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EINLEITUNG

flexfeeder GmbH author: rloy

Dieses Dokument dient dem schnellen Einstieg in die Einrichtung und
Konfiguration des flexfeeder UR Plug-in der Flexfactory AG fur den
Betrieb eines Flexfactory flexfeeder X mit einem UR-Roboter.

Hinweis: Die Durchfuhrung der Kalibrierung ist im Idealfall nur einmal
erforderlich, um die Abbildung zwischen den Koordinaten-systemen der
Kamera und des Roboters zu bestimmen.

Im Falle eines Fehlers schlagen Sie bitte im Kapitel Fehlerbehebung

nach.

Wir mochten Sie darauf hinweisen, dass wir die Teilnahme an einer
unserer eintagigen Schulungen empfehlen. Diese Schulungen bieten
Ihnen wertvolle Einblicke und vermitteln Ihnen das notige Know-how, um
das Beste aus unseren Produkten herauszuholen.

Fir weitere Informationen und zur Anmeldung besuchen Sie bitte
unsere Schulungsseite unter:
https://www.flexfactory.com/kontakt-und-support/schulungen
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1. SYSTEMINSTALLATION Mechanische Empfehlungen zur Montage des Roboters in Bezug zum
flexfeeder

Der UR-Roboter wird neben dem flexfeeder platziert, um Teile aus dem
Arbeitsbereich der Zufuhrflache zu entnehmen. Das Sichtfeld der Kamera
definiert diesen Arbeitsbereich.

floyfactory

Der minimale Abstand d zwischen der Hauptachse des Roboters und der
Mitte der Zufiihrungsflache wird durch die Roboterschulter begrenzt, die
nicht mit dem flexfeeder kollidieren darf. Der maximale Abstand wird
durch die Einschrankungen des Roboters beim Erreichen der Ecken der
Entnahmeflache begrenzt. In den folgenden Tabellen sind die
empfohlenen Werte fur diese Mindest- und Hochstabstande in dieser
speziellen Umgebung zusammengefasst.
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Alle anderen Montagemaoglichkeiten (z.B. diagonal, vor oder tber dem

flexfeeder) sind davon unabhangig.

Achtung! Im Allgemeinen ist es die Aufgabe des Integrators,

Kollisionen und Singularitaten des Roboters zu vermeiden.

Minimaler Abstand d / cm

UR3e URbe UR10e
X185 33 36 42
X250 Nicht maoglich 39 45
X350 Nicht moglich Li 50

Maximaler Abstand d / cm

UR3e URbe UR10e
X185 34 b4 120
X250 Nicht maoglich 60 116
X350 Nicht maoglich 53 110

Reference: flexfactory X-S-URCap_01 10.04.2024
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Wie verbinden Sie den Ro

boter mit dem flexfeeder

Die Systemsteuerung des flexfeeder bietet Ethernet-Anschlisse fur das
Robotersystem. Ein einfaches Patchkabel ermaglicht die elektrische und
logische Verbindung der beiden Systeme.

How to install the Ethernet
patch cables ?

@ Remove the 2 screws and the
plate as shown below:

‘g My
S COngg
7 Sigg ;‘IQ

ane‘
@ Pull off the magnetic side panel

@ Pull the cable way cover up and

out
@ Place the patch cables inside
the cable way and plug them

into the designated port

Insert the cable way cover from
the top and push it all the way
down to secure the cables

®

@ Install the magnetic side panel
and secure it again.

Auf der Startseite des Displ
ersichtlich:

System Controller (SC)
Ptb 2 5 3 2 3
| - S
| S
I§Y %
S _ ol cabeld & & 3 3
S 3 5 2 g
\Elh T T
], ['4 k]
Cay et 2 =z
s o §a\u‘ H § 6 3
B, Ny S & % &
8, DFQ s u 5 a £
CQM “et £ £ 2 E] i
o g%lg‘ Destination & 8 e & £

Oy

ays ist die IP-Adresse des flexfeeders

-y

Camera Setup

&

Auto

System s in Setup mode

Resel

Home

(manual control). External conttrol is limited/blocked

}’: Actions

=
- W

About Flexfeeder

33 Operations f’c{ Performance

Manufacturer: Flexfactory.com
-
Product: flexfeeder X250 9
Operations
Revision: REV-A
Serial Number: X250-01-0009

1P 1:0.0.0.0

Settings

IP 21192 1682 100

* Settings 0 Help

Software Version: 2.0.0

Reference: flexfactory X-S-URCap_01 10.04.2024
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2. WICHTIGE ROBOTERPOSITIONEN

flexfactory

flexfeeder GmbH author: rloy

Pose innerhalb des Abgreifbereich auf Abgreifhohe:

Stellen Sie diese Position so ein, dass ein Bauteil von einer
beliebigen Stelle der Abgreifflache kollisionsfrei gegriffen werden
kann. Die Z-Koordinate dieser Pose wird wahrend des
Produktivbetriebs genutzt um die Abgreifhohe festzulegen.

Name der Pose: Pick pose

Achtung! Die Zufihrflache des flexfeeders muss senkrecht zur
optischen Achse der Kamera stehen.

Relevanter URCap-Knoten: FFX production

Pose auBlerhalb des Sichtbereichs: Pose des Roboterarms
auferhalb des Sichtfelds der flexfeeder-Kamera.

Name der Pose: Out of View Position

Achtung! Der Greifer und eventuelle Kabel sollten ebenfalls
auBlerhalb des Kamerasichtbereichs liegen.

Relevanter URCap-Knoten: FFX installation
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Pose oberhalb der Abgreifflache: Nach dem Greifen eines Teils
von der Oberflache wird diese Roboterposition angefahren. Z. B.
Roboter-Pose uber der nachstgelegenen Ecke der Abgreifflache.

Name der Pose: Above Shaker Position

Achtung! Diese Pose muss ohne Kollision von jeder maoglichen
Greifposition der Abgreifflache aus erreichbar sein.

Relevanter URCap-Knoten: FFX installation

Posen zur Kalibrierung: Das Kalibrierobjekt wird an vier
verschiedenen Positionen auf der Feeder-Oberflache platziert. Im
Idealfall werden dafir die Ecken des fur die Kamera sichtbaren
Abgreifbereichs verwendet. Richten Sie die Roboter-Posen
entsprechend ein.

flexfactory Name der Posen: Pos T - 4
Achtung! Die Reihenfolge der Posen muss entweder im
Uhrzeigersinn oder im Gegenuhrzeigersinn angeordnet werden.

Wichtig! Nicht Uiber Kreuz

Relevanter URCap-Knoten: FFX calibration positions
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3. VORBEREITUNGEN FLEXFEEDER
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Bitte fuhren Sie die Punkte auf dieser Checkliste aus, um den
flexfeeder flr den Produktivbetrieb bzw. die Kalibrierung
vorzubereiten.

Richten Sie den flexfeeder elektrisch und mechanisch ein.
Weitere Informationen finden Sie in der Dokumentation
"Montageanleitung”.

Schalten Sie den flexfeeder ein, fihren Sie einen Reset-Befehl
uber das Touchpad aus und stellen Sie den Betriebsmodus auf
"Auto”.

Teachen Sie ein Bauteil fur die Kalibrierung und den
Produktivbetrieb. Siehe Dokumentation "Anleitung zum
Einrichten eines neuen Teils" fur weitere Informationen.

Konfigurieren Sie einen entsprechenden Feeder-Job auf dem
flexfeeder flr die Kalibrierung und den Produktivbetrieb. Dazu
gehort das Einstellen der bauteilspezifischen Feeder-
Parameter wie Intensitaten und Frequenzen fur die
unterschiedlichen Feeder-Aktionen.

Aktivieren Sie den entsprechenden Feeder-Job auf dem
flexfeeder-Touchpad, je nachdem, was Sie als Nachstes tun
mochten: die Kalibrierung durchfihren oder den
Produktivbetrieb starten.

Reference: flexfactory X-S-URCap_01 10.04.2024 page 9 of 32



4. INSTALLATION UND n UiversalRahatscraphicalxammingEnvironment e —
EINRICHTUNG URCAP @B z+QH —

Active URCaps Inactive URCaps
@ flexfeeder Remote TCP & Toolpath

System

Backup
Robot
Registration
URCaps .
URCap Information
Remote URCap name: flexfesder ~
Control Version: 1.0.0.SNAPSHOT

Developer: flexfactory AG

Constrained & /. : info: Giessenstrasse 15, 8953 Dietikon, Switzerland

Freedrive Description: fexfeeder KOS connector for universal robots.
Copyright: Copyright notice (C)
Dt License Type: License type
u pdate License:
> Security * Insert your own licenses here *
+ An example is shown below * “

O Normal Speec Simulation .

E Hauptmeni = Einstellungen = System - URCaps

1. Stecken Sie das USB-Laufwerk mit der URCap-Datei im
Stammverzeichnis in den UR-Controller oder Touch-Panel ein.

2. Dricken Sie ,+" und wahlen Sie die URCap-Datei vom USB-
Laufwerk aus.

3. Starten Sie das System neu.

Hinweis: Das URCap-Plugin kann Uber die Schaltflache "-" deinstalliert

werden.
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flexfeeder GmbH author: rloy

Run Instaliation Ll
S T—
List of Flexfeeders
No

. Connection D Above Shaker Pos Out of View Pos
> Fieldbus ° ° ° @
1) 192.168.2.80:8082 bdf609c5 Off
W URCaps .
== 2) @ 192.168.2.90:8082 bdf609c7 () [ Q) on
installation
3) @ 192.168.2.100:8082  bdf609c8 [ @ off
" [+
Status: Indicates if the feeder is online and can be reached.
Connection:|P and Port of the feeder
Above Shaker Pos:Has the "Above Shaker Position" been teached?
Out of View Pos:Has the "Out of View Position" been teached?
+ Add a new feeder to the list.
# Edit the feeders settings.
T Delete the feeder from the list.
Expert mode: off flexfeeder

O Normal Speed 100% Swu.\:tw.

- Installation 2 URCaps = FFX installation

Die erste Seite des FFX-Installationsbildschirms zeigt Ihnen eine Liste
aller konfigurierten flexfeeder. Die Spalten der Tabelle sind:

- Nummer des Speicherplatzes
- Status der Verbindung
- IP-Adresse und Port
- Gerate-ID
- Wurde die "Above Shaker Position” eingelernt
- Wurde die "AuBer Sichtweite Position” eingelernt
- Aktionsschaltflachen (Bearbeiten, Loschen, Hinzufligen)
- Aktivierungs-Schalter
Um einen neuen Feeder hinzuzufligen, klicken Sie auf die '+'-
Schaltflache in einer freien Zeile.
Um die Konfiguration eines flexfeeders zu bearbeiten, klicken Sie auf

den Stift-Button.
Um die Konfiguration zu loschen, klicken Sie auf den Mulleimer-Button.

Hinweis: Der gelbe Hintergrund einer Zeile zeigt an, dass
Konfigurationseinstellungen fehlen.

Reference: flexfactory X-S-URCap_01 10.04.2024 page 11 of 32



flexfeeder GmbH author: rloy

Safety
IP-Address: 192.168.2.80 (Default: 192.168.2.100 Connection status: @ Flexfeeder is connected

> Fieldbus Port: 8082 (Defauit: 8082) Last checked: 15:52:10, 31.03.2023

vV URCaps Apply and test connection

FFX
installation

1) Above Shaker Position:

(<A After gripping a part from the surface, this position is approached.

Vacuum E. g. teach position above a corner of the feeder surface. This
position must be accessible without collision from any gripping
position on the feeder.

Create Delete | [ Move to H Update

2) Out of View Position:

Pose of the robot arm located outside the flexfeeder cameras field
of view. Note: The gripper and any cables should also be outside the
cameras field of view in this pose.

Create Delete | l Move to H Update

Output debug messages: O Output trigger messages: [

O Normal

- Installation 2 URCaps = FFX installation = flexfeeder
Configuration

1. Uberprifen Sie die IP-Adresse und den Port des flexfeeder. Eine
erfolgreiche Verbindung wird Uber die Statusanzeige angezeigt.

2. Erstellen und teachen Sie zwei Feature-Posen, die fur den
reibungslosen Betrieb des flexfeeders benotigt werden.

a. Pose oberhalb der Abgreifflache: Nach dem Greifen eines
Bauteils wird diese Roboterposition angefahren. Z. B. Roboter-

Pose Uber der nachstgelegenen Ecke der Abgreifflache.

Achtung! Diese Pose muss ohne Kollision von jeder maglichen

Greifposition der Abgreifflache aus erreichbar sein.

b. Pose aufferhalb des Sichtbereichs: Pose des Roboterarms

auflerhalb des Sichtfelds der flexfeeder-Kamera.

Achtung! Der Greifer und eventuelle Kabel sollten ebenfalls

auBerhalb des Kamerasichtbereichs liegen.

"Enable 2-layer selection”; Aktivieren Sie diese Option, um die Teile-

Ebene auszuwahlen, die bei der Suche nach neuen Teilen verwendet

Reference: flexfactory X-S-URCap_01 10.04.2024 page 12 of 32



werden soll.
Die gew. Ebene kann im "FFX request part™-Knoten gewahlt werden.

Hinweis: Fur die ,2-layer selection” muss ein entsprechender ,2-layer”-
Job auf der Cognex-Kamera eingerichtet und konfiguriert sein.

Uber den "< Overview"-Button gelangen Sie zuriick zur Ubersichtsseite.
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5. MULTIFEEDER
FUNKTIONALITAT

1 v Robot Program ~
> Templates 2 @ v FFX2production FFX program node
3 = FFX2 start production
V URCaps
2 ™ Inic runtime varibles Request completed pr1c2168200  v| h
FFX
9

= FFX2 request part Select Feader

calibration

10 ¢ /& toop Gets and stores the actual communication thread status with respect to the ongoing
FFX 11 ] B request combieted request
Fﬁﬂﬂlﬁtlﬁﬂ equest complete:

12 = FFX2 request completed Request done: request_done v ‘
FFX program o b
el 13 9 I/ If request_done== True

14 @ ¥ If request_result== True

15 o o , Recuestrescl  feguest resut v/
16 9 2 Loop isPartindexValid(
17 W Prepare next part
21 9 ® Pick up part
22 ¢ o Movel
23 @© part_pose_aba
24 9+ Movel request done: Bool that holds current communication status of part request. It is
25 ® part_pose stored to the selected varlable
26 ® ‘Please add too request result: Bool that holds if current request has been executed successfuly.
27 ¢ ' Grab tool action |,

>

<
2SSO XBRATZ flexfeeder

O Normal

Jeder FFX-Knoten ist mit einem Selektor ausgestattet, um den

flexfeeder zu bestimmen, mit dem er verbunden werden soll. Dieser
Selektor befindet sich oben rechts in den Knotendetails.

Rur

) fidvancad 1 ¥ Robot Program
> Templates 2 v R FFX production
 URCaps 3 = <empn This node is used to frame the pick and place flexfeeder production cycle.

FFX g
librati lect F . Pl { flexfi
- Select Feeder: lease select your flexfeeder

FFX
‘oduction
B o Flexfeeder not configured!
FFX program
ek The configuration of the selected Flexfeeder s not completed. Please go to

Installation / URCaps / FFX Installation and complete the configuration.

-

*IOSXBBETZ

Wenn Sie mit einem "FFX calibration” oder "FFX production”-Knoten
beginnen, kdnnen Sie zunachst den gewlnschten flexfeeder angeben.
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Program

o e e

> Advanced
1 B Robor Program “ FFX program node
> Templates 2 @ v FFX2 production prog
 URCaps 3 = FFX2 start production
4 ™ Intt runtime variables Request completed
c’ 'mxmm ] = FFX2 request part Salec Favaes
0 ¢ & Loop Gets and stores the actual communication thread status with respect to the ongoing
FFX 11 I request.
Brotinetion = FFX2 request completed
FFX o 12 9 ¥ If request_done== True Request done [request_done A
n“: ogr 13 ® b Ifrequest result==True N
14 2= part_index:=0 r
= Reguest resuit: Irequest_resuit v ‘
415 © & Loop isPartindexvakd(. ¢ L =
16 ® Prepare next part
20 ¢ m Pick up part
21 9 o Movel
22 © part_pose_abo
23 ¢ o Movel
24 © part_pose request done: Bool that holds current communication status of part request. It is
25 @) Prease sddtoola stored to the selected variable
26 ¢ ® Grab tool action request result: Bool that holds If current request has been executed successfuly.
27 - e
v

. ,
A3 SXKBEOIZE flexfeeder

Nach dieser ersten Auswahl ist der Selektor schreibgeschutzt, um
Konfigurationsfehler zu vermeiden.

Hinweis: Wenn Sie einen "FFX program node" einfligen, bleibt der
Selektor editierbar.
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6. KALIBRIERUNG

1
2
3
4
5
6
7
8

11
12
13
14
17
18
19
20
21
22
23
24
25
29
30
31
34
35
36
37
38
39
40
41
42

flexfeeder GmbH author: rloy

X Variables Setup
¥ Robot Program

¢ ® pick up calibration part 1

¢ m calbration
¢ ¥ FEX calibration 2
= FFX calibration positions 3

® [Nt runtime variables
¢ & Loop not ffx_calibration_finished()

= FFX request next position 1.

¢ ® Place part on next calibration pc
o & Move|
9 b Movel
® part_pose
B wait: 1.0
® 'Please add tool actions to
¢ m Release tool action 4

® part_pose_above 2
= FFX store actual pose
m Mowve out of camera view
= FFX send part placed

¢ = Pick up part from feeder
o & Move|
9 b Movel 3
@® part_pose ’
B Wait: 1.0
#® 'Please add tool actions to
¢ m Grab tool action 5
® part_pose_above
% ® place down calibration part 6
4,
5.

Reference: flexfactory X-S-URCap_01 10.04.2024

m Open = Wahlen Sie das ffx_calibration_example.urp

Programm.

Das Kalibrierungsprogramm ist voreingerichtet.
Vergleichen Sie den abgebildeten Programmbaum auf der
linken Seite. An den Punkten 1 bis 6 muss der Benutzer
verschiedene Roboterposen definieren und
Prozessaufgaben implementieren.

Flgen Sie Befehle oder Unterroutinen zum Ordner ,pick up
calibration part”hinzu: An dieser Stelle im Programm
muss der Roboter ein Kalibrierungsobjekt abholen.
Hinweis: Das Kalibrierobjekt muss bereits im
Bildverarbeitungssystem eingelernt sein, siehe "Anleitung
zum Einrichten eines neuen Teils".

Klicken Sie auf ,FFX calibration”und konfigurieren Sie den
Knoten: Setzen Sie den Namen des Kamera-Jobs auf den
Namen eines bestehenden Kalibrierungs-Jobs (Standard:
"ffCalib"). Dieser Kamera-Job muss die Fahigkeit haben,
das gewunschte Kalibrierungsobjekt zu erkennen.

Klicken Sie auf ,FFX calibration positions”und

konfigurieren Sie den Knoten:

a. Das Kalibrierungsobjekt wird an vier verschiedenen
Positionen auf der Feederoberflache platziert. Klicken
Sie hier und stellen Sie diese ein. Die Positionen sind
gegen den Uhrzeigersinn auf der Feeder-Oberflache
angeordnet.

b. Stellen Sie den Wert flr den Parameter “approach
height”ein. Der Roboter fahrt die vier verschiedenen
Positionen auf der Feeder-Oberflache Uber diese
Schwebepositionen an.

Flgen Sie Befehle oder Unterroutinen zum Ordner
.Release tool action”hinzu.

Flgen Sie Befehle oder Unterprogramme zum Ordner
.Grab tool action” hinzu.
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6. Figen Sie Befehle oder Unterprogramme zum Ordner
.place down calibration part” hinzu:

Das Kalibrierungsobjekt kann in seine Ausgangsposition
zuruckgebracht werden. Flgen Sie hier entsprechende

Routinen ein, falls zutreffend.

Save as = Dateinamen wahlen = Save all

E Run program

flexfeeder GmbH author: rloy Reference: flexfactory X-S-URCap_01 10.04.2024 page 17 of 32



7. PRODUKTIVBETRIEB

1 X Variables Setu . . " . "
P n Open > Wahlen Sie das “ffx_productive_example.urp
2 ¥ Robot Program
3 ¢ & Movel Programm.
4 ® start pose 1
5 ¢ m production 1. Klicken Sie auf die Pose “start_pose”und setzen Sie den
6 % v ffXproduction 2 entsprechenden Wegpunkt. Der Roboter nahert sich dem
7 = FF¥ start production .
, , b , Feeder durch diese Pose.
8 W [nit runtime variables
13 = FFX request part
14 ® & loop 2. Klicken Sie auf ,FFX production”und konfigurieren Sie den
15 = FFX request completed Knoten:
16 9 1B/ If request_done==True a. Wahlen Sie den Feeder-Job, der zuvor auf dem
17 % If t ft==T . . .
b reque,S -resd rue Feeder konfiguriert wurde, siehe Feeder-
18 a= part_index:=0 .
19 ¢ & Loop part_index< ffx_p_pe Dokumentation.
20 ® Prepare next part b. Klicken Sie bei ,,PiCk Pose" auf ,,Set pOSition“.
24 ¢ Pick up part Stellen Sie diese Pose so ein, als ob ein Objekt von
25 9 b Movel einer beliebigen Stelle auf der Feederoberfliche
26 ® part_pose_above . . - . .
- - entnommen wird. Diese Position wird wahrend des
27 @« Movel . . .
8 ® part_pose produktiven Betriebs automatisch entsprechend
29 ®| Please add tool actiol der erkannten Objekte angepasst.
30 ¢ w Grab tool action 3
- =] <empty= Achtung! Die Oberflache des Feeders muss
32 .
¥t Movel senkrecht zur optischen Achse der Kamera
33 ® part_pose_above
34 W Send next request? stehen.
39 m Mowve out of view
42 ® Please add move comr 3. Flgen Sie Befehle oder Unterprogramme zum Ordner
43 ¢ W flace part 4 ,Grab tool action" hinzu.
44 - emply=
45 m Next part

4. Fugen Sie Befehle oder Unterprogramme zum Ordner
,Place part”hinzu. Dies umfasst sowohl Greiferaktionen
als auch Bewegungsbefehle, um das Objekt an einer
gewdinschten Stelle zu platzieren.

Save as = Dateinamen wahlen = Save all

m Run program

flexfeeder GmbH author: rloy Reference: flexfactory X-S-URCap_01 10.04.2024 page 18 of 32



8. LISTE URCAP-KNOTEN KALIBRIERUNG FFX calibration = Configuration

flexfeeder GmbH author: rloy

Q - Graphics Variables
~

S Varisbles Setup FFX calibration

‘Waypoint 2 v Robot Program
ST 3 ¢ v FFX calibration
4 = FFX calbration posttions
Wait 5 ™ Init runtime variables
Set 8 @ 2 Loop not ffx_calbration_finish _ Aktions

9 = FFX request next position

FFX calibration allows the robot to peform a hand-eye calibration.

Fope 10 9 ® Place part on next calibratic Camera Job: ffCalib
Halt 11 ? b Move|
COTRent. 12 © FFXAboveShaker
= 413 © part_pose_above
Folder 14 ¢ o Movel
Set Payload 15 @ part_pose
16 B Walt: 1.0
17 = FFX store actual pose
15 @ Pioss avaroot
19 9 m Release tool action
20 K watt: 0
21 ? b MoveL
Camera job: Enter the name of the calibration job fiie that is configured and stored on

22 © part_pose_above
“ - = the vision system.

flexfeeder

@ =~ o 000 @

Startknoten des Kalibrierungsprozesses. Geben Sie den Namen
des Kalibrier-Jobs ein, der auf dem BV-System konfiguriert und

8 xXBBEEZ

gespeichert ist.

FFX calibration = Actions

RS 2 + Q2 H

Q _ Graphics Variables
~

Move
1 X Variables Setup
FFX calibration
Waypoint 2 v Robot Program
Direction 3 ¢ v FFX calibration
FFX calibration allows the robot to peform a hand-eye calibration,
4 = FFX callbration positions
S 5 ® Init runtime variables
Set 8 ¢ € Loop not ffx_calbration_finishe Configuration -
9 = FFX request next position rie
Popup ? P Request next position
10 % m Place part on next calibratiof XY v
Halt Gets the next calibration information from the
1 ¢ < Move| ) =] [1E) || | ieterminderto genacatsthe dest robot poses:
z 12 FFXAboveShaker These are stored in two variables: the "part pose
Comment o Ll [ A Sbovetis usedto spproach the final calibration
413 © part_pose_above F  Requestnedt Storeactusl  Send part pose on the feeder surface, i.e. "part pose*
Folder position pose placed

14 ¢ b Movel
15 © part_pose

Set Payload
» = gt
17 = FFX store actual pose

> rerme (B8

19 ¢ m Release tool action
20 B Wait: 0
21 @ Movel
22

23S XxBBETZ

< ’ Normal

© part_pose_above

|

Add action [

eed 10

000 @

flexfeeder

Startknoten des Kalibrierungsprozesses. Darin enthalten sind die
Aktionen "Request next position”, "Store actual pose” und "Send
part placed”. Der Benutzer kann diese Knoten einzeln hinzuflgen.

Reference: flexfactory X-S-URCap_01 10.04.2024
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FFX calibration positions

QI e v

1 X Variables Set:
Aol Selp ~ FFX calibration positions
2 ¥ Robot Program

3 @ v FFX calibration

Set the calibration corner positions and the approach heignt parameter used for the

4 = FFX calibration positions calibration.
5 ® Init runtime variables a -
Set 8 # & Loop not ffx calbration fiishé | Pos1 @ | Set | [ Move here |
Pol 12 I - ;Fx request next DOTUM B 5
§ at =
& Place part on next calibratiof Pos2 @ Set ‘ Move here
Halt 11 @ o Move] —
Comment 12 © FFXAboveShaker R S—
413 @ part_pose_above , Pos3 @ | set || Move here ‘
oider; 14 @ o Movel
Set Payload 15 @ part_pose Pos4 @ | Set || Move here
6 Wait:
> Advanced 1 B Watt: 1.0
17 = FFX store actual pose
> Templates 18 . )
) URCaps 19 9 = Release tool action Approach height 20.0 mm
20 B wait: 0
21 ¢ o Movel Approach height
The robot approaches the four different poses on the feeder surface trough elevated
22 © part_pose_above + | and generated poses. This elevation is defined by the parameter “approach height”

< >
[ R SRS Nl = flexfeeder

@ o — 000 @

Das Kalibrierungsobjekt wird an vier verschiedenen Positionen auf
der Feederlache platziert. Klicken Sie hier und stellen Sie diese
ein. Die Positionen sind gegen den Uhrzeigersinn auf der Feeder-
Oberflache im Sichtfeld der Kamera angeordnet. Der Roboter
nahert sich diesen vier verschiedenen Positionen auf der
Feederoberflache durch Schwebepositionen, die durch den Skalar
"Approach height” definiert sind.

FFX Request next position

Q _ Graphics Variables

1 X Variables Setup -~
FFX program node

‘Waypoint 2 v Robot Program prog
Directs 3 ¢ v FFX calibration

4 = FFX calloration positions Request next position
Wait .

s gt o Gets the next calloration information from the feeder in order to generate the next
Set. 8 © & Loop not ffx_callbration_finishe robot poses. These are stored in two variables: the "part pose above" is used to
55 9 = FFX request next position approach the final callbration pose on the feeder surface, i.e. "part pose"

: 10 © m Place part on next calibratiof

Halt 1 ? + Move| Part pose: part_pose v

@® FFXAboveShaker

e Slpat posy_shove L Part pose above: art_pose_above A4
Folder r v r -
14 ¢+ Movel P jpart_pose_|
Set Payload 15 © part_pose
17 = FFX store actual pose
> Templates 18 ° o
> URCaps 19 ¢ m Release tool action
20 B wait: 0
21 @ Movel

22 @ part_pose_above 7

< >
[ X S-RS g Nl g== flexfeeder

oNulnml

Die nachsten Kalibrierungsinformationen werden vom Feeder
abgerufen, um die nachsten Roboterposen zu generieren. Diese
werden in zwei Variablen gespeichert: Die Pose ,part_pose_above”
wird verwendet, um die endgultige Kalibrierungsposition auf der

Reference: flexfactory X-S-URCap_01 10.04.2024 page 20 of 32



flexfeeder GmbH author: rloy

Feederoberflache ,part_pose”anzufahren. Um diese Anfahrhohe
zu konfigurieren, siehe Knoten “FFX calibration positions”.

FFX Store actual pose

Q _ Graphics Variables

1 X Variables Setup ~
Waypoint 2 v Robot Program FFX program node
Direction 3 ¢ v FFX calibration
4 = FFX callbration positions Store actual pose
e >4 [ ke vnaies The current robot pose is measured and stored. This placing postion wil be sent to the
Set 8 @ & Loop not ffx_callbration_finishe feedler later (see FFX send part placed).
] = FFX request next position
10 ¢ ®m Place part on next calibratiof
Hait. 11 9 % Move|
R 12 ® FFXAboveShaker
413 © part_pose_above £
felder 14 @ o Movel
Set Payload 15 © part_pose
17 = FFX store actual pose
19 ¢ m Release tool action
20 B Walt: 0
21 @ b Movel

22 © part_pose_above s

< >
Ao XBBEEZ lexfeeder

@ - 000 @
Die aktuelle Position des Roboters wird ermittelt und gespeichert.
Diese Platzierungsposition wird spater an den flexfeeder
gesendet.

FFX Send part placed
RS 2 ¢ QH

Q _ Graphics Variables

Move = et x
WavBaRE 16 B wat: 1.0 FFX program node
17 = FFX store actual pose
Dlfection 18 e Send part placed
Wait 19 ¢ = Release tool action
20 B Wait: 0 The last saved placing position is sent to the feeder for further processing. Next a new
Set 21 © o Movel picture is snapped and the object detection on that picture is executed
Popup 22 © part_pose_above
Halt 33 = Move out of camera view
27 = FFX send part placed
Comment 28 © ® Pick up part from feeder
Folder 429 ¢ b Move L
30 © FFXAboveShaker
Set Payload @ part_pose_above

33 @ part_pose
Templats =
% £ ek 10
> URCaps 35 »

36 ¢ ® Grab tool action
37 B Wat: 0
38 @ part_pose_above v

< >
A XKBREZ flexfeeder

© o 000 @
Die zuletzt gespeicherte Ablageposition wird zur weiteren
Verarbeitung an den flexfeeder gesendet. AnschlieBend wird ein
neues Bild aufgenommen und die Objekterkennung auf diesem
Bild ausgefuhrt.
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9. LISTE URCAP-KNOTEN
PRODUKTIVBETRIEB

flexfeeder GmbH author: rloy

FFX production = Configuration

24 QB

Q _ Graphics Variables

1 X Variables Setup ~
Waypoint 2 v BeforeStart FFX productlon
Direction S R Calink grioper This node s used to frame the pick and place flexfeeder production cycle

a4 = saved poses

Wait 14 v Robot Program _ Actions Operations

Set 15 ¢ < Movel
Popup 16 © start_pose Feeder Job ffX-demo ~| [c
17 ¢ m production
Halt. 18 ¢ v FFX production Pick pose: (/] Set position | ’ Move here ]
Comment 19 = FFX start production i i g
4 20 8 Init runtime variables * Approach height 15.0 mm
Folder g P 2
25 = FFX request part
Set Payload 26 9 & Loop Request all [m]
7 - FF
2 FFX request completed
28 ¢ & Ifrequest_done== True
> Templates 29 ¢ b Ifrequest resut==1 | Feeder job: Select an appropriate feeder job wherein the actual parts where taught
> URCaps 30 2= part_index:=0 Pick Pose: Define pose "pick pose” as if an object is picked from anywhere on the
31 9 £ Loop part_index< feeder surface. This pose is adjusted automatically during productive operation
2 ¢ ' Prepare next pa according to detected objects.The feeder surface needs to be perpendicular to

camera's optical axis,
33 = FFX get part |,
2 — T Request all: Request all avaible parts on the feeder surface or only the first

<
29 CXBREZ flexfeeder

O Normal

Startknoten des Pick-and-Place-Produktionsprozesses.
Wahlen Sie den Feeder-Job, der zuvor auf dem Feeder
konfiguriert wurde, siehe Feeder-Dokumentation.

Stellen Sie die "Pick pose” so ein, als ob ein Objekt von einer
beliebigen Stelle auf der Oberflache des Feeders entnommen
wird. Diese Position wird wahrend des Produktionsprozesses
automatisch an die erkannten Objekte angepasst. Der Roboter
nahert sich diesen Posen durch erhohte Posen, die durch den
Skalar "Approach height” definiert sind.

Entscheiden Sie mit "Request all®, ob zwischen den Bildaufnahmen
ein einzelner oder alle Kandidaten auf einem Bild verarbeitet
werden.

Reference: flexfactory X-S-URCap_01 10.04.2024 page 22 of 32



flexfeeder GmbH author: rloy

FFX production = Actions

fix_production_dem

det
N
A

FFX production

1 X Variables Setup
2 v BeforeStart

3 L, Callin_gripper This node is used to frame the pick and place flexfeeder production cycle

4 m saved poses

15 @ o Movel it & :

16 @ start_pose XY equest par
Triggers a new request for parts to grab.

17 ¢ m production D v D - Depending on configurations in the other node

18 ¥ v FFX production this request can be delayed by a user defined
condition (see node FFX start production).

19 FFX start production Request part  Request Get part pose

20 ™ Init runtime variables " completed

25 = FFX request part

Set Payload 26 ¢ © Loop Iﬁ
27 = FFX request completed v
Advanced
28 ® b If request_done== Tru¢ —7
> Templates 29 9 b If request_result==1 Shaker
> URCaps 30 2= part_index=0 somed

31 ? & Loop part_index<
32 9 ®m Prepare next pa

33 = FFX get part | ,
a2 s ‘ Add action l

¢ ) >
9 oxXxEREZ flexfeeder
O Normal = ‘ ° 0 O

Startknoten des Pick-and-Place-Produktionsprozesses.

Darin enthalten sind die Aktionen "Request part’, "Request

completed”, "Get part pose” und "Shaker cleared”. Der Benutzer
kann dadurch dem Ablauf individuelle Aktionen hinzufiugen.

FFX production > Operations
& 2

¢ Q
T TS
Q _ Graphics Variables

Move

1 X Variables Setup ~

FFX production
Waypoint 2 v BeforeStart P
~ Calli

Direction 3 -t Callink_orioper This node Is Used to frame the pick and place flexfeeder production cycle

a4 ® saved poses
Wait. 14 v Robot Program Configuration Actions
Set 15 @ b Movel -

. Reset
8 16 © start_pose oy
Popup 17 - i o®° Executes feeder movements in order to
production reference all drives and thus brings the system
Halt 18 ¢ v FFXproduction into the Ready’ state.
Comment 19 = FFX start production . Stop eyele Dispense
4 20 ® Init runtime variables *

Folder

25 = FFX request part

Set Payload 26 ¢ & Loop a ‘ ‘ o g
- FF; =) a
27 FFX request completed 05 KX
28 @ B If request_done==Trut
> Templates 29 ® b If request_result==1 Ratect o)
> URCaps 30 2= part_index=0

31 © & Loop part_index<
32 ? ® Prepare next pa

3 = FFX get part { ,
et omidilr, i Add operation

< > ]
*9 o xXBBREZ flexfeeder

@ v — 00O0:

Startknoten des Pick-and-Place-Produktionsprozesses.

Der Benutzer kann flexfeeder-Operationen zum Programmbaum
hinzufugen. Dazu gehoren das Anhalten aller flexfeeder-Aktionen
(,Stop cycle"), das Zurlicksetzen des flexfeeders ("Reset”) oder das
explizite Auslosen eines Fordervorgangs (,Dispense”, ,Purge” und
.Reject").
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FFX start production:
R 2 ¢ QH

Q _ Graphics Variables

M 1 X Variables Setup %
st -]
Waypoint 2 v BeforeStart EEX-start PR ductlon
Direction 3 L. Callint_gripper The communication and trigger threads are spawned. The feeder production cycle fs
4 = saved poses started.
Wait 14 v Robot Program R A\
T 155 e Mol equest part delay:
= 16 @ start_pose @ No delay
" 17 ¢ m production OApurox imity to point
Halt 18 ¢ v FFX production
= 19 = FFX start production O comparison against robot axes
4 20 ® Init runtime variables [
i 25 = FFX request part

Set Payioad 26 ¢ & Loop
27 = FFX request completed
28 @ b If request_done==Tru¢
2 Tempiates 29 ? b If request_result==1
> URCaps 30 2= part_index=0

31 ? £ Loop part_index<
32 ? ® Prepare next pa
3 No delay

= FFX get part
= FPXQEPAT v | e command request part is directly executed by the feeder

< ’ >
A9 XBREZ exfeeder

Oannml
Dieser Knoten erzeugt einen Thread fur Trigger- und
Kommunikationszwecke. Mittels dieses Threads wird festgelegt,

wie im weiteren Programmablauf mit ,Request part”-Anfragen
umgegangen werden soll. Die Auswahl “No delay” bewirkt, dass
eine Anfrage ohne Verzogerung eine Bildaufnahme auslost.

Die Optionen "Approximity to point”und "“Comparsion against robot
axes"werden in den folgenden Knoten erlautert.

FFX start production
8 2+ QH

N s

S| Vartables Setup FFX start production

Waypoint 2 v BeforeStart
Direction 3 L Calink_gripper The communication and trigger threads are spawned. The feeder production cycle is
4 m savedposes started
Wait 14 v Robot Program
T s e Request part delay:
R 16 © start_pose QO No delay
17 ¢ m production (@ Approximity to point
Halt 18 ¢ v FFX production
= 19 = FFXstart production O comparison against robot axes
4 20 = Init runtime variables 3
e 25 = FFX request part r
B > 15 [oop Trigger pose: @ | setposition | [ Move here

27 = FFX request completed

28 @ b If request_done==Trui | Distance: 20.0 mm
> Templates 29 ¢ b If request_result==1
> URCaps 30 2= part_index=0

31 ® & Loop part_index<
32 ¢ m Prepare next pa

Approximity to point
-FF
= T FFXQetpativ | e command is delayed unti the robot Is close to a defined postion

< >
A9 XBREZ flexfeeder

@ v —— 000 @

Auswahl "Approximity to point”bewirkt eine verzogerte

Bildaufnahme. Erst wenn die Position des Roboters nahe der
eingestellten Position ist, wird der Trigger ausgelost.
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FFX start production

Q - Graphics Variables

1 X Variables Setup

FFX start production

‘Waypoint 2 v BeforeStart
3 Call i

Direction L. Catinit_gripper The communication and trigger threads are spawned. The feeder production cycle is
4 = saved poses started.

Wait 14 v Robot Program

Request part delay:

Set 15 ¢ + Movel
16 @ start_pose O No delay

i 17 ¢ m production O Approxiniy o poit
Halt 18 ¢ v FFX production

o 19 = FFX start production (@® Comparison against robot axes

4 20 ™ it runtime variables "

ey 25 = FFX request part
Set Payload 26 ¢ & Loop Trigger pose: @ [ Set position | Move here

¥ { - FF
2 FFX request completed )
28 9 & If request_done== Trug Mode: X v
> Templates 29 9 b If request_result==1
) URCaps 30 = part_index=0 Compare Smaller than trigger pose v

31 ? & Loop part_index<
32 9 ® Prepare next pa
= Comparison against robot axes
29 | T FRXgetpart o | e command Is delayed until the robot s In front or behind a defined ordinate

< >
29 o XBREZ flexfeeder

@ = 000 -@

Auswahl “Comparison against robot axes”bewirkt eine verzogerte

Bildaufnahme. Erst wenn die Roboterpose die eingestellte
Koordinate Uberschritten hat, wird der Trigger ausgelost.

FFX Request Part

Q - Graphics Variables

1 X Variables Setup -~
2 v BeforeStart

3 %, Callinit_gripper

a4 ™ saved poses Request part
14 v Robot Program

FFX program node

Triggers a new request for parts to grab. Depending on configurations in the other

Set 15 ¢ <} Movel node this request can be delayed by a user defined condition (see node FFX start
16 © start_pose production).

Popup
17 ¢ m production

Halt 18 ¢ v FFX production

COTITeRE 19 = FFX start production

- 4 20 = Init runtime variables 2
Folder 25 = FFX request part

Set Payload 26 ¢ C Loop
7 - FF
2 FFX request completed
28 9 b If request_done== True
> Templates 29 9 ¥ If request_result==1
) URCaps 30 o= part_index=0

31 ® & Loop part_index<
2 ¢ m Prepare next pa
33 = FFX get part { ,

< >
9 oXBEREZ flexfeeder

O Normal
Lost eine Anfrage nach neuen Bauteilen aus. Je nach
Konfiguration in anderen Knoten kann diese Anforderung durch

eine benutzerdefinierte Bedingung verzogert werden.
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FFX Request completed

o N e

Move
1 X Variables Setup ~
Waypoint. 2 v BeforeStart FFX program node
Direction 3 e Call init_gripper
4 ™ saved poses Request completed
Wait.
i4 " :"”‘" Frogram Gets and stores the actual communication thread status with respect to the currect
Set 5 Movel request
16 © start_pose
Popup 17 %@ production Request done: request_done -
Halt 18 ¢ v FFX production
Comment 18 = FFX start production Request result request_result v
4 20 = Init runtime varlables 3
inkder 25 = FFX request part
Set Payload 26 ¢ © Loop
2 -
27 FFX request completed.
28 ¢ b If request_done== Tru¢
> Templates 29 ¢ b Ifrequest resut==1
> URCaps 30 2= part_index=0 request done: Bool that holds current communication status of part request. It Is
- S5 oo part i stored to the selected variable
32 9 ® Prepare next pa request resuit: Bool that holds if current request has been executed successfully.
33 = FFX get part |,

< >
*9 O XBBEEZ flexfeeder

@® roma = 000 swr@
Liest und speichert den aktuellen Status des Kommunikations-

Threads in Bezug auf die laufende Anfrage. Die aufgelisteten
Variablen enthalten die Information, ob die Anfrage erfolgreich
war und ob Ergebnisse vorhanden sind.

FFX Get part pose
RE2 4 QH

N B

e = FrATEGUESL COMpIELEG =
erarE 28 ¢ b Ifrequest_donem= True FFX program node
" 29 ¢ b If request_resut==True
Direction 0 .- im0
30 = part_index:=0 Get part pose
Wait 31 ® © Loop part_index< ffx_p,
32 9 m Prepare next part Gets and stores the coordinates of the next part to grab on the feeder surface.
set :
33 = FFX get part pose
Popup 34 %+ Move] Part index; part_index v
£ Shaker
Halt 35 © FFXAboveShake:
% £ PAce U0 Pare Part pos: part_pose v
it pose: t_p
Comment 37 ® & Movel £
Folder ! 38 © part_pose above *
9 A Part pose above: part_pose_above s
Set Payl 3 ? o Movel
40 © part_pose
> Templates 42 ¢ m Grab tool action
43 1, Cal close_grippet .
> URCaps a4 ¢ 4 Movel Part index: Index of the next part to grab In the list of available parts.
45 © part_pose_above Part pose: [ts pose
46 @ Send next request? P b & Eh d - for thi b " t
51 [ Move ot of view v 'art pose aboved: Its hovered pose that is used for the robot approaching this part.

< >
+9 o xXxBBEZ «feeder

Ermittelt und speichert die Koordinaten des nachsten zu
greifenden Teils auf der Arbeitsflache. Fur einen gegebenen Index
- gespeichert im Parameter "Part index" - setzt dieser Knoten die
entsprechenden Poseninformationen in die Ausgabeparameter
"Part pose” und "Part pose above". Letzteres ist die Pose, Uber die
sich der Roboter dem nachsten Kandidaten nahert. Zur
Konfiguration dieser Anfahrhohe siehe Knoten ,FFX start
production”.
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FFX Shaker cleared

i R & W\ I Elé =
[ e e [P pan
Move a5 © part_pose. A
Waypoint 46 =™ Send next requé FFX program node
51 M
= ¢ m Move out of viev
52 ?  Move] Shaker cleared
Wait 53 ®
5 ©) oLEONView The feeder is told that the robot left the feeder surface. This prohibits a mechanical
Set collission of robot and possibly shaking feeder surface
55 »
by 56 ¢ m Place part
Halt. 57 . Call place_par
T 58 ™ Next part
4 60 ? ' Eise
Folder 61 @ b Move]
Set Payload 62 © outOfView
63 M Popup: No parts fc
> Advanced 64 = FFX request part

? ' Else

- i
67 © FFXOutOfView
68 B wait: 0.1
69 = FFX shaker cleared
A 8 aleaa ma - ¥
< >
A3SXBRTZ flexfeeder

@ 000 @
Dem flexfeeder wird mitgeteilt, dass der Roboter den
Arbeitsbereich auf der Zufuhrflache verlassen hat. Dies verhindert
eine mechanische Kollision des Roboters mit der moglicherweise
ruttelnden Feederflache. Ausstehende flexfeeder-Bewegungen
konnen dann automatisch gestartet werden.
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10. LISTE URCAP-KNOTEN
OPERATIONEN
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FFX Dispense

Q - Graphics Variables

1 X Variables Setup
Waypoint 2 v Robot Program FFX program node
Direction 3 = FFXreset
W 4 = FFX stop cycle Dispense

ait =

2 FEX dspense Conveying of parts from the hopper to the work area
Set 6 = FFXrefect

7 =FF
e X purge
Halt
Comment

4 3

Folder
Set Payload

I R S RS G Nl = flexfeeder

Ausdrickliche Anweisung an den flexfeeder, Teile aus dem Bunker
in den Arbeitsbereich auf der Zufuhrflache zu befordern.

FFX Purge

<unnamed
Q - Graphics Variables

1 X Variables Setup FFX program node

2 v Robot Program
3 = FFXreset
4 = FFX stop cycle Purge
5 [=iFFX dspense This command Is used to transfer al parts from the feeder (from the hopper and the
Set 6 = FFX reject work surface) to the integrated return hopper Iin order to change the product.
o 7 - FFX purge
Halt
Comment
Folder P
Set Payload
> Advanced
> Templates
> URCaps

29> XEREZ flexfeeder

000 @
Explizite Anweisung an den flexfeeder, alle Teile vom flexfeeder
(aus dem Bunker und von der Zufthrflache) in den integrierten
Ricklaufbehalter zu transportieren.
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FFX Reject
S 2 ¢ QH

o B e e

1 X Variables Setup FFX program node

‘Waypoint 2 v Robot Program
Direction. 3 = FFXreset
4 = FFX stop cycle Reject
Walt 5 =i FFX dspense This command can be used to move the parts from the working area to the integrated
Set 6 = FFX reject return hopper (the hopper s not moved),
e 7 = FFXpurge
Halt
Comment
Folder y P
Set Payload
> Advanced
> Templates
> URCaps

23S XBREZ flexfeeder

@ v — 00O

Explizite Anweisung an den flexfeeder, Teile aus dem
Arbeitsbereich in den integrierten Rucklaufbehalter zu befordern.

FFX Reset

Q _ Graphics Variables

FFX program node

1 X Variables Setup
¥ Robot Program

= FFX reset
= FFX stop cycle Reset

2

3

4

? =i FFX dispense Executes feeder movements In order to reference all drives and thus brings the
6 = FFX reject system Into the Readly’ state

7

= FFX purge

*9S> XBREZ flexfeeder
@ —
Explizite Anweisung an den flexfeeder, alle flexfeeder-Antriebe zu
referenzieren und damit das System in den Zustand "Ready” zu
bringen.
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FFX Stop cycle

Q _ Graphics Variables

Move
1 X Variables Setup
‘Waypoint 2 v Robot Program FFX program node
DIFection 3 = FFX reset
4 = FFX stop cycle Stop cycle
— 5 = FFX dispense
Ends the running process (Production or Callbration) and returns the system to the
Set 6 = FFX reect initial posttion (IDLE)
= 7 = FFXpurge
Halt
Comment.
Ll »
Folder
Set Payload
> Templates
> URCaps
23S XBBEEZ flexfeeder

Explizite Anweisung an den flexfeeder, einen laufenden Prozess
(Produktions- oder Kalibrierungszyklus) zu beenden, um das
System in den Zustand "Idle" zu versetzen.
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11. UBERSICHT BEISPIELPROGRAMME

Im Lieferumfang des flexfeeder UR Plug-ins sind die folgenden Beispiele im Unterverzeichnis ,examples”
enthalten:

e ffx_calibration_example.urp
Ist eine beispielhafte Umsetzung einer Kalibrierung mit dem Ziel, die Kalibrierung erfolgreich
durchzufihren.

e ffx_production_example.urp
Ist ein einfacher Produktionsablauf mit einem Feeder, auf dem ein Bauteil sortenrein gefahren wird.
Es sollen moglichst kurze Taktzeiten realisiert werden.

e ffx_production_example_two_feeder.urp
Stellt einen Produktionsablauf mit zwei Feedern dar. Es wird das gleiche Bauteil sortenrein auf beiden
Feedern gefahren. Ziel ist es moglichst kurze Taktzeiten zu realisieren, wobei nicht relevant ist, von
welchem Feeder das nachste Bauteil abgegriffen werden soll.

e ffx_production_example_two_feeder_alternating.urp
Ebenfalls ein Produktionsablauf mit zwei Feedern. Es werden jedoch zwei unterschiedliche Bauteile
sortenrein auf den beiden Feedern gefahren. Durch das abwechselnde Abgreifen unterschiedlicher
Bauteile von jeweils einem der Feeder sollen moglichst kurze Taktzeiten realisiert werden.

e ffx_production_example_two_layer.urp
Produktionsablauf mit einem Feeder, bei dem ein Bauteil sortenrein auf dem Feeder gefahren wird.
Das Bauteil soll von zwei unterschiedlichen Lagen abgegriffen werden (Two-Layer Job). Die
Reihenfolge in der die Bauteillagen abgegriffen ist nicht relevant. Es sollen moglichst kurze Taktzeiten
realisiert werden.

e ffx_production_example_two_layer_alternating.urp
Produktionsablauf mit einem Feeder, bei dem ein Bauteil sortenrein auf dem Feeder gefahren wird.
Das Bauteil soll von zwei unterschiedlichen Lagen abgegriffen werden (Two-Layer Job). Die
Reihenfolge, in der die Bauteillagen abgegriffen werden, ist relevant. Dabei soll immer abwechselnd
eine entsprechende Lage abgegriffen werden. Es sollen moglichst kurze Taktzeiten realisiert werden.
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12. FEHLERBEHEBUNG

Die Knoten FFX start production
oder FFX calibration werden nicht
ausgefuhrt.

Beim Starten des
Roboterprogramms kann ein
flexfeeder Reset nicht erfolgreich
durchgefuhrt werden.

Prufen Sie am Touchpad des flexfeeders, ob der Betriebsmodus
auf "Auto” gestellt ist.

Prifen Sie, ob der Betriebsmodus des Bildverarbeitungssystems
auf "online” gestellt ist.

Prufen Sie die Checkliste aus dem Kapitel Vorbereitungen

flexfeeder.

Eine TCP/IP-Verbindung zum
flexfeeder kann nicht hergestellt
werden.

Prifen Sie die Ethernet-Infrastruktur, einschlief3lich Patchkabel
und Switches.

Prufen Sie, ob die IP-Adresse des flexfeeder im URCap-Knoten
FFX Installation korrekt eingestellt ist.

Hinweis: Die IP-Adresse wird auf der Startseite des Displays
angezeigt (iber Webbrowser oder Touchpad am flexfeeder
zuganglich).

Die Jobliste des flexfeeders kann
im Knoten FFX-Produktion nicht
geladen werden.

Prifen Sie die Verbindung zum flexfeeder und laden Sie die
Jobliste neu.

Die Kamera lost nicht korrekt aus
(zum falschen Zeitpunkt usw.)

Uberpriifen Sie die Konfiguration der Ausléseverzégerung im
Knoten FFX start production.

Es werden keine Debug-Meldungen

angezeigt.

Debug-Protokollierung im Knoten FFX Installation einschalten.
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