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@ ACE OoMmRON

AUTOMATION CONTROL ENVIRONMENT

Einstieg in ACE

— Version 3 50

» Entwicklungsumgebung fur die Programmierung von
OMRON Robotern

» eV+ nutzt eine C# (C-Sharp) ahnliche
Programmiersprache

* Ansteuerung von Emulierten Robotern moglich

— Simulation von Roboter-Bewegung in Echtzeit
— Ruckmeldung wenn Sicherheitsbereich verlassen wurde

Adam Kaczmarek, Richard Stanislawski
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Robotersteuerung uber das Jog-Control

» Roboterkonfiguration Uber den Wizard
* Insgesamt nur eine Einheit mit mehreren Schritten

Adam Kaczmarek, Richard Stanislawski
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Roboter Steuerung uber das Jog-Control

Datei Ansicht Werkzeuge Hilfe
H#FEaB o
Workspace Explorer 2 x

3% Task Status Steuerung B X
J G Verfiigbare Elemente
- Erste Schritte ? X P
@ AUTOMATION CONTROL ENVIRONMENT
— Version 3.8.3.250
Workspace laden t) Ausgewahite Controller IP Adresse:

1 . SC h ritt /i Mit Controller verbinden )7 Adresse Name Roboter 2lla

il Gl o | Liste der physischen Controller
und Roboter, die verbunden
sind

Um sich mit einem physischen Roboter verbinden zu kdnnen,
entfernen wir den Haken und wahlen den Controller aus.

[7 Im Emulationsmodus offnen Abbrechen
e

Bt © 2006-2018 Omron Adept Technologies, T I

3. Schritt

2. Schritt

' Ingenieur

9 Task Status Steuerung | 3D Visualisierung

04.02.2023 Adam Kaczmarek, Richard Stanislawski



Roboter Steuerung uber das Jog-Control

©

Datei  Ansicht Werkzeuge Hilfe

o ¢ —J 18 ® SmartController 1/SmartController 1 - C) + 50 - B 3 d o | -
Workspace Explorer B Xx | | Task Status Steuerung [ x
Ja Verfgbare Elemente
- (¥ Rezept-Manager [
+-(_] SmartController 1 | _ -@ /System Konfiguration/Rezept-Managg¢
M SmartController

#-(_] System Konfiguration
A C E omRon ® /SmartController 1/SmartController 1

AUTOMATION CONTROL ENVIRONMENT

— Version 3.8.3.250
Workspace laden tJ Ausgewahite Controller IP Adresse
>
Mit Controller verbinden "_/ | Adresse Name Roboter @9
Neue Beispielapplikation U |

0 Méchten Sie Roboter fir den Emulator auswahlen?

Wir werden gefragt, ob wir einen Roboter auswahlen mochten.
Wir bestatigen mit ,,Ja“

n 2 Vi
Ingenieur Y Task Status Steuerung | 3D Visualisierung

04.02.2023 Adam Kaczmarek, Richard Stanislawski
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Roboter Steuerung uber das Jog-Control

@
Datei  Ansicht ~ Welhaipen konfigurieren
RASAS Rob I
obot nsta n
Workspace Explorer e fere ~ 7 3 x
Wahlen Sie die auf dem Controller zu installierenden Roboter C ﬁ
L /
= ~
+1-{_] SmartController I  Wizard Schritte '
42 System Konfigura Roboter instal Wahlen Sie die auf dem emulierten Controller zu installierenden Roboter. Diese Roboter sind fiir das Applikationsbeispiel verfugbar.
< 01 efr In: neren
Auswahl der Plattform Verfgbare Roboter Installierte Roboter

Roboter werden positioniert Cobra Roboter | Homet 565 - 3 Axis Roboter Rob
Homet 565 - 4 Axis Nummer obotertyp ;
aallelooter Quatiro 650 (H/HS) Q 650 (H/HS) u
ndere Roboter Quattro 800 (H/HS)

Der Roboter erscheint dann in v
dieser Liste .

Wir wahlen den gewlinschten Roboter aus und
bestatigen Uber den Pfeil unsere Eingabe.
Danach dricken wir auf ,Weiter”.

< 9¢ Abbrechen Hife
-

! Ingenieur ]

B Task Status Steuerung | 3D Visualisierung

04.02.2023 Adam Kaczmarek, Richard Stanislawski
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Roboter Steuerung uber das Jog-Control

©
A N Plattform-Dateien auswahlen
Workspace Explorer . ) T Z 1 x
Wahlen Sie eine Plattform-Datei fur die Roboter aus {
QG \/
= >
-] SmartController |  Wizard Schritte ¢
41 System Konfigural o Roboter instalieren Wahlen Sie aus der Robotediste einen Roboter aus und laden Sie eine Plattform-Datei aus der Liste aus
Auswahl der Plattform Kompatible Plattformdateien
Roboter werden positioniert Beschreibung Dateiname
‘ Adept Quattro s650H/s850HS Robot (P34 Platiorm).
Adept Quattro s650H/s650HS Robot (P32 Platform) qp09732 xmi
Adept Quattro s650H/s650HS Robot (P31 Platform) qp09503 xmi
Adept Quattro s650H/s650HS Robot (P30 Platform) qp09730.xmi
Adept Quattro s650H/s650HS Robot (60-deg. Platform) qp09023 xml
v Adept Quattro s650H/s650HS Robot (4:1 Platform) qp08360.xml
Adept Quattro s650H/s650HS Robot (185-deg. Platform) qp 09068 xmi
Adept Quattro s650H/s650HS Robot (1:1 Platform) qp08660.xmi

Als letztes wahlen wir den Greifer (die Plattform) aus, die am Roboter montiert ist.
Wichtig: Nach der Auswahl der Plattform muss diese einmal geladen werden.

Laden

Qamick (| weter 3 ) | 3¢ Avbrechen Hife

‘ ® Task Status Steuerung | 3D Visualisierung

f Ingenieur

04.02.2023 Adam Kaczmarek, Richard Stanislawski 8



Roboter Steuerung uber das Jog-Control

q ACE 3.8.3.250 [Emulationsmodus] =

Datei  Ansicht Werkzeuge Hilfe
HMEE e’ o artController 1/SmartController 1 ~E:-O-50 -EEHO

Visualisierung ax

ENBorT=R

Nun befinden wir uns im Emulationsmodus von ACE.
Als nachstes wahlen wir das Jog-Control aus.

=
- SmartController 1
™ Greifer R1 Quattro650

%7 R1Quattro630
- & SmartController 1
V+ Benutzermodule
o] cenutzenarisbien
 [§ v+ System Module
+-(_] System Konfiguration

Uber den Reiter ,,3D Visualisierung” gelangen wir auf eine 3D Ansicht des Roboters

Vi . oa@{k

n ; = P
Ingenieur ) Task Status Steuerung | 3D Visualisierung

04.02.2023 Adam Kaczmarek, Richard Stanislawski
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Roboter Steuerung uber das Jog-Control

Datei  Ansicht Werkzeuge Hilfe

o ¢ ‘j, i & ® 3o Fad SmartController 1/SmartController 1 v - O v 50 rEEEO =
Workspace Explorer 2 x 5% ] Visualisierung 2 x
‘ B B0 L =R
o » RV /77 = ]

- SmartController 1
™ Greifer R1 Quattro650
%/ R1Quattro650

& SmartController 1
V+ Benutzermodule @ Roboter Jog Control: /SmartController 1/R1 Quattro650 X

. V+ Benutzervariablen Actuelle Postion
: V+ System Module
2 Hochachse Querachse Langsachse

X Y
#-(] System Konfiguration Z
“’l""r :M/V‘. ___
E Welt Achse
Betriebsart Achse Jog Steuerung
i Comp B X i RX - a Geschwindigkeit
- -
i Achse i Y i RY i inkremertel

i Wek i z i Theta @ 10 5
d Tool Langsam Schnell

Aktueller Tool Offset
() Antriebsleistung 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 0,000 ]

/SmartController 1/R1 Quattro650

Ill S

Nun 6ffnet sich das Jog-Control und wir stellen den Schalter auf ,Too
Jetzt sind wir in der Lage den Roboter zu steuern.

/P o@@@u\

' Ingenieur Y Task Status Steuerung | 3D Visualisierung

04.02.2023 Adam Kaczmarek, Richard Stanislawski 10
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Roboter Steuerung:
,;Pick-and-Place‘-Beispiel

» Roboterkonfiguration Uber den Wizard
* Insgesamt drei Einheiten mit mehreren Schritten

* Positionen teachen per Jog-Control

Adam Kaczmarek, Richard Stanislawski
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Roboter Steuerung:
»Pick-and-Place‘“-Beispiel

Datei  Ansicht Werkzeuge Hilfe
A SEEBH D ) . . v
Workspace Explorer B x x | Visualisierung ax

BOL =R

= |

Erste Schritte

ACE OomRON

AUTOMATION CONTROL ENVIRONMENT

Version 3.8.3.250

‘ Workspace laden U Wahlen Sie ein Beispiel aus
ACE PackXpert: Beispiel Einzelroboter

Mit Controller verbinden Pl /\CE Sight: SmartControlier Pick-and-Place Beispie 2. Schritt —

1. Schritt Q*mmmm o

Einfaches Pick-and-Place Beispiel

Beschreibung:
ACE Sight Pick-and-Place Sequenz

Erstellen Sie eine ACE Sight V+ Anwendung. bei der der Roboter von einer
statischen Position, einer Palette, einer Beltkamera oder einer am Arm fest
montierten Kamera aufnehmen und ablegen kann

2. Schritt a - [ o[ e

PO © 2006-2018 Omron Adept Technologies, i
_‘ T

4. Schritt

S reB&9De

n =
Ingenieur =) Task Status Steuerung | 3D Visualisierung

04.02.2023 Adam Kaczmarek, Richard Stanislawski 12
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Roboter Steuerung:
,;Pick-and-Place‘-Beispiel

@
Datei  Ansicht Werkzeuge Hilfe
d#h TEIaB o : - -
Workspace Explorer ax
@ Pick-and-Place Sequenz: Konfiguration auswahlen
g Einfihrung
Beispielkonfiguration identffizieren
Wizard Schritte
Das Applikationsbeispiel ist in Einheiten aufgeteitt. Einheiten sind
Einfihrung
Aufnahmekonfiguration - Pick-and-Place Konfiguration identffizieren
. - Roboter auswahlen
frcticwekicrs - Pick-Vorgang teachen
Refinement Konfiguration - Refinement-Vorgang teachen (optional)
Ablagekonfiguration - Place-Vorgang teachen
Enhet abgeschlossen In dieser Sequenz wenrden Sie aufgefordert, die Pick-and-Place-Konfiguration zu identifizieren.
<
A =
Sreefg9e
f' Ingenieur 7 Task Status Steuerung | 30 Visualisierung

04.02.2023 Adam Kaczmarek, Richard Stanislawski 13
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Roboter Steuerung:
,;Pick-and-Place‘-Beispiel

Datei  Ansicht Werkzeuge  Hilfe
H#A G@mI_BD o - 10 - =
Workspace Explorer 3 x
@ Pick-and-Place Sequenz: Konfiguration auswahlen
a
Aufnahmekonfiguration
Die Aufnahmekonfiguration wahlen
Wizard Schritte i
 Erfibnung Wie werden die Teile dem Roboter Ubergeben?
Aufnahmekonfiguration @ An cinerfinen Posiion
Feeder wahlen
Refinement Konfiguration (O An einer fixen Palette
Ablagekonfiguration
Einhett abgeschlossen () Mit einer Kamera auf einem Belt ok alisiert
() Mit einer am Am oder statisch montierten Kamera
(O Mt einem Bek Latchsensor
() Mit einem Belt Latch Sensor auf einer Palette
& Zunick - 9¢ Abbrechen Hife
SeeBg&9e
| Ingenieur

[ Task Status Steuerung | 3D Visualisierung

04.02.2023 Adam Kaczmarek, Richard Stanislawski 14
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Roboter Steuerung:
,;Pick-and-Place‘-Beispiel

@

Datei  Ansicht Werkzeuge Hilfe

H#h TEIRB D o
Workspace Explorer ax

Pick-and-Place Sequenz: Kanfiguration auswahlen

3

‘a

Refinement Konfiguration
Refinement Konfiguration auswahlen

J.ﬁ:ﬂrf::r::;lﬂé Mochten Sie eine aufwarts gerichtete Kamera zum Refinement der Teileposition im Greifer verwenden, nachdem das Teil aufgenommen wurde?
' Adnahmekorfiguration (®) Nein, die Posttion des Teils im Greffer nicht verfeinem
' Feeder wahlen
Refinement Korfiguration (O Ja. die Position des Teils im Greifer mit einer Kamera verfeinem
Ablagekonfiguration

Einheit abgeschlossen

TN @ Y

e B&ED

[ Task Status Steuerung | 3D Visualisierung

0 Ingenieur

04.02.2023 Adam Kaczmarek, Richard Stanislawski 15
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Roboter Steuerung:
,;Pick-and-Place‘-Beispiel

]

Datei  Ansicht Werkzeuge Hilfe
ddFdBEI@aBD o - 0 -
Workspace Explorer B x

Pick-and-Place Sequenz: Kanfiguration auswahlen

1

= Ablagekonfiguration

Ablagekonfiguration auswahlen

Wizard Schritte
Wo legt der Roboter die Teile ab?

« Enfihung
" Aufnahmekonfiguration @ An einer fixen Postion
" Feeder wahlen
' Refinement Konfiguration O An einerfixen Palette
Ablagekonfiguration
Einheit abgeschlossen (O Mit einer Kamera auf einem Belt lokalisiert

(O Mit einer am Am oder statisch montierten Kamera
(O Mit einem Belt Latchsensor

(O Mit einem Bek Latch Sensor auf einer Palette

& Zunick - 9€ Abbrechen Hife

SeeB&§9He

[ Task Status Steuerung | 3D Visualisierung

| Ingenieur

04.02.2023 Adam Kaczmarek, Richard Stanislawski 16



Roboter Steuerung:
,;Pick-and-Place‘-Beispiel

@
Datei  Ansicht Werkzeuge Hilfe
Héh NEITAB D P . .
Workspace Explorer ’x [

Pick-and-Place Sequenz: Konfiguration auswéhlen

L3

- Einheit abgeschlossen
Die Konfiguration wurde definiert

Wizard Schritte

v Der nachste Schritt ist die Konfiguration des mit dem Applikationsbeispiel verbundenen Roboters. Driicken Sie den Button Beenden, um diese
Einflhrung Einheit abzuschiieBen und mit der nachsten Einhe fortzufahren

' Aufnahmekonfiguration

' Feeder wahlen

«" Refinement Konfiguration

" Ablagekonfiguration
Einheit abgeschlossen

—
& Zurick 3¢ Abbrechen Hife

//

JeoeB&9He

B Task Status Steuerung | 30 Visualisierung

' Ingenieur

04.02.2023 Adam Kaczmarek, Richard Stanislawski

HOCHSCHULE
HAMM-LIPPSTADT

17



: HOCHSCHULE
HAMM-LIPPSTADT

Roboter Steuerung:
,;Pick-and-Place‘-Beispiel

©
Datei  Ansicht
T
Einfuhrung

Workspace Explorer B x
Roboter identifizieren

quenz: Einheit 1/3 - Roboter auswahlen

=

Wizard Schritte
EinfGhrung
SmartController Auswahl
Roboter installieren
Auswahl der Plattform
Roboter werden postioniert
Roboter nicht vorhanden
Roboter Auswahl
Roboter Antriebsleistung EIN
Werkzeug-Konfiguration
Nullpunktspeicher /
Sichere Roboterposition

Einheit abgeschlossen

Dies ist die erste Einheit zur Erstellung der Applikation. In dieser Sequenz identifizieren Sie den im Applikationsbeispiel verwendeten Controller und Roboter. Sie identifizieren auch eine sichere Position fur den Roboter.

Hife

n = 3
| Ingenieur (3 Task Status Steuerung | 3D Visualisierung

04.02.2023 Adam Kaczmarek, Richard Stanislawski 18
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Roboter Steuerung:
,;Pick-and-Place‘-Beispiel

@
Datei  Ansicht Pick-and-Place Sequenz: Einheit 1/3 - Roboter auswihlen
AL Si C ller A hi
martController Auswa
Workspace Explorer 2 x
Wahlen Sie die IP Adresse des SmartControllers
3
Wizard Schritte
v Sie mussen sich zu dem Roboter SmartController verbinden, um das Applikationsbeispiel zu erstellen und zu starten
Enfuhrung Wahlen Sie die IP Adresse des SmartControllers aus der Liste der bestehenden Controller IP Adressen
SmartController Auswahl
Roboter instalieren
Auswahl der Plattform
Roboter werden positioniert Ausgewahite Controller |P Adresse
Roboter nicht vorhanden 127.0.0.1
Roboter Auswahl B c IP Ad
Roboter Antriebsleistung EIN e )
Woerkzeug-Konfiguration
Nullpunktspeicher /
Sichere Roboterposttion
Einheit abgeschlossen 3, 2
Hier muss die IP des Controllers eingegeben werden.
Bei der Emulation wird der Lokale Host (127.0.0.1) verwendet.
T " ~
' Ingenieur B Task Status Steuerung | 30 Visualisierung

04.02.2023 Adam Kaczmarek, Richard Stanislawski 19



Roboter Steuerung:
,;Pick-and-Place‘-Beispiel

(a}
Datei

e Hm

Ansicht

Workspace Explorer

< |

-] SmartControlle

Pick-and-Place Sequenz: Einheit 1/3 - Roboter auswahlen

Werkzeug-Konfiguration

Stellen Sie die Eigenschaften fur den Werkzeug Tip ein

Aus dem Teil ,,Roboter
Steuerung uber das

Jog-Contro

Ill

bekannt.

04.02.2023

| Ingenieur

Wizard Schritte

& Einfihrung

" SmartController Auswahl

' Roboter installiersn

" Auswahl der Plattform

%’ Roboter werden positioniert

& Roboter nicht vorhanden

& Roboter Auswahl
Roboter Antriebsleistung EIN
Werkzeug-Konfiguration
Nullpunktspeicher
Sichere Roboterposition
Einheit abgeschlossen

Geben Sie die E/A-Signalwerte ein und (bemprifen Sie diese, indem Sie auf die Buttons neben den Eintragen klicken. Wenn das Werkzeug ein versetztes TOOL hat. geben Sie den TOOL Versatz

ein oder teachen Sie die Versatzposition.

Digitale E/A-Signale
Ausgange

Offnen
SchiieBen

Freigeben

Werkzeug Versatz

] a
! a
o &

Eingange
Geoffnet 0 o
Geschlossen 0 J

o Antriebsleistung

{* Jog Control

A Digtale E/A

Wir kennzeichnen das Offnen als -1 und das SchlieRen als 1.

& Zurick 9€ Abbrechen

Hilfe:

HOCHSCHULE
HAMM-LIPPSTADT

e

| B Task Status Steuerung | 3D Visualisierung

Adam Kaczmarek, Richard Stanislawski
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Roboter Steuerung:

,;Pick-and-Place‘-Beispiel

©
Datei  Ansicht
o Hm
Workspace Explorer

|

Pick-and-Place Sequenz: Einheit 1/3 - Roboter auswihlen

Sichere Roboterposition

Teachen Sie eine sichere Roboterposition

+-(] SmartControlle
- System Konfigy

Wizard Schritte
« Einfiihrung
" SmartController Auswahl
+ Roboter installieren
" Auswahl der Plattform
& Roboter werden postioniert
" Roboter nicht vorhanden
« Roboter Auswahl
" Roboter Antriebsleistung EIN
" Werkzeug-Korfiguration
" Nullpunktspeicher
Sichere Roboterposition
Einheit abgeschlossen

Verfahren Sie den Roboter zu einer sicheren Position und klicken Sie auf den Button Here
) e — R—
7 o A
i (&) (v ZalEl = I J
TINC caBE R/
\ \ /
\\'\

4

(") Antriebsleistung

BrBRT= <7/
\\:\‘\'x. 4 ..{' Jog Control

& Digitale E/A

: HOCHSCHULE
HAMM-LIPPSTADT

N
20
=

Robotermposition
34,987 0,000 -812.531 0,000 180,000 180,000

Versatz zur geteachten Position

Uber das Jog-Control teachen wir eine Sicherheitsposition.
Diese speichern wir dann tUber den Button ,Here” ein.

0.000 0,000 0,000 0.000 0,000 0.000

Geteachte Posttion

34,987 0,000 -812,531 0,000 180,000 180,000

Verfahren

& Zunick 9€ Abbrechen Hife

| —

P| Ingenieur

04.02.2023

Adam Kaczmarek, Richard Stanislawski

= ~

‘ () Task Status Steuerung | 30 Visualisierung
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Roboter Steuerung:

,,Pick-and-Place‘“-Beis

@
Datei  Ansicht
o ¢4 | =
Workspace Explorer

< |

nd-Place Sequen:

Einheit abgeschlossen

Der Roboter wurde identffiziert

1€

-] SmartControlle|
-] System Konfigy

Wizard Schritte

" Einfihrung

« SmatController Auswahl

' Roboter installiersn

" Auswahl der Plattform

" Roboter werden positioniert

« Roboter nicht vorhanden

" Roboter Auswahl

«" Roboter Antriebsleistung EIN

" Werkzeug-Korfiguration

" Nullpunktspeicher

« Sichere Roboterposttion
Einheit abgeschlossen

2 x
Der nachste Schritt ist das Teachen der Aufnahmekonfiguration. Driicken Sie den Button Beenden, um diese Einheit abzuschiielien und mit der nachsten Einheit fortzufahren I
() Antriebsleistung
{* Jog Control
(& Digiale E/A
- f
%
—
& Zunick | Beenden $ |) | 3¢ Abbrechen Hife

' Ingenieur

04.02.2023

— ————— —————————————
B Task Status Steuerung | 30 Visualisierung

Adam Kaczmarek, Richard Stanislawski 22



Roboter Steuerung:
,;Pick-and-Place‘-Beispiel

@
Datei  Ansicht Werkz
= N
Workspace Explorer
#] X
= |

Einflhrung

Aufnahmekonfiguration teachen

(1 ACE Sight Pick-and-|
‘2 SmartController 1

1™ Greifer R1 Quattr]
%7 R1Quattro650

& SmartController

[T v+ Benutzem

+ a.error

- arobot

a.robq
rob.gr
rob.in

rob.m
+ @l V+ Benutzerv|
' V+ System M|
(2 System Konfiguratio

Wizard Schritte
Einfihrung
Aufnahmeposition teachen
Einhett abgeschlossen

Diese Einheit fihrt Sie durch die Schritte zum Teachen der Roboter Kalibrierungen und Posttionen zum Aufnehmen des Teils

(') Antriebsleistung

{* Jog Control

£ Digitale E/A

3¢ Abbrechen Hilfe

\

| Ingenieur

04.02.2023

Adam Kaczmarek, Richard Stanislawski

e

B Task Status Steuerung | 3D Visualisierung
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Roboter Steuerung:
,;Pick-and-Place‘-Beispiel

©
Datei  Ansicht
o d S m
Workspace Explorer
D e | X
= |

i

Aufnahmeposition teachen

BB Pick-and-Place Sequenz: Einheit 2/3 - Abnahme teachen fiir Static Position Configuration

Lemen Sie die Aufnahmeposition fur das Teil ein

HOCHSCHULE
HAMM-LIPPSTADT

() ACE Sight Pick-and-
=3 SmartController 1
™ Greifer R1 Quattr

%/ R1Quattro650
& SmartController

7 V+ Benutzer|

a.error

rob.m)
+ @l V+ Benutzery]
n B
¥ V+ System M|
+-{] System Konfiguratio

Wizard Schritte
« Einfihrung
Aufnahmeposition teachen
Einheit abgeschlossen

Bewegen Sie den Roboter an die Position, an der er das Teil aufnehmen soll, und klicken Sie auf die Schaltflache Hier.

(") Antriebsieistung

@'b‘@@‘/ﬂ'? e
\

“XT 6By = -
i1\
!

‘/J". ‘

/

8 Digtale E/A

/AN

Roboterposttion
316,987 0.000 -812,531 0,000 180,000 180,000

Versatz zur geteachten Position

Uber das Jog-Control teachen wir eine Aufnahmeposition.
Diese speichern wir dann tber den Button ,Here” ein.

0.000 0.000 0.000 0,000 0.000 0.000
Geteachte Posttion
316,987 0,000 -812,531 0,000 180,000 180,000 & ///
Verfahren Il Grefer Here
& Zurick @ 3¢ Abbrechen Hife
- T ~— A

' Ingenieur

04.02.2023

[ Task Status Steuerung | 3D Visualisierung

Adam Kaczmarek, Richard Stanislawski
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Roboter Steuerung:
,;Pick-and-Place‘-Beispiel

(a}
Datei  Ansicht Werkz

déh HEma R

tion Cenfiguration

TR T Einheit abgeschlossen T

. Die Aufnahmekonfiguration wurde abgeschlossen
#] P
= |

1 ACE Sight Pick-and-{  wizard Schritte
L @8 SmartControfler R girzr;;'h:l: Schritt ist das Teachen der Refinement- und Ablagekonfiguration. Driicken Sie den Button Beenden, um diese Einheit abzuschlieflen und mit der nachsten Einheit (I) Antrebsleistung

M Greifer R1 Quattr| p Aufnahmeposition teachen

¥ R1 Quattro650 Einheit abgeschlossen
& SmartController £ Jog Control

[T v+ Benutzem
+ a.error

- [ arobot ] Digiale E/A

a.robg

rob.grl

rob.in| ¥

rob.m =

+ @ V+ Benutzery|

v V+ System M|

#-(_] System Konfiguratioy

—
Dy R

"

| Ingenieur I B Task Status Steuerung | 30 Visualisierung

04.02.2023 Adam Kaczmarek, Richard Stanislawski 25



Roboter Steuerung:
,;Pick-and-Place‘-Beispiel

@

Datei  Ansicht Werkz

Héh FEED
Workspace Explorer

Qe | X g
‘a3

Einfihrung

Ablagekonfiguration teachen

) ACE Sight Pick-and-|

= ‘3 SmartController 1
™ Greifer R1 Quattr]

%7 R1Quattro650
- 4 SmartController
{2 V+ Benutzern
a.robot
a.robg
rob.gr|
rob.in
rob.m)
rob.pi
+ @ V+ Benutzenv|
3 (@ V+ System M
+-(_] System Konfiguratio

Wizard Schritte
Einfihrung
Ablageposttion teachen
Einhett abgeschlossen

Diese Einheit fhrt Sie durch die Schritte 2um Teachen der Roboter Kalibrierungen und Positionen zum Ablegen des Teils

") Antriebsleistung

£ Jog Control

Enggi!aie E/A

3¢ Abbrechen Hilfe

0 Ingenieur

04.02.2023
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Roboter Steuerung:
,;Pick-and-Place‘-Beispiel

©
Datei  Ansicht
déTmEa
Workspace Explorer

Ao X B =
wal

Werkzq

Ablageposition teachen

HOCHSCHULE
HAMM-LIPPSTADT

(1 ACE Sight Pick-and-|
-3 SmartController 1
I™ Greifer R1 Quattr{

%7 R1Quattro650

& SmartController |

7 v+ Benutzern

+ a.error

5 [/ arobot

a.robg
rob.gr

rob.ini

rob.m|

rob.pif

. @l V+ Benutzerv]

i@ v+ System M

+-{_] System Konfiguratiof

7| Ingenieur

04.02.2023

ax
Teachen Sie die Ablageposition des Teils
izard Schritte Verfahren Sie den Rob: der P das Teil pl d klicken Sie auf den B Here
ot ition, w atziert uth
/ E’n{uh!’ung ‘erfanren Jie gen Hol er zu 'ostion, wo er aas el platzx uny IcKen Jie al len on (I) Mnebs‘g{&ung
Ablagepastion teachen ' — - e —
Einheit abgeschlossen @ h M 3 @ k '\@ 3 !
A NS kg 5 > 'O el & | | |
-\ Ny | | i Jog Control
NN, : [ 1
\ ‘ [ Oigtale E/A f
!
o dayd ‘ —
A oy Guys 4
s = P ,_i//
Bﬁ“’

Roboterposttion
[—229.D12 0.000 -812.531 0.000 180.000 180.000

Versatz 2ur geteachten Position

Uber das Jog-Control teachen wir eine Ablageposition.
Diese speichern wir dann uber den Button ,Here” ein.

[D.D(}Cﬂ 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000

Geteachte Postion

[—229 012 0,000 -812,531 0,000 180,000 180,000

Verfahren

[l Grefer

& Zunick 9€ Abbrechen Hiffe

e N

[ Task Status Steuerung | 30 Visualisierung
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Roboter Steuerung:
,;Pick-and-Place‘-Beispiel

]

Datei  Ansicht  Werkz @il ToN Sequenz: Einheil

H#AE T
Workspace Explorer

o ek X ty
3

Einheit abgeschlossen

/3 - Ablage teachen fiir Static Position Configuration

Die Ablagekonfiguration wurde abgeschlossen

(1 ACE Sight Pick-and-
‘3 SmartController 1

1™ Greifer R1 Quattr
7 R1Quattro650

& SmartController

[T v+ Benutzem

+ a.error

- arobot

a.robq

rob.g

rob.in

rob.m

rob.pi

3 @ V+ Benutzery|

+ V+ System M|

+-(_] System Konfiguratio

Wizard Schritte
" Einfihrung
« Ablagepostion teachen
Einhett abgeschlossen

Sie sind fertig. Dricken Sie den Button Beenden, um die Sequenz abzuschlielen

Sie kannen das Programm mit dem ACE Task Manager starten, indem Sie den Controller auswahlen und das main Programm auf einer V+ Task ausfuhren

Task Status Control

Available Items

& SmartController

® /SmartController 1/SmartController 1

s/ C# Program

J [/AdeptSight Pick and Place/Start Applicatic
/AdeptSight Pick and Place/Stop Applicatic

[~ D o

Q Task 1:
Q Task 2:
2 Task 3:
Q Task 4:
Q Task 5:
2 Task 6:

-

Q=

B

i < Task 0: rob.main at step 14, stack 0.0 KB

2 x

(') Antriebsleistung
{* Jog Control
£f Digitale E/A
——
ED T

/

P | Ingenieur

04.02.2023
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Hinweise

* Falls der Roboter nicht fahrt, ...

— ... kann es sein, dass der Controller getrennt wurde.
£ /SmartController 1/SmartController 1 v@v Q') + 50 v

— ... kann es sein, dass die Antriebsleistung ausgeschaltet ist.

£ /SmartController 1/SmartController 1 v - 30 =

* Geschwindigkeit uberwachen

£ /SmartController 1/SmartController 1 v - (:) dE

v

D

Monitorgeschwindigkeit

04.02.2023 Adam Kaczmarek, Richard Stanislawski 29
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Hinweise

* Um ein Programm zu benutzen muss es auf einer V+ Task
ausgefuhrt werden.

— Rechtsklick = Auf Task ausfuiihren = Task 0

* Fehlersind in der Task Status Steuerung sichtbar.

— Von dort aus kann das Programm auch gestartet, pausiert und
gestoppt werden.

Adam Kaczmarek, Richard Stanislawski
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Vielen Dank fur die Aufmerksamkeit!

Gibt es noch Fragen?

Adam Kaczmarek, Richard Stanislawski



: HOCHSCHULE
HAMM-LIPPSTADT

Literaturverzeichnis

* SVN/Delta_Roboter_Adept_als_3DDrucker/Literatur
— Omron Adept Quattro s650H User‘s Guide
— Adept SmartController Handbuch
— Adept SmartController CX UG
— eV+ Language Reference Guide

https://svn.hshl.de/svn/MTR GPE Praktikum/trunk/Fachthemen/Delta Roboter Adept a
s 3DDrucker/

Adam Kaczmarek, Richard Stanislawski
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