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Step 2 Pick and Place Positionen aufnehmen:

robl[7]  Neues V+ Programm hinzufiigen _“:5 Abb,‘[dung 1 rob.hshl

In PC Datei speichern ko

1.Klicken sie auf das Feld fur den Controller (s.Abb.3
rotes Kastchen)
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Abbildung 2 V+ hinzufigen

2.Nun klicken sie auf Welt.

Ab jetzt konnen Sie mit dem

Roboter die X, Y und Z mit SFrrre—r T

klicken auf die x
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3.Fahren Sie den Roboter
zunachst in eine Sichere
Position oberhalb der

Bandanlage. Abbildung 3 Roboter Controller

Dann speichern sie diese Messwerte in einer Excell Datei (Blau unterstrichen). (Tipp: verwenden
sie anstatt des Kommas flir die Messwerte einen Punkt = Das nachher die Eingabe der Daten

1 H ge Hilfe
via Copy and Paste elnfaCher) B 3 Q| /SmarController 101/SmantController 101 + 3 - - 20 - B [

2 x =
¥ /System Konfiguration/Rezept-Manager |37 /SmartController 101/R1 Quattro650 | [V

4 .Fahren Sie nun Uber das Bautteil an die Position, wie sie * Objekt
das Bautteil aufnehmen mochten = direkt drauf. ¥ L@ X9 e

15 .PROGRAM rob.pick.
@ Digitale E/A: /SmartController 101/SmartController 101 X

Speichern Sie auch diese X,Y,Z Werte erst malin ihrer Excell. o W

Anzeigen
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5. Um das Teil aufnehmen zu kénnen missen Sie nun einmal v HEEE NEEE
den Vakuumsauger anschlaten. Dafur Klicken sie auf diedie  © |7 HEEE a@@@
Griine Schaltflache (Abb.4 rotes Kastchen). Dann klicken Sie & | " d@@@ @@@aa
auf den ersten Button in Abbildung 4. Hier gruin abgebildet. Abbildung 4 Sauger Aus/An

6. Jetzt gehen sie wieder in den Controller(Step 2 Schritt 1 und 2) ) und testen ob das Teil gerade
aufgenommen werden kann, indem Sie die Z Koordinate nach oben bewegen. Hat dies noch
nicht geklappt. Schalten sie wieder den Sauger ab. (Step 2 Schritt 5 2 Signal 1 Schwarz statt
grin). Wiederholen Sie Vorgang 4 -6 bis das Bautteil richtig aufgenommen wurde. - Vergessen
Sie nicht Ihre gespeicherten Positionswerte dann auch wieder anzupassen

7. Ist das Teil richtig aufgenommen fahren sie nun mit dem Teil zur gewlinscheten Place Position.
Da die Bauteile und Ablage Orte sehr Passgenau sind, mussen sie hier gegebenenfalls beim
positionieren und absetzen mit geringer Geschwindigkeit arbeiten. Haben sie die Optimal
Position getroffen, konnen Sie nunden Sauger (Abb4. Aus machen). Speichern sie auch diese
Positionswerte.



Step 3 Programmierung
1. Klicken Sie zunachst in den auf ihr erstelltes Programm (im Step 1) rob.hshl.

2. Nun kénnen wie beginnen zu Coden. Folgende Befehle sollten ihnen dabei helfen (siehe auch
Abbildung 5):

Bewegen des Roboters anhand der Variablen

- Movetrans (X,Y,Z,0,180,179.879) Rot sind Fixe Werte diese konnen Sie so Gbernehmen
Sauger an oder Sauger aus

- Call Sauger.an bzw Call.Sauger.aus

Break (Sollte vor jedem Call aufgerufen damit die Move Befehl erst abgeschlossen sind bis der
Call aufgerufen wird)

- Break
BREAK
CALL sauger.an() ;Sauger An
MOVES TRANS (| ][ 1.1 ,0,180,-179.897) ;Safelh Pick

Abbildung 5 Syntax Beispiel ohne X,Y,Z Werte
Tipp:

1. Verwenden Sie ihre X,Y.Z Werte und achten Sie auf die Vorzeichen, Kommatas und Punkte.

2. Achten Sie auf lhren potenziellen Fahrtweg mit dem Teil.

3. Sie kbnnen lhr Programm jederzeit testen (siehe Step.4)

Step 4 Testen und Ausfiihren
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