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Vorstellung des
UR5e

Eine kurze EinfUhrung
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ROBOTS

- Danischer Hersteller

- Grundung 2005

- 620 Mitarbeiter




Begriffserkla
Cobot

-  Kollaborierender Industrieroboter

- Unterstltzt den Arbeitsprozess
- Kein "Sicherheitskafig”

- Konfigurierbare Sicherheitsfunktionen




Cobot Panel Controller
Schnittstelle zu
digitalen und analogen
Quellen

Kollaborierender Touchpad zur Eingabe
Roboter der Befehle
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Technische ’n _‘

UR5e

- 6 Achsen

- 5 Kilogramm Traglast

- 85 Zentimeter Reichweite




Cobot Panel Controller
Schnittstelle zu
digitalen und analogen
Quellen

Kollaborierender Touchpad zur Eingabe
Roboter der Befehle
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Ubersicht
Bedienungspanel

- 12 Zoll Touch-Display

- Bildet den Programm-Raum ab \

- Steuerung der externen Hardware




Cobot Panel Controller
Schnittstelle zu
digitalen und analogen
Quellen

Kollaborierender Touchpad zur Eingabe
Roboter der Befehle
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Ubersicht
Controller

- Eingange fur Sensoren

- Beinhaltet Sicherheitsplatine




E-Learning fur die
e-Serie

Theoretischer Uberblick




E-Learning '

Kostenlos
3 Kurse

14 Module

Interaktiv

EINSTIEG: DER ROBOTER AUF 2. VORBEREITUNG EINER

1. ERSTELLEN
EINEN BLICK ROBOTER-AUFGABE
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5 INTERAK‘IIDN MIT EXTERNEN 6. STEUERN VON
FORDERBANDERN

werden A,
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E-Learning

Demo Modu!

- TCP

- Werkzeug-Schwerpunkt

- Konfigurieren der

Nutzlast




E-Learning
Palettierung

- Vorstellung Palettier-Assistent

- Einlagige Palette mit Gittermuster




Zlelsetzung &
Konzept

Wie offnet man eigentlich ein Bier?

Krombacher
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Zlelsetzung & TR
Konzept
- Allgemeine Uberlegung, was man machen kann
- Roboter soll Bier 6ffnen
- Roboter soll Bier aus dem Kasten nehmen

- Das Bier offnen

- Das Bier prasentieren
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BIERobot

Demo
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Universal Bieréffner Logs anzeigen oboter zuriicksetzen

Biere Uibrig: Logs
beer slots

Aufbau & | &

Status: //

Technik - :

Wie [asst man einen Roboter
ein Bier offnen?
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Problem
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Server &
User Interface

Universal Bieréffner Logs anzeigen [l Roboter zuriicksetzen

Programmiert mit JavaScript (Node.js)

Biere Ubrig: Logs
- - 3 Stiick B G
WebSocket-Verbindung mit Browser o o s ormssmmsar
Wissen uber Fullstand statue

- Schnittstellen fur Sensorik
Gibt Startsignal an Roboter

Mach mir ein Bier auf! &)
XMLRPC API fiir UR5e i

Source Code:
github.com/capevace/beer-robot . J \\




Physischer
Aufbau
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URS5e
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2 o ik Sensorik
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Arduino

Kasten




Logischer
Aufbau

XMLRPC

Events, Logs

rver
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Leere
Facher

Start-Signal,
Fach Nr.

7 Krombacher

Kasten




Logischer
Aufbau

XMLRPC

Events, Logs

Start-Signal,
Fach Nr.
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Roboter
Programmierung

[ r——
- Verbindungsaufbau via HTTP & XMLRPC Script-Code
beer.script
Bearbei
Ldschg
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Roboter s

Programmierung S

- Verbindungsaufbau via HTTP & XMLRPC

- Wartet auf Startsignal

Q - Grafik Variablen

~ [ S
Script-Code ne ¥
dStart= True [
L QLE e Im Fenster unten konnen'Sie Text eingeben, der als Script-Code vom URController
JlgFinadBeer = True | ausgefGhrt wird

__shouldStart=proxy.shouldRobotStart()

) Fortgeschritten 13
D Assistenten 43

5 X Warten: 0.5
> URCaps 6 W

? m Bier greifen

o oo«
o E

False

shoudRe




Roboter s

Programmierung S

Verbindungsaufbau via HTTP & XMLRPC

Wartet auf Startsignal

Erhalt Fachnummer

Q - Grafik Variablen

~ [ S
Script-Code ne ¥
Start= True |
haotart e Im Fenster unten konnen'Sie Text eingeben, der als Script-Code vom URController
JlgFinadBeer = True | ausgefGhrt wird

__shouldStart=proxy.shouldRobotStart()

) Fortgeschritten 13
D Assistenten 43

5 X Warten: 0.5
> URCaps 6 W

? m Bier greifen
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Roboter o
Programmierung | .

Verbindungsaufbau via HTTP & XMLRPC

Wartet auf Startsignal
Erhalt Fachnummer Q

~ | Palettierung

Ermittelt Fachposition Uber Palettierung ,
nfache Weise Palletier- und

Die Palettiervorlage ermoglicht dem Anwender auf el
Depalettieraufgaben zu programmieren S0 kénnen zum Beispiel Pick und Place
Aufgaben an verschiedenen Positionen und in verschiedenen Ebenen ausgefuhrt

werden .

O Palettierung T é

JdRol (@ Depalettieren

ctivie

: Bezeichnung

o (1) Koordinatensystem Basis i) l

i
Objekthohe 300,00/ mm *

Positionszahler KastenSlot

e e e e e
[ Letzte Position merken

e e e s e

. . . . . v Aktionen

. . . . . > [1 Aktion vor Palettierung hinzufligen



Roboter
Programmierung

Verbindungsaufbau via HTTP & XMLRPC
Wartet auf Startsignal
Erhalt Fachnummer

Ermittelt Fachposition Uber Palettierung

Bler_Steck_Doppel
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Roboter
Programmierung

Verbindungsaufbau via HTTP & XMLRPC

Wartet auf Startsignal : _
_ <tV P

orgnatensysiem. sl llu g VAR
Erhalt Fachnummer et 1 T ey
Z@mm RZ

Ermittelt Fachposition Uber Palettierung :

Festlegung der Wegpunkte

OK  Abbrechen




N
Bier offnen

Fester Flaschenoffner
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Bier 6ffnen /

"Push-Up" Flaschendffner
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Intelligenz &
Ausblick

............. Krombacher
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Danke furs Zuhore

Habt ihr Fragen oder Anmerkungen?




Bildquellen

Bilder von UR5e

https.//www.universal-robots.com

Krombacher Kasten
https://onlineshop.as-getraenkeservice.de/epages/12150812.sf/de_DE/?0ObjectPath=/Shops/12150812/Products/433

Arduino & Greifarm
https.//www.distrelec.nl/en/arduino-tinkerkit-braccio-robot-arm-arduino-t050000-a000066/p/30108474



https://www.universal-robots.com/media/1800754/universal-robots-plus-a-robotics-ecosystem.jpg?width=492.0049200492005&height=500
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https://www.distrelec.nl/en/arduino-tinkerkit-braccio-robot-arm-arduino-t050000-a000066/p/30108474

