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KeMotion Einleitung

1 Einleitung

1.1 Zweck des Dokumentes

Dieses Dokument beschreibt die Palettierungsfunktionalitat in der KeMotion
Steuerung.

1.2 Voraussetzungen

Dieses Dokument richtet sich an folgende Personen mit entsprechenden
Voraussetzungen:

Zielgruppe Voraussetzung an Wissen und Kénnen

Technische Ausbildung (Fachhochschule, Ingenieur-Ausbildung
oder entsprechende Berufserfahrung).

) Kenntnisse uber:
Programmierer
e die Arbeitsweise einer SPS

e  aktuell giltige Sicherheitsvorschriften

e  Programmierung einer SPS (IEC61131)

Technische Ausbildung (Fachhochschule, Ingenieur-Ausbildung
oder entsprechende Berufserfahrung).

Kenntnisse Uber:
Servicetechniker

e  aktuell gultige Sicherheitsvorschriften,

e die Arbeitsweise einer SPS,

e  Programmierung einer sicheren SPS.

1.3 BestimmungsgemaRer Gebrauch

Die beschriebene Software wurde flir KeMotion r2000 und KeMotion r5000
entwickelt. Sie darf nur in den beschriebenen Einsatzfallen und nur in Ver-

bindung mit empfohlenen bzw. zugelassenen Zielsystemen verwendet wer-
den.

Bedienhandbuch V3.18 7
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1.4

1.4.1

1.4.2

1.5

WARNUNG!

Das Kemro K2-System ist nicht fur sicherheitsrelevante Steuerungsaufga-
ben (z.B.: Stillsetzen im Notfall oder Uberwachung reduzierter Geschwindig-
keiten) vorgesehen.

Das Kemro K2-System entspricht It. EN ISO 13849-1 nur Sicherheits-Kate-
gorie B PL a und ist somit fir die Realisierung von Sicherheitsfunktionen fiir
den Personenschutz nicht ausreichend.

Fir sicherheitsrelevante Steuerungsaufgaben oder Personensicherheit
mussen zusatzliche externe Schutzmalnahmen realisiert werden, die auch
im Fehlerfall einen sicheren Betriebszustand des Gesamtsystems gewahr-
leisten.

Hinweise zu diesem Dokument

Dieses Handbuch ist Teil des Produktes. Es ist Uber seine gesamte Lebens-
dauer aufzubewahren und gegebenenfalls an nachfolgende Besitzer oder
Benutzer des Produkts weiterzugeben. Die fir Endkunden notwendigen Si-
cherheitshinweise und Informationen missen vom Maschinenbauer oder
Systemanbieter in die Betriebsanleitung flir Endkunden in der jeweiligen
Landessprache tibernommen werden.

Die Dokumentation muss in einem leserlichen Zustand dem definierten Per-
sonenkreis zuganglich gemacht und von diesem gelesen und verstanden
werden.

Inhalt des Dokumentes

1) Aufbau und Verwendung einer Palette
2) Erstellen und Parametrieren einer Palette
3) Programmieren eines Palettierzyklus

Im Dokument nicht enthalten

1) Beschreibung und Verwendung von Greiferfunktionalitat
2) Beschreibung des KAIRO Basisbefehlssatzes

Weiterfiihrende Dokumentation

Dok.Nr. Bezeichnung Zielgruppe
DE: 1005129 e  Maschinenbediener
KeMotion RoboticsBasics e  Programmierer
EN: 1005131 e  Servicetechniker
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Dok.Nr. Bezeichnung Zielgruppe
DE: 1005201 Maschinenbediener
KeMotion RoboticsFunctions Programmierer
EN: 1005202 Servicetechniker
. Maschinenbediener
DE: 1000961 KeMotion PLC Robotic Program- .
mingManual Programmierer
EN: 1000962 Servicetechniker
DE: 1000959 Maschinenbediener
KeMotion KAIRO Sprachreferenz Programmierer
EN: 1000960

Servicetechniker

Alle hier angeflihrten Handbucher konnen bei Fa. KEBA bezogen werden.
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2

2.1

10

Sicherheitshinweise

A
A

Darstellung

Im Handbuch finden Sie an verschiedenen Stellen Hinweise und Warnungen
vor moglichen Gefahren. Die verwendeten Symbole haben folgende Bedeu-
tung:

GEFAHR!

bedeutet, dass Tod oder schwere Kdrperverletzung eintreten werden, wenn
die entsprechenden VorsichtsmalRnahmen nicht getroffen werden.

WARNUNG!

bedeutet, dass Tod oder schwere Kdrperverletzung eintreten kdnnen, wenn
die entsprechenden VorsichtsmalRnahmen nicht getroffen werden.

VORSICHT!

bedeutet, dass leichte Kdrperverletzung eintreten kann, wenn die entspre-
chenden Vorsichtsmaflinahmen nicht getroffen werden.

Achtung

bedeutet, dass ein Sachschaden eintreten kann, wenn die entsprechenden
Vorsichtsmalinahmen nicht getroffen werden.

ESD

Mit dieser Warnung wird auf die moglichen Folgen beim Berthren von elek-
trostatisch empfindlichen Bauteilen hingewiesen.

Sicherheitsinformation

Beschreibt wichtige sicherheitsrelevante Anforderungen oder informiert
tiber wesentliche sicherheitstechnische Zusammenhénge.

Information

Kennzeichnet Anwendungstipps und niitzliche Informationen. Es sind keine
Informationen enthalten, die vor einer gefahrlichen oder schadlichen Funkti-
on warnen.
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KeMotion Aufbau einer Palette

3 Aufbau einer Palette

n diesem Kapitel sind der Leistungsumfang und die Funktionsweise einer
Palette dargestellt.

3.1 Kurzbeschreibung

Fur viele Anwendungen mit Robotern, speziell in der Pick&Place Branche ist
es oft notwendig, gegriffene Teile in Ablagemustern abzulegen. Ein Palettier-
baustein soll nun diese Funktionen ibernehmen und dem Benutzer eine

Médglichkeit zur Verfligung stellen, ein Ablageraster zu definieren, ohne dass
er jede Position der Palette einzeln Teachen oder manuell berechnen muss.

3.2 Leistungsumfang

Das Palettieren ist in Bausteinform implementiert. Ein Palettierbaustein ent-
halt alle Informationen, die flr die Berechnung der nachsten Position bend-
tigt werden. Es stehen Masken zur Parametrierung der Palette zur Verfi-
gung, sowie Befehle die den Roboter in die Sollablageposition bringen. Es
ist derzeit eine einfache Palette vorhanden, die folgende Funktionen beinhal-
ten:

Die einfache Palette unterstitzt ein Palettieren im regelmafigen Raster.

Sie beinhaltet folgende Parameter:

e Ziel-Position des ersten Teils

e Anzahl der Teile (in X-, Y- und Z-Richtung)
e Abstand der Teile (in X-, Y- und Z-Richtung)
e Reihenfolge der Ablage (X, Y, Z Prioritat)

e Vor-Ablage uni Nach-Ablage Position (Hohe, seitlicher Offset jeweils fur
Vor-Ablage uni Nach-Ablage Position)

e Ablagerichtung (entspricht typischerweise der Schwerkraftrichtung)
e Paletteneingangspunkt
e Basissystem (Referenzsystem in dem Palettiert werden soll)

Die Palette kann fur sehr einfache Palettieraufgaben verwendet werden. Ty-
pischer Anwendungsbereich sind Pick&Place Aufgaben mit einfachen Teilen
die in ein regelmafiges Ablageraster gelegt werden.

3.3 Parameter einer Palette
Die Bedeutung der oben angefuhrten Parameter der Palette wird hier be-
schrieben.

Bedienhandbuch V3.18 11
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3.31 Zielposition des ersten Teils

Die Zielposition des ersten Teils wird als vollstandige kartesische Position
angegeben. Diese kann Uber die Bedienmaske der Palette eingelernt wer-
den. Es muss die Position des Teils angegeben werden, das auch als erstes
auf die Palette gelent werden soll. Somit wird auch die Startposition festge-
legt. Die Startposition entspricht der Ecke auf der Palette, in welcher der ers-
te Teil abgele it wwerden soll.

~ Teile kommen von dieser Richtung
; *. | und werden auf die Palette gelegt

e N, Erstes geteachtes
. N Teil (=Startposition)

-—--n‘_.- 1
-

[ Palette ..
X

Abb. 3-1: Startposition der Palette, entspricht erstem Teil auf der Palette

Information

Die Startposition auf der Palette sollte so gewahlt werden, dass sie einer
Ecke der Palette entspricht, die gegenulber der Einfahrt zur Palette ist.

3.3.2 Anzahl der Teile

Die Anzahl der Teile bestimmt, wie viele Teile in der jeweiligen Richtung ab-
gelent werden. Diese Anzahl kann von 1 bis 100 eingegeben werden.

Information

Ist in einer Richtung keine Palettierung erwinscht, so ist 1 einzugeben.

12 Bedienhandbuch V3.18
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3.3.3

3.34

Abstand der Teile

Der Abstand der Teile entspricht dem Versatz von einem Teil zum nachsten.
Dieser Versatz kann auch negativ sein, wenn zum Beispiel das nachste Teill,
ausgehend vom ersten Teil, in negativer x-Richtung abgelert werden soll.
Soll Weiters ein Abstand zw. den einzelnen Teile eingehalten werden so ist
der Abstand der Teile so einzugeben, dass dieser der GroRRe der Teile + Ab-
stand zw. den Teilen entspricht.

Erstes geteachtes Teil
(=Startposition)

& | Palette

> X

Abb. 3-2: Versatzvorzeichen der nachsten Teile ausgehend vom ersten Teil

Information

Das Vorzeichen des Abstandes der Teile ist maligebend fiir die Anreihungs-
seite der Teile. Somit kann eine beliebige Startposition flr die Palette ge-
wahlt werden und mit den entsprechenden Vorzeichen des Abstandes die
Anreihung zum ersten Teil festgele ot werden.

Reihenfolge der Ablage

Die Reihenfolge des Palettierens wird in einer Reihung der Richtungen an-
gegeben. Sollen zum Beispiel zuerst alle Teile in y-Richtung abgestapelt
werden anschlieRend in x-Richtung und zuletzt in z-Richtung so ist ,Y-X-Z’
als Palettier-Reihenfolge zu wahlen.

Die Palettier-Reihenfolge kann auch als Prioritat des Palettierzyklus gese-
hen werden, wobei das erste Element (in Leserichtung gesehen = das Linke)
die hochste Prioritat hat und somit als erstes palettiert wird.
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