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PROBLEM

Uppgiften med examensarbetet ar att skapa ett HMI (Human Machine
Interface) till en robot som ska stapla lador pa en pall enligt angivet
staplingsmonster. Funktionerna som var nodvandiga for att fa HMI-
programmet att fungera kommer att gas igenom. Aven mycket av hur
programmet ar uppbyggt och hur de olika problemen lostes kommer tas upp.
Arbetet undersoker aven om programmet skulle kunna goras ateranvandbart,
sa det bara ar att skala upp eller ner programmet till nastkommande
staplingsrobot.

Resultatet blev ett HMI-program dar alla tankbara parametrar gar att andra. Allt
ifran de olika l[adornas langd och bredd till vilken ordning man ska lava de olika
staplingsmonstren pa pallen gar att bestamma. Programmet ar aven skalbart
inom rimliga granser, men kan skalas upp ytterligare med fa modifikationer.
Det gar aven att utldsa en del statistik och beroende pa ens roll i systemet far
man tillgang till funktioner som kan anvandas vid till exempel felsékning.

RESULTAT

1. Vilka funktioner och
parametrar maste finnas med
| HMI-programmet?

2. Hur ska programmet vara
utformat for att minimera
risker och fel vid kérning av
roboten?

3. Gar det skapa ett skalbart
program till
palletteringsapplikationer?

4. Hur ska visualiseringen ske
for att man ska kunna skapa
staplings- och pallmdnster till
roboten?

METOD

FOrst studerades det nya
mjukvaruprogrammet innan
programmeringen bdrjade.
Nar mjukvaran blivit bekant
sa gicks alla kundens krav
igenom och férslag pa hur de
skulle Implementeras togs
fram. Till sist skapades
programmet med kundens
alla dnskade funktioner.

SLUTSATTS

Resultatet blev ett HMI-
program dar det finns
med en mangd
parametrar for bade
operatoren och som kan
anvandas vid felsokning.
Riskminimering nar
roboten ar i drift har
funnits i atanke under
hela
Utvecklingsprocessen.
Programmet ar skalbart
inom rimliga granser och
visualiseringen av pall och
lador |6stes med hjalp av
knappar, symboler och
siffror.

Tillbaka Hem

Pdgdende lav: # av #
Nuvarande installningar Ldda: # av #

Larm Prepcc

Det har skapats ett HMI-program till en
robot som ska stapla |ador pa en pall efter
angivet staplingsmonster. Programmet
innehaller en mangd funktioner sa som
recepthantering, alarm, accesskontroll,
statistik och visualisering av
staplingsprocessen.

Alla tankbara funktioner som kan onskas av
programmet har implementerats samt
relevanta parametrar visas | programmet.
FOr att minimera riskerna och felen vid
kdrning sa kravdes det inloggning for att fa
access till vissa funktioner sa som radera
recept och andra larmgrans for lufttrycket.
Losningen for visualiseringen av staplings-
och pallmodnster gjordes pa ett sadant satt
sa att de ar latta att forsta vid forsta anblick.
Programmet skulle aven vara skalbart vilket
det ar iInom rimliga granser.



