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1 Einleitung

Der Inhalt dieses Dokuments soll als Hilfestellung bei der Kalibrierung des wenglor-Systems und eines
ABB-Roboters mit OmniCore-Steuereinheit dienen.

Das Dokument enthalt eine Schritt-fir-Schritt-Anleitung zur schnellen und einfachen Durchfiihrung der fir
die Kalibrierung erforderlichen Schritte.

Die Anleitung greift zudem auf Inhalte und Abbildungen aus dem ABB-Anwendungshandbuch ,Nachfih-
rung und Suchen mit optischen Sensoren® zurlck.

Dokument-ID: 3HAC095098-001 / Revision: E

AL IR
M

ROBOTICS

Application manual

Tracking and searching with optical
Sensors
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2 Kalibriergerate

MLZL141
MVCV001

ABB-Roboter
ABB OmniCore-Steuereinheit

Kalibrierplatten

Typ der Kalibrierplatte: ABBO
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3 Softwareanforderungen ABB

Verwenden Sie in RobotStudio die Option ,Modify Installation®, um ein Robotersystem zu konfigurieren.
Weitere Informationen finden Sie im Benutzerhandbuch zu RobotStudio.

RobotWare 7.21.0 oder héher, ArcWare fiir OmniCore 1.1.3 oder hdher und ArcSeamTracking fiir Omni-
Core 1.1.3 oder hoher sind erforderlich.

Lizenzanforderung: Arc Welding Premium +

¢ |nstallieren oder aktualisieren Sie die hinzugefligten Softwarepakete:
- RobotWare
— ArcWare fir OmniCore
— ArcSeamTracking fir OmniCore

[Uneaved Station] - RobetSiudis 8 swm

s o e
# B RB1300r_7_140 a
Do TR retuded software n Summary &
i ssinte e i D showcange
110 Epaem gt .
[ELE = ¥ Robots 1.210w42
20060217 [7] FiexPendantSofiwarelpdate 1.220+452
T
e P
[ amavn || Tpme |
L
4
| i Ol
7 — \
i
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f \

\
oo E) R fome GAE) v
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£ Vorbereitung des wenglor-Systems

4.1 Anschlusszubehor
e Der wenglor-Profilsensor und der wenglor-Machine Vision Controller missen an eine Stromquelle an-
geschlossen werden (siehe Hinweise in der Betriebsanleitung)

¢ Das Verbindungskabel des Profilsensors wird an einen der vier CAM-Ports auf der Vorderseite ange-
schlossen

¢ Ein zusatzliches LAN-Kabel wird an einen der Ethernet-Ports auf der Riickseite der wenglor Machine
Vision Controller-Steuereinheit und an den LAN-Anschluss der Robotersteuerung angeschlossen

e FUr den Anschluss an den Machine Vision Controller und einen Laptop kann der zweite Ethernet-Port
auf der Rickseite verwendet werden

Zusatzlicher Hinweis

Der wenglor Machine Vision Controller bendétigt ein eigenes Netzgerat und kann nicht tber die Roboter-
steuerung mit Strom versorgt werden.

4 — Vorbereitung des wenglor-Systems | —



4.2

Einrichtung von wenglor weHub

e Starten Sie den wenglor weHub auf dem Desktop

nglor
Hub

™

Q
Fav Device Status Al Lab Status Name
® Active ®  Not connected ABS TechCenter

140527

o Offnen Sie das Gerat, indem Sie auf das
°

Q

Fav Device Status Al Lab Status Name
® Active

@  Not connected ABB TechCenter

~ 140418
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o Andern Sie die IP-Adresse der wenglor Machine Vision Controller-Steuereinheit so, dass sie sich im
selben Netzwerk wie die Robotersteuerung befindet.

Type Article Number Serial Number

1P Address Actions
Sackine Vion MVCV001 10287 19216823 o] D
Controller
Fixed P
19216823
2552552550
0.000
entsprechende Symbol klicken.
a
Type Article Number Serial Number 1P Address Actions
Wolaie Vi MVCV001 10287 192168.23
Controller




» Offnen Sie ,Jobs“ und fligen Sie eine neue Verarbeitungsinstanz hinzu, indem Sie auf das ,+“Zeichen

klicken

- e @ Actie

Dashboard  Cameras  Interfaces | Jobe. | 4

o Na Processing Instances
available

A processing Instance by clicking on
the plus

e Wabhlen Sie den richtigen 2D-/3D-Profilsensor in der Geréateliste aus und klicken Sie auf ,ERSTEL-
LEN®.

Select Input Device

Type Article Number Serial Number IP Address MAC Address

2D-/3D-profile sensors MLZL141 1002 192.168.90.10 54:44:05:04:28:B8
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» Offnen Sie die Verarbeitungsinstanz und scrollen Sie nach unten zu ,Robot Server*.

we_processing_instance_1 @ Aclive Running {D O y‘ G
Current Job @2
A\ univision 3 is required for editing the job. uniVision 3 download: https //www.wenglor com/product/DNNF023
Visualization
@

C

Open Processing Instance

&)

e Aktivieren Sie den Robot Server und wéahlen Sie ABB als Roboterhersteller aus (fur ABB ist standard-
maBig der Roboterport 5020 voreingestellt).

Robot Server
o ®|1.
Settings

Robot Manufacturer ABB -

2

Robot Port 5020
Status

Robot Connection @® Connected

Processing Instance Connection @® Connected

Device Robot @® Connected

@ NoError

Error

Hinweise zum Status

Die Roboterverbindung ist hergestellt, wenn der Status ,Verbunden® anzeigt.

Wenn die Verbindung nicht hergestellt werden kann, tberprifen Sie bitte Folgendes:
¢ Stellen Sie sicher, dass der Computer und der Roboter mit demselben Netzwerk verbunden sind.
o Uberpriifen 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 ,,Gerat Robotik SchweiBnahtfihrung” gultig und aktiviert ist.
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4.3 Kalibrierungsauftrag parametrisieren

¢ Scrollen Sie nach oben und starten Sie die Parametrierung des uniVision-Auftrags, indem Sie auf ,Ge-
rat 6ffnen” klicken.

Dashbostd  Camerss nciaces. [Eitel = i %
1 L DO 70
A\ univision 3 is required for editing the job. univision 5 download: nttps:#www wenglor.com/product/DNNFOZE
Visualization
@

* Erstellen Sie den Kalibrierungsauftrag mithilfe von Vorlagen (flr Erstnutzer) und klicken Sie auf ,Wei-

ter*.
O Select Job = X
|° Templates (for first-time user) | 1. ®
O Empty Job (for specialists) @

() Open Current Job @
© Open Job @
————]
B Don't show this message again m

Hinweise zu den Vorlagen

Wird die Vorlage bei der Parametrierung des Jobs verwendet, werden der Tracking-Punkt und die Gultig-
keit in Device Robot automatisch verknUpft und an die Steuereinheit gesendet.
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¢ Verwenden Sie fir die Kalibrierung mit ABB die Vorlage: ,,Roboter kalibrieren (Kalibrierplatte)“ und kli-

cken Sie auf ,,OK".

b Examples

= X

Machine Vision Controller Profile v

TEMPLAT TEMPLATE

Calculate sectional area

Calibrate robot
(calibration plate)

TEMPLATE TEMPLATE

(e

Calibrate robot (edge) Find T joint

TEMPLATE TEMPLATE

Find butt joint Find dent

TEMPLATE TEMPLATE
I 1 I |

Calibrate robot (calibration plate)

With this template you can calibrate a 2D/3D Profile Sensor and a
robot with a calibration plate.

4+ 4

o] conee
L3

¢ Stellen Sie sicher, dass sich die Kalibrierplatte genau in der Mitte der x-Achse des Koordinatensys-

tems des Sensors befindet.

¢ Der Mittelpunkt der Liicke der Kalibrierplatte muss so nah wie méglich an x 0,0 liegen.

* Fidr den Kalibriervorgang werden bei jedem Scan 1x der Minus-X-Wert fir den linken Randpunkt und
1x der Plus-X-Wert fiir den rechten Randpunkt bendtigt.

'O univision3 [ Calibrate robot with calibration plate.3p |
File Settings View Help

PEHO - /A0 /-~ Wét

Job Tree 2 lwn
| v module Application
@ rrofite sensor

|l Module Profile Measure l

2:1 Module Numeric Comparison

5

o

{ } Module Logic
%, Device Robot Weld Seam Tracking

A\ Add Module

| Property Value |

| & mputpoinclo... Pointcloud | J) | SIS RN INIUNIN [ S SN IS SN S— R B L
o2 Coordinate Sy... Not Linked -] |
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» Offnen Sie die Dateieinstellungen

D uniVision3 { Calibrate robot with calibration plate.u3p |

File setings View Help
sae-svwer

Job Tree 8 X (o5
v Module Application |
ﬂ Profile Sensor |

[hﬁul Module Profile Measure |

2:1 Module Numeric Comparison

{ } Module Logic
. Device Robot Weld Seam Tracking
A add Module NEEEE NN ESEEE AN ENENE RN EEEE R I B R W NN BN RN NN NN SRR
Property Value

& nputpoiniclo... Pointcloud
&2 Coordinate Sy... Not Linked

oo
!
|

e Speichern Sie den Auftrag unter der Nummer 90

b uniVision3 [ Calibrate robot with edge.u3p ]

1_ Settings View Help

E~ Open... Cul+0
M Examples
E save Ctrl+S

2.[B save as... Curl+Shift+S,. |
#* Download Job for Simulation Mode 2
(® Close Job
O Exit crrl+Q

Die Vorlage ,Roboter kalibrieren (Kalibrierplatte)” ist ein vorkonfigurierter Auftrag zur Ermittlung der
Tracking-Punkte ,links” und ,rechts” wahrend des Kalibrierungsvorgangs. Speichern Sie keinen weiteren
Auftrag mit der Nummer 91.
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5 Einrichtung des wenglor-Sensors in RobotStudio

e Waéhlen Sie unter Simulation — Installation — Modify Installation — ArcWare Robot Functionality
— Options wenglor als Sensoranbieter.

» Nach den Anderungen ist ein Neustart der Robotersteuerung notwendig

Bao-c-Q- s [Unsaved Station] - RobatStudio o
EEE reme  Modesn o s ®
[ (3] =
6 =]
a1
[Comroter r
* Emmidl
£ IRB1300°_7_140
3 Home Optons configuration Siniiiry ®
o Eport | [ impor. || Add
g Evern Log. (] Show changes
10 Sten Software
B rar Optical 12304132
> ) Serssionat
] WekdGusde based SearTracking Scansonc 2
ArcSesmTracing for OmnCore 113
(21 Opteal sensor based SeamTracking &7 Binzel Abicor T
Mutipass functionsity Flldort
[ T — 5.%
3120-1 FlexPendant Limited App Package
lexPendant Essentiol App Pockage
31511 FlesPendant rogram Package
€0
2
£10crg/natype
®8 130067714
34161 arc Welding Staid
3416-2 A Welding Premam
e
a
W
o ackng
Optica snsor based SeamTracing
[~ Cancel

\
\
B @ z0om OO EDEAE) wotwe G pan

x

e Waéhlen Sie auf der Registerkarte Steuerung die Option Konfiguration - Kommunikation — Sensor
Device, um ein vorhandenes Sensor Device zu bearbeiten oder ein neues hinzuzufigen.

¢ Verwenden Sie flr wenglor das Protokoll LTAPPTCP mit der Remote-Portnummer 5020.

¢ Die Remote-Adresse ist die IP-Adresse des MVC und muss sich im selben Netzwerk wie die
Steuereinheit des Roboters befinden.

|8 ~.Q- 3 1. [Unsaved Station) - RobotStudio &

B rome Mosems  smumon o asoms

L & ©8MMH = 2 @ B & o © LI B [ 2] 2
5.
B o
o e i s conb
o ][ Ena |
CortelierSate] Outpet | SesrchAesub] x
oot
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e Wahlen Sie auf der Registerkarte Steuerung die Option Konfiguration — Prozess — Sensortyp und
fligen Sie einen neuen Sensortyp hinzu.

* Stellen Sie bitte im Instanz-Editor die folgenden Eigenschaften fir MLZL1x1 sicher.

Bao-c-Q- = 1. [Unsaved Station] - RobotStudia A seom
EH rome  Modeing  smution wo Adains & G sume trecorck (3)
i D (] o @ m -> g 2 toad Parameters ~ ‘g & Conveyor vaing
HEEEAoOBSOR & < [ Dioarmn | 52 Doneptren
aa equest + sunemcse Resan Baoup G fue  Flededint i nputy WO instatation Contiguraton sarery £
Controhers | Wres tecess W i Senilbing s Eagiag | e PN D mopertes v o n Aoloence s
Controner Toh ) Contiguistion
Controter = x|[Tew ] 812004 7140 stavom x
* Colane ol | [ Confguration - Process x| —a4-
Curent Sion Tive X OdgoZposson | 2pores up rwocamers  Xpoints npoth drecton | Rghthand Senscr bome  Dimensions  Aejelmess ¥ame. Laser)bot ] | Cose Fedof Viewy | For ekl of Viewy | Cloe Widthof Fied x only G-dm) _ For it
4 B3 mennee 7 10 Aoc Equpmant man Abave Freld of View wue e e 25 dmonsicaal 0 e s 0 0
[ Houe 0 e 2 S msnal 0 2 20 I 2
4 B Cortguraen s PR [ o Fiwld of View :.- F - 25 dmansional 165 = 2 : : 14.
B Commmien M Eadomar Con THRD a1 i Vow ot e e §sanarl 17755 W ® ‘ i
[ Cortroter
B vosptem ec Exuipment Digal Ovtous 8 starce Editor o x
3 Mar-Machrne Communcaion e Equpment Grasp Outpus
£ Mo [rpsaammaniny Name Vae ]
[ rcem] 2. soe e anir Yame ez
(1] Evert Log Asc Esvor Handler Propames Orgo Z poston Absove Feld of View
E1 10 Srdem o Emoetancier O Zponts up, into camera o
B ramo Soo Racovery Moo e
e e
hoc Sysam fose.
. e
soc Unis.
Calteason Flate rpe Uiihinuios 25 dimensions!
Opscal Sersor Angleimess. bame, Lase) [rot 1] 165
Opseal Sersor Properses Close Field of View y »
&ﬂ—l Far Field of View y & 5.
3. [Snsernme Cose 0
Far Wit of Feld x {only 6-6m) °
Cloze Stane0% 7
Deptn of Feld =
Frequency 2
Sensor frame algrenent [ressrsse
Sensor measures X e
fize
o
Semsor teand Wengor
[ o |[ ana
B
ot Sata] Owipwt | Sevicnmessts | Tx
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e Wahlen Sie auf der Registerkarte Steuerung die Option Konfiguration — Prozess — Physical Sen-
sor und fligen Sie einen neuen physikalischen Sensor hinzu.

@ao-c-Q- s 4 [Unsaved Station] - RobotStudia o
I reme  Mosema  simuaton RaD A & Bfsu @
Asd
| Controtier |
+ Gl a4
Cusert Saten Name  SenscrTyps RAPD Task  DevceMame  Leftlapomt Rightlapjont Calbraton Pisteype | Number of Measaowerts
+ B 10740 Soc Ecuioment
Cwome ivc Ecuipment Ansioue Fouts
4 1 Coriguaten Arc Equpment Ansiogue Outputs
B Commancamon oc Ecuipment Class
D Cortter Auc Edpment Dt bgo 0 e e
B vo symem A Equipmant DGl Ovpss oo
[} Man Machire Conmunicaten Arc Equpment Group Ovious
LT Arc Eauipment Propertes ened
[ 1 Frocens ] 2, e Eer Hancler e
Evert Log Arc Ermor Handler Propotes Chinged
£ 1 Systom e Emeeiarter 0 Cranged
B rao A Recovey Ve Cramgea
e Sercr Eqapment Cass Cranged
I
e Syetem Proverien 4.
e Unes
Caiteascn Pata e
Opsial Sensor
Opsical Sensor Propacies 3,
e
Senser type
Voboe (sring)
oK Carcel
Cortolie: Stats] Output | Seavch Resuns s x

¢ Name des Sensors, z. B.: MLZL121

e Sensortyp: MLZL1x1

* RAPID Task: T_ROB1 (Standard)

e Geratename: laser1:

e |eftLap joint: 90 (definiert von wenglor)

¢ RightLap joint: 91 (definiert von wenglor)

e Kalibrierplatten-Typ: ABBO oder Scansonic1

¢ Anzahl der Messungen: 5 (zur Gewahrleistung der Genauigkeit wahrend der Kalibrierung)
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6 Kalibrierplatten

6.1 Konfiguration der Kalibrierplatte

-

/

Die Konfigurationsdaten fir den Typ ,Kalibrierplatte” beschreiben die Geometrie einer Kalibrierplatte.

Das auf optischen Sensoren basierende SeamTracking installiert zwei Instanzen des Kalibrierplatten-Ty-
pes:

¢ ABBO: Dieser Plattentyp kann bei ABB bestellt werden (Artikelnummer: 3HAC032252-001)

e scansonict

6 — Kalibrierplatten | — 16



6.2 Definition eines Werkobjekts flir die Kalibrierplatte

e Fur die verwendete Kalibrierplatte muss ein Werkobjekt definiert werden.

¢ Verwenden Sie die 3-Punkt-Methode, um den Ursprung des Werkobjekts zu definieren und damit die
Ebene festzulegen.

¢ Das Werkobjekt wird dann wie in der ABB-Kalibrieranleitung beschrieben verwendet; siehe die RAPID-
Anleitung auf Seite 36.

¢ Anordnung der 3 Punkte flr den Typ der Kalibrierplatten: ABBO

* Anordnung der 3 Punkte fur den Typ der Kalibrierplatten: Scansonic

6 — Kalibrierplatten | — 17



7 Konfiguration der Nahtfihrung mittels optischer
Sensoren

Bei der auf optischen Sensoren basierenden Nahtflihrung werden die Sensoren statisch Uber die System-
parametertypen ,,Optical Sensor® und ,,Optical Sensor Properties“ konfiguriert.

Das bedeutet, dass die Steuereinheit neu gestartet werden muss, um Anderungen zu aktivieren.

Die Daten des ,Optischen Sensors” stellen die Verbindung zwischen den ,Eigenschaften des Optischen

Sensors®, der ,Arc Sensor Equipment Class“ und der ,RAPID Task" des Roboters her, mit dem der Sen-
sor verwendet werden soll.

Im folgenden Beispiel legt ,Optischer Sensor” fest, welche , Eigenschaften des optischen Sensors” in der
Steuereinheit mit Roboter 1 verknUpft sind.

Controller ‘ ~ X|| OT_ManualOmniCore (Local) x|
2 Collapse all J Configuration - Communication | Configuration - Process X |
Virtual Cortrollers Type Name IUse Optical Sensor Class ~ Use Optical Sensor Properties  Connected to Robot
4 [ oT_ManualOmniCore Arc Equipment ARC1_SENS_T_ROB1 ARC1_SENSINT_T_ROB1 ARC1_SENSPROP_T_ROB1 T_ROB1
[0 HOME Arc Equipment Analogue Inputs ARC2_SENS_T_ROB1 ARC1_SENSINT_T_ROB1 ARC2_SENSPROP_T_ROB1 T_ROB1
4 @ Corfiguration Arc Equipment Analogue Outputs ARC3_SENS_T_ROB1 ARC1_SENSINT_T_ROB1 ARC3_SENSPROP_T_ROB1 T_ROB1
Communication Arc Equipment Class
Cortroller Arc Equipment Digital Inputs {9) Instance Editor
1/0 System Arc Equipment Digital Outputs
Man-Machine Communication Arc Equipment Group Outouls MName Value Information
Motion Arc Equipment Properties Name ARC1_SENS_T_ROB1
Process Arc Error Handler Use Optical Sensor Class ARC1_SENSINT_T_ROB1
(1] Evert Log Arc Error Handler Properties Use Optical Sensor Properties ARC1_SENSPROP_T_ROB1
1O System Arc EmorHandler 10 Connected to Robot T_ROB1
@ RAPID Arc Recovery Menu
Arc Sensor Equipment Class
Arc System
Arc System Properties
e Ui
Calibration Plate type
Optical Sensor
Optical Sensor Properties
Physical sensor
Sensor type
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8 Eigenschaften des optischen Sensors

Die Eigenschaften des optischen Sensors geben an, um welches Sensorgerét es sich handelt, wo der
Sensor angeschlossen ist, und definieren das Verhalten sowie die Grenzwerte des Sensors.

WEE vere ot Soasan | Corioin | w0 s

Q l:r‘ Ea D @ @ ?f:"‘;m" ;TNMMM

e aunamiate | ke adup
s B Fiexbendant

2600-200051 (10.49.190,102) - Robutstudio

3 22 inputsoutputs m} {é} [ Load Parameters ~ @ A conweyor Tracing
[E voenaneening A save Paramerers | AT (34 oy
inst Satety

ation Configuration

contters W v v @eoperties v e 2
artess Controlles Taoks o Contigueation irtusl Controller
[rmre = x| [ aoon zows1 s amrons x|
| [Connguration -Pracess 3| T_ROR Cambam_asal | -4
e rare Physical Sensor | Pam Sync Theeshoid Mexanna Max Incremental Conacticn  LogFike Logfle Size | Corection Fiter EmoRamp Out - Calb Yariatle
2 Are Equpment ARC1_SENSPROP_T_ROB1 wenglor laser]_ARC1 cv 1000 1 1
are Equipment Clnss ARC2 SENSPROP_T ACE1 ¢ ) E] laseri ARC2cev 1000 1 laser]_cal_pos
Arc Euipment Sizederd K0 ARC3_SENSPROF_T_A0ET 0 £ 3 aset _ARC3 cou 1000 1 Taser?_eal_pos
A7 Ermor Hardler
Jire v Haraller Frcpartes I e o —
g ool () Hame alue Information
it Riscovery Meru .
name
Arc Sensor Equipment Class —
e System P
Arc Systom Proporiiea Bt Syne Theeshald 0
e Ui Hlax Bl 0
Cafbration Plate type Ma Incremental Camection. 3
@ || Kemppi 2ot Equipment 10 LagFile. faser1 1
Kemppi AX Equipment Froparia Logfie Sine 1000
| Cpficd St Comecion Fitzr i i
Optica! Sensor Properies = = = =
> B miengior pep— Error Ramp In i
S Motien = T Error Ramp Out 1
roduction Menfor 6 itesface e
3 BASE (&] B b Bclings Calib Variable Name (pose] ias=r]_cal pose
> [ BE User P— Calib Variable Name (pos]  laser]_cal pos
> [ Calbibata_lseert A Max Correction Werning
 pm_orc 3
SmarTos Sexings = e
SrarTac Speeds ey =
‘SmarTac Standard Signala Rightsync I &

Torch services mech dean properties
“Torch servioss spray propertios
Torch services waeel propertics.

Show messages fom

41, 2600200051 (10.49.180 102} 11155
Q) 2600-200051(10.49.130.102). 10123

L |-
[Cormtesiata] ousu swﬁ |

@ 2500-200051 (10.49.130. 102 10012 -
0 2600200051 (10.49.130.102). 10205 -

Value (string) b

ing!
0 2600200051 10.49.190.1025 |0‘5& The changes vl not take effsct unkil the controller i restaried. 18112025 164300

18.11 2025 164300
oK Cancel _

18.11.2025 184308
Safety guard stop stte 19112025 16:43.07
Configurstion sarameter charged 18112025 17.04.36

Categary

Evert Log
Evert Log
Everd Log
EvertLog
Evert Log
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9 Kalibrierungsbeispiel

e FUr optimale Ergebnisse sollten die Y- und Z-Achse des Sensor-Messkoordinatensystems in der Aus-

gangsposition mit den entsprechenden Achsen der Kalibrierplatte ausgerichtet sein.

wuLE calib

TASK PERS tooldats tWelderys|TRUE,[[9,8.0].[0,9,0,8]].[1.[1.0,8].[1.9.8.0].0.0,0]]:

T Result of the sensor callbeatlon Is necessary for tracking with ArcWare

! - the names have to match the configured nases in the Optical Sensor Properties
TASK PERS pose laserl_cal pese := [[8,8,8],[1,8,8,8]]:
TaSK PERS pos laserl cal pos := [8,0,8];

| Werk object for the calibration plate M— Work object frame

I - Meeds to be calibrated before sensor calibration —
TASK PERS wobjdats CalibPlate_lasert®a[FALSE, TRUE, ™, [[9,8,0],[1,0,0,8)],[[9,0,8],[1,0,9,8)]];
——- Pose to approach start pose

| robtargets need to be updated before sensac eedtbFuEion
COMST robtarget p_calibApproach™T= [[8,8,8],[1,8,8,8],[9,8,8,8], [9E«03, DEelD, DEvEd, DEvED, DE+ES, DE+ES]];
CONST robtarget p_:lllbsnr; = [[o0,0].[1,0,0,0],[0,0,8,0],[9E+09, 96409, 9E+09, FE4R9, FE4ET, FE4E9 ] ]

| Mame of the physical senser defined in the precelsTesfiguration
I - Needs to be 4ot to the sctusl nese before dender calibration T ——

CONST string physSensor :w _ —

nm” e
Fove] p_callbhpproach, viod, 154, mel.d:r\.lmi;-':aﬂﬁﬂml_l_serlj

MoveOptCalibL physsensor, p_calibstart, viee, fine, twelder\wobjreceliblate_laserl\CreateLogFile;
Movel p_calibapprosch, vieed, fime, tielder'wobjr=CalibPlave laserl; [SesSi==—_"_" R =]
ENDPROC e -

ENDMODULE -y

= Run sensorCalib{) to callbrate sensor with robot

Die Kalibrierbewegung kann Uber den Parameter der Funktion eingestellt werden.

1 MoveOptCalibl SensorMame ToPoint Speed Zone RobotTool

2

[\Wobj] [\TLoad] [“AlignY] [MaxMoveDistX] [‘\MaxMoveDistZ]

[\CreatelogFile]

9 — Kalibrierungsbeispiel | —
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10 Beispiel fur die Nachfuhrung

* Verwenden Sie den von ABB bereitgestellten RAPID-Code fir die Nachfiihrung der Verbindung.

* Die definierten ,trackdata“ verwalten die Auftragsnummer; diese kénnen auch Uber FlexPendant gean-
dert werden, indem man zum entsprechenden Parameter navigiert. Dies kénnte flr den Benutzer ein-

facher sein.

ArclStart

ArcLEnd

]
seam
p2 (zone)

ps
(fine) | ook-ahead

,,,,,,,,,,,,,,,,,, Programmed path
Actual path

xx1700000362

To activate Pre process tracking you have to specify the optional argument
\ PreProcessTracking for the RAPID instruction Arcxstart. Below is a RAPID

code example for optical seam tracking with Pre process tracking.
PROC LA Arc()
Moved pl, w1000, z50, tFroniusMTB400i WR;

ArcLStart pS, v1000, mySeam, weldlo, fine,
tFroniusMTB400i WR\Track:=track4‘\PreProcessTracking;

ArcL p2, v1000, mySeam, weldl0, z50,
tFroniusMTB4001 WR\Track:=track4;

ArcLEnd p3, v1000, mySeam, myWeld, fine,
tFroniusMTB400i WR\Track:=track4;

MoveL p4, v1000, 250, tFroniusMTB400i WR;

ENDPROC
1 MODULE track
2
3 TASK PERS seamdsts seli=[d,0,0,9,[,0,0,9,9,0,0,0,0,0],0,0,9,0,0,(0,0,0,0,0,0,0,0,9,08),0,0,0,0,(0,0,0,9,0,0,0,0,0,9],0,0,(9,0,0,0,0,0,0,0,0,0],0];
4 TASK PERS welddata wdl:«[18,8,[8,0,0,08,0,0,0,9,0,08],(0,0,0,0,0,0,08,0,0,8]];
5 TaSK PERS trackdsts tri:=[1,FaLSE,20,[e,0,9,0,0,0,0,0,0),[2,0,9,0,0,0,0]];
s (3 PR30, 10,8,0,0,8,9,0,0,00, [ *ELL—J—'—'_l]_*joint_nu—)unl\ﬂsion project
7 TASK PERS robtarget plis[[@,@,0],[1,8,0,0],[0,0,0,0], (929,969,969, 989 969, 969]];
8 TASK PERS robtarget p3:=[[0,0,9],[1,9,0,9],[0,,0,0),[969,9E9,9€9,9E9,9€9,969]];
] TASK PERS robterget pli=[[9,9,9],(1,9,9,0],[0,0,0,0],[9E9, 9E9, 9609, 9E9, 9E9,9E0] ];
1@ TASK PERS robtarget p3im[[0,8,0].[1,8,0,0],[0,0,08,0],[9E9,9E9,9E9,9E9 ,0E9 ,9E9] ];
1 TASK PERS robtarget pd:=[[@,9,8],[1,0,0,0],[0,0,8,0], 989,059,960, 5E9 OES,0E0]];
12
13 = PROC tracking()
14 Moved pl, vieda, =58, tWelder)
15 ArclStart pS, vieed, sml, wdl, fine,tWwelder\Track:strl;
15 Arel pl, viedd, sel, wdl, z50,tWelder\Track:=trl;
17 ArcLEnd p3, v100d, sml, wdl, fine,tWwslder\Track:wtrl;
18 Movel pd, vied, z5a, thelder)
19 ENDPROC
FL]
21 EMDMODULE

= Teach points and run tracking(}
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11 Konfiguration mit Flexpendant

¢ Wenn Sie das FlexPendant benutzen, kdnnen Sie die Sensorparameter unter Sensoreinrichtung ein-
stellen

» Da jedoch bereits eine Standardkonfiguration vorliegt, miissen Sie hier keine Anderungen vornehmen.
¢ Wabhlen Sie ,Sensoreinrichtung” -> ,Neuen Sensortyp einrichten®.

= g lecen, &

ABB Robotics

L1 | E © o e

Code Program Data Jog Settings /O
E {:} DQ Iz  §
Operate Calibrate File Explorer Controller Software ArcWare

&5 | st

Sensor Sensor Setup

VIRTUAL_CONTROLLER/ArcOpticalTrackingMM

A Home

B ® Pl TITITH

100% ROSB_1

= Eventlog

ABB Sensor Setup Sensor type (1) Sensor type (2) Sensor type (3) Setup Sensor (4)

Setup an existing ABB supported sensor  sun

Setup a new sensor type  sun
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Dl &
100¢ ROB 1 Axis1-3

Q m essages Event log

Sensor type (1)

Where is the rigin, ie (x y, 2)=(0, 0, 0), What is the Z-direction? Is the sensor 2.5 dimensional o 6-dimensicnal?

of the sansor cootdinata systam?
° 2.5-dimensional

ABB Sensor Setup Sensor type (2) Sensor type (3) Setup Sensor (4)

P
() 6-dimensional
Sensor

(frgnt) ’ l Sensor measures the x-value?
o ') & B
I o up + () Down ° Yes
‘(_4_'1 No

i
I

@ e Whatis the x-direction?
I
I

Sampling frequency (5-20 bz)
o M.

2 M 5

0) ¢ =
> O Forva () Backwards

Is the sensor coordinate system right- or keft- handed?

t ®
J )
L L
o Raght-handed Left-handed
Continue setup on next tab... >
A Home " Setup 15:04
= S
(L) Messages vent Ic A “es
B Message Eventlog un @ ROB.1 Axis1-3
ABE Sensor Setup Sensor type (1) i Sensor type (3) Setup Sensor (4)
Senor Sensor
(hronti o) {side)
1 I
"o i -
3
i 7
2 fmml 2
CloseFoV - Angle Camerata 5
8 - . \ Laser irot ) %
fmm) N ¢ 3
om + =
] 165 E
. 3 r1 7 imm
Fald o View (Fo¥] G| —
' & Imm]
H y
- -
Far FoV
62
[mm]
Continue setup on next tab... >
A Home HH sensor Satup 15:06
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e Wabhlen Sie als Sensormarke ,wenglor aus und erstellen Sie eine neue Konfiguration

— — o | &
(O Messages ™= Evm § | X &
(Q Messages = Eventlog ‘ n @ P ok | et neta
ABB Sensor Setup Sensor type (1) Sensor type (2) Sensor type (3) Setup Sensor (4)
Successfully created a cfg instance of type: SENSOR_TYPE with name:
Sensor type
Sensor Brand
Wenglor ~
Name of cfg instance [Sensor type]
MLZL1x1 Create cfg
A Home 4 sensor setup 15:09

Fiigen Sie den physischen Sensor mit der wenglor-Konfiguration hinzu

¢ Da der Sensortyp verfligbar ist, kbnnen wir ihn und die anderen Parameter einstellen, um den Sensor
hinzuzufigen.

¢ Beide Optionen flihren zum gleichen Ergebnis.

* Name des Sensors, z. B.: MLZL121

e Sensor Type: MLZL1x1

e RAPID Task: T_ROB1 (Standard)Geratename: laser1
o LeftLap joint: 90 (von wenglor definiert)

¢ RightLap joint: 91 (von wenglor definiert)

o Kalibrierplatten-Typ: ABBO oder Scansonic1 Anzahl der Messungen: 5 (fir Genauigkeit wahrend der
Kalibrierung)

e = op o= &
(Q Messages = Eventlog ] @ §) m;'\ Rl;“ Axh‘ :
% 1

ABB Sensor Setup Sensor type (1) Sensor type (2) Sensor type (3)

Successfully created a cfg instance of type: SENSOR_PHYSICAL with name:

Sensor physical (existing instances)

Refresh
T_ROB1 v 0
sensor physical (create new)
Sensor type Number of meas. Task

MIZL1x1 v 5 ~ TROBL v ‘

Device name Lefap joint RightLap joint
laserl: v 90 - 9

Name of cfg instance [Sensor Physical] Plate Geometry
MLZL121 Create cfg 4280 v
A Home #1 Sensor Setup 15:14
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