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Roboter in der Anlagenautomatisierung =»} HYDRIVE

Automation & Simulation

Roboter
HMI

p
Robotersteuerung
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Losungsansatz

=% HYDRIVE

Automation & Simulation

4 SPS-Logik

4 Robotersteuerung

IndexedPositioning -:—::.}

Verwaltet Arbeitsraum und Stiitzstellen
plant Bewegungsabldufe
kommandiert den Roboter

KukaRobotMxAutomation ._=_:.}

realisiert die direkte Kommandierung
des Roboters aus der SPS

ProConOs KUKA

realisiert die Kommunikation
zw. SPS und Roboter

e createldxPoint
e createPath
*  moveToldxPoint

kommandiert

e turnOn
* moveToPos(X,Y,Z,A,B,C)
* movelog

MxAutomation KUKA

ist Teil von

Technologiepaket
interpretiert die Befehle der SPS

‘

JogDialEuchnerHba .;.::.}

verbindet ein einfaches
Handbediengerat

mit Einrichtfunktionen

von Bausteinen =

Tc3_mxAutomation KUKA

Herstellerspezifische Bibliothek fir die
direkte Kommandierung des Roboters

MotionControl

steuert die Roboterachsen an

~
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Arbeitsraumverwaltung

Indexpunkte:

* definierte Posen des Roboters im Raum

* werden in SPS vorgehalten und verwaltet
* identifizierbar durch ,Name“ und ,,Id“

* Erzeugen, Loschen, Teachen zur Laufzeit
* Sperren, Freigeben zur Laufzeit

Pfade:

* verbinden Indexpunkte miteinander

* bilden Bahn, die der Roboter fahren kann
* definieren Richtung und Geschwindigkeit
* werden in SPS vorgehalten und verwaltet
* Erzeugen, Loschen, Sperren, Freigeben

=% HYDRIVE

Automation & Simulation

A #6

#3 #5
#2

#1 @

#7 #4
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Navigationssystem fiir Roboter =} HYDRIVE
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Djikstra-Algorithmus: #1
* findet den Weg von A nach B selbst
* Berechnung des kiirzesten Pfades #8 #4
* Kantenwichtung bzgl. Strecke und X

Geschwindigkeit
Quelle:
https://commons.wikimedia.org/w/index.php?curid=6282617
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Framework und Bausteinbibliothek

HySwFwLib 1

— SignsAndControls
— SensorsAndScanners
— ElectricDrives

— PneumaticDrives

— HydraulicDrives

— VacuumDevices

— Robotics

— M2M Communication

Mehr zum Hydrive-Software-Framework

IndexedPositioning
CartesianGantryRobot
StaubliRobotUniVal
KukaRobotMxAutomation
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Besuchen Sie uns auf dem Messestand =% HYDRIVE

Automation & Simulation

Halle 1, Standnummer 1-306
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