Univerzalni vmesnik IMPACT za priklop In
vodenje robotov

Informacije: FBS elektronik d.o.o., Peter Meh ing. el., oddelek tehni¢nega svetovanja

V industriji se srecujemo s procesi, ki se resujejo s pomocjo robotov pri katerih je
potrebno nastavljati razlicne parametre za pomike pri prestavljanju predmetov. Za
programiranje se uporabljajo razlicna orodja od enostavnih do zelo kompleksnih.
Operaterji so obremenjeni s pritiskom ob spremembah proizvodnih procesov in
zahtevajo veliko znanja pri pisanju programov za gibanje robotskih delov. Vsak, ki
se nahaja na tem mestu iSCe bliZnjice, kako bi poenostavil proces za osnovne gibe
in manj zahtevne aplikacije.

Skupaj za razvojnimi inZenirji podjetja Datalogic in Universal Robots in uporabniki
robotov v industriji so prisli do skupnega izdelka IMPACT Robot, ki poenostavi
nastavitve robotov.

Datalogic IMPACT Robot vodilo URCap omogoca uporabniku hitro in enostavno
povezovanje med Datalogic Smart kamero ali industrijskim vision procesorjem. Z
enostavno kalibracijo in nastavitvijo tocke prijema vasSega robota v aplikaciji, za
katero je potrebno malo truda.
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Kombinacija kamere in programa IMPACT postane Datalogic druzabnik za vodenje robotov

Datalogic IMPACT program je preverjena platforma, ki omogoc¢a uporabniku resiti
ne samo vodenje robota, ampak Se mnogo drugih aplikacij strojnega vida z
naprednim sistemom vodila »primi in spusti«. Z ve¢ kot 100 vision orodji in zbirko
strojnih opcij, boste lahko resSevali vase potrebe robota (vodenje in kontrolo
izvajanja.



Vec informacij o koloborativnih robotih od proizvajalca Universal Robots najdete
na nasi spletni strani www.fbselektronik.com

UR3 robot

Universal Robots UR3e je ultra lahek, kompakten industrijski robot, idealen za
namizne aplikacije. Zaradi majhnega prijemala je idealen, da se zgradi neposredno
znotraj strojev ali v drugih tesnih delovnih prostorih. Robot tehta le 11 kg, z
nosilnostjo 3 kg obremenitve. Z vrtenjem za 360 stopinj na vseh zapestnih sklepih
in neskon¢nim vrtenjem na kon¢nem sklepu je zelo primeren za uporabo pri lahki
montazi in vijacenju.

Prikaz UR serija robotov:
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UR3e URSe UR10e UR16e
Moznosti obremenitve: 3, 5, 10 in 16 kg - omogoca reSevanje najrazlicnejSih

aplikacij robot ima Sest osi, neverjetno fleksibilnost in enostavno vkljucitvijo v
obstojeca proizvodna okolja.

Vision senzor je montiran na fiksnem mestu Vision senzor je montiran na roki robota
Vmesnik v programu IMPACT omogoca:

e vec kot 100 vision orodij za potrebe kontrole opti¢nega vida
¢ novo hitrejSo in zanesljivo reSitev programskega vmesnika za zdruZevanje
robotov proizvajalca Universal robots in Datalogic kamer



»Ko prilagodljivost sreca ucinkovitost«

Lahkotnost namestitve:

Z enostavno kalibracijo in nastavitvijo tocke dviga bo vasa aplikacija vodenja
robota nadgrajena in delovala z malo vloZenega truda.
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Glede na enostavnost integracije robota in opti¢nega vida so zelo poenostavljene
aplikacije za izbiro in namescanje predmetov.



[zboljSanje produktivnosti s sodelovanjem »roko v roki« z roboti operaterji lahko
olajsajo svojo delovno obremenitev in povecajo produktivnost

Vision senzor Datalogic in robot UR sta najboljsi par

2

aQ
o

SLOATALOGIC

\

Postopek nastavitve vision senzorja v programu
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Izbor ustrezne kamere (odvisno od zahtevnosti aplikacije)

Y
9
Q
~
[
¢

D File

[ Program | Installation | Move | VO | Leg

TCP Configuration
Mounting

/0 Setup

Qi safety
Variables
MODBUS
Faatures
Comeyor Tracking
EtherNet/IP
PROFINET
*)atalngi( Impact
Default Program

[ Loadrsave

Datalogic Impact

Impact Cannection Menu

SOATALOGIC

EMPOWER TOUR visson
Address I Dawice Name
152168035 Vision Device:

selected De
Server Address |152.168.0.35:80
TCPAP Part 20000

Comectiore ) Connectsd

11:06:20 ccec @

Disconnect

Liveview

Povezovanje z izbranim vision senzorjem

Nastavitev centra orodja

o File

Program | Installation
TCP Configuration
Mounting
/O Setup
G, safety

ariables
MODBUS

Featuras.
Base

Tool
Smaath Transition
Conveyor Tracking
EtherNet/IP
PROFINET
Datalogic Impact
Default Program

Load/Save

Move | 10 | Log

ozassz  CCCC @

Tool Center Point

Available TCPs:

|

T Rename
0.0/ mm

z 0.0|mm Hew

R rad

rad # position

RZ| 0.0000 red # orientation
I — Y
Payload: | 0.00| kg
Z

[ Center of grauity:

-



S pritiskom na gumb LIVE VIEW dobim sliko v Zivo in delovno obmocje robota
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Dolocitev pogleda vision senzorja glede na polja to¢k/Sahovnice (ob kakovostnem ujemanju

se vkljuci zelen indikator).

Nastavitev funkcije HandEye
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Funkcija omogoca natanéno nastavitev zaCetne tocke z prednastavljenimi vzorci mest gibanja.

Rumene tocke predstavljajo tarce
ujemanjem polj.
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Prikaz gibanja robota v 6-ih oseh glede na nastavljene gibe

Povezljivost Datalogic programskega vmesnika z robotom olajsa delo in posledi¢no je manj
izgubljenega ¢asa v primerjavi z zamudnimi postopki programiranja ostalih zahtevnih
programov.

Procesi v aplikacijah s pomocjo robotov bodo poenostavljeni z Datalogic vision sistemi in
IMPACT programom.

Za vec informacij o vision senzorjih in IMPACT sistemu nas kontaktirajte na telefonsko Stevilko
03-898-3702, posljite sporocilo info@fbselektronik.com ali obiscite naso spletno stran
www.fbselektronik.com
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