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1 Einfihrung

Das URCap Advanced Palletizing ist eine Softwareerweiterung fiir den UR-Roboter (Universal Robots).
Es wurde entwickelt um mit minimalem Aufwand komplexe Palettieraufgaben zu realisieren. Durch
den flexiblen Programmaufbau kénnen die unterschiedlichsten Palettieraufgaben einfach und tber-
sichtlich gel6st werden und die Programmieraufwand wird deutlich reduziert. Selbst bei Ablaufen mit
vielen Paletten sind keine Performance EinbuBen zu beflirchten. Nachtragliche Anpassungen wie die
Stlickzahl auf der Palette oder die Bearbeitungsreihenfolge konnen mit wenigen Klicks gedandert wer-
den.

1.1 Uber dieses Dokument

Das Benutzerhandbuch enthilt eine Ubersicht iber sdmtliche Funktionen des URCap. Es wurde fiir
Roboterprogrammierer, Softwareentwickler und Wartungstechniker erstellt.

1.2 Voraussetzungen und unterstiitze Versionen

Roboter der e-Series (UR3, UR5, UR10 oder UR16) ab PolyScope 5.9.

1.3 URCap aktualisieren

Achtung: Roboterprogramme die mit einer Vorgangerversion erstellt wurden, konnen ggf. nicht mehr
benutzt werden. Die Roboterprogramme sowie die Roboterinstallation missen ggf. neu erstellt bzw.
angepasst werden. Um das URCap Version 1.2.0 auf einem System zu installieren, wo bereits eine
frihere Version installiert ist.

e Vorgdngerversion deinstallieren

e PolyScope Version lUberpriifen, ggf. auf neuere Version updaten (Version 5.9)
e Um Konfigurationskonflikte auszuschliefen neue Roboterinstallation erstellen
e URCap installieren

URCap | Advanced Palletizing | de_DE | 1 V1.2.0_de_DE Seite 5 von 35



N7 KPI

Installation SOFTWARE

2 Installation

2.1 Installieren des URCaps
QB2+ H

What would you like to do first?

R = 2

RUN A PROGRAM PROGRAM THE ROBOT CONFIGURE ROBOT
INSTALLATION

[ Don't show this message again

Abb. 1: Startbildschirm

1. Starten Sie den Roboter
2. USB-Stick mit dem URCap einstecken
3. Klicken Sie auf das Hamburger Meni rechts oben

Move

M P

P Help
HE 4
=

What would you like to do first? ) shutdown Robor

I = 2

RUN A PROGRAM PROGRAM THE ROBOT CONFIGURE ROBOT
INSTALLATION

[ Don't show this message again

Abb. 2: Settings auswdhlen

4. Klicken Sie auf Settings

Seite 6 von 35 V1.2.0_de_DE URCap | Advanced Palletizing | de_DE | 1
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REz+QH

Active URCaps Inactive URCaps
Remote TCP & Toolpath

System
Backup

Robot
Registration

URCaps
URCap Information

Remote
Control

Constrained
Freedrive

Network

Update

+
|

O Power off Simulation .

Abb. 3: URCap hinzufiigen

5. Klicken Sie auf URCaps
6. Klicken Sie auf +

RE 2 +QH

H | B

Cut Copy Fate Delete Rename Backu
ﬁ URCaps_Copy_Fol...

@ de.kpi_software urcap.palletizing-1.0.4.urcap

Filename Filter

/1.../de.kpi_software. urcap. palletizing-1.0. 4.urcap URCap Files v ‘

O e i 5 0% simutation (]

Abb. 4: URCap auf USB-Stick auswdhlen

7. Wabhlen Sie das URCap auf dem USB-Stick aus
8. Klicken Sie auf Open, um das URCap zu installieren

URCap | Advanced Palletizing | de_DE | 1 V1.2.0_de_DE

Seite 7 von 35



Installation

7 KPI

SOFTWARE

System
Backup

Robot
Registration

URCaps

Remote
Control

Constrained
Freedrive

Network

Update

Active URCaps
O Palietizing

Inactive URCaps
Remote TCP & Toolpath

URCap Information

URCap name: Palletizing

Version: 1.0.4

Developer: KP! Software GmbH

Contact Info: Im Winkel 1, 78588 Denkingen
Description: Advanced palletizing for UR
Copyright: (C) KPI Software GmbH 2021
License Type: See End-user license agreement
License:

End User License Agreement

Please read the terms and conditions of this End User License Agreement

("Agreement”) carefully before you use the Software (as defined below). This is The changes require a restart to take effect. ~

Alamallv hindind conftract Ry agsentine electronically installine ar nine the

[-]

Restart

Power off

Abb. 5: Roboter neu starten

9. Klicken Sie auf Restart, um den Roboter neu zu starten

> Password

System
Backup

Robot

Registration
URCaps

Remote
Control

Constrained
Freedrive

Network

Update

Active URCaps
@ Palletizing

Inactive URCaps
Rermote TCP & Toolpath

URCap Information

URCap name: Palletizing

Version: 1.0.4

Developer: KPI Software GmbH

Contact Info: Im Winkel 1, 78588 Denkingen
Description: Advanced palletizing for UR
Copyright: (C) KPI Software GmbH 2021
License Type: See End-user license agreement
License:

End User License Agreement

Please read the terms and conditions of this End User License Agresment
(" Agreement”) carefully before you use the Software (as defined below). This is
2 lemally hindina contract Ry assentine elactronically installine ar usine the

[-]

Restart

Power off

Abb. 6: URCap ist installiert

10. Neben dem URCap wird ein griiner Haken angezeigt, wenn es richtig installiert

wurde
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2.2 Deinstallieren des URCaps

System
Backup

Robot
Registration

URCaps

Remote
Control

Constrained
Freedrive

Network

Update

Active URCaps Inactive URCaps
@ Palletizing Remote TCP & Toolpath

URCap Information

‘URCap name: Palletizing

Version: 1.0.4

Developer: KPI software GmbH

Contact Info: Im Winkel 1, 78588 Denkingen
Description: Advanced palletizing for UR
Copyright: (C) KPI Software GmbH 2021
License Type: See End-user license agresment
License:

End User License Agreement

Please read the terms and conditions of this End User License Agreement.
( Agreement”) cargfully before you use the Software (as defined below). This is
A lecrally hindine of rt R aseenting slectronically installineg or nsinedg the

:

v

Restart

O Power off

Abb. 7: URCap auswdhlen

1. Wahlen Sie das URCap aus, das deinstalliert werden soll

2. Klicken Sie auf —
3. Starten Sie den Roboter neu

Simulation '

URCap | Advanced Palletizing | de_DE | 1
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3 Installation Node
3.1 Lizenzierung

Damit das URCap verwendet werden kann, muss vorab ein gltiger Lizenzschlissel erworben werden.
Der Lizenzschlissel kann auf einem Lizenz Dongle oder direkt auf dem Roboter gespeichert werden.

Der Vorteil der Speicherung direkt auf dem Roboter ist, dass keine weiteren Kosten entstehen und
dass der Lizenzschllssel nicht verloren gehen kann. Die Dongle-Lizenz hingegen hat den Vorteil, dass
sie nicht an einen einzelnen Roboter gebunden ist und je nach Bedarf an verschiedenen Robotern
eingesetzt werden kann.

3.1.1 Lizenzschlissel auf Roboter speichern

Der Lizenzschlissel wird bei dieser Variante mit Hilfe des Generator-Strings vom Hersteller generiert.
Offnen Sie hierzu die Installationsseite und fiihren die Schritte 1-7 aus.

v = amed>
(R g O W H

Run

Advanced Palletizing

> safety orline Hife

Bitte Thema auswahlen

Beispielprogramm

\/ URCaps
Lizenz installieren
Advanced
Palletizing P_Create
P_Reset

SOFTWARE

P_Move

P_Next
[P [Frerites www.kpi-software.de

P_ifDone

P NotDone Allgemeine Anfragen: info@kpi-software.de

P_Get

Lizenzierung: redeemlicense@kpi-software.de

P_Set

P_IfLevelDone

P_MoveLevel

Update License m@ Kpl
sorTwane

O Power off Speed (—— 100% Sw‘ru,ﬂatiw:wn.

Abb. 8: Installation Node

Offnen Sie die Installationsseite
Gehen Sie zu URCaps

Klicken Sie auf Fieldbus Monitor
Klicken Sie auf Update License

PwNPRE

Seite 10 von 35 V1.2.0_de_DE URCap | Advanced Palletizing | de_DE | 1
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XXXX XxxX|<PPFD BCFB>

8. ]|, [creroBcrea] L L] ] - et

L e e e e o e e e
e el e e e e

mEEIIEEEDD”IEI‘

Abb. 9: Generator-String

5. Notieren Sie sich den 8-Stelligen Generator-String und senden Sie diesen zusam-
men mit Ihren Kontaktdaten an redeemlicense@kpi-software.de

ABCD EFGH

8] . | aecoereH] 5] ] ). ] - S
L e e e e o e e e
e el e e e e

mBEIIEDEDD”IEI‘

Abb. 10: Lizenzschliissel eintragen

6. Sie erhalten daraufhin lhren ebenfalls 8-stelligen Lizenzschlissel, dieser muss an-
stelle des Generator-Strings eingegeben werden

['--._"Uﬁa';te License

Abb. 11: Erfolgreiche Lizenzierung

7. Eine erfolgreiche Aktivierung erkennen Sie an dem griinen Hakchen

3.1.2 Lizenz Dongle

Wenn Sie einen Lizenz Dongle erworben haben, so miissen Sie diesen lediglich in einen freien USB-
Port am Roboter-Controller einstecken. Die Lizenz wird dann automatisch vom URCap erkannt und
mit einem Dongle Symbol angezeigt.

i T':-..-"El'pdate License

Abb. 12: Erfolgreiche Lizenzierung

URCap | Advanced Palletizing | de_DE | 1 V1.2.0_de_DE Seite 11 von 35
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3.2 Online Hilfe

Im Installation Node befindet sich unsere Online Hilfe, in der Sie kurze Informationen zu den einzelnen
Programm Nodes finden. Klicken Sie hierzu einfach links auf den entsprechenden Menipunkt.

I b ()

Fur

D safety online Hife:

Bitte Thema auswahlen

<unnamed> D
+

default

New.

\/ URCaps Lizenz installieren
= Beispielprogramm
Palletizing P_Create

> Fieldbus

P_Reset

P_Move SOFTWARE
P_Next

P_Previous www.kpi-software.de

P_IfDone

P NotDone Allgemeine Anfragen: info@kpi-software.de
27:: Lizenzierung: redeemlicense@kpi-software.de

P_ifLevelDone

P_MoveLevel

59 KPI

SoFTWARE

O Power off e — Simulation .

Abb. 13: Online Hilfe
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4 Program Node P_Create

Im Program Node P_Create werden die Paletten angelegt und definiert. Er darf nur einmal im Vor-
start eingefligt werden, da er fiir den normalen Programmablauf nicht benétigt wird. Sollten Sie
P_Create versehentlich ein zweites Mal eingefiigt haben, so I6schen Sie die zweite Instanz einfach
wieder.

4.1 P_Create einfugen

d - New. Open. Save.
Q - Graphics Variables

D Advanced
¥ BeforeStart

1

> Templates 2 - <empty>
3 ¥ Robot Program
+

W URCaps

P_Create

P_Action

O Normal — 100% SU‘\‘I‘J\ﬁt\EW’\.

Abb. 14: Program Node P_Create

1. Flgen Sie P_Create in den Vorstart ein

@ Information

ﬁ All pallets are created in one parent Node. If you already have a "P_Create" Node, please delete this one.
=Y

Abb. 15: PopUp P_Create

1. Beim Einfligen von P_Create kommt eine Hinweismeldung, dass Sie den Program
Node nur einmal einfligen dirfen.

URCap | Advanced Palletizing | de_DE | 1 V1.2.0_de_DE Seite 13 von 35
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<unnamed>*
default

> Advanced
1 v BeforeStart P Create
) Templates 2 ¢ v Create Pallets -
\/ URCaps i =] <empty Create all needed pallets in this node.
5

¥ Robot Program
P_Create Add new Pallet

-=| <empty

P_Action

Name |Pallet_0 v Delete Pallet Copy Pallet
Reset All Pallets | This node is faulty. Please delete or reset

O Normal C——) 100%

Abb. 16: P_Create Reset

1. Beim Einfligen von P_Create miissen Sie zunachst alle Paletten rlicksetzen. Hierzu
klicken Sie auf Reset All Pallets. Die rote Hinweismeldung sollte dann weggehen.
Diesen Schritt machen Sie nicht, wenn Sie versehentlich P_Create ein zweites Mal
eingefiigt haben.

4.2 Neue Palette anlegen

n ? <unnamed>* @
l l AL default* i

New.
Run

> Advanced

1 v BeforeStart P Create
> Templates 2 @ v Create Pallets -
/ URCaps B = Pallet 0 [0] Create all needed pallets in this node.
4 v Robot Program
P_Create 5 =] <empty > Add new Pallet
P_Action

Name ‘Pa\letio 1 | Delete Pallet | | Copy Pallet

Reset All Pallets

43S XBRTE=

O Normal Simulation .

Abb. 17: Neue Palette anlegen

1. Klicken sie auf Add new Pallet
2. Die neue Palette wird als neuer Knotenpunkt hinzugefigt
3. Die neue Palette wird im Dropdown-Menii angezeigt

Seite 14 von 35 V1.2.0_de_DE URCap | Advanced Palletizing | de_DE | 1
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4.3 Palette kopieren

<unnameds* D i E
e ft* i
New. Opm.  Save

q _ Graphics Variables
> Advanced

¥ BeforeStart

1
P_Create
> Templates 2 9 v Create Pallets -
“/ URCaps g = Pallet 00| Create all needed pallets In this node
4 = Paller_1 |1|
P_Create 5 ¥ Robot Program Add new Pallet
P_Action 6 = <empty>

Name ‘PaHetio 1 | Delete Pallet | | Copy Pallet

Reset All Pallets

O Normal —— Simulation .

Abb. 18: Palette kopieren

1. Wabhlen Sie die zu kopierende Palette aus
2. Klicken Sie auf Copy Pallet
3. Die kopierte Palette wird als neuer Knotenpunkt hinzugeftigt

4.4 Palette lIoschen

R - (P4

Rury

Q - Graphics Variables
) Advanced

<cnnames* ”@ ad cec

d s

¥ BeforeStart

? v Create Palets P_Create

1
D Templates 2

\/ URCaps i = Pallet 0 [0] Create all needed pallets in this node,
5

¥ Robot Program
- <cmpty Add new Pallet

Name [Palet 0 v | Delete Pallet | | Copy Pallet

Reset All Pallets

P_Create

P_Action

29O XKEBED

O Normal S - — Simulation .

Abb. 19: Palette I6schen

1. Wahlen Sie die zu I6schende Palette aus
2. Klicken Sie auf Delete Pallet
3. Die Palette wird aus der Liste geldscht

URCap | Advanced Palletizing | de_DE | 1 V1.2.0_de_DE Seite 15 von 35
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4.5 Palettenwerte eintragen

L L0S =08 8

—_— Q [IESRRERA crepnics  variabies
' - 1 v BeforeStart
P_Create
[ B 2 v Create Pallets -
3 = Palet 00|
| - 4 = Palet 11| Create a pallet and 4 it in other nodes.
- — 5 ¥ Robot Program Name: Pallet_0 Feature |--SELECT-- -
e 3 # (¥ Action: -—-SELECT Amount Offset Start position
R X 1 pc| X 0.00 mm
z
Y 1 pc|v: 0.00 mm
a 1 pc| z 0.00 mm \ > X
I
I Parameter [0 Show Start position [0 Show current position
Function Sequence Shifted Layer
@ Paletizing @ x->v->2 O shift active
O Depalletizing O Y->X->2 % pe

Shift: mm

TRl

Abb. 20: Palettenwerte

1. Unter Name koénnen Sie einen beliebigen Namen fiir die Palette vergeben. Mit
diesem kann die Palette spater aufgerufen werden.

2. Unter Feature wéhlen Sie ein bereits angelegtes Koordinatensystem fiir die Palet-
tierung aus. Hier ist zu beachten, dass die X-/Y-/Z-Richtung exakt der Lage der Pa-
lette entspricht. Die Nullposition des Koordinatensystems muss aber nicht mit
der ersten Palettenposition tibereinstimmen. Oftmals werden zum Teachen des
Koordinatensystems die Aufnahmebolzen der Palette genommen.

3. Unter Amount wird die Stlickzahl der Werkstiicke auf der Palette eingetragen.

4. Unter Offset wird der Abstand der Werkstiicke zueinander eingetragen. Wenn
die Stlickzahl groRRer als eins ist, darf in Offset nicht 0 stehen.

5. Mit Set Pos. wird die Startposition der Palette geteacht. Konkret soll hier die ge-
naue Greifposition des ersten Werkstiicks eingelernt werden.

6. Mit Move To kann jederzeit die eingelernte Startposition angefahren werden.

7. Beieinfachen Paletten muss unter Parameter nichts eingestellt werden. Wenn
Sie aber Einstellungen unter Parameter vornehmen mochten, dann kénnen Sie
die Checkbox anhaken.

8. Bei Show Start Position wird die Start Position angezeigt, so wie sie unter Set Pos.
geteacht wurde. Hier kdnnen auch manuell Anpassungen vorgenommen werden.

9. Bei Show current position wird der aktuelle Paletten Zahler angezeigt.

10. Unter Function wird eingestellt, ob Werkstiicke in die Palette abgelegt (Palleti-
zing) werden sollen oder ob Werkstiicke aus der Palette geholt werden (Depalle-
tizing). Bei Depalletizing beginnt die Palettierung automatisch beim Letzten
Werkstlck. Die Startposition wird aber wie bei Palletizing auf der 1. Position ge-
teacht.

11. Unter Sequence kann die Palettierreihenfolge eingestellt werden

Seite 16 von 35 V1.2.0_de_DE URCap | Advanced Palletizing | de_DE | 1
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12. Unter Shifted kann eingestellt werden, ob es sich um eine versetzte Palette han-
delt eine detaillierte Beschreibung hierzu finden sie im Kapitel 4.6.2 Versetzte Pa-
letten.

13. Unter Layer kann eingestellt werden, ob zwischen den Lagen eine Zwischenlage
(z.B. ein Stiick Karton) eingefiigt werden soll. Mit Set Pos. wird die Position der
untersten Lage geteacht.

Wenn alle Werte korrekt eingetragen wurden, wird der Program Node nicht mehr gelb angezeigt.

<unnameds>* D
default* i

a2 cc

Nen.

Variables

1 v BeforeStart
2 ¢ V| Create Pallets

P_Create

z : :;ZZ::;H:;E! 121 Create a pallet and use it in other nodes
P (Sl 5 ¥ Robot Program Name: myfFirstPallet Feature
acticn 6 =] <empty Amount Offset Start position
X 50 pc X 8.00 mm _
Y 15 pc Y 20.00 mm 2
z 1lpc Z 0.00 mm Y X
i 3
[ Advanced
Function Sequence Shifted Layer
@ Palletizing @ X-5Y-57 O shift active -
O Depalletizing O Y->X->Z X 1lpe
Shift 0.0 mi

23S XBEDZ

smutaion ()

Abb. 21: Beispielpalette

URCap | Advanced Palletizing | de_DE | 1
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4.6 Palettenarten
4.6.1 Gleichmaliges Raster

Die einfachste Palettenart sind Paletten mit einem gleichmaRigen Raster in X, Y und Z. Fir solche Pa-
letten genligt es, die Anzahl sowie die Abstande der Reihen, Spalten und Ebenen anzugeben. Sobald
die Startposition eingelernt ist, kann mit so einer Palette gearbeitet werden.

Zu beachten ist allerdings immer, dass das ausgewahlte Koordinatensystem die exakt gleiche Ausrich-

tung wie die Palette hat.

Abb. 22: Beispielpalette 1 hat 3 Werkstticke in X und jeweils 1 in Y und Z.

-
>

Abb. 23: Beispielpalette 2 hat 1 Werksttick in X und jeweils 3 in Y und Z.

et
>

Abb. 24: Beispielpalette 2 hat jeweils 3 Werkstiicke in X, Y und Z
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4.6.2 Versetztes Raster

Eine besondere Palettenart sind die versetzten Paletten, bei denen jede 2. Reihe entweder leicht ver-
setzt oder eine andere Anzahl an Werkstiicken vorhanden ist. Auch beides kombiniert ist moglich.

Im Folgenden sehen Sie eine solche Palette, welche in der 1. Reihe 12 Positionen und in der 2. Reihe
nur 11 Positionen hat. AuBerdem sind die Werkstiicke der 2. Reihe nach rechts versetzt.

-

},
‘o e & & & & & & & 6 &6

-~

-

s & & &5 & 5 0 06 0 0 5

Abb. 25: Versetztes Raster

Bei versetzen Paletten ist zu beachten, dass die Bearbeitungsrichtung immer Reihe fiir Reihe erfolgt.
Im Beispiel miisste also die Bearbeitung erst von links nach rechts und dann von oben nach unten er-

folgen.

Die Konfiguration der Beispielpalette in P_Create wiirde folgendermaRen aussehen:

P_Create

Create a pallet and use it in other nodes.

Name: Pallet_0

Amount

X 12 pc
Y 9 pc
Z: 1 pc
[ Advanced
Function

@ Palletizing

O Depalletizing

Offset

X: 26.00 mm
Y 24.00 mm
Z: 0.00 mm

Sequence

@ x>v>z
O r-sx-sz

Feature |fF‘aI_l hd

Start position

_ z

Move To v !
Shifted Layer
[ shift active
X 11 pc
Move To
Shift 13.0 mm

Abb. 26: Konfiguration versetzte Palette

URCap | Advanced Palletizing | de_DE | 1
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4.7 Externe Achsen

Wenn der Roboter auf einer externen Achse montiert wurde, kann die aktuelle Achsposition als Off-
set angegeben werden. Dieser Offset wird dann beim Anfahren der Palettenposition beriicksichtigt.
Die Werte werden mit der Skript-Funktion kpi5_set _ext_axis_off(p[X, Y, Z, RX, RY, RZ]) geschrieben.

Wenn der Roboter z. B. auf einer Achse steht, die einen Z-Hub von 100 mm nach oben macht, so
muss vor dem Befehl P_Move der aktuelle Z-Hub mit kpi5_set_ext_axis_off(p[0, 0, 100, 0, 0, 0) ge-
setzt werden.

Mit der Funktion kpi5_get_ext_axis_off() kann der aktuelle Offset ausgelesen werden.

Q Befehl Grafik Variablen

1 ¥ Robot Program

¢ ¥ Create Pallets Scrlpt Code

2

3 = Pallet_0 |O] Im Fenster unten kénnen Sie Text eingeben, der als Script-Code vom URController
4 == myPose:=kpi5_get_ext_axis of... ausgefuhrt wird.

5 8 |«pi5_set_ext_axis_off(p[0,0,100,0,0,

6 9 ¥ Action: P_Move kpi5_set_ext_axis_off(p[0,0,100,0,0,0])

7 = Pallet_Mowve: Pallet_0

Abb. 27: Skript-Befehl!

4.8 Globaler Offset

Wenn der Roboter Positionen auf der Palette unterschiedlich anfahren soll, so kann ein globaler Off-
set fir diese Palette gesetzt werden. Die Werte werden mit der Skript-Funktion kpi5_set_ext_gl_off-
set(Paletten-Nr., p[X, Y, Z, RX, RY, RZ]) geschrieben.

Wenn der Roboter z. B. eine Position auf der Palette um 90 Grad in RZ gedreht anfahren soll, so muss
vor dem Befehl P_Move der RZ-Winkel mit kpi5_set_ext_gl_offset(0,p[0, 0, 0, 0, 0, 90) gesetzt wer-
den.

Mit der Funktion kpi5_get _ext gl offset(Paletten-Nr.) kann der aktuelle Offset ausgelesen werden.
Q Befehl Grafik Variablen
¥ Robot Program . .
% ¥ Create Pallets SCI"Ipt Code

1

2

3 = Paller_0 |0] Im Fenster unten kénnen Sie Text eingeben, der als Script-Code vom URController
4 == MyPose:=kpi5_pal_get_gl_offset(0) ausgefuhrt wird,
5
S
7

& lkpi5 pal set gl offset(0,p[0,0,0,0,0,

@ ¥ Action: P_Move kpi5_pal_set_gl_offset(0,p[0,0,0,0,0,90])
= Pallet_Move: Pallet_0

Abb. 28: Skript-Befehl
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5 Program Node P_Action

Im Program Node P_Action werden die verschiedenen Paletten Operationen aufgerufen. Er kann an
jeder beliebigen Stelle im Programm eingefligt werden.

5.1 P_Action einfugen

<unnamed=* D H] E
+
Nem.  Open.  Save

default*

R
Q - Graphics Variables
v serorestare _
2 9 v Create Pallets P_Action
P_Create 5 @ ¥ Action: —SELECT-— --SELECT---
P_Action 6 - <empty P_Reset
P_Move
P_Next
P_Previous
A I |P_IfDone
P_NotDone
P_Get
P_Set
P_IfLevelDone
P_Movelevel

23 xBREm

O Normal Speed (C—— 100% S\l‘\‘ﬂ,ﬂﬂth]!’l.

Abb. 29: Program Node P_Action

1. Fugen Sie P_Action ein
2. Markieren Sie den Knotenpunkt
3. Wabhlen Sie eine Aktion aus
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5.2 P_Reset: Paletten Reset

P_Reset setzt eine Palette auf die Anfangsposition zuriick. Sie konnen die Palette entweder per Name
auswahlen oder die Palette mit einer Integer Variable ansprechen. Wichtig ist, dass die Variable nur

die Werte 0 — 19 enthalten darf.

Q _ Graphics Variables
2 BT 1 v Beforestart
> Templates 2 ¢ ¥ Credte Palets P_Reset
\/ URCaps g = myFirstPalet 0] The postion of the selecteggaallet is reset (to 0).
4 = mySecondPallet |1| e —
5
6
7

P_Create ¥ Robot Program Name |---SELECT--- W O Use integer variable

@ ¥ Action: P_Reset ---SELECT--
= Pallet_Reset: ---SELECT--- ImyFirstPallet

P_Action

mySecondPallet

! R A-RS Nl g=
O Normal — 100% o 0 o S\H‘n,nath:m.

Abb. 30: P_Reset Aufruf per Name

1. Wahlen Sie den Namen der Palette aus

Run |

Q _ Graphics Variables
) Advanced

1 v BeforeStart
P_Reset
> Templates 2 9 ¥ Create Pallets -
v URCaps 2 = myFirstPalet (0] The position of the selectedgmliet is reset (to 0),
4 = mySecondPallet |1|
P_Create 5 v Robot Program Name & Use integer variable |nPalletNumber ¥
P_Action 6 @ v Action: P_Reset
7

= Pallet_Reset: nPalletNumber

23S XEHED
O Normal et s simuletion )

Abb. 31: P_Reset Aufruf per Integer Variable

1. Setzen Sie den Haken vor Use Integer Variable
2. Wahlen Sie eine Integer Variable aus
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5.3 P_Move: Paletten Position anfahren

P_Move fiihrt eine Roboterbewegung aus. Sie kdnnen die Palette auch hier entweder per Name aus-
wahlen oder die Palette mit einer Integer Variable ansprechen. Wichtig ist, dass die Variable nur die
Werte 0 — 19 enthalten darf.

Run

default
. o og
>Advan:ed
v BeforeStart

1
> Templates 2 ¢ W Create Palets P_Move
B = myFirstPallet || Robot moves to the curret siton of the selected pallet with the set parameters
4 = mySecondPallet |1|
P_Create 5 v Robot Program Name O Use integer variable
P_Action 6 @ w Action: P_Move Offset Z. 0.00 ri
7 = Pallet_Move: myFirstPallet

Move To | Position: |0 VJ Load Curr. Pos.

O Advanced

Simulation .

Abb. 32: P_Move Standard

1. Wabhlen Sie die Palette entweder per Name oder per Variable aus

2. Wenn Sie her einen Offset in Z-Richtung eingeben, dann fahrt der Roboter tber
die aktuelle Position

3. Hier kdnnen Sie zum manuellen Testen der Palette eine Position auf der Palette
auswahlen und mit Move To anfahren

4. Hier kdnnen Sie die ausgewahlte Position anfahren

5. Hier kdnnen Sie die aktuelle Position der Palette auslesen und im Dropdown-Feld
anzeigen lassen

Hinweis: die Punkte 3 — 5 sind nur zum manuellen Testen der Palette gedacht und ha-
ben keine Auswirkung auf den spater ausgefiihrten Automatikablauf. Die Punkte 3 —
5 kdnnen nur ausgefihrt werden, wenn die Palette per Name ausgewahlt wurde.
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<unnamed>* D
defauitx -

New.
Rur

Q - Graphics Variables
) Advanced

1 v BeforeStart P Move
> Templates 2 ¢ v Create Pallets -
V URCaps g = myFirstPalet |0] Robot moves to the current positon of the selected pallet with the set parameters.
4 = mySecondPallet |1|
P_Create 5 v/ Robot Program Name |myFirstPallet w [ Use integer variable
P_Action 6 9 v Action: P_Move Offset Z 50.00 | mm
7 = Pallet_Move: myFirstPallet |z=50.C
| Move To | Position: ‘193 v‘ | Load Curr. Pos.
E Advanced
a4 [3
Offset Parameters
X: 0.00 mm RX 0.00 deg | | & Move Tool Linearly
Y 0.00 mm RY: 0.00 deg @Too\ Speed 250.00 mm/s
Zi 50.00 mm  RZ: 0.00 deg Tool Acceleration | 1,250.00 mim/s?
O :

Blend Radius 0.00 mm

5 Reset

O Normal S| e — Simulation .

Abb. 33: P_Move Advanced

1. Mit Advanced kdnnen die erweiterten Einstellungen ge6ffnet werden
2. Unter Offset konnen die Offsets fiir die aktuelle Position angegeben werden
3. Unter Parameters werden die Parameter fiir die Roboterbewegung angegeben
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5.4 P_Next: Palettenzéhler erh6hen

P_Next erhoht den Palettenzdhler um eine Position. Unter Advanced kann auch eine andere Schritt-
weite eingetragen werden. Sie kdnnen die Palette auch hier entweder per Name auswahlen oder die
Palette mit einer Integer Variable ansprechen. Wichtig ist, dass die Variable nur die Werte 0 — 19 ent-

halten darf.

[aNs]
00N

default*

<unnamed>* D E E
+
Open. Save..

Hew.

s . Vo Log
> Basic Q _ Graphics Variables

D G 1 |v BeforeStart
P_Next
> Templates 2 @ w Create Pallets -
\/ URCaps E = myFirstealiet 0] The position of the selectegliet is increased by L or by set value (advanced)
4 = mySecondPalet |1
P_Create 5 |v Robot Program Name |myFirstPallet v O Use integer variable
P_Action 6 ¢ w Action: P_Next [H Advanced
7 = Pallet_Next: myFirstPallet |1]
Advanced
Steps: 1

2SS XEBRTZ
Simulation .

@ vome

Abb. 34: P_Next

1. Wahlen Sie die Palette entweder per Name oder per Variable aus
2. Die Schrittweite ist standardmaRig 1 und kann hier angepasst werden
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5.5 P_Previous: Palettenzahler verringern

P_Previous verringert den Palettenzédhler um eine Position. Sie kdnnen die Palette auch hier entwe-
der per Name auswahlen oder die Palette mit einer Integer Variable ansprechen. Wichtig ist, dass die
Variable nur die Werte 0 — 19 enthalten darf.

Run

a

1 v BeforeStart 5
2 + 2] Come rates P_Previous
2 = myFirstPallet [0] The position of the selecte let is decreased by 1.
4 ¥ Robot Program
P_Create 5 ¢ W Action: P Previous Name O Use integer variable
P_Action 6 = Pallet_Previous: myFirstPallet

O Normal Speed (—— 100% S\mulat\w:-n.

Abb. 35: P_Previous

1. Wahlen Sie die Palette entweder per Name oder per Variable aus
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5.6 P_IfDone: Abfrage ob Palette abgearbeitet ist

P_IfDone priift, ob die aktuelle Palette abgearbeitet ist. Sollte das der Fall sein, wird der Unterknoten
aufgerufen und die darin programmierten Anweisungen ausgefiihrt. Sie kénnen die Palette auch hier
entweder per Name auswahlen oder die Palette mit einer Integer Variable ansprechen. Wichtig ist,
dass die Variable nur die Werte 0 — 19 enthalten darf.

“““

Q _ Graphics Variables

Move

1 |v BeforeStart
Waypoint 2 @ w Create Pallets P_IfDone
Direction 3 = myFirstPalet 0] This tree will be executed selected pallet is cone.
4 v Robot Program
Wait 5 e w|Action: P IfDone Name O Use integer variable
Set 6 @ v [If Pallet Done: myFirstPallet
7 m User Action

Popup
Halt

Comment

Folder

Set Payload

O Normal Speed (———— 100% Sw‘m\athzm.

Abb. 36: P_IfDone

1. Wahlen Sie die Palette entweder per Name oder per Variable aus
2. Flgen Sie den gewiinschten Programmcode im Unterknoten ein
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5.7 P_NotDone: Abfrage ob Palette noch in Bearbeitung ist

P_NotDone ist das Gegenstiick zu P_IfDone und priift, ob die aktuelle Palette noch nicht abgearbeitet
ist. Sollte das der Fall sein, wird der Unterknoten aufgerufen und die darin programmierten Anwei-
sungen ausgefiihrt. Sie kdnnen die Palette auch hier entweder per Name auswahlen oder die Palette
mit einer Integer Variable ansprechen. Wichtig ist, dass die Variable nur die Werte 0 — 19 enthalten
darf.

Move

v BeforeStart
P_NotDone
@ ¥ Create Pallets -

= myFirstPallet |O|

1
Waypoint 2
3 This tree wil be executed if! selected pallet is not done.
4 v Robot Program
5
6
7

Direction
Wait

9 ¥ Action: P_NotDone Name |myFirstPallet v O Use integer variable

© ¥ Else Pallet Done: myFirstPallet
™ User Action,

Set
Popup
Halt

Comment

Folder

Set Payload

295 - XBHEZ
O Normal Speed (Em—1) 100% simutetion ()

Abb. 37: P_NotDone

1. Wahlen Sie die Palette entweder per Name oder per Variable aus
2. Flgen Sie den gewiinschten Programmcode im Unterknoten ein
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5.8 P_Get: Aktuelle Paletten Position auslesen

P_Get kann den aktuellen Gesamtzahler bzw. die aktuelle X-, Y- oder Z-Position ausgeben. Sie kdnnen
die Palette auch hier entweder per Name auswahlen oder die Palette mit einer Integer Variable an-
sprechen. Wichtig ist, dass die Variable nur die Werte 0 — 19 enthalten darf.

Advanced
Loop 2| &= act_Count=0 -
3| 8= act x=0
SubProg B “ro Select pallet and check box{ {1b store value in selected variable.
2= act Y=
Assignment 5 2= act 2=0 Name |myFirstPallet O Use integer variable
If 6 @ ¥ Create Palets Curr. Pos. ]
Script 7 = myFirstPallet |0]
8 v Robot Program X =
Event 3 ¢ [¥) Acton: P et v O
Thread 10 ~ Pallet_Get: myFirstPallet|X| > o
| [0 =
Switch
Timer
Home
) Templates
) URCaps

O Normal Speed (—— Simulation .

Abb. 38: P_Get

1. Wabhlen Sie die Palette entweder per Name oder per Variable aus

2. Legen Sie eine lokale oder globale Integer Variable an

3. Im Dropdown-Feld kénnen Sie eine Integer Variable auswahlen, die mit dem ak-
tuellen Palettenwert beschrieben werden soll. Nur wenn die Checkbox angehakt
ist, wird die Aktion im Automatikablauf ausgefiihrt
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5.9 P_Set: Paletten Position schreiben

P_Set kann den entweder den Gesamtzahler oder die X-, Y- oder Z-Position einer Palette neu setzen.
Sie kdnnen die Palette auch hier entweder per Name auswéahlen oder die Palette mit einer Integer
Variable ansprechen. Wichtig ist, dass die Variable nur die Werte 0 — 19 enthalten darf.

0n
0n

default*

Run og
Q _ Graphics Variables

<unnamed>* D i E
+
New. Open. Save,

\/ Advanced

1 v BeforeStart
P_Set

Loop 2 &= act_Count:=0 -
SubProg 3 == act X:=0 Select pallet and check boy O set value of selected variable

4| 2= act_v=0
Assignment 5 = act 2=0 Name |myFirstPallet v O Use integer variable
If 6 @ v Create Pallets @ Curr. Pos.: |act_Count -~

. 7 = myFirstPallet 0|

Script

8 v Robot Program O x ]
Event 9 ¢ v Action: P_Set ¥ o
Thread 10 = Pallet_Set: myFirstPallet|Pos. |

z ]

Switch
Timer

Home

O Normal E ) 100% simutation )

Abb. 39: P_Set Gesamtzdhler

Wahlen Sie die Palette entweder per Name oder per Variable aus

Legen Sie eine lokale oder globale Integer Variable an

Wahlen Sie zwischen Curr. Pos. (Gesamtzahler) oder XYZ

Im Dropdown-Feld kdnnen Sie eine Integer Variable auswahlen. Der Wert dieser
Variable wird nun als aktuelle Paletten Position gesetzt. Die Variable darf nicht
negativ oder groRer als die maximale Anzahl an Werkstlicken sein. Sollte den-
noch ein zu kleiner bzw. zu groRer Wert eingetragen werden, so wird die Paletten

Position auf 0 gesetzt.

PwNPRE
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<unnamed=*
s @ @ H
Q - Graphics Variables
Advanced
Loop 2] a= act_Count:=0 -
SubProg 3 &= act_x=0 Select pallet and check boxggto set value of selected variable.
4 2= act_Y:=0
Assignment 5 2= act Z:=0 Name |myFirstPallet v O Use integer variable
If 6 9 ¥ Create Pallets O Curr. Pos,
. 7 = myFirstPallet ||
Script
5 v Robot Program ® « =
Event 9 @ ¥ Action: P_Set v [seecr—  ~|O
Thread 10 = Pallet_Set: myFirstPallet|X|
" Iy Z: |---SELECT-- | O
Switch
Timer
Home
> Templates
) URCaps

9O KBRT

O Normal s —— 1 00% ° 0 o Swﬂu\atm’..

Abb. 40: P_Set XYZ

1.
2.
3.
4.

Wahlen Sie die Palette entweder per Name oder per Variable aus

Legen Sie eine lokale oder globale Integer Variable an

Wahlen Sie zwischen Curr. Pos. (Gesamtzahler) oder XYZ

Im Dropdown-Feld kdnnen Sie eine Integer Variable auswahlen und das Hakchen
an der Checkbox setzen. Der Wert dieser Variable wird nun als aktuelle X-, Y-
oder Z-Position gesetzt. Die Variable darf nicht negativ oder groRer als die maxi-
male Anzahl an Werkstiicken in dieser Richtung sein. Sollte dennoch ein zu klei-
ner bzw. zu grolRer Wert eingetragen werden, so wird die Position nicht veran-
dert und der alte Wert bleibt erhalten
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5.10 P_IfLevelDone: Abfrage ob aktuelle Ebene abgearbeitet ist

P_IfLevelDone prift, ob die aktuelle Ebene der Palette abgearbeitet ist. Sollte das der Fall sein, wird

der Unterknoten aufgerufen und die darin programmierten Anweisungen ausgefihrt. Sie kénnen die
Palette auch hier entweder per Name auswahlen oder die Palette mit einer Integer Variable anspre-
chen. Wichtig ist, dass die Variable nur die Werte 0 — 19 enthalten darf.

=2 n <unnamed:>*
=24 QM w3
Run | Progr Move Log - = —

Q - Graphics Variables

Move

v BeforeStart
¢ ¥ Create Pallets

= myFirstPaliet [0] This tree will be executed if «e| of the selected pallet is done
¥ Robot Program

® v Action: P_|fLevelDone Name myFirstPallet v O Use integer variable

® v If Level Done: myFirstPallet
s User Action

Waypoint P_IfLevelDone

Direction
Wait
Set

NS W e

Popup
Halt

Comment

Folder

Set Payload

! B A-RS-d Nl =

Speed ¢

O Normal simuation ()

Abb. 41: P_IfLevelDone

1. Wahlen Sie die Palette entweder per Name oder per Variable aus
2. Flgen Sie den gewiinschten Programmcode im Unterknoten ein
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5.11 P_Movelevel: Zwischenlage anfahren

P_Movelevel fiihrt eine Roboterbewegung aus. Sie konnen die Palette auch hier entweder per Name
auswahlen oder die Palette mit einer Integer Variable ansprechen. Wichtig ist, dass die Variable nur

die Werte 0 — 19 enthalten darf.

<unnameds* D E E
+
Hen. Open. Save.

default*

Q - Graphics Variables

P_Movelevel

00
0 n

Advanced
S—

Loop @ v Create Pallets
= myFirstPallet |0]

2

3 Robot moves to current handle of the selected pallet
4 ¥ Robot Program

5

[}

SubProg

Assignment @ v Action: P_MoveLevel Name |myFirstPallet v O uUse integer variable O cover
If = Pallet Mowve Level: myFirstPallet Offset Z 50.00
Seript Move To | Position: |g A\ Load Curr. Pos.
Event
[ Advanced
Thread
. g 3
Sl Offset Parameters
Ti
mer X 0.00 mm RX: 0.00 deg | | I Move Tool Linearly
Home
\a 0.00 mm RY: 0.00 deg | | @) Tool Speed 250.00 mm/s
Templates
z: 50.00 mm RZ: 0.00 |deg Tool Acceleration  1,250.00 mrm/s?
URCaps
O :
Blend Radius 0.00 mm
Reset

29SS XxBREES
O Normal g —) 100% Simulation .

Abb. 42: P_Movelevel

1. Wahlen Sie die Palette entweder per Name oder per Variable aus

2. Wenn Sie her einen Offset in Z-Richtung eingeben, dann fahrt der Roboter tber
die aktuelle Position

3. Hier kdnnen Sie zum manuellen Testen der Palette eine Position auf der Palette
auswahlen und mit Move To anfahren. Der Roboter berechnet dann automatisch
die aktuelle Ebene und fahrt diese an

4. Hier kdnnen Sie die ausgewahlte Position anfahren

5. Hier kdnnen Sie die aktuelle Position der Palette auslesen und im Dropdown-Feld
anzeigen lassen

Hinweis: die Punkte 3 — 5 sind nur zum manuellen Testen der Palette gedacht und ha-
ben keine Auswirkung auf den spater ausgefiihrten Automatikablauf. Die Punkte 3 —
5 kdnnen nur ausgefihrt werden, wenn die Palette per Name ausgewahlt wurde.

Mit Advanced kénnen die erweiterten Einstellungen gedffnet werden

Unter Offset konnen die Offsets fiir die aktuelle Position angegeben werden

Hier werden die Parameter fiir die Roboterbewegung angegeben

Wenn Cover ausgewdhlt ist, fahrt der Roboter immer auf die oberste Ebene, egal
wo der Palettenzahler aktuell steht. Diese Auswahl wird nur bendétigt, wenn der
Roboter z.B. nur eine Z-Ebene hat, aber die Palette und eine Abdeckpalette able-
gen muss.

LN
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6 Troubleshooting

QNO list allowed, Please use integer variable.

| Stop Program ” Continue |

able” eine Liste libergeben.

Problem Mogliche Ursache Losung
Variable error. Beim Program Node P_Action Prifen Sie die Variable und er-
wurde bei ,use Integer Vari- setzen diese durch eine Integer

Variable

Variable error.

& Vvariable error.

0 No double allowed. Please use integer variable.

| Stop Program || Continue |

Beim Program Node P_Action
wurde bei ,use Integer Vari-
able” eine Double Variable
Gbergeben.

Priifen Sie die Variable und er-
setzen diese durch eine Integer
Variable

Variable error

& Palletizing: variable error.

Palletizing: variable error.

Q Integer variable should be positive.

| Stop Program ” Continue |

Beim Program Node P_Action
wurde bei ,,use Integer Vari-
able” eine Integer Variable
libergeben, die negativ ist.

Der gliltige Wertebereich fir
die Palettennumern ist von O-
19

Variable error

@ Palletizing: variable error.
Palletizing: variable error.

Integer variable should be smaller than max
allowed pallets.

| Stop Program || Continue |

Beim Program Node P_Action
wurde bei ,,use Integer Vari-
able” eine Integer Variable
libergeben, die grofRer als 19
ist.

Der giiltige Wertebereich fur
die Palettennumern ist von O-
19

Variable error

& Palletizing: variable error.
Palletizing: variable error.

Pallet has not been created yet. Please check
integer variable.

| Stop Program || Continue |

Beim Program Node P_Action
wurde bei ,use Integer Vari-
able” eine Integer Variable
Ubergeben, wo die Palette
noch nicht angelegt wurde.

Passen Sie den Wert der Vari-
able an.

Oder legen Sie die Palette un-
ter P_Create neu an
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