YASKAWA

PalletSolver
Palettier-Software fur MOTOMAN Roboter

PalletSolver ist ein revolutionédres Roboter-Palettiersoftwarepaket flir
Motoman® Roboter. Die Software kommt mit zahlreichen Features
und wurde fir homogenes Palettieren entwickelt. Zwei Aspekte
standen dabei im Vordergrund:

Ermdglichung einer schnellen Entwicklung und Einbindung eines
Roboterpalettiersystems durch benutzerfreundliche Konfiguration,
Setup und Anpassung.

Verbesserung der Systembetriebszeit ohne Beeintrachtigung des
Fertigungsdurchsatzes durch eine intuitive, benutzerfreundliche
Bedienoberflache.

DAS PALLETSOLVER-SOFTWAREPAKET
HAT ZWEI KOMPONENTEN

1.

PalletSolver-PC - ein Offline-Pattern-Tool auf einem Windows®-
basierten PC

2. PalletSolver-Engine — beinhaltet Robotersteuerungsprogramme,

Bewegungsplanung und E/A Mapping, die auf der Roboter-
steuerung DX200 installiert sind.

VORTEILE IM UBERBLICK

Intuitive Bedienoberflache mit schrittweise angeleiteter
Erzeugung von Pattern

Nahezu unbeschrankte Produktvielfalt

Unterstltzung fur alle herkdmmlichen Greifertypen
Dynamische Greiferzonenkonfiguration, die fUr jeden Zyklus
verandert werden kann

Unterstitzung von Mehrfachzellen

Interferenzbeschrankungen flr jede Station fUr ein schnelles
UmrUsten ohne Produktionsstop

Importieren von Palettenmustern, die mit TOPS- oder CAPE-
Software erzeugt wurden

Export/Import von Zellen- und Greiferdatenbanken, auf die alle
Projekte zugreifen konnen

2D-Lagen und 3D-Stapelaufbauabbildungen fUr leichtere
Problembehebung bei heruntergefallenen Gebinden
Mustererzeugung-Tools wie z. B. Labelpositionierung,
Snap-Funktion, Spread-Funktion, Automatische Lickenfunktion,
Palettentiberhang/-unterhang, Zentrieren, Gewichts- und
Hohenberechnung des Stapelaufbaus



PALLETSOLVER

PalletSolver-PC

Wie im Schaubild rechts gezeigt, werden die Packmustervor-
lagen offline durch das PalletSolver-PC-Tool erzeugt und im
Netzwerk gespeichert, wo die Robotersteuerung auf diese
zugreifen kann. Auch eine lokale Speicherung auf dem PC, auf
dem die Software installiert ist, ist moglich. Die Musterdateien
kénnen via Ethernet Uber einen Parser heruntergeladen wer-
den, der die Steuerungsvariablen flllt. FUr die DX-Steuerung
kénnen die Patterndateien auch auf eine CompactFlash-Karte
oder ein USB-Speichermedium kopiert werden und mit dem
Programmierhandgerét geladen werden.

Wenn wahrend der Fertigung die Patterndatei fur eine be-
stimmte Linie gewechselt werden soll, muss der Bediener
lediglich die anhand der Produkt-ID und Muster-ID erkannte
Datei auswéhlen und diese in die Robotersteuerung herunter-
laden. Wahrend des Zellenbetriebs, wird der Status fur alle
Packstationen angezeigt. Fehler werden an das Programmier-
handgerat oder an die benutzerdefinierte Bedienerschnittstelle,
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Einer der Hauptvorteile der PalletSolver-PC-Software ist das
schnelle Umrlsten ohne fur die Validierung von Musterdateien

&
die Produktion stoppen zu mussen. Dies wird durch die Ein- s :
bindung von physischen Zellenbeschrankungen erreicht — wie R
z.B. Abstande zwischen Paletten oder Einlaufstationen sowie
Interferenzen mit anliegenden Objekten oder anderen Pack- .
stationen. Auf diese Weise wird der Ablauf flr jede Musterdatei | ’ {

auf Basis der mit jeder einzelnen Station verknUpften Be-
schrankungen optimiert, wodurch fir jede Arbeitszelle eine T
maximale Fertigungsrate erméglicht wird. — = ——x

Unterstutzung aller géangigen

Greifertypen Beispiel: Greifer mit 6 Greifbereichen
Fiir einen Greifer kénnen bis zu 32 Greifoereiche konfiguriert Infeed 1 Virtual Gripper Infeed 2 Virtual Gripper Infeed 2 Virtual Gripper

. . . . 6 Zones 3 Zones 2 Zones
werden. Jeder Greifbereich wird durch ein Set von E/As gesteuert:
Greifen, Ablegen und Abblasen. Diese Greifbereiche kdnnen in _).---"" '\__,-lr""""-' - o
Zonen gruppiert werden (max. 8). Ein Hauptvorteil ist, dass der i e T e e P ]
Greifer fur jeden Produkteinlauf dynamisch seine Zonenkon- R0 A T e e oW YW P P
figurationen andern kann, je nach GréBe des aufzunehmenden
Pakets. Zur Veranschaulichung das folgende Beispiel:
Vakuumgreifer Klemmagreifer (mit fester Seite oder 2 beweglichen Seiten)

'
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PalletSolver-Engine

Die PalletSolver-Engine-Software ist modular auf-
gebaut und wurde speziell fur die Anpassung an
Kundenbedurfnisse entwickelt. Das Ergebnis sind
maBgeschneiderte Palettiersysteme. Im Falle der
DX200 Steuerung lauft die PalletSolver-Software
auf der Steuerung selbst. Diese Plattform ist offen
fUr jegliche Anpassung an spezielle Anforderungen.
Die Installation von PalletSolver erfolgt durch eine
Reihe von einfachen Schritten. Screens stehen
fUr jede Einlauf-, Stapel- und Verteilstation zur
VerflUgung. Hier kénnen die notwendigen Daten

PalletSolver-DX200 Setup-Screens

Bedienoberflachen sind filr die Steuerung und Uberwachung der Gesamtheit des Palettiervorgangs
verflgbar. Verschiedene Optionen stehen flr die Sequenzierung der Produkteinlaufe zur Verfligung:
Round Robin, Priorisierung, Verhaltnis-Abgleich, SPS-gesteuert. Weitere Optionen unterstitzen
bei der Fertigstellung des Produktionsvorgangs, z.B. um einen Produkteinlauf leerzufahren, bei
dem nicht gentigend Pakete flir den nachsten Greifvorgang vorhanden sind oder um den Aufbau
von teilweise vollstandigen Paletten zu beenden Durch die Anpassung der Verfahrhéhe wird die
Taktzeit optimiert: Bewegungen Uber andere, wachsende Stapelaufbauten werden somit ermdg-
licht. Die Geschwindigkeit fUr jedes Segment des Bewegungsprofils kann flr jedes verarbeitete
Produkt individuell eingestellt werden. Wenn wahrend eines Zyklus ein Paket fallen gelassen
wird, kann ein Problemldsungs-Screen aufgerufen werden, der das weitere Vorgehen anzeigt.

eingegeben werden. Es muss lediglich ein Anwen- L —
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PalletSolver-DX200 Steuerungs- und Uberwachungs-Screens
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Features von PalletSolver-Engine

o Systemkonfiguration — Maximum
— 8 Zufihrungen
— 8 Packstationen
— 2 Palettenverteilstationen
— 2 Zwischenlagen-/-Verteilstationen

¢ Dynamische Roboterbahnanpassung fur optimale Fertigungsraten

* Vorgemappte E/A fur die Kommunikation mit SPS/Ubergeordneter Steuerung
fUr Status und Uberwachung

* SPS — Roboterschnittstelle fur Betriebssteuerung

¢ Intuitiv geflhrtes Setup und Konfigurierung HMI auf Programmierhandgerat
e Falls Robotersteuerung die einzige Steuerung ist, ist Betrieb ohne SPS mdglich
* Netzwerkfahig fur den Import von Musterdateien

¢ \ereinzelteSteuerung der Palettierablaufe

* 4 Sequenzieroptionen fur Einlaufgreifzyklen: Round Robin, Priorisierung,
Verhaltnis-Abgleich, SPS-gesteuert

* Automatisches Teileausschleusen ohne Bedienereingriff
e Steuerung des Produktionsablaufs

® Anpassung der Pick-Place-Tiefe bei Veranderungen der Pakete aufgrund
auBerer Bedingungen

* |ntegrierte Anpassungsbibliothek — Anpassung der Applikationen fir individuelle
Greiferhandhabung, Fehlerhandhabung oder Pick-Place-Handling

® UnterstUtzung von Vakuum-, Klemm-, Gabel- und Sackgreifern

* E/A-Greifer-Kapazitat: 8 Zonen, 32 Greifbereiche, 32 Sensoren

* 3 Fehlerbehebungsprozeduren flr fallengelassene Pakete:
Wiederaufnahme, Fortfahren, Abbrechen

® Pick-Place-Héhenanpassung flr jede Station

¢ Ausschussablagestation — Automatische Problembehebung bei
fallengelassenen Paketen (ohne Bedienereingriff) durch Entfernung
von stérenden Paketen im Greifer

Mindestanforderungen Offline

® Microsoft Windows XP Service Pack 2.0 oder Windows 7
® Microsoft .NET Framework 3.5

® 400 Mhz Processor, empfohlen 1 Ghz

* 128 MB RAM, empfohlen 1 GB

* 30 MB freie Festplatte

¢ 1280 x 1024 Bildschirmauflésung

Mindestanforderungen (Fortsetzung) DX-Reihe

e Steuerungssoftware mit MotoPlus™ unterstitzt DX200 Steuerungen
® Programmiergerat

e Industrielle CompactFlash Card oder USB Flash Drive mit mindestens
256 MB verfigbarem Speicher

PalletSolver

Teile-Nummer

Beschreibung

175174 Softwarepaket, PalletSolver, PC
(Offline Muster-Erzeugungstool)
175175 Softwarepaket, PalletSolver, DX200

Please request detailed drawings at robotics@yaskawa.eu.com —
PalletSolver, A-08-2015, A-No. 175108
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DISTRIBUTORS
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GR Gizelis Robotics
Nea Kifissia +30-2106251455

H Flexman Robotics Kift
Budapest +36-30-9510065

LT  Profibus UAB
Panevezys +370-45-518575
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