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Merkmalerkennung von Werkstuicken

Durch eine Cognex In-Sight 7050 Industriekamera
werden Werkstucke anhand ihrer Merkmale erkannt.
Neben der Merkmalerkennung wird zudem die
Werkstickausrichtung erfasst.

Kommunikation uber Ethernet:

Die Ubermittlung der Werkstlickmerkmale erfolgt tGiber
Ethernet an die SPS. Zudem werden diese
Informationen, ebenfalls Uber Ethernet, an das
Nachbarprojekt Ubermittelt.
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Synchroner Gleichlauf:

Es erfolgt ein synchroner Gleichlauf zwischen dem
SCARA-Roboter mit vier Freiheitsgraden und einer Linearachse.
Das Werkstuck wird hierbei auf dem Schlitten der bewegten
Linearachse platziert und von dieser wieder entnommen.

Die Bewegungen des SCARA-Roboters werden anhand von
mehreren definierte Stutzpunkten durch eine Bahnplanung im
Arbeitsraum ausgefuhrt.

Mit Hilfe eines Werkzeugkoordinatensystems (TCS) am Greifer des
SCARA-Roboters und einem fur den Gleichlauf erzeugten
Produktkoordinatensystem (PCS) auf dem Schlitten der
Linearachse erfolgt der synchrone Gleichlauf.
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