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Robots Colaborativos TM5

Taller Aplicacion #1

Pick & Place

Simple Gripper neumatico (I/Os Digitales)

OMmRON



Robot Colaborativos TM-5

Pick & Place Simple

Propdsito
Este documento proporciona orientacion sobre la implementacién de una aplicacion simple de recoger y
colocar (Pick & Place), donde el punto de recoger y el de dejar son fijos. La intencién de este ejercicio es
que el usuario se familiarice con los botones de programacion en el brazo del robot, control colgante y el
software TM-Flow.

Software requerido
TM-Flow 1.84.22 o superior.

Procedimiento

1. Presione el boton M/A en el control colgante para cambiar el modo del robot de automatico a
manual.

[N

2. Verifique que el indicador en el control colgante quede en color verde.
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Robot Colaborativos TM-5

3. Presione el botdn de “Mend” en el software “TMflow”.

— ¥ O0mm/s 100% 5 [B625]| 5 m '

TM5-900

TM221370

10.10.10.50
Controlled by

4. Seleccione la opcion “Login” del mendu.

TM5-300

TM221370

10.10.10.50
Contralled by
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5. Presione el botdén “OK” ene | cuadro de dialogo para ingresar el usuario.

Login

1D |administrator

W Cancel

6. Presione el botdn “Get Control” debajo del icono del robot para tomar control del robot.

PW

Yh0mm/s 100 % %% [B625 [0

TM5-900

T™M221370

10.10.10.50

=7

7. Presione el boton de “Menu” en el software “TMflow”.

— 2 MMOmm/s 100 % 5 [B625 )

TMS5-900

T™M221370

Ve

10.10.10.50
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8. Seleccione la opcién “Project” del mena.

(@ Run Setting

L Project
% TM5-900

TM221370

73 etting /
@ setting 10.10.10.50
(@ System

(@ Shutdown

9. Seleccione la opcion de nuevo proyecto (“New”).

ke

B S
e o

10. Digite el nombre del proyecto (Ej. Taller) y presione el botén “OK”.

New...

Taller

[j Companent Editor

G Conveyor Tracking
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11. Verifique que se cree un proyecto en blanco, como se muestra en la siguiente imagen:

2 Womm/s 100% % [BE| n B '

—

—
StepRun D x BaseManager  Controller  Variables EditBlack

A Taller i 8 o A

P e

Set Vision =
F @ :
Point Stop @ =]
@ o Lo g

&ta Start

Wait for Gateway O)

If Pause

°

Voice Goto

Pallet Display

Mave Circle

@
SubFlow Network

E: b | e 100% a
Warp Path

12. Presione y mantenga presionado el boton “FREE” en la cdmara del cobot.

Y
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13. Mientras presiona el botén “FREE” puede mover el brazo libremente, coloque el brazo a una

posicion similar al de la siguiente foto (Posicion de inicio).
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15. Seleccione la opcién “Point Manager” en la barra superior del programa.

100 % = I

‘ EditBlock

2 0 mm/s

Point Manager Base Manager Controller Variables

Step Run Diagnosis

]

Taller

0 o

Set Vision
SN C)
Point Stop

O &

Wait for Gateway

|

If Pause
7

>
Vimira Lt~

Desde la pantalla “Point Manager”, se puede: Cambiar el nombre de un punto, mover el robot
a la posicién de un punto deseado, modificar la posicién, cambiar la referencia (base y/o

{Z;mPoRM“TE_j herramienta) y borrar un punto existente.
(DR

16. Presione el incono de “lapiz” junto al nombre del punto para editarlo.

Point Manager ><

Add New Point

Line Speed
PTP 1.00 % v Move (+)
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17. Presione el boton “Point Name”, para cambiar el nombre.

Point Manager

[[] Caution

All modifications you made here will apply to every
node using the same point.

Recorded on | 1o

Pose
@ Cartesian Coordinate Joint Angle
X 257.540 Rx 175.699
Y -138.521 Ry 0211
z 651.797 Rz 88.569

20int Modification

Controller
Overwrite new pose to this point
Re-record on Another Base

Re-record on Another TCP

Delete This Point

18. Digite un nuevo nombre como “Inicio” y presione el boton “OK”.

Change Point Name:

Point Name Inicio

e =

19. Presione el incono de “lapiz” junto al nombre del punto para editarlo.

Point Manager X

Add New Point

All v

= .
q‘ AL [z O.

E— - EN

Line Speed

® rTP 1.00% v MeoreiGe)

8 Dansar Industries S.A. 2023



Robot Colaborativos TM-5

20. Presione el botdn “Controller”, para poder modificar la posicion.

Point Manager

[] caution

All modifications you made here will apply to every
node using the same point.

Point Name Inicio

Recorded on | 1

Pose
@ Cartesian Coordinate Joint Angle
X 257.540 Rx 175.699
Y -138.521 Ry 0.211
z 651.797 Rz 88.569

Point Modification

21. Seleccione la opcién “Base”, para mover el robot segun el eje de coordenadas de la base.

Controller x

Payload(kg)
Okg

FreeBot

Jog Distance Continuous ¥ Speed 1,00 % W
Direct Move

® mm
Y -133.95 mm
Z 507.85 mm
Rx 176.31
Ry 240
Rz 98.79

@ @
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22. Ajuste las posiciones de rotacion de la herramienta (Rx, Ry y Rz) a los angulos mas préoximos a
multiplos de 90 (0, 90, 180, 270).

Controller x
b

Payload(kg)

Okg

Joint Base Tool 10 FreeBot
Jog Distance Continuous ¥ Speed 1,00 % b4
Direct Move
° mm
Y -133.95 mm
z 507.85
e 17631 Ajustar el angulo de
Ry 240 la herramienta. Ej.
Rz 9879 Rx=180, Ry=0,
Rz=90
e e

23. Presione el botdon “Move”, para corregir el angulo.

Controller x

Payload(kg)
Okg

Joint Base To'ol 10 FreeBot
Jog Distance Continuous ¥ Speed  1.00 % v
Direct Move
® 154.1908 mm
v 13395 -133.9471 im
7 507.85 507.8475 .\
Rx 17772 1801
Ry 139 N
Rz 9534 i
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24. Seleccione la opcién “FreeBot”, para cambiar la forma en que se libera el robot (modo libre).

Controller x

Payload(kg)
Okg

Joint

Jog Distance Continuous ¥ Speed 1,00 % v
Direct Move
® 1541908
; i 1339471 o0
, so15s 5078475
Rx 180.00 180
Ry 0.00 9
Rz 9000 9

e @

25. Seleccione la opcién “SCARA like”, para simular los grados de libertad de un robot tipo SCARA,
con esto se evita los cambios en los angulos de la “mufieca”.

Controller x

Joint Base Tool 10 FreeBot

FreeBot sensor

@ Robot Joints [:] Clear Payload
l Free all joint I I Free XYZ I
Free RXYZ SCARA like

l Custom Setting I
@
Free X Free Y Free Z
Free RX Free RY Free R}

Tool Coordinate
Free X FreeY Free Z

Free RX Free RY Free R}
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26. Cierre la ventana del controlador.

Controller

Joint Base Tool 10 FreeBot

FreeBot sensor
@ Robot Joints D Clear Payload

[ Free all joint [ Free XYZ |

[ Custom Setting |

Free X FreeY Free Z

Free RX Free RY Free R}
Tool Coordinate

Free X Free Y Free Z

Free RX Free RY Free R}

27. Seleccione la opcién “Overwrite new pose to this point”, para actualizar las coordenadas del
punto de inicio.

Point Manager

m Caution

All modifications you made here will apply to every
node using the same point.

Recorded on = 10

Pose
@ Cartesian Coordinate Joint Angle
X 257.540 Rx 175.699
Y -138.521 Ry 0.211
74 651.797 Rz 88.569

Point Modification

Controller

Re-record on Another Base

Re-record on Another TCP

Delete This Point
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28. Cierre la ventana del Point Manager.

Point Manager @
Add New Point

All v
2w

Line Speed

® rTP 1.00% v Mexela)

29. Presione y mantenga presionado el botén “FREE” en la camara del cobot.
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30. Mientras presiona el botén “FREE”, coloque el brazo a una posicién similar al de la siguiente foto
(Posicion de recoger).
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32. Presione el icono del “lapiz” al lado del punto.

= 2 Omm/s 100% 3 [BceT] |

StepRun  Diagnosis oint Manager seManager  Confroller  Variables |

Set Vision

F @

Point Stop o~
[°] ( ) o ¢

@ &bt { Start

Wait for  Gateway

T 1 ( ' ,E B

If Pause TQ
C @ x
Voice Goto T P2
O o
Pallet Display
i
Move Circle
@

SubFlow Network
2
:
& v e 100% e
Warp Path

La funcién punto permite mover el robot hasta un punto previamente grabado. La forma en la
que se mueve el robot desde la posicion de origen hasta el punto grabado puede ser de tres
m tipos: Punto a punto (PTP=Todos los ejes se mueven hasta llegar al punto final sin importar la
M‘fﬂf’J trayectoria), lineal (se sincronizan los ejes para que el movimiento sea en una linea recta) y
punto de ruta (divide el movimiento en 2 partes la primera permite aproximarse al punto
dejando una altura de seguridad, la segunda parte del movimiento se hace en linea recta sobre
la pieza.)

33. Seleccione el tipo de movimiento “WayPoint”.

Point X

Node Name

Recorded on RobotBase g (10

Motion Setting

Point Management

Import from
existing points

Blending

Advanced Setting

m Toot s
Change ]
Vi
D payload to 8l ¥ \ll

D Precise positioning
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34. En la opcién de altura “Height”, seleccione por distancia “Distance (mm)”.

é 2 Steps
Height
Percentage
50 Var
% Distance (mm)
0 Var
@ rrr Line
Speed(%)
100
Time to top speed(ms) 500 Var

35. Ingrese un valor de altura que permita aproximarse a la pieza de forma segura. Ej. 50mm.

é 2 Steps
Height
: Alturad
ura de
o aproximacion
@  Distance (mm) al punto de
_— | recoger.
)=

36. Utilice el scroll vertical de la ventana para moverse hasta visualizar el botén “OK” y presionelo
para que los cambios en el movimiento se actualicen.

é 2 Steps
50 Var
@ e Line
Speed(%)
100 |Vvar
Time to top speed(ms) s00 [var
Line
' Speed(%)
100
ABS
Velocity mm/s 250 Var
Time to top speed(ms) 500 Var

mwy

16 Dansar Industries S.A. 2023



Robot Colaborativos TM-5

37. Utilice el scroll vertical de la ventana para moverse hasta visualizar el botén “OK” y presionelo
para que los cambios en el punto se actualicen.

Point X

Node Name

Recorded on RobotBase || (10

Point Management

Import from

Blending

m
Advanced Setting

[ Chenge 0 kg [Var

payload to

[7] Precise positioning

. ———

38. Presione el boton “GRIPPER” en la “mufieca” del cobot.
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39. Presione el icono del “lapiz” al lado de la instruccién “SET”, para verificar la activacion del

gripper.
= 2 YHOmm/s 100% %5 [Bco1]| 0 E
"B talter TN < > g
T
Set Vision =)
F @ -
Point Stop P
=] Lo ¢
O &
Wait for  Gateway
T -
If Pause T0 Inicio
9 F@:ﬂ
Voice Goto

P2
T0
Pallet Display @; SETT
/0
+ A O
Move Circle

B @

SubFlow  Network

=
oS-

40. Seleccione la opcion “Digita /0"

Set X

Node Name SET1

Digital 1/0

“ DEIEte this n°de

’ La instruccién “Set”, permite asignar valores a las salidas digitales, variables (globales o

locales) y a las salidas analdgicas.
U S
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41. Presione el boton “Test Output” y verifique que se cierra la herramienta para tomar la pieza.

— Digital I/0 Setting

Control Box

Do 2 3 4 5 6
0 1 12 13 14

End Module

o 2 ’/j 2 3

Camera Module

ight I
Gﬁlw

Una salida digital con un valor “H” (alto) implica que la salida esta activada, el valor “L” (bajo)
@@ apaga la salida y cuando no hay un valor asignado (gris) la salida conserva el ultimo valor

asignado.

42. Presione el boton “OK” para cerrar la ventana de configuracion de Entradas/Salidas digitales.

é Digital I/0 Setting

Control Box

1 2 3 4 5 6
DO
{ ) (
9 0 11 12 13 14
P
()
End Module
0 1 2 3
DO X D

Camera Module

igw

Test Output

==n
mCEn

19
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43. Presione el boton “OK” para cerrar la ventana de la herramienta “Set”.

Set X

Node Name SET1

Digital I/0

Analog 1/0 AlO(0)

“ Delete this node

44. Seleccione la herramienta “Move”, en la lista de herramientas al lado izquierdo del diagrama de
flujo.

2 Oomm/s 100% ®5 [BCo1]| 5 L E

"Bl Taller Y < > B
q?ﬁ L O 4
Set Vision C
s @ -
Point  Stop PP
O &
ot}
Wait for  Gateway
If Pause
9
Voice Goto

Pallet Display

:-.: 0 100% °
h
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45. Arrastre la herramienta “Move”, al diagrama de flujo y suéltela.

2 %HOmm/s 100% 3 [B1]| 5 L =

]

T
Set Vision =)
F @
Point Stop P
Lo ¢

Q &

Wait for  Gateway

T

If Pause

7
!% DE)/
Cir:[e

B @

SubFlow  Network Meve
oy ﬁ 9 100% Q
h Y

= L WO0mm/s 100 % % [BCo1|| 5 L E

+B

ller
Q?ﬁ < Tal
Set Vision -
F @ -
Point Stop )

Q &

Wait for  Gateway

T 1

If Pause
I
Voice Goto

B

Pallet Display

+

Move Circle

B @

SubFlow Network

52 9 100% Q
h i
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47. Seleccione el tipo de movimiento “Line”, para que el robot se mueva en un solo eje.

Move X

Node Name Movel

Recorded on Current Tool

Motion Setting

Choose Base

ﬂ

Blending
n

Move Setting

x ooca MM Variable
y @ 0.000 MM Variable
z @ 0.000) MM Variable
oy nnanl dea bttt

48. Presione el boton “OK”.

é Line

) Percentage of Typical Speed

100 % [Var]

ABS
Velocity mm/s 250 Var
Time to top speed(ms) 500

D Link ta project speed
y

49. Seleccione la base “Current Base”.

Move X

Node Name Movel

Recorded on Current Tool

Motion Setting
B3
Choose Base
-
)
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50. Seleccione la base actual “RobotBase”.

é Current Base

Current Base

EE L

51. Presione el boton “OK”.

é‘ Current Base

Current Base

CEn

52. Utilice el scroll vertical de la ventana para moverse hasta visualizar el botén “OK” y modifique la
coordenada “Z”, a una distancia de “+100mm”.

Move X

Node Name Movel

Recorded on RobotBase [
I N

— Distancia

x @ ooce] ™ varible para sacar la
y @ 0.000, MM Variable pleza

rx @ o000/ deg Variable

L ] 0,000, deg Variable

iz @ 0000 Je9 Variable

Advanced Setting

D Precise positioning

D Change 0 kg DV"

payload to

n Tijety fhe oshy
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53. Presione el boton “OK”.

Move b 4

Node Name Movel

Recorded on RobotBase B
I D —

Move Setting
x @ a000| ™ Variable
y @ 0000 MM Variable
z @ 100,000 M Variable
X @ 0000, de9 Variable
R @ 0000] deg Variable
rz @ a000] de9 Variable

Advanced Setting

[] Precise pesitioning

Change
a payload to gl kg

[ =] Sr—

—g

54. Presione y mantenga presionado el botén “FREE” en la camara del cobot.

55. Mientras presiona el botén “FREE”, coloque el brazo a una posicién similar al de la siguiente foto
(Posicion de dejar).
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56. Presione el boton “POINT” en la camara del cobot, para grabar el punto en el programa.

57. Presione el icono del “lapiz” al lado del punto, para editar el perfil de movimiento.

2 %Oomm/s 100% ° [pcsi]| o

TR < > B4
q?ﬁ LO4 Y
Set Vision o
3
s @
Point Stop PP
@ o OFF
et
Wait for  Gateway
If Pause
°
Voice Goto
Pallet Display
Move Circle
@
SubFlow Network
2 9 100% e
Warp Path v
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58. Seleccione el tipo de movimiento “WayPoint”.

Point X

Node Name P

Recorded on RobotBase [ (70

Motion Setting @
o~
Point Management

Blending

R m m

Advanced Setting

m
Change
O payload to o] kg [Var]

[] precise positioning

59. En la opcidn de altura “Height”, seleccione por distancia “Distance (mm)”.

é 2 Steps
Height
Percentage

o |[var]
q Distance (mm)

o |[var]
@ rrp Line
Speed(%)

100 |[var]
Time to top speed(ms) 500  [Var]

60. Ingrese un valor de altura que permita aproximarse a la pieza de forma segura. Ej. 80mm.

e 2 Steps
Height
Percentage
50 Var
©  Distance (mm Altura de
ﬁﬁ L aproximacion
al punto de
@ rir Line dejar.
Speed(%)
o [Var
Time to top speed(ms) 500 [Var]
Line
O Speed(%)
100
ABS
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61. Utilice el scroll vertical de la ventana para moverse hasta visualizar el botén “OK” y presionelo
para que los cambios en el movimiento se actualicen.

é 2 Steps
80 Var
@ rr Line
Speed(%)
100 Var
Time to top speed(ms) 500 Var
Line
) Speed(%)
00
ABS
Velocity mm/s 250 @
Time to top speed(ms) 500

62. Utilice el scroll vertical de la ventana para moverse hasta visualizar el boton “OK” y presiénelo
para que los cambios en el punto se actualicen.

Point X

Node Name

Recorded on RobotBase ! T

Point Management

Blending

=
Advanced Setting

[BE=== T ===
s 0] ko [Var]

[:| Precise positioning

. p—
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63. Presione el boton “GRIPPER” en la “mufieca” del cobot.

64. Presione el icono del “lapiz” al lado de la instruccion “SET”, para verificar la activacion del
gripper.

= L ®O0Omm/s 100 % % 5 o B
B
"B alter BTN < > B4
o o
Set Vision (_&—H =
Inicio =

s [ Fg;
Point Stop ()
=] P2
. T0
@ ot} (\:8:
Wait for  Gateway
SETT

?_. I I 1/0
If Pause
N
Voice Goto
E @ MoveT
Pallet Display
+ T0 ”
Move  Circle @
@ T
SubFlow Network %—J

Warp Pat|

©-o
h 4
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29

65. Seleccione la opcion “Digita /0"

X

Set

Node Name SET2

Digital 1/0

Analog 1/0 AlO(0)

“ DEIete this node

66. Presione el boton “Test Output” y verifique que se abre la herramienta para soltar la pieza.

é Digital I/0 Setting
Control Box
oo . > : 2. é = 6 . Z
:‘~ 7/ A 4 (\,« _ 4 N - § ~
- R oo
\ ) ( ( (
End Module
o 1 2 3

Do |

Camera Module

v W

P
€
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67. Presione el botdn “OK” para cerrar la ventana de configuracion de Entradas/Salidas digitales.

é Digital I/0 Setting

Control Box

oo ° 1 2 3 .44‘ 5 6 1
8 9 10 11 213 o1

End Module

DO 2 & 2;; 2

Camera Module

von I

Test Output

68. Presione el botdon “OK” para cerrar la ventana de la herramienta “Set”.

Set

X

Node Name SET2

Digital I/0 10(1)

Variables Variables(0)

Analog I/0 AlO(0)

m Delete this node
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69. Seleccione la herramienta “Move”, en la lista de herramientas al lado izquierdo del diagrama de

%50 mm/s

5% ¢

BCI1

m [ E

flujo.
= ]
Taller
q?ﬁ <y L
Set Vision
F @
Point Stop
o
Q &
Wait for  Gateway
T 1
If Pause
7
S
Voice Goto
Pallet Display
ve Circ’le
®
SubFlow Network
Warp Path

‘ StepRun  Diagnosis  PointManager  BaseManager  Controller  Variables ‘ ZIGEVS B3 0 RobotBa ¥ T 0 NOTOO! 'V VB ﬂ

TO
F@; ‘
SETT -
1/0
——|

9 100% e

70. Arrastre la herramienta “Move”, al diagrama de flujo y suéltela.

31

]
Taller
W
Set Vision
F @
Point Stop
=]
O &
Wait for  Gateway
T o1
If Pause
9
Voice Goto
Pallet Display
Cir‘c.;e
©
SubFlow Network
w2
Warp Path

5% “% [BCoT L =
comoter s | ok vy [

%50 mm/s

T0
:(( ? )): = (=)
SETT
1/0

0 100% Q
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71. Presione el icono del “lapiz” al lado del “Move”, para editar el perfil de movimiento.

= 2 ®0mm/s 5%‘,,1 S =B D B

"B Taller N < > I
q?ﬁ L O 4 N

s @ ‘ T .
Point  Stop Torei it

ca
O &

Wait for ~ Gateway

?_. I I T0
If Pause E )):
SET2

9 g 10

Voice Goto

B )

Pallet  Displa
) Move2
Move  Circle

B

SubFlow Network

. I —
Warp Path v

72. Presione el icono del “lapiz” al lado del “Move”, para editar el perfil de movimiento.

Move X
Node Name Move2
Recorded on Current Tool
Motion Setting
m m
Choose Base
Blending
m
Move Setting
x @ | 0.000| mm Variable
y @ ‘ 0.000 MM Variable
z @ ‘ 0.000| MM Variable
oo ol dea e

73. Presione el boton “OK”.

< Line
@ Percentage of Typical Speed
100 (%
aBs
Velocity mm/s 250
Time to top speed(ms) 500

[] Link to project speed

e
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74. Seleccione la base “Current Base”.

Move X

Node Name Move2

Recorded on Current Tool
Motion Setting
Choose Base
n ‘ "en' Base
Blending

- m
Move Setting

x @ 0000, MM Variable

v @ 0000, MM Variable

z @ 0000/ ™M Variable

o - el dea e

75. Seleccione la base actual “RobotBase”.

é Current Base

Current Base

@

76. Presione el boton “OK”.

é Current Base

Current Base

.
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34

77. Utilice el scroll vertical de la ventana para moverse hasta visualizar el boton “OK” y modifique la
coordenada “Z”, a una distancia de “+100mm”.

Move X

Node Name Move2

Recorded on RobotBase |
I N e

Move Setting

x @ 0000 MM Variable

Variable

Variable

Distancia
para sacar la
pieza

X Variable
v @ ‘ 0.000| deg Variable:
z ® [ 0000, deg Variable

Advanced Setting

[] Precise positioning
Change
O payload to 0 kg [Var]

“ Delets the aode

78. Presione el boton “OK”.

Move X

Node Name Move2

Recorded on RobotBase [
I

Move Setting

x @ u.ooolm'“ Variable
v @ 0000 MM Variable
z @ 100.000? L Variable
x @ ‘ 0000| deg Variable
v @ o.ooo: deg Variable
rz @ o.ooo: deg Variable
Advanced Setting

[] Precise positioning

Change
D payload to 9l ko
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79. Seleccione la herramienta “Stop”, en la lista de herramientas al lado izquierdo del diagrama de

flujo.

%0mm/s 5% ¢

B EHE

S Taller
q?ﬁ LO4
Set Vision
O] \
Point@stop P \
n |
o]

Wait for  Gateway

R |

If Pause
9
Voice Goto
B
Pallet

Display

Circle

@i+
@

SubFlow Network
2
Warp Path

StepRun  Diagnosis  PointManager ~ BaseManager  Controller  Variables ‘ ZIGEVS B3 0 RobotBa ¥ T 0 NOTOO! 'V [T ﬂ

BCI1

m [ E

9 100% e

80. Arrastre la herramienta “Stop”, al diagrama de flujo y suéltela.

%50 mm/s

B EH N

‘ StepRun  Diagnosis  PointManager  Base Manager

5% 5 |BCI1
oot s | ok vy [H

= O E

ar Taller
q?ﬁ L O 4

Set Vision
~ M P—
& |
Point Movel ‘
O & |
forers)
Wait for  Gateway

tal | ko B

¢’|_>

Voice Goto
Pallet Display

Move Circle

® =)
SubFlow Network

h

0 100% Q

Warp Patl
’ La herramienta “Stop” detiene la ejecucién del programa.
£
( 1MP0R‘(ANTE \
(St
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81. Presione el botdn “Save” ubicado en la barra de herramientas superior.

e L Y0 mm/s 5%‘., B> L E

]

o o

Set Vision =)
-

F @

Point Stop Movel =[5
Lo ¢

Q &

Wait for  Gateway

T
If Pause
9
Voice Goto
B
Pallet Display
+
Move Circle

B @

SubFlow  Network

o
2 9 100% =
Path v

Warp

82. Presione el boton “OK”.

Save...

Taller
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83. Presione el botdn “Play/Pause” en el control colgante del robot, para probar el programa,
mientras el programa se ejecuta.

B

* Sonara un pitido antes de iniciar el movimiento del robot. Puede subir y bajar la velocidad con

las tecla “+” y “-” del control colgante del robot.
Historial de revisiones
Version Fecha Contenido revisado
1 Setiembre 2023 Primera version
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INDUSTRIES

Robots Colaborativos TM5

Taller Aplicacion #2

Pick & Place

con localizaciéon de parte Gripper neumatico (I/Os
Digitales)

OMRON
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Pick & Place con localizacién de parte

Propdsito
Este documento proporciona orientacion sobre la implementacion de una aplicaciéon de recoger y colocar
(Pick & Place), donde se utiliza la camara incorporada el punto de recoger para localizar la pieza y el punto
de dejar es fijo. La intencion de este ejercicio es que el usuario se familiarice con la calibracion del sistema
de vision y el uso de la herramienta de localizacion.

Software requerido
TM-Flow 1.84.22 o superior.

Procedimiento

1. Verifique que el robot esta en modo manual, de lo contrario cambie el modo a manual.

2. Presione el boton de “Mend” en el software “TMflow”.

L "Omm/s 100 % “% |B625 . [

TMS5-900

T™M221370

7/
10.10.10.50
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3. Seleccione la opcién “Project” del mena.

@J Logout __Z %0 n

@Jj View

(@) Run Setting

Project

| TM5-300

TM221370

TN
(@) Setting /
< 10.10.10.50

(1) sytem

(@) Shutdown

4. Seleccione la opcion de abrir proyecto (“Open...”).

2 Y0 mm/s

[i R StepRun  Diagnosis  PointManager  Base Manager  Controller Variables ‘

N,

? 6 <> Taller2

Set Vision

5. Seleccione el proyecto creado en el Ejercicio #1. Ej. Taller.

2 W%omm/s 100%%[E]| & = D E

[7] componentedit
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6. Presione el boton “OK”.

Open...

O T

[[] componentedit

7. Presione el boton “Grabar” (Save) ubicado en la barra de herramientas superior.

o o

Set Vision

s @

Point Stop @

O &

Wait for  Gateway

Diagnosis Point Manager

8. Cambiar el nombre del proyecto. Ej. Taller2.

Save...

41

[ Tallerd J__,/—V

Cambiar el
nombre del
proyecto.

Controller Variables
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9. Presionar el botén “OK”.

Save...

Taller2

10. Ajuste el valor del Zoom al 50%, para poder visualizar el diagrama de flujo completo.

— = .
fr— 2 Y0mm/s 100 % #3 [BC91 e o E
E StepRun  Diagnosis  PointManager ~ BaseManager  Controller Variables ‘

B taller2 T < > R4
T s

Set Vision

¥ m T =

Point Stop

e

-] 0

@ a = | <X
[Tt [ - B

Wait for Gateway T

TN
If Pause o m
“3 r § ]
Voice Goto m ’ -

O—
E @ w_g ¥
P.a-l:t Di‘s.p-)Al'ay 5117’
Move Cir‘c’;e =

=
®

SubFlow  Network

:. ;
Warp Path w
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11. Seleccione la opcién “EditBlock” en la barra superior del programa, para abrir la ventana de

edicion. v
— » 3
= %0 mm/s 100 % * [BCI1 L =
Sepun  Dognoss  ronMaroger  beseeriger  Convollr bl | gk Disly
" Taller2 TN < > B
q?ﬁ L O 4
Set Vision )
[ —
F M@ o |
Point Stop - 'S) - P[]
] .
o 78
@ ot} [ -2
Wait for  Gateway 8
ol | B
If Pause I =]
7 o -a
s
Vc?ce Goto ™. 2
=l I
Pallet  Display f:luf
i - |
vorez
Move Circle (if
u sop
®
SubFlow Network
S-©
Warp Path

12. Selecione los elementos en el flujo que estan después del punto “Inicio”.

43

— = :
— L YO0mm/s 100 % Iz L g
q?ﬁ «» W Copy (Ctrl+Q
Set Vision Ml Paste (Ctrl+v) -
:@ @ — J 4. Base Shifting
3 8 8 Speed Adjust
Point Stop o] Peley)
i Payload
o e . X
@ y : " Blending
furte] - | :
Wait for  Gateway ) Q Precision Positioning
If Pause
- |
7. 2
9 5 m
Voice Goto 3
Pallet Displa Ll
g B
Move Circle LL
» s
SubFlow Network
3 a 50% e
Warp Path
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13. Arrastre los elementos seleccionados para dejar un espacio como el mostrado en la siguient

imagen:

%50 mm/s

DEll

100 % 5 [Bco1]

 + Taller2
q?ﬁ L O 4
Set Vision
F @ =
Point Stop - 8 )
] b
G &
ot}
Wait for  Gateway
If Pause
% 2
ﬁ‘ I—) =
Voice Goto &

B

Pallet Display

i

Move Circle

®
SubFlow Network

-
h

Warp Patl

EditBlock == TN < > B

W Copy (Ctr+Q)

Il Paste (Ctr+v)

. Base Shifting b
8 Speed Adjust

@ Payload

;" Blending

Q Precision Positioning

a % Q

14. Seleccione la opcion “EditBlock” en la barra superior del programa, para cerrar la ventana de

edicion.

b0 mm/s

100 % % [BCa1 L =

i I B 0 RobotBa ¥ T 0 NOTOOI ¥

EditBlock == TN < > A4

q? 6 < + Taller2

Set Vision

¥ ® =
Point Stop % =

o T

Q &
Wait for  Gateway

If P:

h ause wf»fﬁu
3> 8=
Voice Goto ” I
B ron
Pallet Display

+ 0 =
Move Circle w o Y
® ‘51
SubFlow Network i
s @
Warp Path .

W Copy (Ctrl+Q)

Il Paste (Ctrl+V) -
4. Base Shifting
8 Speed Adjust
@ Payload

. " Blending

Q Precision Positioning

a o e
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15. Seleccione la “X” debajo de “P1”, para desconectar el flujo del programa.

— "
—_— %0 0 mm/s
Ia Step Run Diagnosis Point Manager Base Manager Controller Variables
= Taller2
q?ﬁ L O J
Set Vision
s (w
Point Stop

G-

Wait for Gateway

e

If Pause

rf

- =

16. Seleccione la opcidn “Point Manager” en la barra superior del programa.

E 2 YO0mm/s 100 % % |BCI1 : L El

E “ StepRun  Diagnosis Pmmt\magsr BaseManager  Controller Variables ‘ (TSl P orobotsa vl T 0 noToo! v [ENEST E
4 z
5 Taller2 TN < >
T
Set Vision 5
s @

Point Stop

O &

Wait for  Gateway

T 1

If Pause

Pallet Display

Move Circle " H
@ -

SubFlow Network 7?
o &
-y [mse {} 50% Q
h J

Warp Pat|
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17. Con el punto “Inicio” seleccionado, cambie la velocidad a 3%.

Point Manager X
All v
“ i b o
[z e, o
P2 To
P3 T0
Seleccione
la velocidad
3%.

0.10 %
0.50 %
1.00 %

Line

@ PTP

18. Presione el boton “Move (+)” hasta que el robot se detenga.

Point Manager X

Add New Point

All v

s o

T0
T0

Speed
3.00 % v

19. Presione la “X” en la esquina superior derecha de la ventana “Point Manager” para cerrarla.

Point Manager @
Add New Point

All v
% & &G
IZE R,
P2 T0
T0

P3
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20. El robot debera quedar en la posicion de inicio, coloque la bandeja con la pieza como en |
siguiente imagen:

2 Hommis  100% %5 S| n e
;]
+ 4 Taller2 K Bl o b
% -
i S =
— L=
& =)
mom |y 7o
- [ =
QO & =
Wait for  Gateway S=O—0.
b b
.
9
v o
- R
+
ow i
[C=8
siton. N (
o-e
Warp  path

47 Dansar Industries S.A. 2023



Robot Colaborativos TM-5

23. Coloque una pieza lisa en la bandeja como la mostrada en la siguiente imagen y coloque la grill

de calibracién sobre esta:

Set

&

Point

o
'S

If

£

\inire

25. Presione el botdn al lado de la etiqueta “Vision Job”.

Wait for Gateway

L O 4

Vision

(=)

Stop

]
7o)

Pause i |
b -

| | SET :

Gntn o S

Node Name

Vision Job

Motion Setting

D Change
payload to

48

Vision P4

P O mm/s

Base Manager Controller Variables ‘
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26. Presione el icono “+”, para agregar un nuevo trabajo de visién.

Vision Job []

@ selectJob Variable

Create New Job...

“

27. Ponga un nombre al trabajo. Ej. Carton y presione el botén “OK”.

Job Name Input: Nombre del
]__ | » trabajo

[ Cartonl

m

28. Seleccione la opcién “Calibration” en el tipo de tarea.

— e +
— 2 ®O0mm/s 100 % “5 [BCo1|| 5 O E
Controller
Camera List Task -
- Payload(kg)
Eye-in-Hand Okg
Galibrated m
TMCam_AF02
S/N: 4104202177
Camera Kit Task Designer Hard Drive Setting
Live Video Joint Base Tool 10 FreeBot
Jog Distance Continuous ¥ Speed  1.00 % v
Joint Angle Direct Move
L
2 -28.86
= Ja 19.17
s 89.84
J6 3.89
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29. Seleccione la calibracion automatica.

Automatic or Manual Calibration X

Automatic Manual

30. Seleccione la herramienta de ajuste en la barra negra superior.

Camera Parameter Setting
Image Info A
Pixel Format RGB
Irage see
Setting
S
e < 9 35000
Gain (dB)
e- ® =
White Balance Auto once
e @ «
e‘ 9 50
e‘ =3 9 52
Light @ Enable
e‘ @ 9 255
|
. Si la imagen se ve borrosa presione el botdon “Auto once” junto al control de “Focus”.
. Si los colores se ven diferentes presione el botén “Auto once” junto al control de “White
_7_/—-—"—"1_ ”
(s MPORTANTE | Balance”.
= . . . . . .
. Los controles “Shutter time” y “Gain” permiten ajustar la claridad de la imagen.
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32. En la seccién del controlador seleccione la opcién “Base” para mover el robot desde el software.

— 3 i o/ @
—_— H0mm/s 100 % : m &=
Stage 1: Tilt-Correction Controller
Camera Parameter Setting .
1. Place the Calibration Plate at the place as the workspace.
B 2. Move robot to initial position, and confirm Calibration Plate Is detectable. Payload(kg)
Image Info T — ) 3. Confirm Robot's Movable Range '20cm' around end-effector.
Worlapaee | | 4. Press Next and Robot will start auto tilt-correction for a better place of worksp:
Pixel Format RGB ( |
i / <l |
Image Size [2592 x 1944 v —
Setting
Live Video
e —] a 35000 Joint Base Tool 10 FreeBot
Gain (dB)
ey e Jog Distance Continuous ¥ Speed  1.00 % v
- 6
Joint Angle Direct Move
e — S =
2 -28.86
e . | 9 50 J3 99.61
Focus Auto once 14 19.17
(—E - (-] J5 89.84
Light Enable 56 3.80 .

& O =

FE

33. Mueva el robot utilizando las coordenadas “X”, “Y”y “Z”.

Stage 1: Tilt-Correction Controller
1. Place the Calibration Plate at the place as the workspace.
2. Move robot to initial position, and confirm Calibration Plate is detectable. Payload(kg)
3. Confirm Robot's Movable Range ‘20cm’ around end-effector. oOkg
4. Press Next and Robot will start auto ilt-correction for a better place of workspe
{ I:- Set

<

Live Video

Joint Base Tool (e} FreeBot

Jog Distance Continuous ¥ Speed  1.00 % v
Dire

Ajuste la posicién
en X,YyZpara

v 71.96 centrar la tarjeta
z 39626 de calibracion.
Rx -180.00

Rz 90.00

Do =

34. Presione la flecha de devolver en la barra de herramientas de vision.

— L2 "O0mm/s 1

Stage 1: Tilt-Correction
Camera Parameter Setting
1. Place the Calibration Plate at the place as the workspace
2. Move robat to initial position, and confirm Calibration Plate is detectable.

Image Info 7 3. Confirm Robot's Movable Range '20cm' around end-effector.
/ | 4. Press Next and Robot will start auto till-correction for a better place of worksp:
Paxel Format RGB |
/ [ i ;
| == ol
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35. Presione el botdn “Next” para iniciar la correccion de inclinacion.

—
— &
—

Eye-In-Hand Auto

1. Tilt-Correction

|

L %Omm/s 1

< N ©

Stage 1: Tilt-Correction

1. Place the Calibration Plate at the place as the workspace.

2. Move robot to initial position, and confirm Calibration Plate is detectable.

3. Confirm Robot's Movable Range '20cm' around end-effector.

4. Press Next and Robot will start auto tilt-correction for a better place of workspz

4

Live Video

36. Presione el botdon “No” en el cuadro de dialogo.

@ Question

This stage is able to skip. Do you want to
Skip this stage ?

‘

37. Retire las manos del robot, ya que en el proceso de correccion el robot realiza pequefios

movimientos.

Warning

Robot will start visual navigation. Please keep
distance,Please press PLAY/PAUSE key on
Robot Stick to activate/pause rebot visual
navigation and press STOP key to leave this

1 stage.

—
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39. Espere a que se termine el ajuste de inclinacion.

Warning

Please press PLAY/PAUSE key on Robot Stick to
pausefcontinue robot visual navigation and press
STOP key ta leave this stage.

[

|
|
|

40. Presione el boton “OK” en el cuadro de dialogo.

[f] Success

Tilt-correction is done, please go to next
step!

'77'**"77;@

41. Presione el boton “Next” para definir el espacio de trabajo.

= 2 Mh0mm/s

Stage 2: Set Workspace
Eye-In-Hand Auto
1. After auto tit-correction, the position of camera has changed.
2. 1f you aren't satisfy the place of workspace, you an adjust Calibration Plate o
3. Confirm the Calibration Plate is detectable!
1. TiltCorrestion 4. Check the workspace reglon and Press Next

o

Live Video

2.5t
Werkepane

42. Presione el boton “OK” en el cuadro de dialogo.

['] Success

Workspace is set, please do not move
Calibration-Plate again!
Go to next step

No mueva la grilla de calibracion hasta terminar el proceso de calibracion.

e
{7/ IMPORTANTE |
BT
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43. Presione el boton “Next” para calibrar el espacio de trabajo.

L "Omm/s 100 % “% |B625 . [

Stage 3: Workspace Calibration
Eye-In-Hand Auto
Press Next to Start

1. Tilt-Correction
D u K *l;]"%' J
| Live Video
2.5t Joint Base Tool (o} FreeBot
Workeparn
Jog Distance Continuous ¥ Speed  1.00 % ¥
| Joint Angle Direct Move
3. Workepace @
Calibration 32 39.09
| 13 120.67
14 7.7
4. Save Result 15 89.49
I8 -33.49

= ) e

44, Retire las manos del robot, ya que en el proceso de calibracidon el robot realiza pequefos
movimientos.

Warning

Robot will start visual navigation. Please keep
distance,Please press PLAY/PAUSE key on
Robot Stick to activate/pause rebot visual
navigation and press STOP key to leave this

| stage.

—

45. Presione el boton “Play” en el control colgante, esto iniciara el proceso de calibracion.
— T - \
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46. Espere a que se termine la calibracion.

Warning

Please press PLAY/PAUSE key on Robot Stick to
pausefcontinue robot visual navigation and press
STOP key to leave this stage.

E 19%

47. Presione el boton “OK” en el cuadro de dialogo.

[ Success
Calibration is finished, and calibration Error
is 0.337552.
'Go to next step!
If di b camera

and plate is lower 30cm, then error should
be less than 0.5.

48. Presione el boton “Save” para terminar los ajustes del sistema de vision.

e 3 Bl o,
. “0mm/s 100 % “ [B625 23 m E
G Q
Stage 4: Save Result Controller
Eye-In-Hand Auto
Press Save to save result.
Ps1: You can see the Robol coordinate by moving mouse cursor on images. Payload(kg)
Ps2: Coordinates are calculated by the robot position of workspace. okg
1 TiCarreer PS3: You can press pause or play button I the tool bar to stop or play video.
THESRRTSERn, P54 Move robot at the coordinate shown in the image to check result. . _ Set
Ps5: You can press 'Move to Initial Position' button in the tool bar to move bad = |
I | | 5
I Live Video @
25t Joint Base Tool 10 FreeBot
Workepare
Jog Distance Continuous ¥ Speed 100 % b
| Joint Angle Direct Move
a
3, Workspace @
Calibration i S48 .
JE} 120.67
| 7] 7.17
4. Save Reault 5 89.49
s -33.49
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49. Digite un nombre para el espacio de trabajo y presione el botén “Save”.

Stage 4: Save Result

Save Workspace
Workspace List Description of Selected Workspace from List
ol Hame
% image size
o Date / Time
o Initial Fuse (mm deg)

Initial Fose {Joint)
Dicshoard size (mim)

Marces

Error Value (mm}

Nombre del

Description of Saving Workspace

e R espacio de
o trabaio

Image Size : 2502 % 1644
Date / Time -2

o
-238,425.5,179,0.8,30)

Initial Pose (mm deq)
30,120.6,7.1,80.4,-324)

Tnital Fuse (Joint)
Diceboard Size (mm)
error value (mm)

Tnstrution
Please type in the name of workspace and Fress Seve.

50. Presione el botdn “Yes” en el cuadro de dialogo.

[*] Information!

The result is saved.
Would you like to exit?

51. Seleccione la opcion “Task Designer” en el tipo de tarea.

—_— =
—_— th 0 mm/s
—
Camera List Task

Eye-in-Hand 1

Calibrated m @ =

TMCam_AFO2

SiN: 4104178423

Hard Drive Setting

Camera Kit Calibration

52. Seleccione la opcién “Fixed Point” en el tipo de aplicacion.

Please select an application to start b4

; - I 0
o
Visual Servoing Fixed Paint AGT-only Vision 10
1 ~, -
) @
=2 e
Landmark Alignment Object-based Call. Smart-Pick

56
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53. Seleccione el espacio de trabajo que se guardd en el paso “49” de este ejercicio.

Load Workspace

/~ Workspace List N\ Description of Selected Workspace from List

Module Harne : Taller2
) Gize 1 250 4
_— Tmage Size 2592 x 194
Date / Time © 2023-06-28 [ 06:54:19
Marcas
Titial Pose (mim deg) : {136.6,-238,425.9,179,0.9,90)
P_Moduln Initial Fose (Joint) 1 [-33.3,738,120.6,7.1,68.4,-33.4)
Dicghoard Size (mm) ER Ly
Module_Fina|
Error Valua {mm} 1033
I Nombre usado
L > para grabar el
espacio de trabajo.
Instruction
Please select ane workspace from the List and then
press “Load"

o o

54. Presione el botén “Load” para cargar el espacio de trabajo.

Load Workspace
Workspace List Description of Selected Workspace from List
Module Harme + Talberk
Tmage Size + 2592 x 1944
Marcador oS
Date / Time 1 2023-06-28 | 06:54:18
Marces
Tnitial Fose (mm deg) +(136.6,-238,425.9,179,0.9,90)
F_Modulo Initial Fose (Joint) +[-33.3,-39,120.6,7.1,89.4,-33.4)
Dicabaard Size (mm} L1
Module_Firal
Error Valug (mm} 1033
Taller

Insruction

Piease select one workspace fram the List and than
press "Load®

i
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55. Retire las manos del robot, ya que en el robot debera moverse al punto del espacio de trabajo.

Move Robot I

Please press and hold the "+" button on the
Rabot Stick to move the robot to the initial
position.

56. Presione el botdn “+” en el control colgante, hasta que el robot se detenga.

.

57. Sobre el bloque “INITIATE” del diagrama de flujo haga doble click.

Flow- Fixed

Doble click.

INITIATE
TMCam_AFO2
173.00 ms

FINISH

All: 190.00 ms
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58. En el area “Initiate”, habilite la luz, si es necesario puede ajustar la intensidad hasta un maximo de
255.

Initiate

Hand/Eye/Object Type

voin Hand

Fazd Pont

Camera Parameters

}f Adust parameters

Image Source

Initial Position
BaseName: RobotBase

(212.39,238.65,385.18,179.71,.0.74,-00.61)

[] start at Irical Postion

Q@ Move to ntial Posrion

Lighting -1

Enable
- 18 =

Idle for Robot Stabilization

59. Presione la flecha de devolver en la barra de herramientas de vision.

‘

60. Presione el incono de “localizaciéon” en la barra de herramientas de vision.

—

61. Seleccione el tipo de busqueda “Pattern Matching(Shape)”.

Find X
E %
Pattern Matching(Shape) Patter Matching(Tmage) Biob Finder Anchor Fiducial Mark Matching

External Detection
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60

62. En el area “Find”, presione el botén “Select Pattern”.

Find Live Video

Pattern Matching(Shape)

Image Source

| TMCam_AF02 v

Name

ShapePattern_1

Please press "Pattem Selection”

or "Smart Patter Leamer”

Il Smart Pattem Le

Pixel: (0370, 1866); RGB: (126, 129, 122); e

= < L Y0 mm/s 100%"».‘ PeR = O E

Payload(kg)
Okg

Base Tool 10 FreeBot

Continuous ¥ Speed  1.00 % v

Direct Move

316.63 LELL
82.65 m
55.77 mm
-178.92
0.18
-88.04

(1) ==

63. Trate de marcar el area donde esta la pieza sin incluir mucho del fondo esto para evitar ruido.

Range Decision X|

Please select the pattern from image:

® standard orginal

64. Presione el botdn “Next”, en la ventana de la decision de rango.

Range Decision b4

Please select the patier from imege.

o s o -Qr
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61

65. En el area “Find”, presione el botén “Set Search Range”.

Find Live Video

Pattern Matching(Shape)

Image Source

| TMCam_AF02 v

Name

ShapePattern_1
['4 -
(

= < 2 H0mm/s  100% °5 1|

Controller

Pixel: (0080, 1810); RGB: (118, 120, 115); e a

Joint Base Tool 10 FreeBot

Jog Distance Continuous ¥ Speed  1.00 % v
Direct Move

X 316.63 mm
v 82.65 mm

o z 355.77 mm
Rx -178.92
Ry -0.18
Rz -88.04

= O E

66. Marque el area donde se localiza el fixture en el que se colocara la pieza, puede marcar espacio

vacio alrededor por si se mueve el fixture.

Location Range X

Please select the pattem's location range from image:

® Rectangle Ellipse Polygon

67. Presione el botdn “Next”, en la ventana rango de localizacion.

Location Range X

Please select e pattern's ocztian renge from image:

® Recangle  Biipse Palygen

g

Dansar Industries S.A. 2023



Robot Colaborativos TM-5

68. Presione el botdn “Next”, en la ventana rango de rotacion.

Rotation Range X

Please select the pattern's rotation range:

|
Rotational Rangee= 1©

180 - 180

69. Presione el botdn “Next”, en la ventana rango de escala.

‘ Scaling Range X

Please select the pattern's scaling range:

Saaling Range
e L} L]

100 w 100

70. En el area “Find”, ajuste el valor de “Num. ofPiramid Layers” a 2.

= -

Find

Dejar en 2

[] orectional Edge: =
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71. En el area “Find”, ajuste el valor de “Min. Score” a 0.4.

Num. of Pyramid Layers
ol [

1y Dejar
e—1i ) ) en 04
Max. Num. of Objects

ol (I

Sorted by:

[] Drectional Edge ZI

72. Presione el incono con la “flecha hacia la izquierda” en la barra de herramientas de vision.

Num. of Pyramid Layers
el (I

M. Score

o—i Q ox

Max. Num. of Objects

e o :
Sorted by:

[] Diectional Edge 3
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73. Presione el incono “guardar” en la barra de herramientas de vision.

74. Presione el botdn “Save” en la ventana guardar trabajo.

Save Job X

Project Name : Taller2

JobNe
Save Image Setting..

75. Presione el botdn “Yes” para guardar el trabajo.

@ Saving job

‘Would you like to save this job as :
Busca_Modulo ?

%lﬂ

76. Presione el botdn “Yes” para dejar de trabajar en el trabajo de vision.

@ Quit

The job file has been saved successfully.
Would you like to leave this vision job?

_%m
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77. Presione el boton “OK” para terminar la configuracion del trabajo de vision.

Vision Job

@ Select Job Variable

m

78. Presione el botdon “OK” para terminar la configuracion del bloque de visién.

Vision x
Node Name
Motion Setting

No parameters...

Change
O payload to O kg |var

q

79. Seleccione la opcién “Point Manager” en la barra superior del programa.

— =
—_ 2 0 mm/s
StepRun  Diagnosis m-' Manager  BaseManager  Controller  Variables
B el
q?ﬁ L O 4
Set Vision
¥ ® =
Point Stop i@ju
&y e
@ 2 [ =
o) - e
Wait for Gateway E==0—0:
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80. Seleccione el punto “P2".

Point Manager ><
Add New Point
All v

Inicio T0

Line Speed

® PTP 1.00 % v Movel)

81. Presione el botén “Move”, hasta que el robot deje de moverse (también puede usar la tecla “+” del
control colgante).

Point Manager X
Add New Point

All v

z
B Batch Delete % &1 5o

Inicio T0

W2 5

P3 T0

Speed
1.00 % v

No puede moverse el fixture ni la pieza mientras se mueve el robot ya que este punto se
referencia a la posicion en la que el sistema de visién encontré la pieza. Si es necesario
.h\MF'O“TANTE mueva manualmente el robot a la posicion de recoger.
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83. Presione el icono de “Edicion” del P2.

Point Manager

Add New Point

55 Batch Delete 9

Inicio

I E—

Line Speed
@ r1P 1.00 % v

67

82. Verifique que la pieza quede en posicion de recoger como en la siguiente imagen:

X

v
FORETUCN

T0

o
TO

Move (+)
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84. Seleccione la opcién “Re-record on Another Base”.

Point Manager

[T] caution

All modifications you made here will apply to every
node using the same paint.

Recordedon = 1

Pose
@ Cartesian Coordinate . | Joint Angle
X 180.871 Rx 179.929
Y -257.883 Ry 0.161
Z 187.388 Rz 90.638

Point Modification

Controller

pose to this point

~ord on Another TCP

Delete This Point

85. Seleccione la base de vision (la que tiene un icono de un 0jo).

é Point Manager

m Caution

Be aware that if you have applied base shift function on
this point in other nodes, the robot's behavior may change

ically. Under this condition, changing the recorded
base from custom base to other types of base may cause
the robot stop with an error when it executes to the nodes
with the base shift.

RobotBase

68
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86. Presione el boton “OK”.

é Point Manager

[H Caution

Be aware that if you have applied base shift function on
this point in other nodes, the robot's behavior may change
dramatically. Under this condition, changing the recorded
base from custom base to other types of base may cause
the robot stop with an error when it executes to the nodes
with the base shift.

RobotBase

-

87. En la ventana del “Point Manager”, haga click sobre la flecha ubicada en la esquina superior
izquierda.

@ Point Manager
[7] caution

All modifications you made here will apply to every
node sing the same point.

Point Name P2

Recorded on E 10

Pose
@ Cartesian Coordinate Joint Angle
X 1.757 Rx -0.191
Y. 6.809 Ry 0688
7 -138.788 Rz 178.602

Point Madification

Controller

Overwrite new pose to this point

Re-record on Another Base

Re-record on Another TCP

elete This Point
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88. Presione la “X” en la pantalla “Point Manager” ubicada en la esquina superior derecha.

Point Manager @
Add New Point

All v
Inicio T0
) |
T0

Line Speed 7
® PP 1.00 % v Qyeits)

89. Conecte la salida “Pass” del bloque de vision con el punto “P2”.

= 2 %0omm/s 100% 3 [Bco1]| o E
Set Vision )
(-
L) (=)
Point Stop 7%“7’ S
a ~ <X
O & =
Wait for Gateway —=0—0-
T 1
If Pause ‘ ~
7 w S
9 r =
Voice Goto R :

:
] =

Pallet Display
©

+ 0 4=

Move Circle 5

® (o B

SubFlow  Network 1
Lo e a 50% e
h —

Warp Pat|
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90. Seleccione la herramienta “Stop”, en la lista de herramientas al lado izquierdo del diagrama d
flujo y arrastrela hacia el diagrama de flujo.

o0h

Set

L O 4

Vision

Y0 mm/s

100 % 5 [Bco1]

~ (m)

F:vft Sto&j
Q &

Wait for  Gateway

T o1

If Pause

I

Voice Goto

B
Pall ispl: -
allet Dli;?-‘ay I ? =
1D 3

Move Circl " tl
® e

SubFlow Network ﬁ%
2 [
h J

Warp Patl

a % Q

91. Seleccione la ruta de fallo “Fail Path”.

TN T |

92. Presione el botdn “Save” ubicado en la barra de herramientas superior.

100 % 5 [Bco1] n =

— 2 0mm/s

B wller2 TN < ¥
q?ﬁ L O 4
Set Vision )
s @ ) -
Point Stop )
[~ n
G & =
forere) d o B
Wait for  Gateway MI
If P
ause e = sop \
7. ——
9 =
Voice Goto @7I4‘
B iy~
Pallet Display -
ISy

Move Circl " tl
® e

SubFlow Network ﬁ%
2 [
h J

Warp Patl

a % Q
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93. Presione el boton “OK”.

Save...

‘ Taller2 ‘

Taller

“ e

94. Presione y mantenga presionado el botén “FREE” en la camara del cobot.
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96. Presione el boton “Play/Pause” en el control colgante del robot, para probar el programa, mientra
el programa se ejecuta.

Historial de revisiones

Version Fecha Contenido revisado

1 Setiembre 2023 Primera version
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Digitales)
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Pick & Place con Punto de Referencia

Propdsito
Este documento proporciona orientacion sobre la implementacion de una aplicaciéon de recoger y colocar
(Pick & Place), donde se utiliza la camara incorporada el punto de recoger, para localizar un punto de
referencia (Landmark) y el punto de dejar es fijo. La intenciéon de este ejercicio es que el usuario se
familiarice con la compensacién 3D que puede proporcionar el sistema de visién incorporado.

Software requerido
TM-Flow 1.84.22 o superior.

Procedimiento

1. Verifique que el robot esta en modo manual, de lo contrario cambie el modo a manual.

2. Presione el boton de “Mend” en el software “TMflow”.

L MOmm/s 100 % “ |B625 <. [0

TMS5-900

T™M221370

7/
10.10.10.50
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3. Seleccione la opcién “Project” del mena.

p

¥ 0mm/s 100 % %% |B625

@ Logout

ol

=
@“’ Connect

@ View

(@ Run Setting

Project

W,
% TMS-900

TM221370

Setting ,
10.10.10.50
(@ System

@ Shutdown

Leave

4. Seleccione la opcion de abrir proyecto (“Open...”).

= L M0 mm/s
]

StepRun  Diagnosis  PointManager  BaseManager  Controller  Variables ‘

O o« " taller2

Set Vision

5. Seleccione el proyecto creado en el Ejercicio #1. Ej. Taller.

Open...

[[] componentedt
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6. Presione el boton “OK”.

Open...

i e

Taller2
Build date 2023/09/06 07:22 AM

Last updated date 2023/09/06 09:55 AM

[] componentedit

m Cancel

7. Presione el boton “Grabar” (Save) ubicado en la barra de herramientas superior.

=

StepRun  Diagnosis  PointManager  BaseManager  Controller  Variables ‘ edittlock =R DAL LSO  Display EE
N+ Taller
W -

Set Vision

s @

Point Stop

O & 1

Wait for ~ Gateway ®

2

8. Cambiar el nombre del proyecto. Ej. Taller3.

b0 mm/s

e Cambiar el
( — | nombre del
proyecto.

Taller2

80 % 5 [Bca1]

< = @ E

Dansar Industries S.A. 2023



Robot Colaborativos TM-5

9. Presionar el botén “OK”.

Save...

Taller3

Taller2

N

10. Ajuste el valor del Zoom al 50%, para poder visualizar el diagrama de flujo completo.

— 2 HOomm/s 80% % [d1]| M E
]
BT Talters BTN < > B4
o«
Set Vision (> ‘ =)
s [ - -
Point Stop :8j (===
=] o - B
O & -
Wait for -~ Gateway w jif )
T -
If Pause —
P [ -8
3 ==
Voice Goto o %iL §
E @ - i
Pallet Display p AJUStar el
4 Zoom a 50%.
g [(m o
Move Circle :
®
SubFlow Network
7 -
Warp Path
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79

11. Seleccione la opcién “EditBlock” en la barra superior del programa, para abrir la ventana de

edicion.

o0h

Set

&

Point

Q

Wait for

Vision

0

Stop

o
o]

Gateway

Pause

r

Goto

]

Display

Circle

StepRun  Diagnosis  PointManager  BaseManager  Controller Variables ‘

" Tallers
=
- |

o
- 2
wowr B
- B
-
& =
- |
( W Stop

%50 mm/s

80 % 3 [BCoT]

12. Seleccione los elementos en el flujo que estan después del punto “Inicio”.

Edil“'ock B 0 RobotBa ¥ T 0 NOTOO! 'V VB EE

TN < > B4

= O E

a 0% Q

A 4

Wait for

i fe =¢

P
g

+

5]
=
3

&

©
€
o
o1}
]
=

<

Vision

Gateway

Pause

[—)

Goto

L)

Display
Circle

@

Network

Taller2

[

%h0 mm/s

100 % 5 [Bc9]

- [0 E

B o Robotta Y[l (T 0 NOTOOI ¥ ;]

EditBlock ==

W Copy(CuiiC
Il Poste (CUlrv)
&=, Base Shifting
B Speed Adjust
@ Pavioad
: * Blending

Q Precision Positioning

TTIEN < > v

0 0 e
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13. Arrastre los elementos seleccionados para dejar un espacio como el mostrado en la siguient

imagen:

" Taller3

50 mm/s

80 % 3 [BCoT]

0

Set Vision - \
sat |

- e
s @ '
Point Stop

o &

ot}

Wait for  Gateway

?—' I I ™

If Pause A P
9

¥ - |
Voice Goto

Pallet Display

: ’8' 3
] ot
P "

Move Circle

B © =T

SubFlow Network

)
£

%
h

Warp Patl

= O E

W Copy (Ctr+Q)
Il Paste (Ctr+v)
. Base Shifting
8 Speed Adjust
@ Payload
;" Blending

Q Precision Positioning

a % Q

14. Seleccione la opcién “EditBlock” en la barra superior del programa, para cerrar la ventana de

edicion.

%50 mm/s

O o« BY e

Set Vision

-
" L)
5 M@ [ ”8“ -]
Point Stop =

Q &

Wait for  Gateway

g
o S
If Pause w
9 . f,
Voice Goto Mo

Eom -t
Pallet  Display o ’
+ 0 L

-

Move Circle

B &

SubFlow Network

i
Warp Path

80 % 3 [BCoT]

EditBlock ==

= O E

W Copy (Ctrl+Q)
Il Paste (Cul+v)
4. Base Shifting
8 Speed Adjust
@ Payload
. " Blending

Q Precision Positioning

a 0% g

80

Dansar Industries S.A. 2023



Robot Colaborativos TM-5

15. Seleccione la “X” debajo de “P1”, para desconectar el flujo del programa.

— »

2 80 % % [BCa1]
] “

50 mm/s

StepRun  Diagnosis  PointManager  BaseManager  Controller Variables ‘ TGRS B3 0 RobotBa ¥ T 0 NoTOO! v [EEVEEY EE

= O E

Q &

Wait for  Gateway

T

If Pause
7

3
Voice Goto
Pallet Display

i

Move Circle

B &

SubFlow Network

B mlles TN < > B
q?ﬁ L O 4
Set Vision - \ )
sat | po= g
F @ i
Point Stop ——

a % Q

16. Seleccione la opcidn “Point Manager” en la barra superior del programa.

£ Y0 mm/s

2 80 % % [BCa1]

]

StepRun  Diagnosis Point Aanager

Ny

Base Manager  Controller  Variables ‘ EditBlock B2 0 RobotBa ¥ AR (el d  Display EE

= O E

Q &

Wait for  Gateway

-
o 52
If Pause w =
9 ! =
Voice Goto ’8"
I
Pallet Display §-<\

+ &

Move Circle . "'aiﬁa
® A
=

SubFlow Network

<
h

Warp Patl

B mlles TN < > B
q?ﬁ L O 4
Set Vision - \
sat | y= f
F @ i
Point Stop == ——

a % Q
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17. Con el punto “Inicio” seleccionado, cambie la velocidad a 3%.

Point Manager X
Add New Point

All v
e
0

Seleccione la
velocidad 3%.

Line
@ rP1P

18. Presione el boton “Move (+)” hasta que el robot se detenga.

Point Manager X
Add New Point

All v

Csowe
TO

P3 T0

Speed
3.00 % v

19. Presione la “X” en la esquina superior derecha de la ventana “Point Manager” para cerrarla.

Point Manager %

Add New Point

Al v
I
P2 o
P3 T0
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20. El robot debera quedar en la posicion de inicio, coloque la bandeja con la pieza como en |
siguiente imagen:

22. Verifique que se agrego un bloque de “Visiéon” en el diagrama de flujo.

2 %Oomm/s 80% °[pcar]|

= O B

o0
;ﬁ

Point

Q

Wait for

-

if

9

Voice

B

+

=
2

g
5
2

g
H

83

Gateway

Pause

I

Goto

Display
Cirdle

Network

Path

EOETEY <
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23. Presione el icono de “lapiz” de edicién del bloque de vision.

— L2 YO mm/s
=

q?ﬁ L O 4

Set Vision

F [

Point Stop

O &

Wait for Gateway

T 1

24. Presione el boton al lado de la etiqueta “Vision Job”.

Vision x

Node Name

i [

Change
O payload to g e Ve

Em

25. Presione el icono “+”, para agregar un nuevo trabajo de vision.

Vision Job @

@ Sselect Job Variable

Create New Job.

e e
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26. Ponga un nombre al trabajo. Ej. Marca.

Job Name Input:

Nombre

[ Marca — " deltrabajo
=

27. Presione el boton “OK”.

Job Name Input:

Marca

Z =

-y

28. Seleccione la opcién “Task Designer” en el tipo de tarea.

—_— 2 Y¥0mm/s
Camera List Task

S/N: 4104202177

Eye-in-Hand
TMCam_AF02
Camera Kit Calibration T Hard Drive Setting

29. Seleccione la opcion “Landmark Alignment” en el tipo de aplicacion.

Please select an application to start X |
1 1
- | . . I 0
s o =
Visual Servoing Fixed Paint AOT-only Vislon 10
; ‘@‘
L . \
. A
- —
Landmark Alignment Object-based Call. Smart-Pick

30. Seleccione la opcién “Landmark (Fixed)” en la forma de localizacion.

Select the way to locate Landmark X

&

Landmark(Servaing) Landmark{Fixed)
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31. En la seccién del controlador seleccione la opcién “Base” para mover el robot desde el software.

== 2 womm/s 80%%[ER| & B D B

Controller
Camera List Decide robot's initial position X

[ @ Eye-in-Hand

Payload(kg)
Okg

Please move robot to an initial position, and then press Next.

FreeBot

Jog Distance Continuous ¥ Speed  1.00 % v

Joint Angle Direct Move
@ 1 €

J2 -44.70

3 109.20

m 25.56

J5 89.81

J6 62.71

32. Mueva el robot utilizando las coordenadas “X"y “Y”.

= 2 womm/s 80%%[fR| & B D B

Controller
Decide robot's initial position b9 -

Payload(kg)
Okg

Continuous ¥ Speed  1.00 % v

Ajuste la

192.53 .,

]/> posicién en X'y

— Y para centrar
el fixture.

-180.00

0.00

88.67

e (1) ==
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33. Presione el botdn “Next” para grabar la posicion de inicio.

= 2 %HOmm/s 80% %3 [l]| L B

Controller
Camera List Decide robot's initial position X i

Payload(kg)
Okg

Please move robot to an initial position, and then press Next.

Eye-in-Hand

Joint Base Tool 10 FreeBot

Jog Distance Continuous ¥ Speed  1.00 % v

Direct Move

X 192.53 mm
® mm
z 511.71 mm
Rx -180.00
Ry 0.00
Rz 88.67

e () ==

34. Seleccione el bloque “FIND” del diagrama de flujo y verifique que encuentra el punto de referencia.

< ~

Flow-Landmark

INITIATE
TMCam_AF02
180.00 ms

ENHANCE
Morphology
20.00 ms

FIND

30.00 ms

o

FINISH

All: 247.00 ms

35. Presione el incono “guardar” en la barra de herramientas de vision.
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36. Presione el botdn “Save” en la ventana guardar trabajo.

Save Job X

Project Name : Taller3

Save Image Setting

¢y

37. Presione el botdn “Yes” para guardar el trabajo.

@ Saving job

Would you like to save this job as : Marca ?

g

38. Presione el botdn “Yes” para dejar de trabajar en el trabajo de vision.

@ Quit

The job file has been saved successfully.
Would you like to leave this vision job?

e

39. Presione el boton “OK” para terminar la configuracion del trabajo de vision.

Vision Job

@ Sselect Job Variable

.
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40. Presione el boton “OK” para terminar la configuracién del bloque de vision.

Vision X
Node Name
Motion Setting

No parameters...

D Change 0 kg

payload to

e ey

41. Seleccione la opcién “Point Manager” en la barra superior del programa.

— 2L HO0mm/s
N Tallers

W o

Set Vision ‘ ‘

s @ Iy

Point Stop 0:8*@
5 = |

O & -

{isihtrw: Rabanrars

42. Seleccione el punto de recoger (P2).

Point Manager X
Add New Point

All v

:

Inicio

T0
F &
T0

Line Speed M
® TP 1.00 % v el
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43. Seleccione la velocidad de ajuste al 3%.

Point Manager

Add New Point

All

%
Inicio

P3

0.10 %
0.50 %
1.00 %

Line
@® pP1P

X

FOETURCCN
T0

T0 | B8
T0

Seleccione la
velocidad 3%.

44. Presione el botdn “Move”, hasta que el robot deje de moverse (también puede usar la tecla “+” del

control colgante).

Point Manager

Add New Point

All

55 Batch Delete o
Inicio

P3

X

v

FOETURN

10
T0
T0

Speed
3.00 % v

* No puede moverse el fixture ni la pieza mientras se mueve el robot ya que este punto se
referencia a la posicion en la que el sistema de vision encontré el punto de referencia
.h\MF'O“TANTE (LandMark). Si es necesario mueva manualmente el robot a la posicidon de recoger.

90
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45, Verifique que la pieza quede en posicién de recoger como en la siguiente imagen:

46. Presione el icono de “Edicion” del P2.

Point Manager X
Add New Point
All v

Inicio

TO
_ B
P3 T0

O Line Speed v
® PP 3.00 % v el
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47. Seleccione la opcion “Re-record on Another Base”.

Point Manager

m Caution

All modifications you made here will apply to every
node using the same point.

Recorded on = 1o

Pose
@ Cartesian Coordinate( ) Joint Angle
X 281.426 Rx -179.769
e 148.830 Ry 0.997
74 166.935 Rz 102.790

Point Modification

Controller
Overwrite new pose to thi

Re-record on Another 1CP

Delete This Point

48. Seleccione la base de vision (la que tiene un icono de un 0jo).

é Point Manager

m Caution

Be aware that if you have applied base shift function on
this point in other nodes, the robot's behavior may change
dramatically. Under this condition, changing the recorded
base from custom base to other types of base may cause
the robot stop with an error when it executes to the nodes
with the base shift.

RobotBase

m
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49. Presione el boton “OK”.

é Point Manager

|I| Caution

Be aware that if you have applied base shift function on
this point in other nodes, the robot's behavior may change
dramatically. Under this condition, changing the recorded
base from custom base to other types of base may cause
the robot stop with an error when it executes to the nodes
with the base shift.

RobotBase

e

50. En la ventana del “Point Manager”, haga click sobre la flecha ubicada en la esquina superior
izquierda.

@D Point Manager

m Caution

All modifications you made here will apply to every
node using the same point.

o
N

Point Name

Recorded on 10

Pose
@ Cartesian Coordinate Joint Angle
X 26.906 Rx 0.975
Y -45.357 Ry -1.119
74 -116.362 Rz -10.942

Point Modification

Controller
Overwrite new pose to this point
Re-record on Another Base
Re-record on Another TCP

Save as

Delete This

g
E
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51. Presione la “X” en la pantalla “Point Manager” ubicada en la esquina superior derecha.

Point Manager @
Add New Point

All v

Inicio T0

Line Speed %
® rrP 3.00 % v oxells)

52. Conecte la salida “Pass” del bloque de vision con el punto “P2”.

2 WOomm/s 80% 3 [Bl]| 5 L E

"B tallers TN < > B4

?6 - g N o

Set Vision

)
s @ -
Point Stop ()

Q &

Wait for  Gateway

T o1

If Pause
9
Voice Goto

Pallet Display

Move Circle

© it&f

SubFlow Network . J
. e e °

v
h
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53. Seleccione la herramienta “Stop”, en la lista de herramientas al lado izquierdo del diagrama d
flujo y arrastrela hacia el diagrama de flujo.

%0 mm/s 80 % ©3 [Bco1 5 L E

W«

Set Vision J -
start pm =
r @0 =5
o
Point @top . Pelen)
(/) g s
@ =} _::' Marcs 5 <X
farata] =00
Wait for  Gateway
7 1 b L
If Pause w = W
f r
\/45
mOE | e
Pallet Display §_

Circle S

+

Move

® e
SubFlow Network

1 a o e
Warp Path

55. Presione el botdn “Save” ubicado en la barra de herramientas superior.

= L YO0mm/s 80 % %3 [BC91 o B
o ‘h B welles —— T
L O 4
Set Vision .
oo -~
¥ ® I
Point Stop T -
O & qs8
Gba " 1/ X,
Wait for -~ Gateway ‘T T J?
J—|
o 53
s pY
If Pause w b
X !
f‘ I—) b
Voice Goto »/g,
B - . B
Pallet Display o i )
+ D L
Move Circle Vot a
® o
SubFlow Network [ B
o-e
Warp Path
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56. Presione el boton “OK”.

Save...

Taller3

Taller

Taller2

ﬂ

57. Presione y mantenga presionado el botén “FREE” en la camara del cobot.
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59. Presione el boton “Play/Pause” en el control colgante del robot, para probar el programa, mientra
el programa se ejecuta.

Historial de revisiones

Version

Fecha

Contenido revisado

1

Setiembre 2023

Primera version
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