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Roboter arbeiten meist noch hinter
trennenden Schutzelnrlchtungen

(Quelle: tz.de)

* Schutzzaune mit Schutztirkontakten
Lichtvorhange, Lichtgitter, Lichtschranken
Laserscanner

Sichere Kamerasysteme

(Quelle: pilz.com)
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lhre Programmierung erfolgt durch eine
Kombination von Teach-In und
Texteingabe

Teach-In:
» Steuerung des Roboterarmes mittels des Handbediengerates per Tasten, Touch-Screen,
Joystick oder Maus
« HandflUhren des Roboterarmes
- Jeder Hersteller hat sein eigenes Bedienkonzept.

Textuelle Programmierung:
« Eingabe von Kommandos/Instruktionen per Tastatur

* Auswahl und Zusammensetzung von Programmbefehlen per Drag&Drop
- Jeder Hersteller hat sein eigene Programmiersprache.
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Seit einigen Jahren geht ein Trend in
Richtung offener Roboterzellen bis hin
zur Mensch-Roboter Kollaboration

Neben den etablierten Herstellern gibt es hier auch zahlreiche neue Anbieter entsprechender
Roboter.

IR
UNIVERSAL ROBOTS “..‘\ == == FANUC

YASKAWA COMAU
eFRANKAEMIKA ST UBLI KUKA KINDVE

(Quellen: abb.com, coma com, franka.de, kinovarobotics.com, kuka.com, rethinkrobot bli.co sal-robot.com, yaskawa.de)

- Noch mehr unterschiedliche Bedien- und Programmierkonzepte
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Einheitlichere Programmier- und
Bedienkonzepte waren wunschenswert.

An dieser Stelle kann man zwischen Experten und Nicht-Experten unterscheiden.

Experten:
» FUr diese ware eine einheitliche Programmiersprache hilfreich.
» Ein Versuch der Standardisierung ist in der Vergangenheit gescheitert.

Nicht-Experten:
« Hier sollten intuitive Bedienkonzepte in Betracht gezogen werden.

FUr beide Szenarien haben wir entsprechende Ansatze entwickelt.

Experten: Nicht-Experten:
« IEC61131-3 konforme » Sprachsteuerung
Roboterprogrammierung « Steuerung durch Gesten
» Steuerung per Smartphone oder

Tablet-PC

(Quelle: wsj.com)
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IEC 61131-3 konforme
Roboterprogrammierung

Programmierung mit Hilfe der

Read DI_O

Sprachen e
Speicherprogrammierbarer g;f;:‘;jiz::gjzn * Tnit
Steuerungen (SPS) . a
« Nutzung der integrierten = |
Programmierumgebung CODESYS N 5 i = Putton_Green=i
« Entwicklung von — T reat greent
roboterspezifischen / ) m.mver;}nd N =]
Funktionsbausteinen & | = ;isi [ — ,// +MoveLin_1 .Done=1 %MoveLin_3.Done:1
« Anbindung an unterschiedliche | & coek =5 green 2
Roboter moglich - =]
« Einfachere Handhabung als bei - <p¥overin 2. Done=1 = oreen 2. toriss
andere Systeme 0 —{pur L rose
1 —|enabie ¥,
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Sprachsteuerung

« Sprachsteuerung ist im Alltag recht weit verbreitet > Smart Home, mobile Endgerate, KFZ, ...
« Waurde die Roboterbedienung fur Nicht-Experten erleichtern
« Kann auch die Programmierzeit fur Experten verkurzen

Beispiel: Teach-In mit dem Handbediengerat vs. sprachgesteuertes Teach-In

Punkt Konventionell(s) Sprache (s)
1 10,35 5,57
2 8,25 5,07
3 8,65 3,44
4 5,83 4,36
5 7,88 3,44
6 6,22 2,30
7 8,17 2,52
8 5,56 2,90
9 7,53 2,32
10 7,84 5,00
o 7,628 3,692
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Steuerung per Smartphone oder

Tablet-PC

Beispiel: Android-App
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ABB120
ABB ACHSBEWEGUNG
Achse1 [ | 0,000000
Achse2 [ | 0000000
Achse3 [ | 0000000
Achse4 [ ] 0000000
Achse5 [ ] 0000000
Achse6 [ | 0,000000

Grundposition
Senden
Clear

Beenden

Kurzbeschreibung:
Das ist eine Applikation, iiber welche alle Achsen des
Roboters bewegt werden kénnen.

Durch Einstellung von & Achswinkeln und
Geschwindigkeit kann der Roboter eine beliebige
Position erreichen.

ABB KARTESISCHE BEWEGUNG

Achsbewegung des Roboters mittel Touch-Screen

ABB_NEIGUNG

@® v=10mm/s
O v=30mm/s
QO v=50mm/s
O v=70mm/s
QO v=100mm/s

[ Rot
[] Gelb
[] Griin

1M

HOCHSCHULE
MITTWEIDA
UNIVERSITY OF

APPLIED SCIENCES

: ' Saxony?®

Fy

Innovative of

Hochschule

ABB120

ABB ACHSBEWEGUNG

ABB KARTESISCHE BEWEGUNG

&

e

Grundposition
Clear
Beenden

X 0,00
Y 0,00
Z 0,00

Kurzbeschreibung:

Das ist eine Applikation, welche es erméglicht, den
Roboter im Welt-Koordinatensystem zu bewegen,

Mithilfe der 6-Richtungs-Bi , der i Distanz
und der Geschwindigkeit kann der Roboter im
Welt-K i kartesische gungen ausflhren.
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Kartesische Bewegung des Roboters mittels Touch-Screen X

ABB_NEIGUNG

@® S=10mm
() $=20mm
(0 8=30mm
(O S=50mm
(O s=70mm

@ v=10mm/s
O v=30mm/s
(O v=50mm/s
Qv=70mm/s
O v=100mm/s
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