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BIN PICKING - Neu gedacht

Kompromisslos entwickelt fir 3D Robot Vision

Das revolutionédre Design vereint einen Projektor mit vier Kameras fir maximale Stabilitat.

4 Kameras

3D Erkennung in einer neuen Dimension

Der optimale Greifpunkt wird aus 136 Einzelbildern in 0,5 Sekunden errechnet.




BIN PICKING - zu Ende gedacht

Automatische Berechnung der Roboterbahn mittels
Bahnplanungsalgorithmus

Berticksichtigung der Umgebung und der Roboterkinematik

Berechnet Bahnen unter
Berlcksichtigung von
Hindernissen

Berechnet automatisch Bahnen,
bei denen der Roboterarm nicht
mit dem Behalter kollidiert

Vollstandige Simulation am Computer

Ablauf-Optimierung am PC




Mechanisch

Géangige Schwierigkeiten
bei der Teilezufihrung

Durch niedrigere Taktzeiten treten
unterschiedliche Schwierigkeiten auf.

I Um unterschiedliche Produkte handhaben
zu kénnen, sind verschiedene
Vereinzelungssysteme erforderlich. Das ist
mit hohen Kosten und hohem Platzbedarf
verbunden.

I GroBe oder empfindliche Objekte sind
schwierig zu handhaben.




Von Hand
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Konventionelle
3D Robot Vision

I Eingeschréankte Arbeitsgeschwindigkeit

I Hohe Kosten durch menschliche Fehler

I Hohe Personalkosten

I Gesundheitlich belastende oder
gefahrliche Arbeit

I Instabile Zielerkennung

I Leistungsstarker Computer erforderlich

I Lange Rustzeiten

1 Kollisionen zwischen Roboterarm
und Umgebung nicht vermeidbar



Die LOosung:
KEYENCE
3D ROBOT VISION

BIN PICKING im
Kontext Industrie 4.0

Wo Taktzeiten im Millisekundenbereich optimiert )
. V.

werden und Nullfehlertoleranz gefordert ist, » =

sorgen immer kleiner werdende LosgréBen fur

sehr groBe Herausforderungen im Bereich der I

Zuftihrtechnik. /

In diesem Spannungsfeld setzen wir mit unserer ——
3D ROBOT VISION Lésung an.

Maximal Effizient

Mehrere Produkte werden von einem einzelnen System
gehandhabt, welches Abschattungseffekte automatisch
eliminiert und verschiedene Produktfarben, Materialien und
Formen erkennt.

Maximal Zuverlassig

Das fiir den kontinuierlichen Betrieb ausgelegte System kann
dank zuverlassiger Erkennung rund um die Uhr betrieben
werden.




Bahnplanungsalgorithmus

Vermeidet die Kollision des
Roboterarms mit anderen Objekten
im Arbeitsbereich

Stellt sicher, dass der Roboter nicht
mit dem Behalter kollidiert

Beschleunigung der
Roboterprogrammierung

Die komplexe Roboterprogrammierung entféllt, da die
Bahnplanung die erforderlichen Bewegungen vorausberechnet
und Kollisionen sowie Singularitaten vermeidet.

Von KEYENCE bereitgestellte Roboterprogramme rufen die
Bahnen direkt vom System ab.

Verbesserte Zykluszeit

Unterbrechungen aufgrund von Kollisionen oder Singularitaten
werden vermieden. AuBerdem kann der Roboter schwer
erreichbare Objekte greifen.

Picking-Simulator

Mia > w|

_.r'l Figking Gimulation wurde atgeschicesen.
/e

Weikiticke beim Slasl 30
Eroigreich Aufgehobens (Crfaigerate} @1 (70%}

Einige Werksldcke konnlen nichl aufgehoben werden,
Uberprifen Sie die NG- Urache und passen Sie dis Cinstelungen ces Pick Werkzeugs an.

Ausbringungsrate durch
Greiferdesign erhdhen

Der Picking-Simulator kann vor der tatsachlichen
Einrichtung Probleme mit dem Greiferdesign oder der
Anordnung der Arbeitszelle erkennen.

Steigerung der Produktivitat

Alle Einstellungen kénnen vor dem Einsatz in der
Produktion in der Simulatorsoftware programmiert und
unmittelbar getestet werden.



Herausragende Leistungsdaten

Hochintegriertes Hardware- und Softwaredesign
fur den sicheren Griff in die Kiste

Vier Kameras erfassen das Streifenmuster des Hochleistungsprojektors




Anwendungsspezifische Kameramodule

Vier Kameras erfassen das Bildfeld aus verschiedenen
Richtungen fiir maximal stabile Punktewolken ohne
Abschattungseffekte.

High End CMOS-Sensor

Hochprazise Bildsensoren, mit hoher Pixeldichte und geringem
Rauschen, erméglichen uniibertroffen stabile 3D Aufnahmen.

High Speed Prozessor

Eine neu entwickelte Prozessorarchitektur ist die Grundlage
fur die Verarbeitung von gewaltigen Bilddatenmengen.

Aus 136 Einzelbildern wird in rekordverdéchtiger Zeit ein
dreidimensionales Ergebnisbild errechnet und verarbeitet.

Anwendungsspezifischer
Hochleistungsprojektor

Grine und blaue Hochleistungs-LEDs in Verbindung mit einer
speziell entwickelten Projektionsoptik als Schliissel zu stabiler
Erkennungsleistung.

Funktionsprinzip

STREIFENPROJEKTIONSVERFAHREN

Mehrere Streifenmuster werden in kurzer Abfolge auf das
Zielobjekt projiziert. Das von der Oberflache reflektierte Licht
wird von Hochgeschwindigkeits-CMOS-Sensoren erfasst,
um im Anschluss eine 3D Punktewolke zu erzeugen.

XY-Projektionsalgorithmus

Das System projiziert ein Muster in 90-Grad-Winkeln und
analysiert es. Hierdurch wird der Einfluss von Reflexionen auf
glanzenden Oberflachen reduziert.

Storreflektionen und Blendeffekte werden eliminiert.
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Herausragende Leistungsdaten

3D-Lageerkennung auf hdchstem Niveau durch die Verbindung von
oberflachenbasiertem und konturbasiertem Matching-Algorithmus

Richtungsunabhangige Suche, ohne Totzonen

163. 830mm

81.910

0. 000

-81. 910

-1634830

Die neu entwickelte 3D-Suche verwendet vier separate Kameras zum Erstellen eines
3D-Bildes, um optimale Erfassungsergebnisse ohne Totzonen zu erzielen. Dadurch
werden Werkstlicke, unabh&ngig von Position oder Ausrichtung, stabil erkannt.



Unterdriickung stérender Reflexionen

Mithilfe eines speziellen
Projektionsmusters kénnen
Reflexionen hochglanzender
Objekte und der Behalterinnenseite
unterdriickt werden.

* Héhendaten lassen sich in dunklen
Bereichen nicht korrekt ermitteln.

HDR-Bildfunktion

Bei der Aufnahme kann die interne
Belichtungszeit geadndert werden,

um helle und dunkle Bereiche
gleichzeitig zu erkennen.

* Helle Bereiche werden bei langeren
Belichtungszeiten Uberbelichtet.

* Wenn durch eine kurze Belichtungszeit eine

Uberbelichtung verhindert wird, lassen sich in
dunklen Bereichen keine Héhendaten ermitteln.

Positionserkennung des Behélters zur Vermeidung von Kollisionen

v

Sichere Erkennung von Position und 3

Behéltertiefe. E :@

Der Suchbereich fir Werkstiicke

wird abhéngig von der
Behalterposition nachgefiihrt, um
Bauteile auch in Randbereichen
sicher zu greifen.

Suchmodelle als CAD-Modell oder

Hohe Geschwindigkeit per 3D-Scan registrieren

Deutlich kiirzere Taktzeiten im Vergleich zu Selbst wenn keine CAD-Daten zur Verflgung stehen,
herkémmlichen Verfahren durch KEYENCE kénnen Referenzsuchmodelle dank der
3D-Matching-Algorithmen. ausgezeichneten Kameraspezifikationen per Scan

erstellt werden.

Ca.1-2
Sekunden

1 2 mp
05 Sek CAD E@ a
KEYENCE 3D-Suche B nn

1"
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Automatische Bahnplanung

Automatische Berechnung der optimalen Bahn unter

Berucksichtigung des Arbeitsbereiches und der Roboterstellung

Bahnplanungsalgorithmus

Startposition

~ Annaherungsposition
7 .
—_— ) {@
= Greifposition ..
B
[e— !u\r.
e ——




Roboterzelle konfigurieren

Roboter, Behalter und Zellenumgebung
virtuell positionieren. Spielend leicht
und reduziert auf das Wesentliche.

Greifposition speichern

Die Greifposition fiir das Objekt kann
einfach mit der Maus einprogrammiert
werden. Es ist nicht notwendig, den
Roboter betriebsfahig zu haben.
Dadurch wird die benétigte Zeit fir die
Einrichtung im Vergleich zum ublichen
Einlernbetrieb drastisch gesenkt.

Wegpunkte zur Zielposition festlegen

Die komplette Greifstrategie entsteht
Schritt flir Schritt und assistentengesttzt
im Simulationsprogramm.

Peanion usd Oramansng

"

z

95,000 e
288,008 e Ay

5,600 me Rx
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Automatische Bahnplanung

Picking Simulator - von der Bilderzeugung bis hin zu
den Roboterbewegungen

Picking-Simulator

Jedes Mal, wenn ein Objekt

Werkstiicke beim Start aufgenommen wird, wird ein neues Bild
Erolgreich Aufgehobene (Erfolgsrate) erstellt. Alle Bilder, die wahrend der
Simulation erzeugt wurden, bleiben in
der Historie erhalten.

Wenn ein Objekt aufgenommen wird, Die Bewegungsbahn des Roboters kann fir die
wird auch die Verschiebung anderer einzelnen Aufnahmen Uberpruft werden. Ist die
Werkstiicke im Stapel simuliert. Aufnahme an keiner Stelle méglich, kénnen die

Einstellungen angepasst und schnell Uberpruft
werden, ob die Ausbringquote durch die Anderungen
verbessert wurde.



Mittels physischer Simulation lassen sich Objekte in groBem Umfang
simulieren

Erstellt eine realistische Simulation
der befullten Kiste mit einer speziellen
Physik-Engine. Keine Vorbereitung
von echten Werkstticken oder
Behaltern erforderlich.

Harwery gy
Dugwarghat de Fwkatishs O3 Gurneeande Bapringant e mesatiins O Do andns
frp— [op—
O dn Katsawand [ TT—
P — PRT—
Mosh otes gesstiste Fibihe teitieges ECT OOES GETCTMES FUKNE TEIMen
(oomwe ] (]
R ———
N Manng  fssssi aw copms  [23) kg SO
VAL Asaes g Coine
R — =
Stapelbare Objekte Objekte nur entlang der Kistenrander

platzierbar

Testen Sie den Pick-Vorgang virtuell. Dies geht erheblich schneller als in der
realen Umgebung.

Die Picking-Simulation wird

automatisch fiir alle Simulationsbilder
durchgefuhrt. Jedes Ergebnis wird
gespeichert und kann Uberprdift
werden, um sicherzustellen, dass der
gesamte Behalter wie programmiert
entleert werden kann, bevor er vor
Ort aufgebaut wird.

Hinweis
;lj Picking Simulation wurde abgeschicsen.
-

Wetkalicke beim Slarl 30
Emoigreich Aulgshabans (Cefoigsrate} 21 (70%}

[Einige Werkslacke konnlen nichl aufgehoben weeden,
Wibeeprifan Sie dis NG- Ursache Und passen Sis die Cinsisliungen des Pick- Werkzeugs an.

(=N
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Leistung trifft Einfachheit:
Bin Picking spielend einfach in Betrieb nehmen

1 Bild erfassen 2 | Kalibrieren

Bln PICKIng Miihsames Ausprobieren von Manuelle, zeitaufwéndige Kalibrierung.

FRU H ER verschiedenen Kameraeinstellungen.  Anféllig fiir menschliche Fehler.
. . . . Automatische

Bin Picking

HEUTE P Knopfdruck

Einrichtung starten

KD Bild erfassen

Automatische Optimierung der Belichtungszeit

Kameraparameter wie die Belichtungsdauer, werden abhangig von
den tatsachlichen Reflexionseigenschaften der Zielobjekte

automatisch festgelegt.

Kalibrieren

Automatische 3D-Kalibrierung auf Knopfdruck

Einfache Verbindung durch Verkniipfung
mit dem Roboter

Kann mit Standard-Controllern von allen wichtigen
Herstellern verbunden werden. Wahlen Sie einfach den
Anbieter aus der Liste aus.

Bin Picking FRUHER

1 Manuelle, zeitraubende Kalibrierung.
1 Genauigkeit variiert je nach Bediener
1 Nacheinstellungen sind schwierig.

Roboterverbindung: Einstellungen

A 4
KEYENCE Bin Picking HEUTE

1 Betrieb mit einem einzigen Mausklick.
1 Konsistent hohe Prazision, unabhéangig

vom Bediener.

Hersteller

Ohne

Befehlsmodus

Roboterkol

CV- X- Kemmunikationsg

Roboterbetriebseinstellu

Ohne

ABB

DAIHEN

DENSO

FANUC

KAWASAK|

KUKA

MITSUBISHI

NACHI

STAUBLI

UNIVERSAL ROBOTS
YASKAWA MOTOMAN
Benutzerdef,

1 Erméglicht sowohl die schnelle
Ausfihrung als auch die zlgige
Wiederherstellung.

Andere, hier nicht aufgefiihrte Hersteller, sind méglicherweise in
der Lage, kompatible benutzerdefinierte Produkte anzubieten.
Fir weitere Informationen wenden Sie sich bitte an einen
Vertriebsmitarbeiter.




Erforderte eine
komplexe Konfiguration.

3 | Bauteile lokalisieren

werden.

4 Greifer konfigurieren
Bahneinstellungen

Bei jedem Roboter musste vor Ort

Bewegung fiir Bewegung gespeichert

5 Verifizieren
Picking-Simulator

Die Uberpriifung von Einstellungen konnte
nur durch reale Tests erreicht werden.

Einfach CAD-Daten laden

.............................................................................................................

Bauteile lokalisieren

Referenzmodell registrieren

Importieren Sie die verschiedenen Ansichten von Bauteilen als
CAD-Daten.

Greifer- und Bahneinstellungen
Greifpositionen virtuell definieren,
ohne den Roboter zu bewegen

Die Greifposition fir das Zielobjekt wird per Mausklick
eingelernt, was die Programmerstellung beschleunigt
und deutlich vereinfacht.

B Verifizieren

Simulation der Greifposen

Probleme wie Bauteil-, oder Behalterkollisionen kénnen
virtuell Gberpruft und sukzessive geldst werden.

Greifpositionen virtuell per
Mausklick definieren

CAD-Modell des
Greifers importieren. simulieren.

Das System kalkuliert Kollisionen
und Konflikte automatisch und
weist Sie darauf hin

> Stark verkirzte

Ristzeit

[ —— [ i
-E : J L i

[ yop— [ = [ e

T

" p——

Greifposition anklicken.  Greifbewegung
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Funktionen fur einfache Einrichtung und Bedienung

3D Robot Vision von KEYENCE tragt zur Vermeidung von Produktionsproblemen bei.

I Schnelle und genaue Kalibrierung

Die Bewegungsbahn wird wahrend der Kalibrierung entsprechend dem Robotermodell optimiert.

RATDTTETITIy 7] Prufen Sie die kalibrierte

Bewegungsbahn beim
Bewegungsintervall (mm) X ¥ Z § X
Konfigurieren der
150.0 150. 0 150.0

[ Einstellungen |—

v
[ Bewegungssimulation I

Einstellungen visuell.

Ausfiihren Priifen ‘ Riicks. ’
Wenn entlang der kalibrierten
Bewegungsbahn eine
Schwierigkeit auftritt, kdnnen Sie
[Wichtige Prifpunkte] méglicherweise problematische
1 Achsgrenzwerte Wegpunkte prafen.
-

1 Bewegungsbereich des Roboters
1 Objekt auBerhalb des Sichtfelds
1 Kollision zwischen Objekt und Roboter

1 Objekt hinter Roboter verborgen

I Behaltersuche fiir stabile Objekterkennung

Diese Funktion eignet sich flr Behalter, die in 3D-Bildern schlecht zu erkennen sind, sowie bei Verwendung seitlich offener

Gitterboxen.
Wenn ein Behalter in einem 3D-Bild schlecht zu erkennen ist, Bei einer seitlich offenen Gitterbox lassen sich Objekte mit dem
kann mit der 2D-Technologie von KEYENCE eine stabile ,Offnen einer Kistenseite* effizient entnehmen.

Erkennung erzielt werden.

13D-Bild 12D-Bild

Oitnen einer Kistensaite

Kistemsolie 8ifnen
Kistanasite

Tiwle dor Offaung (memy

A e . N
A o7 »
2D-Prufwerkzeuge Musterabgleich- Musterabgleich- Kantenposition
. Position Position
zur Positionskorrektur (Schattierung) (Profil)
0|l @t || e
| @) Q
Kantenposition Kreismitte Schwerpunkt

und Winkel des Objekts



I Erweiterte Pick-Einstellungen fir schwierig zu enthehmende Objekte

Der Roboterarm kann ein gegriffenes Objekt verlieren, wenn dieses mit dem Behdlter kollidiert oder von einem anderen

Objekt Uberlagert wird. Diese Funktion vermeidet dies.

Bahnplanung > Greifposition- Nr. 000

Pricritat

Greiferauswahl

Greifermodell 0 b

Greifposition

Kenfigurationsassistent

0000, 835 | mm

0010. 000 | mm

X . Rx 180, 000 | =
Y 0030, 807 {mm Ry 000, 000 | =
z . Rz .

Rotationssymmetrisch Greifen

T e
Annaheru ngen/ ng: ngen
[ Anngherung: Einstellungen |
I —r—

-
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H
H
H

Verginzelung: Einstellungen

Griffart
@ Anheben

O In der Kiste vereinzeln

(fir alle Greifpos.

DL

Wegbewegen von Kistenseiten:

Bewegungseinstell. gleich)

Hubhéhe

O Gerade hoch
@ Diagonal von der Seite wegbewegen
O Erst weg, dann hoch

(o)

Abstand zur Seite

Bei Werkstickiberlappung

@ seitlich _rausziehen

FAKT

Bei sich Uberlappenden Objekten
kénnen Sie den Roboterarm so
programmieren, dass er das zu
greifende Objekt vor dem Anheben
zunachst seitlich herauszieht.

‘ E In der Kiste vereinzeln

Fur diesen Vorgang gibt es zwei Muster.

1 Diagonal von der Seite wegbewegen

1 Erst weg, dann hoch

Diese Muster verhindern Kollisionen mit der Innenseite

des Behalters.

1,8

E

%)

.1_.

b

@
@
3

Diese Methode ist effektiv, wenn nur wenige oder keine

anderen Objekte vorhanden sind. Unter der Uiberstehenden

Kante befindliche Objekte werden seitlich herausgezogen.

Objekte, die an der Behélterwand lehnen, werden

umgekippt. AnschlieBend kdnnen sie angehoben werden.
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Das komplette Spektrum der Bildverarbeitung von KEYENCE:
Hochintegrierte Standardlésungen fir maximale
Losungskompetenz

B S

" 9pROBOT
VISION
3D ROBOT

ViSioN | f \‘\ J\>

2D ROBOT
VISION

Kamera-Erweiterungsmodul fur Zusatzaufgaben

* Bis zu zwei 2D-Matrixkameras kénnen hinzugefuigt werden.

Controller Matrixkamera-Erweiterungsmodul 5M-Pixel-Kamera 2M-Pixel-Kamera

2432 x 2040 Pixel 1600 x 1200 Pixel

F N

0,47M-Pixel-Kamera 0,31M-Pixel-Kamera

784 x 596 Pixel 640 x 480 Pixel

-t | F
it | »
Kamera-Erweiterungsmodul: 3D ROBOT VISION ( l /

20



Der Griff in die Kiste

Random Bin Picking von Bauteilen aus Behéltern.

— Griffkorrektur und

Typenunterscheidung

Verwendet 2D ROBOT VISION firr die
hochprézise Positionierung nach der
Entnahme aus der Kiste.

Gleichzeitig werden Prifungen und
Inspektionen von Bauteilen in Bezug auf
Produkttyp, Vorder-/Rickseite, Ausrichtung
usw. durchgeflhrt.

Ablageposition erfassen

Die Werkstucktréagerposition kann vor der
Ablage ermittelt werden. Der Korrekturwert
fur die Ablageposition ergibt sich aus den
Ergebnissen von Griffkorrektur und Werk-
stiicktragerposition.

I 2D ROBOQOT VISION

Die intuitive Mendifihrung bringt Sie schnell zum Ziel.

Fest
Y4 n
@l :
—
= L —
Pick. Place Griffkorrektur
Beweglich
goth| | 5 s
-
A ¥ y
=
= —-— —
Pick Place Sanstiges

=g
i vt " e
- - s . [ T

Brieile Live Kamas 1
(L e ———

Variantenmanagement und
Qualitatsprifungen

Zusétzliche Bildverarbeitungsaufgaben werden
muihelos in die Gesamtlésung integriert.

|-—~uvm~w—muw—m¢n“

i
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Hilfsprogramme flr die Inbetriebnahme und fir Optimierungen

I Aufnahmezeitpunkt festlegen - widem sannpianungswerkzeug

Wenn der Roboterarm so programmiert wird,

dass Objekte an einer bestimmten Position
aufgenommen werden, kann sich der
Prozesszyklus verkiirzen. Das Trigger-Timing ist mit
dem Roboterprogramm von KEYENCE verknupft.

* Weitere Informationen zum Roboterprogramm erhalten Sie bei

einem unserer Vertriebsmitarbeiter.

o u R
u»u»n»@

Teilstrecke 5 (festgelegte Position)

Bewegu ngen(dy ng)

PO T — @) Pfad generieren (aktiv)
[ — [Em——
O Keinen Pfad generieren(feste Bewegung)
=y 0N i
5 @ Startposition Al PTP - Punkt zu Punkt -
0 i Posfion b4 der Kats
Kollisionsdetektion: Einstellungen
1 * Anniherusgspusiticn
Kellisionsdetektionspuffer {mm)
@ § aripostion
Roboter 005
s} mesweensoaiion
] * Position Gber der Kiste Grelfer
5 4 Avageportion | _] [#] Werkstiick
o | eestion bar dur Kiste
Triggerei ngen{Betriebsprog ab Ver. 2.0)

Hnarnaiten I

[ |

@Triggar an diesem Teilabschnitt auslésen
@ Triggerposition automatisch festlegen

O Trigger am Ende des Teilabschnittes

-

I Erstellungsfunktion flur Beispielprogramme

Probleme bei konventionellen Methoden

Die Erstellung eines Roboterprogramms, das mit einem

Bildverarbeitungssystem zusammenarbeitet, ist schwierig.

Das Programm muss jedes Mal neu erstellt werden, wenn

Roboter eines anderen Herstellers verwendet werden.

Die Prifung der Arbeitsschritte gestaltet sich bei einer
Kombination aus Bildverarbeitungssystem und

Roboterprogramm schwierig.

Wanin T4 ey Elmant zum Mszufigen sus.

Datriecabafehl

AME-HIA AT -
Aroetyanisd

2ot angeget. Posien bewsgen
(Zor Autnammepositon bewsgen
Trigger ausiten

Fause

Autnanmepos. mA ki, Pos. Gbencheeien
I graannte Pontan bawigen

2t Graitpaaition bewsgen

2er Annihaningiportion breegen

Zor Ausmwicnpesition bewsgen

Betriebsbefehle

Einfache Konfiguration durch
Auswahl des erwarteten
Bildverarbeitungssystems und
der Roboter-Arbeitsschritte fur
Robot Vision.

mm arstellan

Artetsatis up Hinzut.

o | Trooer ausidsen | Alle Triager w

ZTint: Kamorat

4

[1101: 30 piek |

|
‘ Zur Anniherungsposition bewegen E]

[F1a1: a0 piak
5 | PR [oe] ms
Zur Grailpesiion buwegen [2]

[ Arbutaablaut susfinren

Mit Robot Vision von KEYENCE gehoéren diese
Probleme der Vergangenheit an

Roboterprogramme kénnen durch intuitive Angabe des

Arbeitsablaufs einfach automatisch erstellt werden.

Erstellen Sie ein auf den jeweiligen Hersteller zugeschnittenes

Programm, indem Sie einfach

den Roboterhersteller angeben.

Die Priifung der Arbeitsschritte ist bei einer Kombination aus
Bildverarbeitungssystem und Roboterprogramm mit nur einem

Knopfdruck méglich.

1 Tegger sunitnsn
1 Zur Asnieragepasiticn. . .
3 Passs
4 Tur Grefpostion bewsgen
5 Pace

& e Asnanesengisostien. .

Arbeitsablauf implementieren

Die festgelegten Arbeitsschritte
kénnen problemlos und
umgehend Uberprift werden.
Die Prifung der Arbeitsschritte,
eine schwierige Aufgabe

mit konventionellen Methoden,
kann mit nur einem Knopfdruck

vorgenommen werden.

e wan
Sesman  bma o poss
)

g s
B Ba s Bmszmmers

1

Beispielprogramm prifen

Die festgelegten Arbeitsschritte kdnnen geprift und in die
Robotersprache des jeweiligen Roboterherstellers exportiert

werden.




Kommunikationsschnittstellen

Herstelleriibergreifende Steuerungsintegration durch EtherNet/IP™ und PROFINET, was eine einfache
Integration in bestehende Systeme ermdéglicht. Zusatzlich ist die Fernbedienung iber den Anschluss an
einen Computer und die Protokollierung von Bildern/Ergebnissen auf einem FTP-Server verfligbar.

Gigabit-kompatibler
Switching Hub

Ethen'et/IP

®

P

RS-232C/Ethernet

PLC-Link
SPS
I PLC-LINK
SPSen mehrerer Hersteller kénnen Gber RS-232C/Ethernet verbunden
werden.

I I/0-Monitoring

Die integrierte Uberwachungsfunktion priift die Kommunikation von
EtherNet/IP™, PROFINET, RS-232C, TCP/IP und digitalen Signalen,
um Probleme schnell zu beheben.

1 KOMPATIBEL MIT USB 3.0-SPEICHERGERATEN

Speichern von Bildern auf Speichergeraten bis zu 2 TB. Festplatten
werden direkt bei der Verbindung mit der Steuereinheit erkannt; eine
Konfiguration der Kommunikations- und anderer Einstellungen ist
unnétig.

Computer

CV-H1X

I SIMULATIONSSOFTWARE
Einstellungsdatei Hoch-/
Herunterladen

I TERMINAL-SOFTWARE
Protokollierung von Messwerten/
Bilddateien
Remote-Desktopfunktion

VNC
ActiveX

Netzwerkkompatible
Festplatte mit
FTP-Serverfunktion

I EtherNet/IP™- und
PROFINET-kompatibel

Ethen''et/IP

I FTP-AUSGABEFUNKTION

Unterstitzt die Ausgabe von Bildern/
Messwerten an einen FTP-Server. Bilder
kénnen lange gespeichert werden, indem eine
Festplatte mit hoher Speicherkapazitat und
FTP-Server-Funktion angeschlossen wird.
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3D ROBOT VISION - Kameratypen

Standardisierte Bildfeldvarianten fUr jede Situation

RB-500 RB-800 RB-1200

1700 mm

500 mm

2000 mm

1000 mm

(mm)

3000

2000

1000

0
'
390 < y ‘/6:5
-~ > mm
520 mm mm 860 mm 1260
< » mm
1260 mm
Messbereich 520x 390 x 200  Messbereich 860 x 645 x 500 Messbereich 1260 x 1260 x 1000
(mm) (mm) (mm)
Arbeitsabstand 1500 Arbeitsabstand 1700 Arbeitsabstand 2000
(mm) (mm) (mm)
Wiederholgenauigkeit Wiederholgenauigkeit Wiederholgenauigkeit
(+30) +0,1 mm (30) +0,2mm (= 30) + 0,4 mm




Ubersicht zur Systemkonfiguration

Verschiedene Hersteller

Roboter Robotersteuerung

Kamera fiir 3D ROBOT VISION
RB-500/800/1200

Spezielles Netzkabel fiir
3D ROBOT VISION

Sensoren, Andere SD-Karte

24 V-Gleichstromversorgung

Spezielles Kamerakabel fir
3D ROBOT VISION

Maus

Computer
usB
| |
I I
! 2D-Matrixkameraoption !
Controller fr 3D ROBOT VISION ! !
3D ROBOT VISION Erweiterungsmodul i i
CV-X480D CA-E200T | " " |
Touch-Panel ! CA-E100 CA-DCA40E !
I . I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I
| |
I I
RS-232C ! !
! LED-Beleuchtung !
I I
| |
RGB-Monitor | i
I I
3 Kamera |
I
I I
I I
I I
| |
I I
SPS ! !
usB I I
| Kamera !
Ethernet ' |
| I 1
I I
I I
I I
I I
I I
I I
I I

24 V Gleichstromversorgung

SPS

Netzwerkkompatible Computer
Festplatte P

25
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Produktkonfigurationen/Optionales Zubehor

Kamera fir 3D ROBOT VISION

RB-500
Erkennungsbereich
(mm)

Lange x Breite x Héhe
520 x 390 x 200

Controller

RB-800 RB-1200
Erkennungsbereich Erkennungsbereich
(mm) (mm)

Lange x Breite x Hohe
860 x 645 x 500

Lange x Breite x Héhe
1260 x 1260 x 1000

Erweiterungsmodul

Controller fiir 3D ROBOT VISION
CV-X480D

Spezielles Kamerakabel fur
3D ROBOT VISION

Spezielles Netzkabel fir
3D ROBOT VISION

3D ROBOT VISION Erweiterungsmodul
CA-E200T

Kamera-Kalibrierobjekt ROBOT VISION: Kalibrierobjekt

CA-CD5 (5 m)
CA-CD10 (10 m)
CA-CD20 (20 m)

Sonstiges

OP-88220 (5 m)
OP-88221 (10 m)
OP-88222 (20 m)

OP-88216
(fiir RB-500) 0P-88218
OP-88217

(fiir RB-800/1200) .

Monitor/Touch-Panel

12-Zoll-Touch-Panel CA-MP120(T)-

) : mit Multitouch- Monitorfu3
S%elz\llellets _|24 v Unterstiitzung OP-87262
-Netztei
CA-MP120T
CA-U4
CA-U5 Mausunterlage Monitor fur XGA
OP-87601 CA-MP120
Optionales Zubehor fur CA-MP120T
OP-87264 (Touch-Panel-Modular RS-232C kabel 3 m)
OP-87265 (Touch-Panel-Modular RS-232C kabel 10 m)
SD-Karte
- SD-Karte
5 ﬁfute (Industrieausfiihrung) RGB-Monitorkabel
i 1 16 GB CA-SD16G OP-66842 (3 m)
4GB CA-SD4G CA-MP120 (T) OP-87055 (10 m)
1GB CA-SD1G Halterung fur die  CA-MP120 (T) *Zur Verwendung des CA-MP120T sind ein
| Stangenmontage  Schutzdichtung RGB-Monitorkabel und ein
OP-42279 OP-87263 Touch-Panel-RS-232C-Kabel erforderlich.
Optionen Kommunikationskabel
Maus Kommunikationskabeladapter
(Zubehor) 9-polig  OP-26486
25-polig OP-26485
9-polig SYSMAC  OP-84384
9-polig MELSEC™ OP-86930
E/A-Verlangerungskabel * Zum Anschluss der MELSEC-FX,

Computersoftware DVD-ROM CV-H1X

Windows 10 (Home/Pro/Enterprise)

Das BS untersttitzt die folgenden Sprachen: Deutsch, Englisch, Japanisch,
Chinesisch (Vereinfacht/Traditionell), Koreanisch, Thailandisch, Franzésisch,
Italienisch, Spanisch, Indonesisch, Portugiesisch (Brasilianisch),
Vietnamesisch.

Unterstiitzt nur die 64-Bit-Version.

* Ein spezieller Aktivierungscode muss Uber die KEYENCE Website
angefordert werden, um die 3D ROBOT VISION Simulation nutzen zu
konnen. Fiir weitere Informationen wenden Sie sich an unser Vertriebsteam.

* Microsoft und Windows sind eine Marke oder eingetragene Marke der
Microsoft Coorporation in den Vereinigten Staaten und/oder anderen
Landern Weitere aufgefiihrte Unternehmens- und Produktnamen sind
eingetragene Marken der jeweiligen Unternehmen.

die einen 9-poligen Anschluss
benétigt, verwenden Sie die
OP-26486.

RS-232 Ethernetkabel USB-Kabel
Kommunikationskabel OP-66843 (3 m) OP-66844 (2 m)
OP-26487 (2,5 m) =

OP-51657 (3 m)



Technische Daten (Controller)

Modell

CV-X480D

Erweiterungsmodul”

* Ist das 3D ROBOT VISION Erweiterungsmodul CA-E200T
angeschlossen, ist auch der Anschluss monochromer 3D
ROBOT VISION Kameras mdglich.

* Bei angeschlossener Matrixkamera-Einheit CA-E100*
kdnnen zwei Farb-/Schwarzwei3-Kameras angeschlossen werden.

Trigger-Eingang

Die gleichzeitige/einzelne Erfassung mit bis zu 3 Kameras kann ausgewahlt werden (nur bei gleichzeitiger Verwendung von CA-E200T und CA-E100)

Unterstitzte
Kameras/
Anzahl der
Punkte

Kamera fiir 3D

* RB-500/800 * RB-1200
2048 (H) x 1536 (V), ca. 3,15 Mio. Pixel 2048 (H) x 2048 (V), ca. 4,19 Mio. Pixel

ROBOTISION 1024 (H) x 768 (V), ca. 0,79 Mio. Pixel (mit Binning) 1024 (H) x 1024 (V), ca. 1,05 Mio. Pixel (mit Binning)
» CV-035C/S035C/H035C/035M/S035M/HO35M * CA-HX200C/HX200M
0,31 Mio. Pixel-Modus: 640 (H) x 480 (V), ca. 0,31 Mio. Pixel 2 Mio. Pixel-Modus: 1600 (H) x 1200 (V), ca. 1,92 Mio. Pixel
0,24 Mio. Pixel-Modus: 512 (H) x 480 (V), ca. 0,24 Mio. Pixel ~ « CV-H500C/H500M
* CA-HX048C/HX048M 5 Mio. Pixel-Modus: 2432 (H) x 2050 (V), ca. 4,99 Mio. Pixel
Matrixkamera 0,47 Mio. Pixel-Modus: 784 (H) x 596 (V), ca. 0,47 Mio. Pixel ~ » CA-HX500C/HX500M

0,31 Mio. Pixel-Modus: 640 (H) x 480 (V), ca. 0,31 Mio. Pixel
0,24 Mio. Pixel-Modus: 512 (H) x 480 (V), ca. 0,24 Mio. Pixel
» CV-200C/S200C/H200C/200M/S200M/H200M

2 Mio. Pixel-Modus: 1600 (H) x 1200 (V), ca. 1,92 Mio. Pixel
1 Mio. Pixel-Modus: 1024 (H) x 960 (V), ca. 0,98 Mio. Pixel

5 Mio. Pixel-Modus: 2432 (H) x 2040 (V), ca. 4,96 Mio. Pixel
2 Mio. Pixel-Modus: 1600 (H) x 1200 (V), ca. 1,92 Mio. Pixel

Hauptprozessor fiir
Bildverarbeitung

DSP (High-Speed)

Anzahl der

Uberpriifungsregistriereinstellungen

Bis zu 1000 Einstellungen (je nach SD-Kartenkapazitat und Einstellungsinhalt), je fir SD-Karte 1 und SD-Karte 2. Externe Umschaltung méglich.

Anzahl der Referenzbilder

Jede Einstellung unterstutzt 400 Bilder pro Kamera oder 900 Bilder pro 3D- und Matrixkamera (je nach Kapazitat der SD-Karte), komprimiertes
Speichern und Referenzbildspeicherung positionsangepasster Bilder.

Speicherkarte

* SD-Karteneinschub x 2
* Unterstutzt OP-87133 (512 MB), CA-SD1G (1 GB: standardmaBig im SD1-Steckplatz), CA-SD4G (4 GB), CA-SD16G (16 GB)

Schnittstelle

Steuereingang

20 Eingénge (mit 4 High-Speed-Eingéngen, die Triggereingang-Zuweisungen unterstltzen)
» Eingangsstrom: 26,4 V max., 2 mA min. (High Speed-Eingangsklemmen: 3 mA min.)

Steuerausgang

* 28 Ausgéange (mit 4 High-Speed-Ausgangsklemmen, die mit externen Triggern verbundenen FLASH-Ausgéngen zuweisbar sind)
* Foto-MOSFET 50 mA max. (30 V max.)

Monitorausgang

Analoger RGB-Ausgang, XGA (1024 x 768, 24 Bit Farbtiefe)

Gerateanzeige

Stromversorgung, Fehler-LED-Anzeige

RS-232C

* Wertausgabe und Steuerung der E/A-Funktion kann an eine Touch-Panel-Schnittstelle der Modellreine CA Ubertragen werden (in diesem Fall steht der

SPS-Link tber den RS-232C-Port nicht zur Verfligung)
* Unterstiitzt Baudraten von bis zu 230.400 bps

PLC-Link

« Uber die Ethernet- oder RS-232C-Anschliisse kénnen numerische Werte ausgegeben und der Ein-/Ausgang gesteuert werden
(EtherNet/IP™ und PROFINET konnen nicht zusammen mit PLC-Link verwendet werden).

« Die folgenden SPS werden (iber die Verbindungseinheit unterstiitzt *

Mitsubishi Electric: Modellreihen MELSEC A (nur RS-232C), Q, L, iQ-R, iQ-F, FX (nur RS-232C)

OMRON: Modellreihen SYSMAC C (nur RS-232C), CP1/CS1/CJ1/CJ2

YASKAWA Electric Corporation: Modellreihen MP900 (nur RS-232C)/MP2000

Ethernet

* Es kdnnen numerische Werte ausgegeben und der Ein/-Ausgang gesteuert werden

* Messwerte und Bilddaten kénnen an einen Computer ausgegeben, Einstellungen hoch-/heruntergeladen, und Fernverbindungsprogramme (iber die
KEYENCE Computer-Programmsoftware verwendet werden

* Unterstitzt FTP Client-und FTP-Server-Funktionen

« Unterstiitzt VNC-Server-Funktionen (bei Nicht-PC-Clients wird nur die Anzeige des Uberwachungsschirms unterstiitzt) * Unterstiitzt BOOTP-Funktionen

* 1000BASE-T/100BASE-TX/10BASE-T

usB

* Messwerte und Bilddaten kénnen an einen Computer ausgegeben, Einstellungen hoch-/heruntergeladen, und Fernverbindungsprogramme (iber die
KEYENCE Computer-Programmsoftware verwendet werden
* Dediziertes USB 2.0

EtherNet/IP™

* Werte- und Steuerungs-E/A Uber Ethernet (wenn verwendet, kdnnen SPS-Link und PROFINET nicht genutzt werden)
« Unterstlitzt die zyklische Kommunikation (max. 1436 Byte) und die Nachrichteniibertragung

* Maximale Verbindungen: 32

* Entspricht dem Version.CT12-Konformitatstest

PROFINET

* Werte- und Steuerungs-E/A iber Ethernet (wenn verwendet, kdnnen SPS-Link und EtherNet/IP™ nicht genutzt werden)
 Unterstutzt die zyklische Kommunikation (max. 1408 Byte)

« Untersttzt die nichtzyklische Kommunikation (aufgezeichnete Daten)

* Entspricht Konformitatsklasse A

Maus

Es konnen verschiedene Ments Uber die dedizierte Maus gesteuert werden (OP-87506: Im Lieferumfang der Steuereinheit)

Touch-Panel

Einstellungen kénnen uber das Touch-Panel der Modellreihe CA iber den RS-232C-Anschluss bearbeitet werden (wird dies genutzt, stehen weder
protokollfreie RS-232C-Kommunikationen noch der SPS-Link iber RS-232C zur Verfiigung)

USB-
Festplattenspeicher

Durch AnschlieBen der Festplatte (max. 2 TB) an den speziellen USB-Anschluss (unterstiitzt USB 3.0, busgespeist, Nennleistung: 900 mA) kénnen
Bild- und andere Daten ausgegeben werden.

Sprache

Umschaltbar zwischen Deutsch, Englisch, Franzésisch, Italienisch, Japanisch und Chinesisch (Vereinfacht)

Beleuchtungssteuerung

Durch den Anschluss der optionalen LED-Beleuchtungs-Erweiterungsmodul CA-DC40E/DC50E kénnen Aktivierung und Lichtmengenregelung der
LED-Beleuchtung gesteuert werden.”

Liifter Der Lufter CA-F100 wird standardmaBig mitgeliefert
Versorgungsspannung | 24 V DC +10%
Nennwerte
Stromaufnahme 53A
.Umgebl..lngstemperatur 0 bis 45°C (DIN-Schienenmontage) / 0 bis 40°C (Montage an der Sockeloberflache)
Umgebungs- |im Betrieb
besténdigkeit i igkeif
estancigrel .Relatlvg ML 35 bis 85% RL (keine Kondensation)
im Betrieb

Gewicht

Ca. 1750 g

*1 Es ist ein 3D ROBOT VISION Erweiterungsmodul (CA-E200T - optional) erforderlich, da der Controller tiber keine Kameraanschlisse verfugt.

*2 Die Matrixkamera-Einheit (CA-E100) kann nur verwendet werden, wenn die gleichzeitig das 3D ROBOT VISION Erweiterungsmodul (CA-E200T) verbunden ist.

*3 Sowohl der Anschluss mit positivem Bezugspotenzial, der NPN-Eingabegeréte unterstitzt, als auch der Anschluss mit negativem Bezugspotenzial, der PNP-Eingabegeréte unterstitzt, kann verwendet werden.
*4 Modelle mit einem Ethernet-Port auf der CPU-Einheit unterstiitzen die direkte Verbindung via Ethernet-Anschluss.

*5 Bis zu acht LED-Beleuchtungs-Erweiterungsmodule kénnen angeschlossen werden (darunter max. zwei CA-DC50E Module).
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Technische Daten (3D ROBOT VISION Kamera)

Modell RB-500 ‘ RB-800 RB-1200
Bildelement S/W-CMOS-Bildsensor
2048 (H) x 1536 (V) 2048 (H) x 2048 (V)

Giiltige Pixel hi

Mit Binning 1024 (H) x 768 (V) 1024 (H) x 1024 (V)
Erkennungsbereich (X, Y, Z) / mm 520 x 390 x 200 860 x 645 x 500 1260 x 1260 x 1000
Arbeitsabstand zum oberen
Erkennungsbereich / mm 1500 1700 2000
Wiederholgenauigkeit (+30) ~ +0,1 mm +0,2 mm +0,4 mm
Lichtquelle LED (Blau, Grin) LED (Blau)

Versorgungsspannung 24V £10%
Nennwerte

Stromaufnahme 6,0 A 45A

Umgebungstemperatur 0-45°C 32-113°F
T - o im Betrieb

mgebung: g = " -

Relative Luftfeuchtigkeit

EARMPOLL S 35 bis 85% RL (keine Kondensation)

im Betrieb
Gewicht Ca.12kg Ca. 14 kg Ca. 15 kg

* Messwerte wurden mit deaktiviertem Binning und weiBen KEYENCE-Standardplatten als Zielwerkstiicke ermittelt.



Abmessungen emneten mm

13D ROBOT VISION Kamera
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Abmessungen emneten mm

13D ROBOT VISION Controller CV-X480D

1 Mit 3D ROBOT VISION Erweiterungsmodul CA-E200T

1457 19.3 199,2
118,0 - 141,6 118,0 [~ 535
— L’ —]
[¢] 0 o
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192 B i 0 \J D : qjas,g 130, 0 T 559
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Tiefe: 6,0 Tiefe: 6,0
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19,0 3000 180 4000
| N | | D ]
,\XT = #‘ : L \
—F4+— 3000 [ 38,0 — 4
| 1 1 =
s o | — I
4k A~ I R H $ T T 750
T < A Y T I [ 38,0
7 LR |
P \ SN
4xM4 7
|| N J Tiefe: max. 12,0 / x
— 9x M5
38,0 Tiefe: max. 12,0
— 75,0 — 4x M4
// }[ \ Tiefe: max. 12,0
L] \ A /
. ) o . b 9 x M5
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1 ROBOT VISION Kalibrierobjekt
OP-88218
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13D ROBOT VISION Kamerakabel
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1 Maus OP-87506
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CAD-DATEN-DOWNLOAD

www.keyence.de/CADG
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I Verwandte Produkte

2D ROBOT VISION
Modellreihe CV-X/XG-X

Gewabhrleistet die Produktqualitét und die korrekte

Teilepositionierung mit 2D-Matrixkamera-Uberpriifung und ROBOT
VISION.

Sicherheits-Laserscanner
Modellreihe SZ-V

Gewébhrleistet die Sicherheit in Robotikanlagen und erméglicht
offene und kooperative Arbeitsumgebungen.

<

(EYE N c E Gebahrenfrei aus dem dt. Festnetz WWW.keyenCC.de SICHERHETSWARNUNG
0800-5393%¢623 Bitte lesen Sie die Bedienungsanleitung
0800-KEYENCE E-Mail: info@keyence.de A sorgféltig, um jedes KEYENCE-Produkt

gefahrlos und sicher zu bedienen.
for Anrufe aus dem Ausland wéhlen Sie bitte: +49-6102-3689-0

‘ BITTE KONTAKTIEREN SIE UNS, UM DIE VERFUGBARKEIT ZU KLAREN

KEYENCE DEUTSCHLAND GmbH
Zentrale fiir Deutschland SiemensstraBe 1, D-63263 Neu-Isenburg, Germany  Tel: +49-6102-3689-0 Fax: +49-6102-3689-100

M Regionalbiiros Berlin Diisseldorf Erfurt Essen Frankfurt Hamburg Hannover Karlsruhe Kdln Leipzig
Mannhei M b Miinch Niirnberg Stuttgart Ulm
KEYENCE INTERNATIONAL (BELGIUM) NV/SA
Haupthiiro  Bedrijvenlaan 5, 2800 Mechelen, Belgien Tel: +32 (0)15 281 222 Fax: +32 (0)15 201 623 Www.keyence.eu E-Mail: info@keyence.eu
M Regionalbiiros Belgien/Luxemburg Niederlande Osterreich Polen Ruménien Slowakei Slowenien Schweiz Tschechien Ungarn
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