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Wstep
Cel

Dokument przedstawia sposob instalacji zestawu Conveyor Belt oraz zawiera instrukcje jego obshugi.

Grupa docelowa

Przewodnik uzytkownika przeznaczony jest dla:
*  Inzyniera ds. obshugi klienta

*  Inzyniera ds. sprzedazy

*  Inzyniera ds. instalacji i uruchomienia

*  Inzynier ds. wsparcia technicznego

Historia zmian

Data Opis zmian
2019/03/26 Aktualizacja dotyczaca kompletacji i sortowania
2017/7/3 Pierwsze wydanie

Konwencje symboli

Symbole, ktére moga by¢ stosowane w niniejszym dokumencie sg zdefiniowane w nastepujacy sposob:

Symbol Opis

Wskazuje na zagrozenie o wysokim poziomie ryzyka,
A DANGER ktore moze spowodowac $mier¢ lub powazne
obrazenia ciata

Wskazuje na zagrozenie o $rednim lub niskim
A WARNING poziomie, ktore moze spowodowac niewielkie lub

umiarkowane obrazenia ciala lub uszkodzenie
ramienia robota

Wskazuje potencjalnie niebezpieczna sytuacje, ktora

A NOTICE moze spowodowac uszkodzenie ramienia robota,
utrate danych lub zakonczy¢ si¢ nieoczekiwanym
rezultatem
NOTE Dodatkowe informacje w celu podkreslenia lub
uzupehienie waznych informacji w gtéwnej czesci
tekstu
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@ DoBOT Podrecznik uzytkowania linii produkcyjnej do Dobot Magician Informacje ogdlne

1.Conveyor Belt Kit - Informacje ogélne

Zestaw Conveyor Belt zawiera przeno$nik tasmowy, czujnik koloru i czujnik
fotoelektryczny, jak pokazano na zdjgciu 1.1.

Zdjecie 1.1 Conveyor Belt Kit.

/N\NoTice

Nalezy catkowicie wytaczy¢ Dobot Magician przed podaczeniem lub odtaczeniem modutoéw
zewnetrznych takich jak: czujnik podczerwieni, czujnik koloru, itd. W przeciwnym razie moze to
spowodowac¢ uszkodzenie robota Dobot Magician. Zgasni¢cie diody LED oznacza catkowite

wylaczenie urzadzenia Dobot Magician.

Kolejnos¢ przeprowadzanych krokéw:

. Zamontuj czujnik fotoelektryczny i czujnik koloru.

. Wiacz zasilanie Dobot Magician, buzzer zabrzgczy trzy razy, wskazujac, ze modut

zakonczyt inicjalizacje.

. Szczegodtowe informacje na temat urzadzenia Dobot Magician mozna znalez¢ w
podreczniku uzytkownika.
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2.Podtaczenie urzadzenia

W tym temacie opisano sposob podigczenia zestawu Conveyor Belt Kit. Polgczenie pokazane w tym
rozdziale jest dostepne dla urzadzen Dobot Magician V1 i Dobot Magician V2, a do przedstawienia
przyktadu potgczenia uzyjemy urzadzenia Dobot Magician V1, jak pokazano na rysunku 2.1.

Zdjecie 2.1. Przykfad potgczenia.

INOTE

Ramig robota Dobot 1 stuzy do pobierania klockéw, a Dobot 2 do ich sortowania.

2.1 Instalacja Conveyor Belt

Podlacz przewdd silnika Conveyor Belt do interfejsu Stepperl w podstawie Dobota.

| >

Zdjecie 2.2. Podtgczenie Conveyor Belt.

2.2 Instalacja czujnika koloru

Podlacz przewdd zasilajacy czujnika koloru do interfejsu GP1, GP2, GP4 lub GP5 w
urzadzeniu Dobot 2 (w tym dokumencie jako przyklad przyjeto interfejs GP2).
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@ DoBOT Podregcznik uzytkowania linii produkcyjnej do Dobot Magician ~ Podlaczenie urzadzenia

Zdjecie 2.3. Podtgczenie czujnika koloru.

2.3 Instalacja czujnika fotoelektrycznego

Podlacz przewdd zasilania czujnika fotoelektrycznego do interfejsu GP1, GP4 Iub GP5 w
urzadzeniu Dobot 2 (w tym dokumencie jako przyklad przyjeto interfejs GP4).

Zdjecie 2.4. Podtgczenie czujnika fotoelektrycznego.

Ostateczne potaczenie przedstawione jest na rysunkach 2.512.6.

Zdjecie 2.5. Podtgczenie Dobota 1
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i
o

P —

Zdjecia 2.6. Podtgczenie Dobota 2
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@ DoBOT Podrecznik uzytkowania linii produkcyjnej do Dobot Magician

3.Conveyor Belt - program demonstracyjny

Przygotowania

*  DobotStudio zostato zainstalowane.

*  Dobot Magician zostal podtgczony do komputera.

*  Programy demo zostaly pobrane z naszej oficjalnej strony.

Sciezka do pobrania DobotStudio znajduje sie pod adresem https://www.dobot.cc/
downloadcenter.html. Jak pokazano na rysunku 3.1.

Control Software Product Manual Development protocal APP Script Model Industry 4.0 in Education
Magician Studio v1.7.1 200 MB ' D d
DobotStudioSetup1.7.1.zip 2019.03. 13

asereEngraving modules are incorrect.
e&Draw module

area and line wrapping when entering text on W
eration panel page.

y the interactive d the prompt box when connecting Magician and PC.

y the default fi en you operate file on each module
dify the toolbar name on the [ P
Add guide pages when launchin
Modify the interactive d on the firmware burning page.
10, Maodify the interach on the parameter setting pages.

View Previous Versions  ~

Zdjecie 3.1 Pobierz DobotStudio

Sciezka do pobrania plikoéw demonstracyjnych znajduje si¢ pod adresem:
https://www.dobot.cc/downloadcenter/conveyor-beltkit.html?sub_cat=103#sub-download.
Jak przedstawiono na rysunku 3.2.

Blockly Demo Product Manual

Conveyor Pick & Place Blockly 1A KB
Conveyor_pickplace.xml 2018. 10. 16

This blockly module can help you to execute the pick and piace fi

onveyor belt kit

Conveyor Belt Sorting Blockly 19 KB
Conveyor_sorting.xmi 2018.10. 15

obot magician accessory Conveyor Belt kit's sorting function, with this blockly file, you can build your own micro production

Zdjecie 3.2 Pobierz pliki demonstracyjne

Krok 1. Umie$¢ dwa programy demo do pakowania i sortowania w §ciezce
Instalationpath/DobotSutido/config/bystore lub w innych folderach.
Przedstawiono na rysunku 3.3.
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@ DOBOT Podrecznik uzytkowania linii produkcyjnej do Dobot Magician Program demonstracy jny

+ ThisPC » Datal (D:) » Program Files { DobotStudic » config » bystore v O Search bystore
folder =z ~ [N
2 Mame Date modified Type Size
\j Example.blockly BLOCKLY File 4 KB
\j picking.blockly BLOCKLY File 13 KB
\j sorting.blockly BLOCKLY File 18 KB

Figure 3.3 Save demos

Krok 2. Uruchom dwa programy DobotStudio, otworz modut Blockly
i zaimportuj odpowiednio pliki demo. Przedstawiono na zdjeciach 3.4 1 3.5.

Teaching & Playback Write & Draw Blockly Script

3D

LeapMotion LaserEngraving 3DPrinter

Zdjecia 3.4. Otwieranie modutu Blockly.

Colour

Variables
Functions

P DobotAPI

Zdjecie 3.5. Importowanie Demo.

Krok 3. Jesli program kliencki Dobot Studio importuje demo kompletacji, nalezy podtaczy¢ go do Dobot 1,
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0 DOBOT Podrecznik uzytkowania linii produkcyjnej do Dobot Magician Program demonstracy jny

natomiast w przypadku sortowania nalezy podtaczy¢ go do Dobot 2. Przedstawiono na zdjgciach 3.6 i rys. 3.7.

| Logic

| Loops = TR B

| Math e { emest Y s

I Ie’l“ —— q 9 | wmpTo x ¥ € [Sianaoy pom v - T NG Sy poniz (-1 10 |
Ists

| Colour

|

|

|

Variables
Functions

» DobotAPI

LR Stnc port 3 N Sianaby poitv R Stanby pont 2]

E R W Stancb) poirt x - JR B Standoy port v J LR Standby point2 ]

Zdjecie 3.6. Importowanie program demo pakowania.

Logic
Loops
Math
Text
Lists
dumpTo X | CECIERED |V | CTING | 2 ¢ (ETEOED
Colour
Delaytime ] 5
I Variables = set(ii o IdentiyGoioii)
5 5 s | identiyGoorFl
I Functions = = ST
lI> DobotAP! T ot Q) to | D of et |5 orests bt eth g

SngTo X | EEIEATTES | ¥ ST 2 | (s O (SR

JumpTo X || EEITTTIES Y | GEITEEE 2 B

Zdjecie 3.7. Importowanie programu Demo sortowania.

Issue V1 (2019-03-26) Przewodnik uzytkownika Copyright © Yuejiang Technology Co., Ltd.
7
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4. Ustawienie pozycji

4.1 Ustawianie pozycji kompletaciji i sktadowania dla Dobot 1
*  Ustawianie potozenia pozycji kompletacji

1. Wcisnij i przytrzymaj przycisk odblokowujacy na przedramieniu, aby poruszy¢
Dobot 1 w celu ztapania klocka przyssawka. Przedstawiono na zdjgciu 4.1.

Zdjecie 4.1. Pozycja kompletacji.

INOTE

Mozesz porusza¢ robotem Dobot 1 przez program DobotStudio, aby przesunaé przyssawke na srodek klocka.

Panel operacyjny w DobotStudio automatycznie zarejestruje wartosci osi X, Y, Z 1 zapisze je w demie
kompletacji. Przedstawiono na rysunku 4.2.

dumglo X | (XS Y | CENED 2 CHXED

Rysunek 4.2. Zmiana pozycji kompletacji.
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@ DoBOT Podrecznik uzytkowania linii produkcyjnej do Dobot Magician ~ Ustawienie pozycji

*  Ustawianie potozenia pozycji sktadowania
1. Uzyj opcji przyssawki, aby podnies¢ klocki, a nastepnie naci$nij i przytrzymaj
przycisk odblokowania, aby poruszy¢ Dobot 1 i umies¢ klocki na przenosniku

taSmowym. Przedstawiono na rysunku 4.3.

Zdjecie 4.3. Ustawianie pozycji sktadowania.

Wylacz przyssawke, aby odlozy¢ klocek na przeno$nik taSmowy. Panel operacyjny w DobotStudio
automatycznie zarejestruje wartosci osi X, Y, Z i zapisze je w demie kompletacji. Przedstawiono na
rysunku 4.4.

Zdjecie 4.4. Zmiana pozycji sktadowania.

*  Ustawianie miejsca zatrzymania

Steruj przeno$nikiem tasmowym, ustawiajac predkos¢ i czas w demie kompletacji, aby
pobierane klocki znalazty si¢ w miejscu, w ktérym znajduje si¢ przestrzen robocza Dobota
2.
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| set [ ChEdfo | Getlime
SetConveyor Motor ELIEH=:1M Speed L Setspeed
repeat true - |
do (o) if !
= GeiTime €5

=[5 Settme

40 | SetMotorSpeed  Motor (EI[EEgE:1Ed Speed il ouisers

Delayﬁnes _____

(break out - T

Set speed

| SuctionCup (D
{700 8 Standby point X + I8 A1 Standby point Y - |72
-

Zdjecie 4.5. Ustawianie pozycji zatrzymania.

4.2 Ustawianie pozycji sortowania dla Dobot 2
*  Ustawianie pozycji kompletacji
1. Wcisnij i przytrzymaj przycisk odblokowujacy na przedramieniu, aby poruszy¢
Dobot 2 tak, aby przyssawke umiesci¢ na srodku klocka. Przedstawiono na rysunku
4.6.

v

Zdjecie 4.6. Ustawianie pozycji kompletacji.

INOTE

Mozesz porusza¢ robotem Dobot 2 przez program DobotStudio, tak aby przyssawka znalazta sig
na $rodku klocka.

2. Panel operacyjny w DobotStudio bedzie automatycznie rejestrowat wartosci osi X, Y, Z oraz
zapisze je w demo sortowania. Przedstawiono na rysunku 4.7.
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Logc
Loog

oy B={Ficking pon X LMZ72670
T

Lets
Coour
Varioties
Functons

» DobolAPI

Zdjecie 4.7. Zmiana pozycji kompletac;ji.

» Ustawienie pozycji identyfikacji obiektow kolorem
1.  Wybierz przyssawke, aby podnies¢ klocek, a nastepnie nacisnij i przytrzymaj
przycisk Odblokuj, aby przesuna¢ rami¢ Dobot 2. Nastgpnie umies¢ klocek nad
czujnikiem koloru. Zakres odlegtosci pomigdzy czujnikiem koloru, a klockiem
powinien wynosi¢ od Smm do 10mm. Przedstawiono na rysunku 4.8.

Rysunek 4.8. Ustawianie pozycji identyfikowanej kolorem.

2. Panel operacyjny w programie DobotStudio bedzie automatycznie rejestrowat wartosci osi X, Y, Z
automatycznie i zapisze je w demo sortowania. Przedstawiono na rysunku 4.9.

Issue V1 (2019-03-26) Przewodnik uzytkownika Copyright © Yuejiang Technology Co., Ltd.
11




@ DOBOT Podrecznik uzytkowania linii produkcyjnej do Dobot Magician  Ustawienie pozycji

Loge
Loops.
Math

Text

Lists
Colour
Varables
Eunctions.

» DobotAP!

KPS Coio pont X JAN Coiox pornt v~ JEAL Coorpont 2 -

Rysunek 4.9. Zmiana ustawienia pozycji identyfikacji kolorem.

*  Ustawianie pozycji sktadowania

1. Wecisnij i przytrzymaj przycisk odblokowujacy, aby poruszy¢ ramieniem Dobot 2 w
celu ustawienia klocka na pozycji sktadowania. Przedstawiono na rysunku 4.10.

Zdjecie 4.10. Pozycja sktadowania.

INOTE

Upewnij si¢, ze ta pozycja znajduje si¢ w obszarze roboczym Dobot Magician.

2. Panel operacyjny w programie DobotStudio automatycznie zarejestruje wartosci osi X, Y, Z 1 zapisze je
w demie sortowania. Przedstawiono na rysunku 4.11.
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0 DoBOT Podrecznik uzytkowania linii produkcyjnej do Dobot Magician ~ Ustawienie pozycji

Logic
Loops
Math
Text
Lists
Colour

Variables
Functions

P DobotAP|

L2 Color point Z - 11
= Green block place pont X |3
L1 Green block place point Y| -0
21 Green block piace point 2 -5
=1 Block distance J MM 60
ChooseEndTools ETEITET R
P red 200 - LR 0}
P biue a0d - 1SRN0}
= green aca - LM 0]
SetColorSensor (SR Version P28 Port 2K
SetPhotoelectricSensor{aJJE) Version Port

Delayfnle s

SetointSpeed Velocly I} Acceleration | g%}

SetMotionRatio VelocityRatio AccelerationRatio
SetJumpHeight Height
[Color pornt x - JAAN Coror port v - JEAB Cor pomi 2 -}

JumpTo X

SuctionCul

Zdjecie 4.11. Zmiana pozycji skladowania.

3. Kliknij przycisk Save, aby zapisa¢ ustawienia.

Logic
Loops
Math
Text
Lists
Colour

Variables
Functions

¥ DobotAPI
Basic
Config
Motion
l{e]
Additional

I 2

Rysunek 4.12. Zapisywanie ustawien.
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5. Uruchomienie Conveyor Belt

Zmien 0 na 1 w module Test:0; Run:1 podczas uruchamiania dema kompletacji. Przedstawiono na rysunku
5.1.

L4 Test:0;Run:1 - RCHIN 1 }
=& Standby point X - R 78.78

F2T Standby point Y - 15
E2T Standby point Z - £
ET pick X - Ko 260
set (A% to | G
F{ pick Z - Lo 20

Zdjecie 5.1. Zmiana O na 1.

Kliknij przycisk Start, aby najpierw uruchomic robota Dobot 2, a nastgpnie Dobot 1.

Logic
Loops
Math
Text
Lists
Colour
ll Variables
I Functions
ll¥ DobotAPI
Basic
Config
Motion
[l{e]
Additional
|
|
Zdjecie 5.2. Uruchomienie robota Dobot 2.
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| Logic
| Loops
| Mmath
| Text
| Lists
| Colour
| Vvariables
| Functions
| ¥ DobotaPI
Basic
Config
Motion
110
Additional
Zdjecia 5.3. Uruchomienie robota Dobot 1.
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6. Precautions

*  Przed uruchomieniem Conveyor Belt nalezy zresetowaé robota Dobot Magician,
dostosowac i zapisa¢ pozycje po 20s. Ponownie zresetowa¢ Dobot Magician i
uruchomi¢ przenosnik tasmowy po 20s.

*  Miejsce ustawienia punktu naprowadzania powinno by¢ umieszczony wyzej, aby
unikna¢ kolizji. Jesli urzadzenie Dobot Magician zgubi krok, nalezy ponownie

przeprowadzi¢ procedure naprowadzania.
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@ DoBOT Podrecznik uzytkowania linii produkcyjnej do Dobot Magician Zelecenia

Zatgcznik A: Ustawianie pozycji wyjsciowe]

Krok 1. Otworz program DobotStudio, podtacz robota Dobot Magician i kliknij
Teaching&Playback (Uczenie i odtwarzanie). Przedstawiono na rysunku 6.1.

Teaching & Playback Blockly

LeapMotion Mouse LaserEngraving 3DPrinter

Rysunek 6.1. Teaching&Playback (Uczenie i odtwarzanie).

Krok 2. Kliknij +, aby zapisa¢ punkt, ktorego osie X, Y, Z, R wynosza odpowiednio 250, 0, 50, 0. Punkt mozna
ustawi¢ w oparciu o wymagania lokalizacji.

Rysunek 6.2. Dodawanie punktu.

LANOTE

Upewnij si¢, Ze ta pozycja znajduje si¢ w obszarze roboczym Dobot Magician.

Krok 3. Zaznacz punkt i kliknij prawym przyciskiem myszy na opcj¢ SetHome.
Przedstawiono na rysunku 6.3.
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Rysunek 6.3. Ustawianie pozycji wyjsciowe;.

Krok 4. Jesli ustawienie pozycji zakonczy si¢ powodzeniem:
e Pojawi si¢ wskazowka (przedstawiono na Rysunku 6.4), ktorg nalezy potwierdzié, klikajac OK.
e Kliknij przycisk Home, aby sprawdzié, czy pozycja jest dostgpna, jesli nie, nalezy ponownie ja
ustawi¢, po nacisnieciu przycisku resetowania na robocie Dobot Magician.

[ xR pausetime | +Point

Rysunek 6.4. Wskazéwka dotyczgca ustawien.
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