID 7
4 %2 T_ROB_L (Programm 'NewProgramName') 8 PROC main()
Programmmodule = E SetDO DO Hand Auf, ©;
e o | R o
. 1: Move 8] e, v N ine, too
A ;ﬂ MainMaodule 12 WaitTi:e 1;
=] main 13 SetDO DO_Hand_Zu, 1;
Systemmodule 14 WaitTime 1;
{)] BASE 15 p2:=0ffs(pBottle,0,8,208);

{jﬂ user 16

4 35] T_ROB_R (Programm 'NewProgramMame")

Programmmodule ??
5] CalibData .

A _i MainModule 21
=] main 22

Movel p2, v208, fine, tool®;
SetD0O DO Hand Zu, ©;

Movel pBottle, v288, fine, tool®
5etDO DO_Hand_Auf, 1;

ENDPROC
ENDMODULE

>

Alexander Henger, Ernest Maier, Elisabeth Schreck
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Ausgange der Steuerung definieren

P oo oo o [T

Controller ‘ + X || Viewl ‘ IRB_14000 0.5kg 0.5m (Station) X
Current Station J Configuration - I/0 System X
4[] IRB_14000_0.5kg 0.5m Type Name ~ Type of Signal ~ Assigned to Device ~ Signal Identification Label Device Mapping
HOME Access Level AS1 Digital Input PANEL Automatic Stop chain(X5:11 to X5:6) and (X5:9 to X5:1) 13 ¢
4§ configuration Cross Connection AS2 Digital Input PANEL Automatic Stop chain backup(X5:5 to X5:6) and (X5:3 to X5:1) | 14 ¢
- : AUTO1 Digital Input PANEL Automatic Mode(X9:6 5 H
G Commurnication Device Trust Leve! AUTO2 Digim Imzut PANEL Automatic Mode(backf.lp(XQ:Z) 6 :
1 Controller DeviceNet Command CH1 Digital Input | PANEL Run Chain 1 22 :
= 1o System DsviceNst Devics CH2 Digital Input | PANEL Run Chain 2 23 :
7 Man-machine communicati DeviceNet Internal Device  oigtom _DI_0  Digital Input ~ D852_10 0
) EtherNet/IP Command custom_DI_1 Digital Input D652_10 1
j Motion EtherNet/IP Device custom_DI_2 Digital Input D652_10 2
J Event Log EtherNet/IP Internal Device ~ custom_DI_3 Digital Input D652_10 3
3 /O System Industrial Network custom_DI_4 Digital Input D652_10 4
] RAPID Route custom_DI_5 D!g!tal Input D652_10 5
. custom_DI_6 Digital Input D652_10 6
Signal custom DI 7  Digital Input  DB52_10 7
Signal Safe Level custom_DO_0  Digital Output  D652_10 0
System Input custom_DO_1  Digital Output  D652_10 1
System Output custom_DO_2  Digital Output  D652_10 2
custom_DO_3 Digital Output D652_10 3
custom_DO_4 Digital Output D652_10 4
custom_DO_5 Digital Output D652_10 5
custom_DO_6 Digital Output D652_10 [}
austem NDO_7 Diaital Ot DARR2_10 7
DO_Greifer_Auf Digital Output D652_10 80
DO_Greifer Zu  Digital Output D652_10 81
DO_Hand_Auf  Digital Output D652_10 90
DO_Hand_Zu Digital Output D652_10 92
URV IDRARC Ulglldl \JULPU[ URV_1 Dlare-Ireicase Lol r4 H
DRV1BRAKEFB | Digital Input DRV_1 Brake Feedback(X3:6) at Contactor Board 11 ¢
DRV1BRAKEOK | Digital Input DRV 1 Brake Voltage OK 15 ¢

Alexander Henger, Ernest Maier, Elisabeth Schreck
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Smart Component

.

Component_Bottle

Inputs Qutputs
DI_Hand_oeffnen
s " B
DI_Hand_schliessen = 5 ya Offnen
- SchlieRen -
& Properties
Properties Mechanism (BarrettHand-280_01)
Mechanism (BarrettHand-280_01) Relative (False)
Relative (False) Duration (1,0 s)
Duration (1,05 ( )
(1.05) N Attacher Jil(=:00idcg)
J1 (6,00 deg) g = J2 (26,00 deg)
J2 (23,25 deg) Properties J3 (77,00 deg)
J3 (91,10 deg) Parent (IRB14000_0.5_0.5_R) J4 (65,00 deg) -
J4 (95,12 deg) Flange (Wrist) J5 (52,00 deg) »,  Detacher
J5 (87,75 deg) Child (Bottle) J6 (0,00 deg) Properties
J6 (20,67 deg) Mount (True) J7 (0,00 deg) Child (Bottle)
J7 (21,96 deg) Offset ([-124,00 2,00 110,0...) J8 (13,00 deg) KeepPosition (True)
J8 (28.42 deg) Orientation ([94,00 90,00 0,00] d...) 1O Signals 1O Signals
/O Signals VO SigEls GetCurrent Executed Execute -—---- » Executed
GetCurrent Executed | Execute ---------- > Executed | Execute  -=-----» Executing
Execute » Executing Pause L >  Paused
Pause = ~> Paused Cancel .
Cancel = N ~
\
Show Bindings Show Connections Show unused Zoom:
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Station Logic

- \
2Armiger
fl:ej Component_Bottle
e ~ I/O Signals
i /IRB 14000 0.5kg 0.5m o] D1 Hand osffnen
I/O Signals > L DI_Hand_schliessen
DO_Hand_Auf
DO Hand Zu
DO_Greifer_Auf =
DO_Greifer_Zu & Component_Cap
- g /O Signals
DI_Greifer Auf
DI_Greifer Zu
Show Bindings Show Connections Show unused Zoom:
\_ S
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Auszug des Programms

o

9 E PROC main()

11 SetDO DO_Cap_on_Bottle, ©;

12 Start; ! Initialisiert das Programm

13 Movel pTisch, v50@0, fine, tool@; | Fahrt zum Tisch (Deckel)

14 Greifen; ! Nimmt den Deckel auf

15 Movel pStart, v500, z6@, tool®; I Fahrt in einem grofen Radius am Start vorbei (Kollision wird vermieden)
16 Movel pZwischenpunkt, v5ee, fine, toole; I Zwischenpunkt ca. 20mm vom Flaschenhals entfernt
17 Movel pFlasche, v508, fine, tool@; I Aufsetzen des Deckels

18 Movel pFlascheDrehenl, v500, fine, tool®; I Aufdrehen des Deckels

19 Loslassen; ! Loslassen des Deckels

20 SetDO DO_Cap_on_Bottle, 1;

21 Start;

23 ENDPROC

25 PROC Greifen()

26 SetDO DO_Greifer_Auf, @;

27 SetDO DO_Greifer_Zu, 1;

28 ENDPROC

@
[}

PROC Loslassen()
SetDO DO_Greifer_Auf, 1;
SetDO DO_Greifer_Zu, 0;
ENDPROC

W
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Video Flasche zu schrauben

Alexander Henger, Ernest Maier, Elisabeth Schreck Quelle: Eigene Aufnahme



CAMPUS (D)

HHHHHHHHHHHHHHHHHHHHHHHHHHH

Vielen Dank fur Ihre Aufmerksamkeit!




