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Programmiersprachen in der Produktionszelle

Eine Anlage
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Steuerungsubersicht

SPS -
Programmierer

Roboter -
Programmierer
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Zwei Programmierer notwendig
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Steuerungsubersicht

SPS -
Programmierer

U nur noch ein Programmierer
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Steuerungsubersicht T aktuelle SPS Systeme

SPS -
Programmierer -_ Umgebung
0 Powerlink Automation
Studio
Rockwell Ethernet/IP Studio 5000

S7-300 Profinet (CP1616) TIA Portal

S7-1500 Profinet (CP1616) TIA Portal

U nur noch ein Programmierer
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MotoLogix - Komponenten

A Schnittstelle zur SPS
A Programmierung des Roboters direkt tiber SPS

A Bewegungsbefehle werden direkt an die Bewegungsqueue geschickt

A Bibliothek von Funktionsbausteinen
A Bewegungsbefehle (Linear, Jointé)
A Systembefehle (Start, Stop, Reseté )

A Roboterkonfiguration (Userframedaten, Tool d
A Beispielprogramme

A Jogging

A Foérderbandverfolgung

A Pick and Place

A Plattformbezogene Buskarte

POWERLINK  Emerevp>  @itiis.
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Funktionalitaten

A Forderband
A An SPS angeschlossen
A Bausteine zur synchronen Bewegung

A Multiroboter (bis zu 16 Achsen) pro DX200
Beispiele
A 2 Sechsachsroboter und 4 Zusatzachsen
A 1 Sechsachsroboter und 10 Zusatzachsen
A 4 Vierachsroboter ohne Zusatzachsen

A Fahrbahn
A An DX200 angeschlossen

A Bausteine zur koordinierten Bewegung mit
Roboter
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Kundenvortelle

A Unterstiitzung von Programmiersprachen nach IEC 61131

A Roboterprogrammierung in einer fiir den SPS-Programmierer
gewohnten Umgebung (Kontaktplan, Strukturierter Text, Funktionsplan)

A Keine YASKAWA spezifischen Programmierkenntnisse erforderlich

A Roboterprogramm und Konfigurationsdaten in der SPS
erstellt und gespeichert

A Einfacher Systembackup
A Einfache Integration und Austausch von Roboter in Gesamtanlage

A Qualitat der Bewegung bleibt erhalten
A Roboterkinematik in DX200
A Bahninterpolation in DX200

A Anschluss und Steuerung von Peripherie direkt iiber SPS
Greifer, Forderband, Sensorik
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Integration von MotoVRC

MotoVRC 2015

PC basiertes Softwaretool zur virtuellen
Roboter Offline Simulation

Vorteile

A Meoglichkeit Roboterbewegungen und das
SPS Programm in einer virtuellen
Umgebung zu testen und tberprifen, ohne
den realen Roboter zu beschadigen.

A Geeignet_zur Prqgrammierung in BUro mit DX200 Steuerung, SPS und PC notwendig.
Fernzugriff auf die Robotersteuerung
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Anwendungen

Palettieren

Handling

Pick and Place

Verpacken

Be- und Entladen von Maschinen

o To o Do To Do

Spritzguss

YAS I(AWA © 2016 YASKAWA ALL RIGHTS RESERVED MotoLogix 2016 SLIDE 10



Oberflachenbeispiel VIPA

Jog TR
YASKAWA voioogix  seu VP G

JOG X- X+
Y- Y+
Hold ‘ Restart

Z- Z+

Show PLC

Logic
Peripherals Rx- Ryt

Gripper
‘ Vacuum ‘ Conveyor Ry- Ry+
0,0  m/min Rz- Rz+

Controls Jog ‘ Application Setup ‘ Settings Alarms Positions
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Oberflachenbeispiel VIPA

| Jog I =r=
YASKAWA votoLogix  sou VP e

World Tool X- X+
Axis User Y- Y+
1: CONVEYOR
1% 3% Ry- Ry+
10 % 25 % Rz- Rz+

Controls Jog ‘ Application Setup ‘ Settings Alarms Positions
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Oberflachenbeispiel VIPA

| Application Pick and Place i 3 ; i-; & ®
YASKAWA | AT e
M oto Log IX Statuso A YASKAWA COMPANY
Main Controls Application

PICK AND PLACE
The robot handles the Pucks between the

On/Off - various positions using lineair-, point-to-
point- and conveyor-synchronized

motion. All motion commands are issued
Hold ‘ Restart by the PLC with no more than 2 motions
loaded in advance

App Controls
Peripherals Wait After

Gripper
‘ Vacuum ‘ Conveyor Pick Enable Place Enable

Show PLC
Logic

0.0 m/min Slow Normal

Controls Jog Application Setup Settings Alarms Positions
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Oberflachenbeispiel Siemens
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