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1 Einleitung
Der Inhalt dieses Dokuments soll als Hilfestellung bei der Kalibrierung des wenglor-Systems und des Ka-
wasaki-Roboters der E-Serie dienen.
Das Dokument enthält eine Schritt-für-Schritt-Anleitung zur schnellen und einfachen Durchführung der für
die Kalibrierung erforderlichen Schritte.
Das wenglor-„Einrichtungs- und Kalibrierungshandbuch“ enthält zudem Inhalte und Abbildungen aus dem
Kawasaki-Bedienungshandbuch.
Dokument-ID: 90210-1279DEB
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2 Kalibriergeräte
Für das wenglor „Einrichtungs- und Kalibrierungshandbuch“ wurden ein xxx und eine Steuereinheit der E-
Serie verwendet.
Zur Erstellung des Kalibrierprotokolls wurden die folgenden Komponenten verwendet. Je nach Anwen-
dung können auch andere Komponenten zum Einsatz kommen.

wenglor Kawasaki Kalibrierplatten
MLZL141
MVCV001

BA006L
E-Serie
Option: Software für die Laser-
Nachführung

Zufällige Überlappungsplatte
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3 Systemanforderungen Kawasaki
• Steuereinheit: E-Serie
• Software: Option Laser Nachführung
• Lizenz / Dateien: EOP Laser_On und LS_OPEN (KHI-Kommunikationsprotokoll zur Aktivierung)

Zusätzlicher Hinweis
Stecken Sie einen USB-Stick mit der „Finding + Nachführung“-Lizenz in die Kawasaki-Steuereinheit und in-
stallieren Sie diese über „Speichern/Laden“.
Überprüfen Sie die Netzwerkeinstellungen der Kawasaki-Steuereinheit im Teach-Panel.
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4 Vorbereitung des wenglor-Systems

4.1 Anschlusszubehör
• Der wenglor-Profilsensor und der wenglor-Machine Vision Controller müssen an eine Stromquelle an-

geschlossen werden (siehe Hinweise in der Betriebsanleitung)
• Das Ethernet-Kabel des Profilsensors wird an einen der vier CAM-Ports an der Vorderseite ange-

schlossen
• Ein zusätzliches Verbindungskabel wird an einen der Ethernet-Ports (LAN1 oder LAN2) auf der Rück-

seite des wenglor Machine Vision Controllers und an den LAN-1-Port der Robotersteuerung (oder an
einen Switch auf der Rückseite der Steuereinheit) angeschlossen

• Für den Anschluss an den Machine Vision Controller und einen Laptop kann der zweite Ethernet-Port
auf der Rückseite verwendet werden

Zusätzlicher Hinweis
Der wenglor Machine Vision Controller benötigt ein eigenes Netzgerät und kann nicht über die Roboter-
steuerung mit Strom versorgt werden
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4.2 Kalibrierplatten
• Ziehen Sie eine kleine Markierungslinie an der Oberkante des Kalibrierwerkzeugs, um die Anzeige für

den Referenzpunkt zu erstellen
• Das Kalibrierungswerkzeug muss eine Überlappungsfuge mit scharfen Kanten sein

Zusätzlicher Hinweis
Es wird empfohlen, die Kalibrierplatte parallel zum Koordinatensystem des Roboters auszurichten, um den
Vorgang zu vereinfachen.

4.3 Einrichtung von wenglor weHub
• Starten Sie den wenglor weHub auf dem Desktop

• Ändern Sie die IP-Adresse des wenglor Machine Vision Controllers so, dass er sich im selben Netz-
werk wie die Robotersteuerung befindet
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• Öffnen Sie das Gerät, indem Sie auf das entsprechende Symbol klicken

• Öffnen Sie „Jobs“ und fügen Sie eine neue Verarbeitungsinstanz hinzu, indem Sie auf das „+“-Zeichen
klicken
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• Wählen Sie den richtigen 2D-/3D-Profilsensor in der Geräteliste aus und klicken Sie auf „ERSTELLEN“

• Öffnen Sie die Verarbeitungsinstanz und scrollen Sie nach unten zu „Robot Server“
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• Aktivieren Sie den Robot Server und wählen Sie „Kawasaki“ als Roboterhersteller mit dem Roboter-
port 6344 aus

Hinweise zum Status
Die Roboterverbindung ist hergestellt, wenn der Status „Verbunden“ anzeigt.
Wenn die Verbindung nicht hergestellt werden kann, überprüfen Sie bitte Folgendes:
• Stellen Sie sicher, dass der Computer und der Roboter mit demselben Netzwerk verbunden sind.
• Überprüfen Sie, ob die IP-Adresse und der Roboter-Port korrekt sind.
• Starten Sie die Robotersteuereinheit neu, nachdem Sie die IP-Adresse der wenglor-Steuereinheit in

das Teach-Pendant eingegeben haben.
• Stellen Sie sicher, dass die Lizenz „Gerät Robotik Schweißnahtführung“ gültig und aktiviert ist.

4.4 Kalibrierungsauftrag parametrisieren
• Scrollen Sie nach oben und starten Sie die Parametrierung des uniVision-Jobs, indem Sie auf „Gerät

öffnen“ klicken
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• Erstellen Sie den Kalibrierungsauftrag mithilfe von Vorlagen (für Erstnutzer) und klicken Sie auf „Wei-
ter“

Hinweise zu den Vorlagen
Wird die Vorlage bei der Parametrierung des Jobs verwendet, werden der Tracking-Punkt und die Gültig-
keit in Device Robot automatisch verknüpft und an die Steuereinheit gesendet.
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• Verwenden Sie für die Kalibrierung mit Kawasaki die Vorlage: „Roboter kalibrieren (Kante)“ und kli-
cken Sie auf „OK“
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• Um den „Tracking Point Top“ zu finden, berücksichtigen Sie die Kantenrichtung Ihrer Überlappungs-
verbindung und wählen Sie „Step-Up“ oder „Step-Down“
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• Speichern Sie den Auftrag unter der Nummer 30
• Kawasaki benötigt den als Nummer 30 gespeicherten Auftrag für das Kalibrierungsprogramm
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5 Einrichtung des wenglor-Systems im Teach-
Pendant
• Geben Sie die IP-Adresse des wenglor Machine Vision Controllers im Menü

– AUX.: System:Netzwerkeinstellungen
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• Fügen Sie die IP-Adresse des wenglor Machine Vision Controllers in den „Kommunikationseinstellun-
gen“ hinzu

• Um den Laser einzuschalten, muss der Motor für die Funktion „Lasersensor“ (Laser ein/aus) aktiviert
sein
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6 Kalibrierungsschritte

6.1 Basis-/Werkzeugkoordinatensystem
• Das Koordinatensystem basiert auf dem rechtshändigen Koordinatensystem
• TCP: X+ in Schweißrichtung und Z+ nach unten
• Basis: X+ in Schweißrichtung und Z+ nach oben
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6.2 Sensor-Kalibrierung
• Für die Kalibrierung werden 4 Positionen benötigt (3x Sensorpositionen und 1x TCP-Position)
• Der Befehl „Ltmon10“ (zum Abfragen der Tracking-Point-Werte) kann nützlich sein, um zu testen, ob

das Teach-Panel Koordinaten vom Sensor empfängt

• Der Job „ltcal3“ ist der Kawasaki-Kalibrierungsjob und muss zuvor auf das Teach-Panel geladen wer-
den
– Führen Sie das Programm „ltcal3“ als PC-Programm auf dem Roboter aus und befolgen Sie die

Anweisungen
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HINWEIS
Wichtig ist, dass der Punkt der Nachführung während des Kalibrierungsvorgangs fehlerfrei gefunden wird.
Tritt einmal ein Fehler auf, muss der Kalibrierungsvorgang wiederholt werden

1. Der Fehler tritt auf, weil sich der Tracking-Punkt aus dem ROI bewegt
2. Ein Objekt (z. B. eine Hand) versperrt dem Laser den Weg
3. Abhilfe: Erhöhen Sie den Wert für „Keep for valid N Runs“ (Modul „History&Filter“) auf bis zu 200
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6.3 Erster Lehrpunkt

• Bewegen Sie den Sensor grob auf den markierten Referenzpunkt und drücken Sie die Eingabetaste
→ Laser schaltet sich ein

• Bewegen Sie den Sensor so, dass die Laserlinie auf den markierten Referenzpunkt ausgerichtet ist.
Stellen Sie sicher, dass die Laserlinie genau auf dem Referenzpunkt liegt, und drücken Sie dann er-
neut die Eingabetaste. (Der Laser schaltet sich anschließend aus.)

• Stellen Sie sicher, dass der Punkt der Nachführung während der Bewegung fehlerfrei erkannt wird; so-
bald ein Fehler auftritt, muss der Kalibrierungsvorgang wiederholt werden
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• Nachführung oben: ungefähr in der Mitte und am oberen Rand des Sichtfelds
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6.4 Zweiter Kalibrierungspunkt

• Für den zweiten Kalibrierungspunkt muss der erfasste Punkt in der unteren linken Ecke des ROI lie-
gen

• Wenn im Teach-Panel „Zweiter Teach-Punkt“ angezeigt wird, drücken Sie die Eingabetaste → der La-
ser schaltet sich ein

• Bewegen Sie den Sensor vorsichtig zum markierten Referenzpunkt, wobei der Tracking-Punkt stabil in
der unteren linken Ecke bleiben muss, und stellen Sie sicher, dass die Laserlinie genau auf dem Refe-
renzpunkt liegt. Drücken Sie anschließend erneut die Eingabetaste (der Laser schaltet sich danach
aus)

• Stellen Sie sicher, dass der Punkt der Nachführung während der Bewegung fehlerfrei erkannt wird; so-
bald ein Fehler auftritt, muss der Kalibrierungsvorgang wiederholt werden
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• Nachführung „Top“ in der unteren linken Ecke des Sichtfelds (FOV)
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6.5 Dritter Lernpunkt

• Für den dritten Kalibrierungspunkt muss sich der erfasste Punkt in der unteren rechten Ecke des ROI
befinden

• Bewegen Sie den Sensor vorsichtig zum markierten Referenzpunkt, wobei sich der Tracking-Punkt
stabil in der unteren linken Ecke befinden muss, und stellen Sie sicher, dass die Laserlinie genau am
Referenzpunkt überlagert ist. Drücken Sie anschließend erneut die Eingabetaste (der Laser schaltet
sich danach aus).

• Stellen Sie sicher, dass der Punkt der Nachführung während der Bewegung fehlerfrei erkannt wird; so-
bald ein Fehler auftritt, muss der Kalibrierungsvorgang wiederholt werden
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• Nachführung „Top“ in der unteren linken Ecke des Sichtfelds
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6.6 Vierter Lehrpunkt

• Für den vierten Kalibrierungspunkt muss sich der TCP am Rand des markierten Referenzpunkts befin-
den
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6.7 Kalibrierung abgeschlossen
• Sobald alle gespeicherten Punkte bestätigt sind, beginnt die Berechnung der Kalibrierung und wird

als „zzcal“ gespeichert
• Um die Kalibrierung anzuwenden, geben Sie bitte „ltcal zzcal“ ein und drücken Sie die Eingabetaste
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• Um die Werte der Kalibrierung zu übernehmen, drücken Sie die Eingabetaste

Die Kalibrierung wurde erfolgreich durchgeführt.
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7 Seam-Nachführung testen
• Um die Nachführung nach der Kalibrierung zu testen, erstellen Sie ein einfaches Programm mit nur

zwei Punkten (p1; p2) und den folgenden Befehlen:
– LJT = uniVision-Auftragsnummer 11
– LWS = Start der Lasernachführung (Position 1)
– LWE = Ende der Lasernachführung (Position 2)
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8 Beispielprogramm – Kawasaki-
Bedienungsanleitung
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