VARIOBOTIC

endless possibilities

Erste Schritte.
Grundlagen DOBOT Magician.

1x DOBOT Magician
1x Steckbrett

1x Baustein

1x Vakuumpumpe

1x Saugnapf
1x Greifer

ZIELE

1x Luftklammerschlauch

Aufbau von DOBOT Magician
Durchfiihrung einfacher Aufgaben

Software Dobot LAB

Inhaltsverzeichnis
1 DOBOT Magician anschlieBen .......cccceecuieeeeiiiieeerieee e 2
2 DOBOT Magician Aufbau ........ccueeiiiciiiiiiiiie e 2
3 Software DODOt LAB........cooiiiieieeiteeeecee ettt 3
4 Teaching & Playback .......coccuiiiiiiiiieiee e 4
4.1 BEWEGUNZSIAUM ...uuiiiiiiiiiiii e 6
4.2 Bewegungsmodi: JUMP, MOVJ, MOVL.....c..cccoceveviiieeeecieee e 7
5  Let’s start ,Bewegen mit Teaching & Playback”..........cccccoveericiieennnns 7
5.1 Programm erstellen .........occeeeeieieiee e 8
6 Let'sstart-,Bewegen mit Blockly” .......cccoooeviiiineceniieeceeeeeee, 10
6.1 ,Bewegen mit Blockly” - das Programm..........ccccccuveeveciveeennnns 14
T PYENON e e 15
8  Greifer WechSelN.......coveiiiiiiieieeeeeee e 16
9 FOrderband ........cocioiiiiiiii e 17
10 LIN@AraChSE ...ttt 19
11 ANSPrechPartNerin. . ... e 21




&/ VARIOBOTIC

endless possibilities

1 DOBOT Magician anschlieen

SchlieBen Sie den DOBOT Magician mit dem vorhandenen USB-Kabel an den Computer an. SchlieRen Sie
ebenfalls den Stromstecker an.

Abbildung 1 Anschluss von USB- und Stromkabel am DOBOT Magician

2 DOBOT Magician Aufbau

Der DOBOT Magician ist ein 4-Achs-Knickarm-Roboter. Er kann von Hand und Gber die Software Dobot LAB
programmiert werden.

Arm vorne

Arm hinten

Austausch-
element

Basis

Abbildung 2 DOBOT Magician

Schalten Sie jetzt den DOBOT Magician am An/Aus Knopf ein.

Es ertont ein Signalton und anschlieRend leuchtet die LED am Sockel des Roboters griin. Der DOBOT

Magician ist fur die ersten Schritte einsatzbereit. Um den Roboterarm zu bewegen, halten Sie den Knopf
mit dem Schlosssymbol auf dem ,,Arm vorne” gedriickt.
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Abbildung 3 Arm vorne, Schloss

’ try yourself

Halten Sie den Knopf gedriickt und bewegen Sie den DOBOT Magician. Sobald Sie den Knopf los lassen arretiert der
Arm. Er |dsst sich durch leichten Druck nicht verschieben. Driicken Sie starker gegen den Arm, werden Sie ein
,Rattern“ héren. Dadurch entstehen keine Schaden am DOBOT Magician, jedoch verliert er seine jetzige Position und
muss eine Referenzfahrt durchfiihren.

3 Software Dobot LAB

Offnen Sie Dobot LAB. Sie sehen nun die Bedienoberflache. Hier kann man zwischen den verschiedenen
Applikationen auswahlen. Blockly ist unter dem Kiirzel TR_BLOCK_LAB und Teaching&Playback unter
TR_TEACH_LIB zu finden.

(2 Dobotlab - O x

(N DOBOT LAB = TR LANGUAGE f{o v TRLOGIN

TR_MY_COURSES

P

L u? @

TR_BLOCK LAB TR_PYTHON_LAB TR WRITEANDDRAW _LIB

TR_PERSONAL WORKS

‘ n &

TR_LASER_LIB TR_3DPRINT_LIB
TR_TEACH_LIB

Abbildung 4 Oberflidche Dobot LAB
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4 Teaching & Playback

Teaching & Playback ist eine Anwendung, mit dem schnelle Bewegungsabldufe programmiert werden
koénnen. Klicken Sie auf Teaching & Playback in der Dobot LAB Anwendungsiibersicht. Die Bedienoberflache
Teaching & Playback wird gedffnet. Diese lasst sich in neun Bereiche einteilen.

(@ Dobotlab - o X

(M) DOBOT LAB SRy

TR LANGUAGE (q v TRIOGIN

[Z Proj
Teach playback & Download & \ % @ ‘%

Command panel © Home

9 Movement mode

omatically after pressing and

Save point

& End effector setting
SpeedB

Gripper
End Effector

nable

Coordinate Calibration Calibration

Abbildung 5 Dobot LAB Teach & Playback

* Roboter mit dem Dobot Studio
e Home — Referenzfahrt des DOBOT Magician (z.B. nach Kollision), nach Beendigung der
Referenzfahrt ertont ein Signalton

o einstellen des DOBOT Magician wahrend geteacht wird
e Greifer 6ffnen und schlieRen, bzw. Sauggreifer aktivieren und deaktivieren
J und stoppen des Programms

e Herunterladen des Programms auf den DOBOT Magicians
e Geschwindigkeit einstellen fiir das Programm

e Punkt hinzufiigen

e Auswahlen des Werkzeugs (hier Greifer)

e Lost Step

e Steuern der Ein-/ Ausgange

Das Bedienfeld (Arm Control Panel) kann wahrend dem Teaching & Playback Modus benutzt werden. Dazu
den blauen Button mit dem Roboter anklicken und es erscheint das Bedienfeld.
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Es werden zwei Bewegungsmodi angeboten:
- nach kartesischen Koordinaten oder

- durch Achsensteuerung (Gelenke)

# Arm Control Panel @ Home

Bewegung Uber kartesische
Koordinaten, linear nach x,y, zund r

Bewegung der einzelnen Gelenke —
Joint 1 bis 4

[ Calibration

Abbildung 6 Arm Control Panel
Die Achsen werden Joints genannt. Es gibt drei feste Joints und zusatzlich einen vierten Joint am Werkzeug.

An der Basis beginnend mit Jointl zum Werkzeug, Joint 4. Die 4 Achse ist nur beim Sauggreifer und
pneumatischen Greifer vorhanden. Der Stift |asst sich nicht drehen.

Abbildung 7 Gelenkbewegungen

Abbildung 8 Roboternullpunkt

Nach kartesischen Koordinaten liegt der Roboternullpunkt im Joint 2.
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Hierist (x, y, z) = (0, 0, 0). Das bedeutet, der Roboter kann den Nullpunkt nicht anfahren, da der Arm nicht
in sich nicht hineinfahren kann.

.,

| try yourself

Verbinden Sie den DOBOT Magician mit dem Dobot LAB. Bewegen Sie den DOBOT Magician durch das Bedienfeld. Die
Geschwindigkeit kann am Schieberegler eingestellt werden.

Bemerkung: Falls Sie noch kein Werkzeug angebracht haben, geschieht bei Betatigen von R/J4 nichts.

4.1 Bewegungsraum

Der DOBOT Magician kann in einem Arbeitsbereich von +90° bis -90° und einer maximalen Auslenkung von
320 mm bewegt werden.

139

57

Abbildung 9 Bewegungsraum DOBOT Magician

Tabellarisch zusammengefasst:

158

Reichweite ges. max. 320mm

Reichweite je Achse Basis -90° ~ +90°
Arm mittel 0° ~ +85°
Arm vorne -10° ~ +90°
Werkzeug -90° ~ +90°

Tabelle 1 Bewegungsraum des DOBOT Magician

bildung@v ariobotic.de
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4.2 Bewegungsmodi: JUMP, MOVJ, MOVL

v

He JUMP: DOBOT Magician fahrt nach
Punkt A in +Z und Gber Punkt B
nach -Z zu Punkt B

Abbildung 10 JUMP Befehl

MOVJ: Von A zu B bewegen sich
alle Gelenke gleichzeitig

M MOVL Befehl: Die Strecke A nach
o B wird als gerade Linie abgefahren

Abbildung 11 MOVJ/MOVL Befehl

ARC Befehl: Der DOBOT Magician
fahrt eine durch 3 Punkte
definierte Kreisbahn ab

Abbildung 12 ARC Befehl

5 Let’s start ,Bewegen mit Teaching & Playback”

Im Teaching & Playback kénnen Punkte auf zwei Arten gespeichert werden:

speichert die aktuelle Position des DOBOT Magician

& Unlock Symbol am Vorderarm des DOBOT Magician. Durch Loslassen des Knopfes wird der Punkt
gespeichert. (Bei praziser Programmierung sollte Gber das Bedienfeld geteacht werden)

Punkte kdnnen im Nachhinein kopiert, Werte gedandert, komplett verschoben und geldscht werden.
Im folgenden Bild sind bereits Punkte in der Liste eingefiigt:

Der Roboter fahrt im ersten Schritt einen Punkt per Moveloints an und 6ffnet anschliefend den
pneumatischen Greifer. Danach fahrt er mit MovelLinear an den nachsten Punkt um ein Objekt zu greifen.
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Zum Greifen sollte eine Wartezeit eingebunden werden, da sonst der Roboter sofort den nachsten Schritt
ausfuhrt und das Objekt noch nicht gegriffen hat.

Danach fahrt der Roboter mit Movejoints zur Ablagestelle. Damit die Pumpe aus geht, wird das Programm
mit Gripper STOP beendet.
 pobetta

(M) DOBOT LAB SRS TRALE | [ Projec

Teach playback Run program 4 Download Settings  Loop 1 By &

& end effector -

Open

2 Movement moq

Greifen

& end effector Gripper *  Close ~ Mov)

£ moveto +|  Ablage

& end effector Gripper »  STOP

Abbildung 13 Dobot LAB, Teaching & Playback

e Beschreibung fur Punkt vergeben (z.B. Baustein holen)

o Anwendung z.B. beim Greifen, wird nach der Bewegung ausgefiihrt

o MOVIJ (Gelenkbewegung), MOVL (Lineare Bewegung), JUMP (Sprungbewegung), ARC
(Kreisbewegung)

5.1 Programm erstellen

Erstellen Sie ein Programm mit Teaching & Playback um einen Baustein von OP12 zu OP20 zu bewegen.

Bauen Sie dazu den Arbeitsplatz wie auf dem Bild auf:

1x DOBOT Magician

1x Steckbrett

1x Vakuumpumpe

1x pneumatischer Greifer

1x Baustein

Verwenden Sie zunachst den Jump Befehl.
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Im Folgenden eine Beispielldsung:

Greifer 6ffnet

& end effector Gripper ~

Roboter fahrt mit Jump zur Position

£ moveto Jump -~ 227.1, -804, -27.8 ,-1332

& end effector Gripper ~ Greifer nimmt den Baustein

1 Wartezeit, bis der Befehl ausgefiihrt wurde
Jump ~ . 797 .-259, -129 Roboter fahrt an Zielposition

Gripper ¥ Greifer lasst den Baustein los

1 Wartezeit, bis der Befehl ausgefiihrt wurde

Gripper ¥ Greifer wird deaktiviert

Jump ~* P , 67,373 ,-129

Endposition wird eingenommen

Abbildung 14 Programm Teaching & Playback mit JUMP Befehl

Erstellen Sie im nachsten Schritt nochmal das Programm, verwenden Sie jetzt dazu Move Linear.

& end effector Gripper Greifer 6ffnet
move to Movel 2271,-817, 3713 , -129 Roboter fahrt mit Movel Gber die Position

= muRiD Movel  ~ 2271, -81.7, 262,133 Roboter fahrt mit Movel nach unten

& end effector Gripper Greifer nimmt den Baustein

- ! Wartezeit, bis der Befehl ausgefiihrt wurde

t Movel * - 133, . .
=5 [eoEue ove 2271, 817, 84,1331 Roboter fahrt mit Movel nach oben

moveto Movel 2211, 812, 84 .-1304 Roboter fahrt tiber die Zielposition

move to Movel. P - B2 22 SRR Roboter fihrt mit Movel nach unten

& end effector Gripper . . .
PP Greifer lasst den Baustein los

- 1 Wartezeit, bis der Befehl ausgefiihrt wurde

& end effector Gripper

Greifer wird deaktiviert

move to Movel. = B, G2, R Roboter fihrt mit Movel nach oben

move to Movel ~ 2271, 25, 32 ,-1304 Endposition wird eingenommen

Abbildung 15 Programm Teaching & Playback mit MOVL Befehl

Da die Jump Bewegung bereits eine bestimmte Hohe anfahrt, bevor sie zu ihrem Zielort kommt, muss im
Gegensatz zur linearen Bewegung keine zusatzlichen Punkte gespeichert werden.

Als letztes erstellen Sie ein Programm mit Movel.

bildung@v ariobotic.de 0731850 722 04 www .variobotic.de 9
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Greifer 6ffnet

& end effector Gripper *  Open

0 e Movel * P 43 1304 Roboter fahrt mit Movel (iber die Position

Movel = P -275 -1304 Roboter fahrt mit Movel nach unten

Gripper *  Close Greifer nimmt den Baustein

! Wartezeit, bis der Befehl ausgefiihrt wurde

" Move) e . )
move to ove 17.1 71304 Roboter fihrt mit Movel) nach oben

move to Move) 8,171 1304 o . . . "
ove Roboter fahrt tiber die Zielposition

& move to Move) .1 ,-245 ,-1304 s .
Roboter fahrt mit Movel nach unten

& end effector Gripper *  Open

N

& end effector Gripper *  STOP -

Greifer lasst den Baustein los
Wartezeit, bis der Befehl ausgefiihrt wurde

Greifer wird deaktiviert

move to Movel ~ P 1, 193 ,-1304
Roboter fahrt mit Movel nach oben

move to Move) ~ P , 193 1304

Endposition wird eingenommen
Abbildung 16 Programm Teaching & Playback mit MOVJ Befehl

Genau wie bei Movel sind hier Zusatzpunkte beim Ablegen und Aufnehmen wichtig. Jedoch verfahrt der
Roboter den fiir ihn schnellsten Weg.

Laden Sie das Programm auf den DOBOT Magician und starten Sie den offline Modus:
each playback Run program %1 Download Settings | Loop

& end effector Gripper * Open ~

£ move to Movel] * P 2271, 824, 43 1304

Abbildung 17 Teaching & Playback, Herunterladen auf DOBOT Magician

Nach dem Herunterladen kénnen Sie durch Betatigen des , Key” Button am Sockel des DOBOT Magician das
Programm ohne das Dobot LAB starten. Falls Sie eine wiederholte Ausfiihrung des Programms maochten,
koénnen Sie die Schleifenzahl eingeben.

6 Let’s start - ,,Bewegen mit Blockly”

Klicken Sie auf Blockly (TR_BLOCK_LAB) in der Dobot LAB Anwendungsibersicht.

Auf der rechten Seite befindet sich das Bedienfeld, dartiber befindet sich ein Fenster, in dem ein Sprite
(eine Figur) geladen werden kann, an der man kleine Programme testen kann.

An der linken Seite sind die und in der Mitte ist Platz, um den Code zu schreiben.

bildung@v ariobotic.de 073185072204 www .variobotic.de 10
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(@ DobotLab. TR BLOCK LAB 5 X

(M) DOBOT LAB [liSeae) = o TWSAE D) TR ancuace @) v TRLOGIN

& Code B D

Control

- —
=
=

Abbildung 18 Dobot LAB, Blockly

Es gibt in Blockly die Moglichkeit ein Sprite oder einen Roboter zu programmieren. Man kann zwischen
Device (Gerét) und Sprite mit den Uber dem Bedienfeld wechseln.

In Dobot LAB ist es moglich verschiedene Gerate zu Programmieren. Der DOBOT Magician, sowie der
DOBOT Magician Lite sind bereits eingebunden (siehe Icons). Um weitere Gerate einzubinden ist links
neben dem Bedienfeld ein mit welchen weiteren Geraten eingebunden werden kénnen.

TRsavE | TRianGuace (&) v+ TR10GIN

.Eu =) Starten und stoppen des Programms

: Nach Stoérung, |6schen der Fehlermeldung

F@ des DOBOT Magician
A
o
ph

Home —Referenzfahrt des DOBOT Magician (z.B. nach Kollision), nach
Beendigung der Referenzfahrt ertont ein Signalton

Device Bewegungsmodi auswahlen

Nl w7
o = Geschwindigkeit einstellen des DOBOT Magician wahrend geteacht wird

. Greifer Offnen und SchlieRen

Magici...

LinearRail 0.0

Velocity g

Abbildung 19 Dobot LAB, Blockly
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In Blockly kdnnen Sie Programme als eine Art Puzzle erstellen. Die einzelnen Programmierfunktionen sind
in Bausteinen dargestellt. Durch aneinander puzzeln entsteht der Programmiercode, als Block.

b Giivper Open v

.fkmmx@v“zOnOmm Straight Line ~

's Gripper  Close »

Abbildung 20 Beispiel Blockly
Die Bausteine zum Programmieren mit Blockly sind in verschiedene Gruppen eingeteilt.
e Unter ist die Wahl der Anfangsbausteine zu finden

) Control
Operators
Variables
Sensing

B Events
Seiting
Motion

Status

Abbildung 21 Bausteine Events
e Unter Motion befinden sich die Bewegungsblocke:

i) Control

Operators
Variables & wmex @@ -@ @

Sensing ‘4 coox @) v @) 2 @ » @) moson e Straight Line +
TR 7 vt omert o (@) o Y @) o2 @) v @) -
S "ah voveicins to sointt () *sonz @) - sos (@ - voers @) -

br@-

Motion

Status

A

o

7
Coordina... i TETE D | L

Abbildung 22 Bausteine Motion

bildung@v ariobotic.de 0731850722 04 www .variobotic.de 12
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Jump to: Der DOBOT Magician springt zum nachsten Punkt. Er bewegt sich zunachst in +Z und fahrt
anschliefend den Punkt an

Go to: Der DOBOT Magician fahrt linear den angegebenen Punkt an
Move joints: Der DOBOT Magician nimmt den schnellsten Weg durch Achsenbewegung
Relative Movements: DOBOT Magician bewegt sich um Delta X, Delta Y und Delta Z

Set R: Greiferstellung andern. Achtung: Es muss der Wert Joint4 aus dem Bedienfeld ibernommen werden,
nicht der Wert R

Gripper/Suction Cup: Enthalt die Funktionen schlieRen, 6ffnen und deaktivieren

* Unter Setting befinden sich allgemeine Konfigurationen

Conirol Setting
‘1 Sctendefiector Gri
Operators - il ellector  Lnpper ¥
Y
Vanables &b, Setmotion ratio vetocity (I % accelesaton () %
Sensing "‘ Set joint velocity @ Pp—— @ =fgn2

& Evenis

AN
‘il SeXVZ velocity @ mmis acceleration @ mmist2 Setendelfu:hrvelwi‘ly@ D ——— @ /g2

Setting -

‘mem@mm 100
Motion

'ﬂ sammnmmmo =
Staius

rd
Vo ‘& Perforn lost step detection

e
Coordina... ‘&, Setsiepper motor  STEPPER1 +  speed () puisesis

My Blocks I'i Set stepper motor  STEPPER1 »  speed o pulsesls , number of pulses o

o~
* Sef Conveyor Motor STEPPER1 - Speedo mm/s

Abbildung 23 Bausteine Setting
Set end effector: Werkzeugauswahl
Velocity: Einstellen der Fahrgeschwindigkeit und Beschleunigung wahrend des Programms

Set jump height: Die Sprunghdhe in +Z, wenn als Bewegung Jump to ausgewahlt wurde

Die einzelnen Bausteine kdnnen angeklickt werden und durch gedriickt halten der Maus, in die
Codingoberflache gezogen werden. Anschliefend werden die Folgebausteine nur angehangt. Mit einem
Rechtklick auf einen Baustein kann dieser kopiert, deaktiviert, kommentiert oder geléscht werden. Bei den
Motion Bausteinen kdnnen die aktuellen Koordinaten des Roboters durch Rechtklick eingefligt werden,
somit kann man sich das abtippen sparen.

Einzelne Bausteine oder Gruppen kénnen auch am obersten Baustein gegriffen werden und durch ziehen in
die API geldscht werden.

bildung@v ariobotic.de 0731850722 04 www .variobotic.de 13
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6.1 ,Bewegen mit Blockly” - das Programm

Erstellen Sie ein Programm, um den Baustein von OP12 zu OP20 zu bewegen.

Beispielprogramm:

N
o ‘ Set end effector  Gripper »

F AN

‘@pper Open »

AN

‘.‘Jl.lTplo)( 2297 Y@ZR -129.9

’E Gripper Close »

74 oo G + €D - @D < €D

AN
iau‘.pa Open ~

b
‘,‘JI.ITpIOX 2297 Y@Z@R -1299

I
‘Gu‘.pa Stop =

Abbildung 24 Beispielporogramm "Bewegen mit Blockly"

Wenn das Programm zu komplex wird, ist es moéglich durch ,,My Blocks” mehrere Bausteine zu einem Block
zusammenzufassen und dadurch eine bessere Ubersicht zu erhalten.

define Baustein versetzen

L Setend eflector  Gripper ~

& Giioper Open ~

& o< €D * €D - €D @D

’gm Close =

b oo €+ €D €D » €D

-
s Gripper Open v

4 o x G ¥ €D - GD » €D

A
_ b Gripper Stop «

Abbildung 25 My Blocks, Baustein erstellen

Erstellen Sie einen neuen Baustein Giber My Blocks — Make a Block. Es 6ffnet sich ein Fenster in dem Sie den
Block umbenennen kdnnen und anschlieBend auf OK driicken. Nachdem dieser erstellt wurde, kann der
Baustein define an den Block der zusammengefasst werden soll oben angedockt werden. Links in der API
erscheint ein neuer Baustein, dieser enthalt den zusammengefassten Block Baustein versetzen und kann
nun eingebunden werden. So entsteht aus dem vorherigen Programm ein einfaches bersichtlicheres.

bildung@v ariobotic.de 0731850722 04 www .variobotic.de 14
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Abbildung 26 Vergleich Programm

Um das Programm zu erweitern, erstellen Sie eine Schleife mit 3 Wiederholungen. Den Baustein dazu
finden Sie unter Control.

Abbildung 27 Wiederholungsschleife in Blockly

7 Python

Sie kénnen ebenfalls ,,Baustein bewegen” in Python programmieren. Der Code hierzu kénnte so aussehen:
def bewegen():

dType.SetEndEffectorParamsEx(api, 59.7, 0, 0, 1)
dType.SetEndEffectorSuctionCupEx(api, 1, 1)

current_pose = dType.GetPose(api)

dType.SetPTPCmdEx(api, 2, 223, (-78.5), 0, current_pose[3], 1)
current_pose = dType.GetPose(api)

dType.SetPTPCmdEx(api, 2, 223, (-78.5), (-53), current_pose[3], 1)
current_pose = dType.GetPose(api)

dType.SetPTPCmdEx(api, 2, 223, (-78.5), 0, current_pose[3], 1)
current_pose = dType.GetPose(api)

dType.SetPTPCmdEx(api, 2, 222, 80, 0, current_pose[3], 1)
current_pose = dType.GetPose(api)

dType.SetPTPCmdEx(api, 2, 222, 80, (-50), current_pose[3], 1)
dType.SetEndEffectorSuctionCupEx(api, 0, 1)

current_pose = dType.GetPose(api)

dType.SetPTPCmdEx(api, 2, 222.5, 80, 0, current_pose[3], 1)

bildung@v ariobotic.de 0731850722 04 www .variobotic.de 15
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current_pose = dType.GetPose(api)

dType.SetPTPCmdEx(api, 2, 222.5, 80, (-53), current_pose[3], 1)
dType.SetEndEffectorSuctionCupEx(api, 1, 1)

current_pose = dType.GetPose(api)

dType.SetPTPCmdEx(api, 2, 222.5, 80, 0, current_pose[3], 1)
current_pose = dType.GetPose(api)

dType.SetPTPCmdEx(api, 2, 223, (-78.5), 0, current_pose[3], 1)
current_pose = dType.GetPose(api)

dType.SetPTPCmdEx(api, 2, 223, (-78.5), (-53), current_pose[3], 1)
dType.SetEndEffectorSuctionCupEx(api, 0, 1)

for count in range(3):

bewegen()

8 Greifer wechseln

Wechseln Sie im nichsten Schritt den Greifer um die Ubungsaufgabe mit dem Pneumatikgreifer
durchzufiihren.

Abbildung 28 Sauggreifer Abbildung 29 Pneumatikgreifer

Durch lockern der Madenschraube kann der Sauggreifer vom Motor abgenommen werden. AnschlieRend
die obere Schraube der Kupplung des Pneumatikgreifers lockern und an den Motor befestigen. Den
Luftschlauch am Fitting befestigen.

bildung@v ariobotic.de 073185072204 www .variobotic.de 16



&/ VARIOBOTIC

endless possibilities

Sauggreifer einsetzen:

Abbildung 30 Sauggreifer Abbildung 31 Anschliisse am Arm

Schraube lockern und Sauggreifer anbringen. Luftschlauch am Fitting anschlieen. Kabel in GP3-Port
stecken.

Fiir weitere Informationen lesen Sie das Handbuch oder nutzen Sie die bereitgestellten Dateien von
variobotic.de auf Englisch.

9 Forderband

Bauen Sie den Arbeitsplatz wie folgt auf:

1x DOBOT Magician

1x Steckbrett

1x Forderband (Lochreihe 19)
1x Vakuumpumpe

1x pneumatischer Greifer

1x Regal (N6, P6, N12, P12)

2x Baustein

Abbildung 32 Férderband testen

Und schlieRen Sie das Férderband an (Stepper 1):

Abbildung 33 Anschluss Férderband

bildung@v ariobotic.de 073185072204 www .variobotic.de 17
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Erstellen Sie ein Programm in Blockly in dem ein Bausteine auf dem Forderband transportiert wird.

Beispiel:

N
-i Set end effector Gripper »
o .
* Gripper Open -
7
f i Move joints to Joint1 @ ° Joint2 @ ° Joint3 (xR ° Jointd @ -
A
Scaibe 2126 Rl -167.0 Z R (GEsk:g motiontype Siraight Line =

¥ A
. 4 Gripper Close v

i Relative Movement AX o mm AY o mm AZ @ mm AR o =
Ii Move joints to Joint1 ° Joint2 @ ° Joint3 @ ° Joint4 =

F AN
i coox L Y@ZR BPEFY motion type  Straight Line v

AN .
4 Gripper Open +
" Move joints to Joint1 * Joint2 (@) * soints Y * Jointa .

rFa
-, 4 Gripper Stop v

A
x * Set Conveyor Motor STEPPER1 =+ Speed @ mim/s

; i Set Conveyor Motor STEPPER1 » Speed o 'S

Abbildung 34 Programm Férderband testen

In diesem Beispiel sind die verschiedenen Bewegungsarten programmiert. Um etwas anzuheben, wurde
hier Relative Movement verwendet. So bewegt sich der Greifer samt Baustein 24mm in Z+. Fir Ladngere
Strecken wurde Move joints verwendet.

Zum Greifen und loslassen wurde im Programm eine Pausenzeit hinzugefiigt. Ohne diese, wiirde der
Roboter sofort den nachsten Punkt ausfiihren und womoglich das Bauteil nicht oder nicht richtig
greigen/platzieren.

Um das Férderband zu starten und mit einer bestimmten Geschwindigkeit fahren zu lassen nimmt man den
Baustein Set Conveyor Motor. Es waren auch die weiteren Bausteine moglich:

Ny
' Setsicpper motor  STEPPER1 +  specd () puisesss

'."‘ Sol stopper molor STEPPER1 +  speed () puisests , number of puises o

Abbildung 35 Blockly, Férderband
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10 Linearachse

Bauen Sie den Arbeitsplatz wie folgt auf:

1x DOBOT Magician
1x Vakuumpumpe
1x pneumatischer Greifer

1x Linearachse

Abbildung 36 Linearachse testen

Und schliefRen Sie die Linearachse an:

Abbildung 37 Anschluss Linearachse Strom & USB

Abbildung 38 Anschluss Linearachse
Erstellen Sie ein Programm in Blockly indem die Linearachse hin und her fahrt.

Beispiel:

Y Setsliding rail status on v version V2w

E Movel inearRailTo @ mm

E MoveLinearRailTo o mm

Abbildung 39 Beispielprogramm Linearachse Blockly

Zunachst muss die Linearachse aktiviert werden. AnschlieBend kann man auswahlen an welche Position
diese den Roboter fahren lassen soll.
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