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Was ist SMErobot? %7

m SMErobot ist eine Initiative der Europaischen
Union zur

. ... Starkung der Wettbewerbsfahigkeit
von kleinen und mittelstandischen
Produktionsbetrieben.” *

m  Ca. 230.000 derartige Unternehmen in Europa,
mit insgesamt ca. 9.800.000 Beschaftigten

m Bisher ist der Einsatz von Robotern hier so gut
wie nicht moéglich

m Projektziel ist die Entwicklung neuartiger
Automatisierungskonzepte basierend auf einer
Familie neuer Roboter

m  Teilnehmer des Projekts sind 17 Partner aus
Industrie und Forschung (u. a. alle namhaften
europaischen Roboterhersteller)

m Budget: 25,4 M€,
Start war Marz 2005, Dauer 4 Jahre AL ID D
A

© ABB Group - 2 -
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Was ist SMErobot? %j

m Kleine und mittelstandische Produktions-
betriebe stellen Produkte mit viel Hand-
arbeit und in kleinen Stiuckzahlen her,

wie z. B. In

m Giel3ereien

m Schreinereien
m Schlossereien

m Angestrebte Innovationen in SMErobot
m Roboter ist einfach zu handhaben
m Roboter ist keine Gefahr fur die Mitarbeiter

m Roboter ist innerhalb von drei Tagen auf-
und umbaubar
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ABB und SMErobot %j

m Gemeinsame Aktivitat von ABB Robotic
Products in Schweden und dem ABB
Forschungszentrum Deutschland

m ABB ist in allen technologieorientierten
Arbeitspaketen von SMErobot vertreten

m Entwicklung neuer Robotertechnologien

m Neue, kostenglinstige Sensorik

m Simple Integration von Sensoren und
Geraten Uber Plug & Play

m Programmieren des Roboters durch den
Mann in der Fertigung
(Lead Through Programmierung)

m Sichere Mensch-Roboter-Kooperation
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e

Roboter fur Giel3erelien

m Nach dem Giel3en haben Gussteile
tberflissige Teile, die derzeit von Hand

entfernt werden

m Abtrennen der Teile erfolgt durch
Schneidbrennen und Schleifen
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Roboter fur Giel3erelien

Roboterbewegungen fiir derartige Aufgaben waren "l‘====
bisher nur mit viel Aufwand programmierbar
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rob ot

Roboter fur Giel3ereien

Anforderungen:
m Bedienung durch Arbeiter vor Ort

m Keine Programmierkenntnisse

m Roboter versteht Sprache der Arbeiter

m Raue Arbeitsumgebung
m Spezielle Prozesse und Anwendungen

m Schneidbrennen
m Schleifen

m Entgraten

m LOsung sollte einfach auch auf andere
Anwendungen anpass- und erweiterbar sein
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Lead Through Programming

LOosung:
m ,Roboterprogrammieren durch Vorfthren*

m Roboter lasst sich per Hand intuitiv in jede
beliebige Stellung flihren

m Benutzer gibt Befehle, was der Roboter
wo zu tun hat

m Befehle sind Schlisselworte, die z. B. durch
Spracheingabe aufgerufen werden

m Befehle werden zentral und anwendungs-
spezifisch von einem Server verwaltet
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Lead Through Programming

m Basis ist neues ABB-Produkt
,Force Control for Machining*

m Kraftregelung von Roboter mit 6D Kraftsensor
m  Ermoglicht taktile Tatigkeiten
m Automatisches Lernen von einfachen Pfaden
m Sicherheitsaspekte beim Fihren von Hand
m Quetschgefahr
m Kollisionsgefahr
m Nicht eindeutige Roboterkontrolle
m Sicherheitsanforderungen
m Sicher reduzierte Geschwindigkeit
m Ausreichend Freiraum
m Hande an sicheren Positionen
|

Notaus vor Ort

m Spezielles, auf das einfache Fuhren von Hand
angepasstes Interface in der Entwicklun
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Lead Through Programming
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Befehlssequenz wird dem Benutzer grafisch dargestellt

@np User-Interface test application

Log Instructions Yatiables

6360:defaultvalue

B370:move

6380:move

B410:move

B420:mave

B430:move

B440:monve

< nextinstruction insered here »

Delste

Insert

dl

Execute

AL DD
Mpm



Lead Through Programming
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m Server generiert aus den Befehlen
automatisch Roboterprogramme und
|adt diese auf den Roboter

m Kein Schreiben von Programmzeilen
mehr notwendig
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Lead Through Programming CHE?
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Server ermdglicht einfache Konfiguration und Erweiterung der Befehle
=10l x|

Systemn  Assemblies  Object

Loaded azzemblies: Object tree:

|| ABBMachines, Version=1.0.0.0, Culture=neutral, Publi « % Lead Through-Programming Server ¥1.0

EH System values
[w| Bazicinstructions, Werzsion=1.0.0.0, Culure=neutral, P

[wl LTPFramework, Yersion=1.0.0.0, Culture=neutral, Pub EI% Programming Management .;sserrlnbtly tTPF[aTEWD[k i fi
|| LTPInterfaces, Version=1.0.0.0, Culture=neutral, Publinﬂ E@ Foundiy programming model N:?ﬂ:lp ik E::igr:;:i.:gaggrega ion of il
Accessible objectclasses: El@ Prograrmminghd odel Foundry prograrmming model
----- D Grinder OFf Type ABB.Roboticz. LTP.Framewo
j j j — | I D Grinder On
ChangeiodeE stendedS ety anable sk Ford ariable []"'D Mave
[]---D Pass
----- D Pauze
j j j ----- [ Speed High
DeleteVariable DeletedlMariables  SetZone || 8 0 e D Speed Low
----- D Start
j j j ..... D Stap
----- D Check, Grinder

SetSpeed SelectTool MewProgram [:I"@ N
- [#-£3] Deflashing
I I I -4 Interaction Management
Procedure Move Pazz EI% S L L

E ForceCaontral

I'_—'I--m Operator Management
I I I ﬂ 3 Jens Hofschulte
Server meszages:
|22:22:54 27.10.2007 Server started
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Lead Through Programming CHE?
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Server ermdglicht einfache Konfiguration und Erweiterung der Befehle
=0l x]

System  Assemblies  Object

Loaded assemblies: Object tee: Ig_: =l | =]

| aBBMachines, Yersion=1.0.0.0. Culture=neutral. Publii+ »:é Lead-Through-Programming Server 1.0
[wl Basiclnztructions, Wergion=1.0.0.0, Culture=neautral, Pu -

E System values

v LTPFramewark, Yersion=1.0.0.0, Culture=reutral, Pub™ =2y Programming Managemert Assembl'? LTF'I:'ramewark : :
T i - : . Dezcription Logical aggregation of i
] LTFlInterfaces, Yersion=1.0.0.0, Culture=neutral, F'ubluLI E@ Foundry programming model Marme Burning
Accessible objectclasses: @ Grinding Frogramrminghd odel Faundry programming rodel
. L:J"@ Type ABB.Robotics LTP. Framewo
I I I i || I D Burner OFf
ChangetodeEstendedSetyanableskForvariable || ¢ ¢+ D Bumer On
E:I"-D Move
----- D O=wgen High
j j ] ----- D Oswgen Low
DeleteVanable Deletedianables  SetZone E]—--D Pass
----- D Start
j j j ..... D Stop
[]--@ Deflazhing

SetSpeed SelectT ool MewPragram 54 Interaction Management

_— EI--% Machine Management

j j ] }: FarceContral
b o Pazs

Frocedure EIE} Dperator M anagement

62 Jens Hofschulte

Server meszages:
|22:22:54 27.10.2007 Server started
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Lead Through Programming Server
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Nur ein einzelner Server flr die gesamte Produktion

Mehrere Benutzer

7 Modus

Befehls- |-
Lead-Through umfang
Programming

~
Server Modus

Modus

Angepasste
Verschiedene Befehle

Benutzerschnittstellen
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Mehrere Roboter




Zusammenfassung o2

rob ot
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m ABB Forschungszentrum entwickelt
neuartiges Programmierkonzept ftr
SMErobot

m ,Programmieren durch Vorfiihren®

m Intuitive Roboterprogrammierung mit
Spracherfassung

m Befehlsumfang einfach flr unterschiedliche
Unternehmen und Aufgaben anpassbar

m Verwaltung durch einen einzelnen Server
fir die gesamte Produktion
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