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1 Hinweise Quick Start Guide

Der Quick Start Guide wurde in deutscher Sprache erstellt. Er beschreibt wichtige Hin-
weise beim ersten Kontakt und zur Installation des Produkts. Der Quick Start Guide
richtet sich dabei an erfahrene Nutzer im Bereich der Automatisierungstechnik.
Detailliere Informationen finden Sie in den Dokumentationen unter www.schmalz.com

oder Uber den QR-Code.

Diese Information erhebt keinen Anspruch auf Vollstandigkeit.
Technische Anderungen, Druckfehler und Irrtiimer vorbehalten.

2 Lieferumfang

1. Die gesamte Sendung anhand beiliegender Lieferpapiere auf Vollstandigkeit prifen. Die Ubermittlung des
Lizenzkey fur die Software erfolgt per Mail -> sollte dieser nicht vorliegen, wenden Sie sich an ihren Schmalz

Kontakt!

2. Mogliche Schaden durch mangelhafte Verpackung oder durch den Transport sofort dem Spediteur und der

J. Schmalz GmbH melden.

1 Kamera rc_visard (65 oder 160)
Greifsystem
5 Sauger FSGA-14-HT1

7 Sauger FSG-32-HT1

9 Kamerasystem-Halter fir End of Arm
Anwendung
11 Kalibrierplatte fur Kamera

13 Netzkabel

— Dokumente: Quick Start Guide und CE-Erklarung

10

12
14

Projektor inkl. 4 Schrauben

Sauger SPB1-30-ED

USB-Stick (UR-Cap, Rcdiscover-gui.exe, Refe-
renzprogramme und Quick Start Guide)

Zylinderstift 6x40
Flanschadapter fir Greifsystem

Ethernetkabel
Y-Kabel
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3 Sicherheitshinweise

Lesen Sie den Quick Start Guide grundlich durch. Weiterflhrende Informationen sind den jeweiligen Bedienungs-
anleitungen der Komponenten (Kamera, Projektor und ECPBi) zu entnehmen.

Das Produkt ist nach dem Stand der Technik gebaut und wird betriebssicher ausgeliefert, dennoch kénnen bei der
Verwendung Gefahren entstehen.

Der Betreiber Gbernimmt die Verantwortung Uber die Gesamt-Applikation und hat diese gemaB geltendem Recht
zu sichern.

Ohne sachgemaBe SicherheitsmaBnahmen ist das System nicht als kollaborierendes System freigegeben.
Stellen Sie bei Inbetriebnahme als Betreiber sicher, dass die Roboteranlage durch geeignete Schutzeinrichtungen
keine Gefahrdungen verursacht.

A VORSICHT
Handhabung von Kamera und Projektor

Verletzungsgefahr durch scharfe Kanten!
» Geeignete Arbeitshandschuhe tragen.

A VORSICHT

Blick in die helle Lichtquelle vom Projektor.
Augenirritationen oder Augenschaden durch helles Licht.
» Nicht direkt in das Objektiv des Projektors blicken.
» Sehen Sie sofort weg, wenn der Strahl direkt in Ihre Augen scheint.

A VORSICHT

Beriihren heiBer Oberflachen

Durch das Beriihren heiBer Oberflachen besteht Verletzungsgefahr durch Verbrennung!
» Arbeitshandschuhe tragen.
» Bauteile im Betrieb nicht berhren.

» Vor Arbeiten am Produkt die Komponenten abkthlen lassen.

Die Gehausetemperaturen von Kamera und Projektor kénnen wahrend des Betriebs 60 °C Ubersteigen.
Stellen Sie sicher, dass sich in der Nahe des Sensors keine warmeempfindlichen Materialien befinden.

Seien Sie vorsichtig, wenn Sie die Kamera oder den Projektor wahrend des Betriebs bertihren oder in die Hand
nehmen.

A VORSICHT

Quetschgefahr durch plétzliche Bewegung des Roboterarms.
» Schutzhandschuhe tragen.
» Bedienpersonal schulen.

Der Projektor lberhitzt durch eine zu lange Belichtungszeit.
Der Projektor wird beschadigt.
» Die Belichtungszeit auf 12 Milliseskunden begrenzen.
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4 Zusatzliche Informationen

Weiter Informationen zum Vakuum-Erzeuger ECBPi finden Sie auf:
https://www.schmalz.com/de/vakuumtechnik-fuer-die-automation/vakuum-komponenten/vakuum-erzeuger/elek-
trische-vakuum-erzeuger/vakuum-erzeuger-ecbpi

Ein Tutorial zur Optimierung von Einstellungen mit dem RandomDot Projektor, um dichte Tiefenbilder zu erhalten,
finden Sie auf:

https://tutorials.roboception.de/

Die Dokumentation des I0Control Moduls finden Sie auf:
https://doc.rc-visard.com/latest/de/revisions.html
https://doc.rc-visard.com/ auf "Optional Software Components".

5 Montage

5.1 Installationshinweise

A VORSICHT

UnsachgemaBe Installation oder Wartung
Personenschaden oder Sachschaden

» Bei Installation und Wartung sind alle Komponenten des Systems spannungs- und druckfrei zu
schalten und gegen unbefugtes Wiedereinschalten zu sichern!

Fur die sichere Installation sind folgende Hinweise zu beachten:

1. Esdirfen nur die vorgesehenen Anschlussmoéglichkeiten, Befestigungsbohrungen und Befestigungsmittel ver-
wendet werden.

2. Die Montage oder Demontage ist nur in spannungslosem und drucklosem Zustand zuldssig.

3. Pneumatische und elektrische Leitungsverbindungen miissen fest verbunden und gesichert sein.

5.2 Das Greifsystem vorbereiten

1. Den "Bumper" mit vorbereiteter Kabeldurch-

fihrung abziehen.

2. Kabeldurchfihrung einstechen bzw. ausschneiden
und Kabel durchfuhren.

3. Kabel anschlieBen mit M12-Stecker.
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4. "Bumper" mit den Befestigungsnocken an der efestigungsnocken //v<'

ECBPi befestigen.

5. Flanschverlangerung (Verbindung zwischen Sauger
& ECBPi) an ECBPi montieren.

6. Sauggreifer gemaB Auswahlhilfe (Kap. 5.3) aus-
wahlen und montieren.

7. Flanschadapter und Kamerahalter lagerichtig
(PokaYoke Zylinderstift 6x40) mit 4 Schrauben
M6x30 am Roboterarm befestigen.
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8. Die ECBPi auf den Flanschadapter am Roboterarm
schieben @, dabei die Poka Yoke-Markierungen
beachten. Die ECBPi mit drei Gewindestiften
(M5x16) radial mit je 0,6 Nm befestigen (2}

5.3 Auswahlhilfe Sauger
SPB1-30-ED

Flansch-__ L% . l
Adapterplatte

FSG-32-HT1

3x Gewindestift M5x16

FSGA-14-HT1

10.01.06.04530

10.01.06.01241

10.01.06.00932

Zum Greifen von Kartonagen und
flachen, rauen Oberflachen.

Zum Greifen von runden und
schrag liegenden Teilen.

Das Material ist abdruckarm und
fur sensitive Oberflachen geeignet.

Fur kleinere Bauteile oder Saug-
flachen.

Das Material ist abdruckarm und
fur sensitive Oberflachen geeignet.

5.4 Kamera und Projektor verbinden

» Den Projektor (1) mit den zwei mitgelieferten
Schrauben der GroBe M4x8 (2) Uber den Halter (3)
mit der Kamera (4) verbinden (Anzugsmoment

2,4 Nm).

(1]
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5.5 Die Kamera-/Projektoreinheit befestigen

Kamera-/Projektoreinheit statisch befestigen

» Die Kamera-Projektoreinheit Gber dem Entnah-
meort an einer Halterung befestigen. Der Abstand
X zwischen Kamera und Abnahmeposition sollte
0,5 bis 3 m betragen. Wir empfehle bei KLT Kisten
(Kleinladungstrager) einen Abstand von ca. 1,4 m
und bei Palette ca. 2 m.

Kamera-/Projektoreinheit am UR Roboter befestigen

» Kamera-/Projektoreinheit mit zwei Schrauben der
GroéBe M4x14 am Kamerasystem-Halter befestigen.

5.6 Die Kamera und ECBPi anschlieBen

Die rc_visard bietet eine Gigabit-Ethernet-Schnittstelle zum Anschluss des Gerats an ein Computernetzwerk. Alle

Kommunikationen zum und vom Gerat erfolgen Uber diese Schnittstelle.

1. Die Kamera mit dem Netzwerkkabel tGber die
Erhernet-Steckverbindung (2) mit einem netzwerk-

fahigem Endgerat, wie z.B. PC oder Notebook ver-
binden.

2. Die Kabel Netzkabel und Y-Kabel miteinander ver-
binden und Kamera (1) und Projektor (3)
anschlieBen.

3. Die Kamera-/Projektoreinheit an die Stromver-
sorgung anschlieBen.
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4.

Warten, bis die LED an der Kamera dauerhaft griin
leuchtet.

Wahrend des Boot-Vorgangs andert sich die Farbe
der LED mehrfach, bis sie schlieBlich griin leuchtet.

= Ist kein Netzwerkkabel angeschlossen bzw. das
Netzwerk nicht ordnungsgemaf konfiguriert,
blitzt die LED alle finf Sekunden rot. In diesem
Fall die Netzwerkkonfiguration prifen.

Anschlusskabel der ECBPi am Roboterarm
anschlieBen.

6 Inbetriebnahme

6.1

Die Kamera-/Projektoreinheit in Betrieb nehmen

Die rc_visard bietet eine Gigabit-Ethernet-Schnittstelle zum Anschluss des Gerats an ein Computernetzwerk. Alle
Kommunikation zum und vom Gerat erfolgen Uber diese Schnittstelle.

1.

v A W N

Offnen der rcdiscover-gui.exe (auf dem USB-Stick oder Download unter
https:/github.com/roboception/rcdiscover/releases)

= Nach dem Start ist die Kamera mit ihrem Namen, der Seriennummer, der aktuellen IP-Adresse und der
eindeutigen MAC-Adresse aufgelistet.

= Ist die Kamera verbunden, wird dies durch einen Haken in der Spalte "Reachable" dargestellt.

Erscheint im rcdiscover in der Spalte "Reachable" ein X oder "keine Anzeige", folgende Schritte durchfihren:
(1) Abfragen bzw. statisches Setzen der PC IP unter Windows: Systemsteuerung -> Netzwerk und Internet ->
Netzwerk und Freigabecenter -> Lan-Verbindung -> Eigenschaften -> Internetprotokoll Version 4 -> Folgende
IP-Adresse verwenden

Setzen einer IP-Adresse (z.B. 192.168.0.20) und SubNet-Mask (z.B. 255.255.255.0)

Bestatigen mit OK

O rcdiscover-gui auf "Set temporary IP address" klicken. Andern der IP adress und Subnet mask entspre-
chend der IP-Vorgaben (hier dann aber z.B. 192.168.0.21 und 255.255.255.0). Eingeben der auf dem Kamera-
typenschild notierten MAC-Adresse. Auf ,Set temporary IP Adress” klicken.

Nach vollstandiger Inbetriebnahme der Kamera wird das Riicksetzen der Rechner-IP nach a) auf die urspriing-
liche IP bzw. ,,automatische IP" empfohlen.

© Die Kamera wird nun im rcdiscovery erkannt. Per Doppelklick auf die Zeile der Kamera 6ffnet sich der
Webbrowser automatisch. Alternativ kann durch Eingabe der IP-Adresse im Webbrowser auf die Kamera
zugegriffen werden.

In der WebGui unter System -> Netzwerkkonfiguration kann die IP-Adresse dauerhaft angepasst werden.

Far die Verwendung mit dem UniversalRobot wird eine statische IP-Adresse empfohlen.

Mit Doppelklick auf die Geratezeile die WebGui 6ffnen.

Die Lizenz aktivieren

Der Aktivierungscode liegt bereit. Dieser wird unverziglich nach Auslieferung via E-Mail an den Kunden
gesendet.

Anfordern der Lizenz per Aktivierungscode und Mac-Adresse (auf dem Typenschild an der KamerarUckseite)
unter: https:/roboception.com/rc/activation

= Die Lizenzdatei wird per E-Mail zugesandt.

Ubertragung der Lizenzdatei auf den mit der Kamera verbundenen Rechner.
Aktivierung der Lizenz in der WebGUI unter: System -> Lizenz -> Lizenz aktualisieren
Upload der Datei durch Offnen

Neustart der Kamera: System -> Software Update -> Neustart

8/36
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6.3 Die Kamera einrichten

8°

roboception
MODLLES

Die Web GUI des rc_visard ist eine webbasierte Benutzeroberflache, die fur Test-, Kalibrierungs- und Konfigurati-
onszwecke eingesetzt wird. Uber Registerkarten im oberen Abschnitt der Seite kann auf individuelle Module zuge-
griffen werden. Weitere Informationen zu den einzelnen Parametern der Web GUI lassen sich Uber die jeweils
daneben angezeigte Schaltflache ,Info” aufrufen.

Bei Erstgebrauch ist die im Rob-Set enthaltene Lizenz (BoxPick oder ItemPick) zu aktivieren, siehe Kap. "Die Lizenz
aktivieren".

6.3.1 Die Kamera auf die Szene einstellen

» Im Web GUI das Kamerabild unter Kamera prufen. In der Regel liefert der Automatikmodus optimale Bilder.
Darauf achten, dass die Bilder in ausreichendem Kontrast dargestellt werden.

Beispiele bzgl. der Belichtung

Bild unterbelichtet Ergebnis des Automatikmodus Bild Gberbelichtet

6.3.2 Sichtfeld einstellen
Im Allgemeinen wird empfohlen mit den Default Werten zu arbeiten.

» Sichtfeld einstellen unter Tiefenbild.

Beispiele fiir die Einstellung vom Tiefenbild

Zu viele schwarze Felder Schwarze Felder ausreichend

reduziert
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6.3.3 Projektor einstellen

Vor allem bei gering strukturierten Werkstiicken ist die Nutzung des Projektors zu empfehlen. Der Projektor
erzeugt neben der Lichtquelle auch eine klnstliche Struktur auf den Werkstticken, so dass die Kamera ein ausrei-
chendes Tiefebild bekommt.

v' Der Projektor steht fur die folgenden Einstellungen in der Position, in der spater die Bilder gemacht werden.
1. Den Projektor fur Testzwecke unter, -> Module -> |0Control -> Ausgang1 ->, High” (fir Dauerlicht ) bzw.

“Alternierend” (fur blinkendes Licht) aktivieren.
Prafen unter Tiefenbild.

2. Einstellen des Projektors durch Drehen vom Rad an der Linse des Projektors.
Das Einstellrad mit Randelschrauben sichern!

Nach erfolgreichem Einstellen der Parameter den Projektor unter Tiefenkarte -> , Einzelbild + Out1" stellen.

4. Um ein konstantes Leuchten des Projektors und somit ein Uberhitzen zu vermeiden, unter Module->I0-
Control->Ausgang1 = Low setzen.
Ein Tutorial zur Optimierung von Einstellungen mit dem RandomDot Projektor, um dichte Tiefenbilder zu erhalten,
finden Sie unter https://tutorials.roboception.de/.

6.4 Greif-Szene einrichten

GemaB der Auswahl wurde ein Lizenzkey fur ein Pickmodul per Mail zugestellt. Es kénnen mehrere Module auf
der Kamera aktiviert und genutzt werden:

Modul: BoxPick

Zum Erkennen von quadratischen und geordneten Teilen, wie Kartonagen.

Modul: ItemPick

Zum Erkennen von unterschiedlichsten Formen und/oder unsortierter Anordnung der Teile.

6.4.1 Greifer definieren
Unter: Module -> Collision-Check -> Greifer -> + neuen Greifer hinzufligen -> Vakuumgreifer

» Einen Namen fir den Greifer vergeben und die entsprechenden Komponenten auswahlen und speichern.
Im Rob-Set enthalten sind:

e Vakuum-Erzeuger: ECBPi

e Verlangerung: VEE-FE_181

e Und der jeweils verwendete Sauggreifer (siehe auch 5.3).

Sollte eine/mehrere der Komponenten durch einen andere ausgetauscht worden sein, kénnen diese durch die
Felder ,benutzerdefiniert” eingegeben werden.

» Unter: Module -> CollisionCheck -> CollisionCheck Einstellungen den Sicherheitsabstand einstellen.

6.4.2 Greifpunkt definieren
Unter: Module -> ItemPick bzw. BoxPick

1. Unter: ItemPick / BoxPick -> Einstellungen, einstellen der Anzahl an gewiinschten Greifpunkten, sowie der
Toleranz-Werte zur Load Carrier Erkennung (Parameter zur LoadCarrier Erkennung), sowie zur Greifflache-
nerkennung (Cluster Parameter).

2. Regions of Interest NICHT befullen.

3. Unter Load Carrier -> + Neuen Load Carrier hinzuftigen wird der Abnahmebereich (z.B. eine Kiste) definiert.
Ein moglichst genaues Abmessen des Abnahmebereichs wird empfohlen (+/- 3 mm). Ggf. vorhandene Abwei-
chungen, wie z.B. eine gekrimmte Wand, kénnen unter Parameter zur LoadCarrier Erkennung berUcksichtigt
werden.

Unter: Ausprobieren -> Greifpunkt detektieren

1. Einstellen der Sauggreifer-GréBe, sowie die AbmaBe der zu detektierenden Objekte.
TIPP: Bei kleinen oder stark strukturierten Objekten empfiehlt sich die Sauggreifer-GréBe kleiner als die tat-
sachlich verwendete SaugergroBe einzustellen.

2. Auswahlen der BezugsgroéBen (Load Carrier oder Greifer).
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6.6

Uber Greifpunkt detektieren kann zudem festgestellt werden, ob die Einstellungen zu einem Greifpunkt
fuhren. Gibt es hier kein Resultat, wird ein Uberpriifen und Anpassen der Parameter empfohlen.

UR Caps einrichten

Polyscope muss folgenden Softwarestand aufweisen: CB-Serie ab 3.12, e-Serie ab 5.6.
Ggf. updaten der Robotersoftware unter: https:/www.universal-robots.com/download/ .

Installieren des URCaps durch Einstecken des im Rob-Set enthaltenen USB-Sticks am Bedienpanel des
Roboters. Laden des Caps unter: Settings -> UR Caps -> + -> Auswahl des Caps -> Neustart des Roboters

Verbinden der Kamera mit der Robotersteuerung via Ethernet-Kabel (! Roboter und Kamera mussen im
gleichen Netzwerk sein).

Andern der IP-Adresse der Kamera oder der Roboter-IP im UR-Bedienmenii unter Menu -> Einstellungen ->
System -> Netzwerk.

Ist die Verbindung erfolgreich, erscheint ein Live-Bild unter: Installation -> Schmalz 3D-R -> rc_visard

Kamera Kalibrieren

Um den Roboter mit dem Sichtfeld der Kamera zu synchronisieren, muss das System kalibriert werden.

Die Umgebungsbeleuchtung beeinflusst das Ergebnis der Kalibrierung maBgeblich. Optimieren Sie bei Bedarf das
Umgebungslicht.

Fir die Kalibrierung der Kamera muss der
Bereich optimal belichtet werden.

Es muss so optimiert werden, dass in der
CAP die griinen Haken auf den schwarzen
Flachen der Kalibrierplatte erscheinen.

roboception

Je nach Variante (Kamera statisch oder am Roboter befestigt) gemaB der nachfolgenden Beschreibung verfahren:

Variante: Kamera ist statisch befestigt

Die Kalibrierplatte am Roboterflansch anschrauben. Daflir die in der Kalibrierplatte eingebrachten Lécher
verwenden.

Kalibrierplatte ausrichten.

Die Kalibrierung im UR Meni unter Programme -> rc hand eye calibration und dricken von ,Play” starten.
Der Cap fuhrt in 4 Schritten durch die Kalibrierroutine. Folgen Sie den Anweisungen im Cap.

VORSICHT! Kollisions- und Quetschgefahr aufgrund plétzlicher Bewegung des Roboterarms. Sicherstellen,
dass jederzeit der Not-Halt erreichbar ist.

Auf die granen Markierungen achten, welche im Livebild auf der Kalibrierplatte angezeigt werden. Optimale
Ergebnisse werden erzielt bei vollstdandigen grinen Markierungen.

Speichern des Ergebnisses durch: ,,save calibration
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5. Die Kalibrierplatte vom Roboterflansch entfernen und den Greifer montieren (> siehe Kap. Das Greifsystem
vorbereiten, Seite 4).

Variante: Kamera ist am Roboteram befestigt
1. Auflegen der Kalibrierplatte auf die spatere Entnahmeposition.

2. Die Kalibrierung im UR Men0 unter Programme -> rc hand eye calibration und driicken von ,Play" starten.
Der Cap fuhrt in 4 Schritten durch die Kalibrierroutine. Folgen Sie den Anweisungen im Cap.
VORSICHT! Kollisions- und Quetschgefahr aufgrund plétzlicher Bewegung des Roboterarms. Sicherstellen,
dass jederzeit der Not-Halt erreichbar ist.

Auf die grinen Markierungen achten, welche im Livebild auf der Kalibrierplatte angezeigt werden. Optimale
Ergebnisse werden erzielt bei vollstandigen grinen Markierungen.

3. Speichern des Ergebnisses durch: ,save calibration”

6.7 Greifer einstellen
Die Einstellung des Greifers wird im UR Cap unter: "Installation -Schmalz Gripper" in den Info-Buttons "Changing
Part Present Value (SP2)" und "Setting Up gripper" beschrieben.

7 Programm-Ablauf erstellen

Auf dem USB-Stick sind Beispielprogramme fir die jeweilige Installationsvariante hinterlegt.
1. Upload des jeweiligen Programms auf den Universal Robot unter: Open.. -> Load Program .
2. Alle gelb hinterlegten Felder im Programmbaum definieren.

Um Kollisionen vom Roboter mit dem Kamera-/Greifsystem) wahrend der Fahrt zu verhindern, wird empfohlen
mehrere Wegpunkte zwischen Aufnahmeposition und Endposition einzufligen.

Die Beispielprogramme ermdglichen erste Picks.

Zur Optimierung von Prozessschritten wird ein individuelles Anpassen des Programms empfohlen.
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1 Notes on Quick Start Guide

The quick start guide was originally written in German. It provides important information

intended for experienced users in the field of automation technology.

e
regarding your first contact with the product and its installation. The quick start guide is SCH MALZ
—_————

Detailed information can be found in the documentation at www.schmalz.com or via the

QR code.

This information makes no claim to be exhaustive.
Subject to technical changes without notice. No responsibility is taken for printing or

other types of errors.

2 Included in delivery

1. Compare the entire delivery with the supplied delivery notes to make sure nothing is missing. The license key
for the software is provided via e-mail -> If you have not received it, please inform your Schmalz contact.

2. Damage caused by defective packaging or occurring in transit must be reported immediately to the carrier

and J. Schmalz GmbH.

1 Camera rc_visard (65 or 160)
Gripping system
5 Suction cup FSGA-14-HT1

7 Suction cup FSG-32-HT1

9 Camera system holder for end-of-arm applica-
tions
11 Calibration plate for camera

13 Power cable

— Documents: quick start guide and CE declaration

10

12
14

Projector incl. 4 screws

Suction cup SPB1-30-ED

USB stick (URCap, Rcdiscover-gui.exe, refer-
ence programs and quick start guide)

Dowel pin 6x40
Flange adapter for gripping system

Ethernet cable
Y cable
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3 Safety Instructions

Read the quick start guide carefully. Additional information can be found in the separate operating instructions
for the individual components (camera, projector and ECBPi).

The product is built in accordance with the latest standards of technology and is delivered in a safe operating con-
dition; however, hazards may arise during use.

The operator assumes responsibility for the overall application and must secure it in accordance with the applicable
legal regulations.

Without the correct safety measures in place, the system is not approved for use as a collaborative system.
During start of operations, the operator must employ suitable safety equipment to ensure that the robot system
does not pose a hazard.

A CAUTION
Handling the camera and projector

Risk of injury due to sharp edges!
» Wear suitable work gloves.

A CAUTION

Looking into the bright light source of the projector
Eye irritation or damage due to bright light.
» Do not look directly into the lens of the projector.

» Look away immediately if the beam shines directly into your eyes.

A CAUTION

Touching hot surfaces
Touching hot surfaces may cause injury from burns.
» Wear work gloves.
» Do not touch components during operation.
» Allow the components to cool down before commencing work on the product.

The housing temperature of the camera and projector can exceed 60° C during operation.
Ensure that there are no heat-sensitive materials in the vicinity of the sensor.

Exercise caution when touching or gripping the camera or projector during operation.

A CAUTION
A Risk of crushing due to sudden movements of the robot arm

» Wear protective gloves.
» Train operating staff accordingly.

NOTE

The projector overheats in the case of excessively long exposure times.
The projector is damaged.
» Restrict the exposure time to 12 milliseconds.

14/ 36 EN-US - 30.30.01.02422 - 00 - 06/20



4 Additional Information

Additional information on the vacuum generator ECBPi can be found at:
https://www.schmalz.com/en/vacuum-technology-for-automation/vacuum-components/vacuum-generators/electri-
cal-vacuum-generators/vacuum-generator-ecbpi

A tutorial for optimizing settings with the RandomDot projector in order to obtain dense depth images can be
found at:
https://tutorials.roboception.de/

The documentation for the I0Control module can be found at:
https://doc.rc-visard.com/latest/de/revisions.html
https://doc.rc-visard.com/ under “Optional software components”.

5 Mounting

5.1 Installation Instructions

A CAUTION

Improper installation or maintenance
Personal injury or damage to property

» During installation and maintenance, all components of the system must be de-energized and
depressurized and secured against unauthorized reactivation.

For safe installation, the following instructions must be observed:
1. Use only the connections, mounting holes and attachment materials that have been provided.
2. Carry out mounting and removal only when the device is in an idle, depressurized state.

3. Pneumatic and electrical line connections must be firmly connected and secured.

5.2 Preparing the Gripping System

1. Remove the “bumper” with the cable duct prepa-
ration.

2. Pierce or cut out the cable duct and pass through
the cable.

3. Connect the cable using the M12 connector.
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ment tabs.

4. Attach the "bumper” to the ECBPi via the attach- T (

5. Fit the flange extension (connection between suc-
tion cup & ECBPi) to the ECBPi.

6. Select the suction cup using the selection aid
(chapter 5.3) and attach it.

7. Using four M6x30 screws, attach the flange
adapter and camera holder to the robot arm in the
correct position (Poka Yoke dowel pin 6x40).

16/ 36 EN-US - 30.30.01.02422 - 00 - 06/20



8. Slide the ECBPi onto the flange adapter on the ro-
bot arm @ while observing the Poka Yoke mark-

o

Flange adapter 1 : l
plate

ings. Attach the ECBPi radially using three

setscrews (M5x16), each tightened with 0.6 Nm (2} g

5.3 Suction Cup Selection Aid

SPB1-30-ED

FSG-32-HT1

e——=—3 set screws M5x16

FSGA-14-HT1

10.01.06.04530

10.01.06.01241

10.01.06.00932

For gripping cardboard boxes and
flat, rough surfaces.

For gripping round and inclined
parts.

The material leaves few marks and
is suitable for sensitive surfaces.

For smaller components or suction
areas.

The material leaves few marks and
is suitable for sensitive surfaces.

5.4 Joining the Camera and Projector

» Attach the projector (1) to the camera (4) via the
holder (3) using the two supplied M4x8 screws (2)

(tightening torque 2.4 Nm).
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5.5 Mounting the Camera/Projector Unit
Mounting the Camera/Projector Unit Statically

» Attach the camera/projector unit to a holder above
the pick-up position. The distance X between the
camera and pick-up position should measure 0.5 to
3 m. We recommend a distance of approx. 1.4 m
for small load carriers and approx. 2 m for pallets.

Attaching the Camera/Projector Unit to the UR Robot

» Attach the camera/projector unit to the camera
system holder using two M4x14 screws.

5.6 Connecting the Camera and ECBPi

The rc_visard features a Gigabit Ethernet interface for connecting the device to a computer network. All communi-
cation to and from the device takes place via this interface.

1. Use the network cable to connect the camera to a
network-capable end device, such as a PC or note-
book, via the Ethernet plug connection (2).

2. Connect the network and Y cables to one another
and then connect the camera (1) and projector (3).

3. Connect the camera/projector unit to the power
supply.
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4,

Wait until the LED on the camera shows steady
green.

During the boot process, the color of the LED
changes multiple times before it eventually lights
up green.

= If no network cable is connected, or if the net-
work is not correctly configured, the LED
flashes red every five seconds. In this case,
check the network configuration.

Attach the connection cable of the ECBPi to the ro-
bot arm.

6 Start of Operations

6.1

Starting up the Camera/Projector Unit

The rc_visard features a Gigabit Ethernet interface for connecting the device to a computer network. All communi-
cation to and from the device takes place via this interface.

1.

i A W N

Open rcdiscover-gui.exe (on the USB stick or download at
https:/github.com/roboception/rcdiscover/releases)

= After start-up, the camera is listed with its name, serial number, current IP address and unique MAC ad-
dress.

= If the camera is connected, this is indicated by a tick in the “Reachable” column.

If an X appears in the “Reachable” column in rcdiscover, or if the corresponding field is blank, proceed as fol-
lows:

@ Check or set a static PC IP address under Windows: Settings -> Network & Internet -> Network and Sharing
Center -> Local Area Connection -> Properties-> Internet Protocol Version 4 -> Use the following IP address
Set an IP address (e.g. 192.168.0.20) and SubNet mask (e.g. 255.255.255.0)

Confirm with OK

Qnn rcdiscover-gui, click “Set temporary IP address”. Change the IP address and Subnet mask according to
the IP specifications (in this case using 192.168.0.21 and 255.255.255.0). Enter the MAC address specified on
the camera type plate. Click “Set temporary IP address”.

Once start-up of the camera has been completed, we recommend resetting the computer IP address to the
original value or selecting “Obtain an IP address automatically”.

® The camera is now detected in rcdiscovery. The web browser opens automatically when you double-click
the row for the camera. You can also access the camera by entering the IP address in the web browser.

You can permanently change the IP address under System -> Network.

A static IP address is recommended for use with the UniversalRobot.

Double-click the device row to open the Web GUI.

Activating the License
The activation code is on-hand. It is sent to the customer via e-mail immediately after delivery.

Request the license using the activation code and MAC address (specified on the type plate on the back of the
camera) at: https:/roboception.com/rc/activation

= The license file is provided via e-mail.

Transfer the license file to the computer connected to the camera.
Activate the license in the Web GUI under: System -> Licence -> Update Licence
Click Open to upload the file

Restart the camera: System -> Software Update -> Reboot
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6.3 Setting up the Camera

in
roboception s‘

MODLLEL

The Web GUI of the rc_visard is a web-based user interface that is used for test, calibration and configuration pur-
poses. Individual modules can be accessed via tabs in the upper part of the page. Additional information on the in-
dividual parameters of the Web GUI can be displayed via the “Info” button next to each parameter.

Upon first use, you must activate the license included with the Rob-Set (BoxPick or ItemPick). Instructions are pro-
vided under “Activating the License”.

6.3.1 Adapting the Camera to the Scene

» Check the camera image under Camera in the Web GUI. The auto mode generally produces optimum images.
Ensure that the images are displayed with sufficient contrast.

Examples for the image exposure

Image underexposed Result of auto mode Image overexposed

6.3.2 Setting the Field of View
We generally recommend working with the default values.

» Set the field of view under Depth Image.

Examples for the depth image setting

Too many black fields Black fields sufficiently reduced
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6.3.3 Setting the Projector

Use of the projector is particularly recommended for minimally textured workpieces. In addition to the light
source, the projector generates an artificial structure on the workpieces, allowing the camera to obtain a sufficient
depth image.

v' With the following settings, the projector is set to the position in which the images will subsequently be
recorded.

1. Activate the projector for test purposes under -> Modules -> I0Control -> Out 1 -> “High” (for continuous
light) or “ExposureAlternateActive” (for flashing light).
Check under Depth Image.

2. Set the projector by turning the wheel on the lens of the projector.
Secure the adjustment wheel with knurled screws.

After setting the parameters successfully, adjust the projector by selecting Depth Image -> “Single + Out1”.

4. To avoid constant illumination of the projector and thus overheating, select Modules -> IOControl -> Out1 =
Low.

A tutorial for optimizing settings with the RandomDot projector in order to obtain dense depth images can be
found at https://tutorials.roboception.de/.

6.4 Setting up a Gripper Scene

As per your selection, a license key for one pick module has been provided via e-mail. Multiple modules can be acti-
vated and used on the camera:

Module: BoxPick
For detecting square and ordered parts, such as cardboard boxes.
Module: ItemPick

For detecting different shapes and/or unsorted parts.

6.4.1 Defining a Gripper
Select: Modules -> CollisionCheck -> Gripper -> + Add New Gripper -> Vacuum Gripper

» Enter a name for the gripper before selecting and saving the relevant components.
The Rob-Set includes the following:

e Vacuum generator: ECBPi

e Extension: VEE-FE_181

e The relevant suction cup (see also 5.3)

If one or more components are replaced with different components, these can be entered via the “user-defined”
fields.

» Select: Modules -> CollisionCheck -> CollisionCheck and set the safety distance.

6.4.2 Defining the Grasp Point
Select: Modules -> ItemPick or BoxPick

1. Select: ItemPick / BoxPick -> Settings and set the number of required grasp points as well as the tolerance val-
ues for load carrier detection (“Parameters for LoadCarrier Detection”) and gripping surface detection (“Clus-
ter Parameters”).

2. Do NOT enter anything under “Regions of Interest”.

3. The pick-up area (e.g. of a box) is defined under Load Carriers -> + Add a new Load Carrier. We recommend
measuring the pick-up area as accurately as possible (+/- 3 mm). Any applicable deviations, such as a curved
wall, can be specified under Parameters for LoadCarrier Detection.

Select: Try Out -> Detect Grasp Points

1. Set the suction cup size as well as the dimensions of the objects to be detected.
TIP: In the case of small or highly textured surfaces, we recommend setting a smaller suction cup size than
that actually employed.

2. Select the reference sizes (“Load Carrier” or “Gripper”).
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3. With Detect Grasp Points, you can also determine whether the settings lead to a grasp point. If there is no re-
sult here, we recommend checking and adjusting the parameters.

6.5 Setting up URCaps

v' Polyscope must have the following software status: CB-Series: 3.12 or higher, e-Series: 5.6 or higher.
If necessary, update the robot software at: https://www.universal-robots.com/download/.

1. Install the URCaps by inserting the USB stick included in the Rob-Set into the robot’s control panel. Load the
URCaps under: Settings -> UR Caps -> + -> Select the cap -> Reboot Robot

2. Connect the camera to the robot controller using an Ethernet cable (note: the robot and camera must be on
the same network).
Change the IP address of the camera or the robot IP address in the UR operating menu under Menu -> Set-
tings -> System -> Network.

= In the case of a successful connection, a live image appears under: Installation -> Schmalz 3D-R -> rc_visard

6.6 Calibrating the Camera
To synchronize the robot with the camera’s field of view, the system must be calibrated.

The ambient lighting has a significant impact on the results of the calibration. Optimize the ambient lighting if
necessary.

Optimum illumination of the area is re-
quired to ensure successful calibration of hoaeren
the camera.

The lighting must be optimized such that
the green ticks appear on the black sec-
tions of the calibration plate in the CAP.

Proceed as described below, depending on whether the camera is mounted statically or on the robot:
Version: camera mounted statically

1. Screw the calibration plate onto the robot flange. Use the designated holes in the calibration plate for this
purpose.

2. Align the calibration plate.

3. Start the calibration in the UR menu by selecting Programs -> rc hand eye calibration and pressing “Play".
The Cap guides you through the calibration routine in 4 steps. Follow the instructions in the Cap.
CAUTION! Risk of collision and crushing due to sudden movements of the robot arm. Ensure that the emer-
gency stop is always within reach.
Watch the green markings that appear on the calibration plate in the live image. Optimum results are
achieved when all markings are green.

4. Save the result with: “save calibration”
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5. Remove the calibration plate from the robot flange and fit the gripper (> See ch. Preparing the Gripping Sys-
tem, Page 15).

Version: camera mounted on robot arm
1. Place the calibration plate on the later pick-up position.

2. Start the calibration in the UR menu by selecting Programs -> rc hand eye calibration and pressing “Play".
The Cap guides you through the calibration routine in 4 steps. Follow the instructions in the Cap.
CAUTION! Risk of collision and crushing due to sudden movements of the robot arm. Ensure that the emer-
gency stop is always within reach.
Watch the green markings that appear on the calibration plate in the live image. Optimum results are
achieved when all markings are green.

3. Save the result with: “save calibration”

6.7 Setting the Gripper

The process for setting the gripper is described in the URCap under: “Schmalz Gripper Installation”, in the info but-
tons “Changing Part Present Value (SP2)" and "“Setting Up Gripper".

7 Creating a Program Sequence
The USB stick contains example programs for the different installation options.
1. Upload the relevant program to the Universal Robot by selecting: Open.. -> Load Program.

2. Define all yellow-highlighted fields in the program tree.

To avoid collisions between the robot and the camera/gripping system during operation, we recommend inserting
multiple waypoints between the pick-up position and end position.

The example programs enable initial picks.
To optimize the process steps, we recommend adapting the program to individual requirements.
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» NY ROBFZENET, BYIEIVR—F NEBRUTRELE T,
O7€Y NCRUTHFEENET:
Bz 3487 ECBPI
#L5R: VEE-FE_181
ZLT, ThEhDOFEICEAETNDIREIHE (5.365R ),

IDREFEBOIVR—FXVINBOEDICEEMASNATVWEIHERE., "IV —FEHR, 71 —ILRASAHTSEC
ENTEXRY,

» T%B: Modules-> CollisonCheck -> CollisonCheck XE k. T2 EBMERELXT,

642 JVYTHDES
T &B: Modules -> ltemPick or BoxPick
1. TP ItemPick / BoxPick -> Settings, BB T VYT R4 MO, BLRVEREREOHFAE (BREKREO/N
FX=B)eTJVYTERE (VTAR— NTXA—2—) ZRELET,
2. MROBEHEEHBVWTEE L,

3. Load Carriers -> + Add a new Load Carrier 5. ZFANEE (fl: RY VA N ERENET, TAHHEHETED
EWERICHETZCEZHEHLET(+/-3mm), BMBRELZLEDRELE., BRERE ONFX—XHSEETE
£9,

T&B: Try Out -> Detect Grasp Points

1. BEINY ROFA X, BELVBREEhDYEOTEEZRELET,
EXh DB, REBEBELEIEYEOSERE. REINY ROFAXZRBICEAITDREI/NY ROY (X
FNENESRETDELEZHBBAOLET,

2. BEHAX@REFYVTELENY R)ZBRLET,
3. JUYT S REMET, RENTVYTRIIDBENBAESHEHUMTEET, BENMEVBERE. NTX—&
DFIVIEREBEZHEOLET,
6.5 URFvYTDRE
v Polyscopeld, ATOY 7 RIITFTN=230THIVENHYET :3.12AS5OCB>U—X, 561 5NDEFY

U _Z“o
ORYNYTRNIITETY 7F— N3 hitps://www.universal-robots.com/download/ .

1. ARY hod2 MO=LINZLOOTEY NICEENDUSBXEUEZZLIAAT, URCapZW Y FIHET, ¥
¥ Y T DFHIAK: Settings -> UR Caps -> + -> Select the Cap -> Reboot Robot

2. AAZEORY ROV NA—ZZ4—HZXY NT—7ILTERLET( (ORY NAXZERALURY NT—0 LIC
BELTLSEEW),
Menu -> Settings -> System -> Network FOURIY ROA— ) XZ1—TAHAXTEEEGEAOARY NOIPF RLAZEE
LET,

2 BRI TRIE, TATAX=SHFTICRRENET: Installation -> Schmalz 3D-R -> rc_visard
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6.6 IXZHIE
ORY NEAXTZORFERBET LRI, SATLZHBETIZEN HUET,
BEORBAR, HENKRIIAESKELET, LELRUTARDTA T4 ZHEBEILLET,
AAXTOBMEDL=HICIE, TOEBZHEIC
BHECHEIHBEN HYUET,

CAPOBERNDBVREIC DT v I Ak
RENBLSICHRBEILEL TSEEL,

roboception

AXZHABELTVSRL, ORY MCEYFEFSATLRAICKEUT, ATORSICLTLSEEW :
BIRE: AASHEIELTWVS

1. HERZORY NOKICRUAKET, COBNOLEHIC, HERCATLERZERALET,
2. MERZHAET

3. URXZ21—07O07FL-rc N\ RTAHIE THEZBBL., "HH 2HLET,
FYYVTRADOARTY 7 TCHEFOFIEOFEZTVE T, FYYTOERICH > TILEEL,
EEIORY R7—LORADEHE ICRBZERPEHOBRMYE, BRAFLFECFATETHDEEZRAL T
EEW,
BERLOSA TEBICRFIENBDBEOI—F U TITEELTLKEET VY, BREOY—FU I EhERBESER
ERVERT,

4. BRERFETRICE: "HERREREFETS.

5. ORY hOBASEHERZEMIAL., XY RERY [T > EEZSBLTIKEEVWITVYTIATL R=D27)%E
ERLET,
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R AXSHORY MO HF5hTWVWS
1. R2OMUALNEICHERZHERLET,

2. URXZ1—07O07FL-rc N\ RT7AHE THEZBEBL., "BH 2HLET,
FYYTREADOARTY 7 TCHEFOFIEOFEZTVE T, FYYTOERICH > TILEEL,
EEIORY R7—LORADEHE ICLDERPEROLRMYE, BRBFLFECFATETHDEEZRALTL
ZEW,
WEREDTA TEBRICRRENDIREOI—FUITITEFELTILKESVY, REBON—F I ENERESER
EBRVWERT,

3. BREREEIDICE: "HIERERETS.
6.7 INY ROEZE
NY ROBEBURF Y Y TOTICRRENET : "1 A=)l -Schmalz/\Y R, BBAREZVICEHEhTWD TX
TEHPENEE (SP2); &R "INV ROFKE. »
7 707 Z ALIEFDER
USB XEUIF, BIRTEZZNEFNODAAN—INOY IO LEZRELET,
1. AZN—=HYILORY MCHIET2 7O L2T7 Y 70— RT2: <. 7O 5 LDOFHIKIAHK,
2. BOTREEATVWR7OJSLAYI—OITRTOTA—)LREEELEXT,

ETRICORY REAXTZITIVYTIATLAOEREHR<SEHIC. BEUBLERTHNEOBICEROBBRZEATS
CEEBFOHLET,

T7O7ZL6ITE, MR ATZTRICLTVET,
T7OtAOBRBEOHKELOLD, 7OJZLAOERNOHEZHBOLET,
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