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TaskEye Roboter:
Automation ohne Maschinenumbau

Chemnitz - 30.09.2025



Prinzip Maschinenbestuckung ICM

Schnittstelle
Maschine - Automation

?

" Moderne Maschinen:
Schnittstellenoption
verfugbar,
steuerungsabhangig
Alte Bestandsmaschinen/
Sondermaschinen: Eingriff
in Schaltschrank
erforderlich, Einbau
zusatzlicher Schaltelemente
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= Eingriffin CE
vermeiden!




TaskEye Roboter - Was ist das? ICM
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TaskEye-Steuerung

mit frei belegbaren
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TaskEye Roboter - Was ist das? ICM

TASK EYE ROBOTE

Automation/

TeiIefRdIing

(Bestuckungs-)Aufg FIebIe

automatisches Bestlickungssystem
steuerungsunabhangig | einfach integrierbar | kostengunstig
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TaskEye-Roboter Komponenten ICM

Optionen
Doppelgreifer, Kollisionsschutz
Werkzeugwechselsystem
verschiedene Magazinvarianten
Teilevereinzelung
Optische Teileprufung
Feststehende Schutzzaunelemente

zusatzliche Bedienelemente fur

die Maschinenschnittstelle

Sicherheits-
laserscanner kunden- und

applikationsspezifisch erweiterbar




TaskEye-Roboter - Bedienoberflache

TASKEYE-ROBOTER
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Zustand Magazin




TaskEye-Roboter - Bedienoberflache

TASKEYE-ROBOTER

‘Projektbezeichnung Anderungsdatum Grifie
@ Projekt 2025-07-22_11-19-58 22.07.2025 | 11:19 271 bytes
Projekt_2025-07-23_11-07-35 23.07.2025 | 11:07 557 bytes
Projekt 2025-08-01_09-27-17 01.08.2025 | 09:27 362 bytes

Test 22 22.07.2025 | 14:31 761 bytes
% TEST ICM 07.08.2025 | 10:55 339 bytes

Code laden |

=

Gesamt

Maschine eingeschaltet
[hh:mm:ss]
01:06:29

Aktive Produktion
[hh:mm:ss]

00:00:00

Temperatur
Luftfeuchte - 10%




TaskEye-Roboter - Bedienoberflache ROBCODE

TASK@EYE ROBCODE

E Befehle Roboterprogramm

u Teil holen Befehl hammErtan
) S [ Teil holen ' Position 1

‘ /wischenposition | Position 2

( Teil ablegen

Teil umdrehen

Zwischenposition

p
|l\\_

| Warten auf Signal
I\\.

.

‘ Signal setzen

-

| Wartezeit




TaskEye-Roboter - Bedienoberflache ROBCODE

TASK@EYE ROBCODE

Teil holen Kommentar [ Position 1

Abholposition Vorposition

5 :
6B
I -
Abstand Vorposition |_O| mim

‘ Robotergeschwindigkeit

Werkstiick vor dem Abholen entspannen?

@ Wartesignal nach Greifer geschlossen? Signal: Teil gespannt

Zustand: ON
Wartezeit nach Greifer geschlossen?

Magazin vorhanden? Magazin-ID
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TaskEye-Roboter - Bedienoberflache ROBCODE

TASK@EYE ROBCODE

E Befehle Roboterprogramm

u Teil holen Befehl hammErtan
) S [ Teil holen ' Position 1

‘ /wischenposition | Position 2

( Teil ablegen

Teil umdrehen

Zwischenposition

p
|l\\_

| Warten auf Signal
I\\.

.

‘ Signal setzen

-

| Wartezeit




TaskEye-Roboter - Bedienoberflache

TASKEYE-ROBOTER

‘Projektbezeichnung Anderungsdatum Grifie
@ Projekt 2025-07-22_11-19-58 22.07.2025 | 11:19 271 bytes
Projekt_2025-07-23_11-07-35 23.07.2025 | 11:07 557 bytes
Projekt 2025-08-01_09-27-17 01.08.2025 | 09:27 362 bytes

Test 22 22.07.2025 | 14:31 761 bytes
% TEST ICM 07.08.2025 | 10:55 339 bytes

Code laden |

=

Gesamt

Maschine eingeschaltet
[hh:mm:ss]
01:06:29

Aktive Produktion
[hh:mm:ss]

00:00:00

Temperatur
Luftfeuchte - 10%
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TaskEye Komponenten

TaskEye-
Kamera




TaskEye - flexible Schnittstelle zwischen Maschine und Automation ICM

Was erkennt das TaskEye?

Buchstabenfolgen/ Text Farben

8 frei belegbare Signalausgadange

Funktionsprinzip in Automationslésung i

TASKP™,  Signale: Maschine bereit, Maschine
-t fertig, Teil drehen, Fehler, ...

Aktionen: Prozess starten/anhalten, Teil einlegen/
entnehmen, Teil einspannen/lésen, Tur freigeben/
offnen/ schliel3en




TaskEye - Bedienoberflache

Rt

E Aktives Programm: Maschine 3

LIVEBILD

Nr.

Signal

-

Maschine bereit

o

L

Teil gespannt

.,

Tir offen

>

L

Maschinenfehler




TaskEye - Bedienoberflache

R

Programmauswahl Filter (

Bezeichnung Anzahl Signale Erstelldatum

Maschine 1 5 2025-07-28

Maschine 2 2025-08-11




TaskEye - Bedienoberflache

Rt

Programm erstellen

Programmbezeichnung [ Maschine 3

p ™

| IVEBILD Nr.  Signal

Maschine bereit

b

i

Teil gespannt

Tur offen

L

Maschinenfehler

L

T




TaskEye - Bedienoberflache

ThSK R EYE

Signal hinzufiigen

LIVEBILD Signalnummer

Signalname [ Maschine bereit 1

Signalart [ FARBE ]

Signaltext |WSENTNEHMEN ‘




TaskEye - Bedienoberflache

Rt

Programm erstellen

Programmbezeichnung [ Maschine 3

p ™

| IVEBILD Nr.  Signal

Maschine bereit

b

i

Teil gespannt

Tur offen

L

Maschinenfehler

L
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. Wie lasst sich das Gesamtsystem integrieren?

Positionierung an
der Maschine

" TaskEye-Roboter vor der
Maschine platzieren und Uber
mechanisches Positioniersystem
andocken

" TaskEye-Roboter an Versorgung
anschlie3en

‘askEye an Bedienpanel

einrichten

TaskEye am Bedienpanel
montieren

TaskEye Uber Software am PC
einrichten - Definition der
Prozesssignale fur spezifische
Applikation

ICM

Roboterprogramm
einrichten

Neues Produkt anlegen
Roboterprogramm Uber TaskEye
ROBCODE erstellen

Relevante Positionen uber
Roboterbedienpanel anlernen




. Aktueller Stand & Ausblick ICM

* Produktvorstellung TaskEye auf dem ICM-Messestand
* erste Anfragen fur TaskEye-Roboter in Bearbeitung
* stetige Erweiterung des Systembaukastens fur TaskEye-Roboter
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Besuchen Sie uns gerne
auf dem Messestand 1-418.

Dipl.-Ing. (FH) Micha
Seidel

Leiter Automation

Mail m.seidel@icm-chemnitz.d

e
Fon +49 371 27836-315

GmbH B

ICM

Innovation + Cooperation
flirden Maschinenbau

ICM - Innovation + Cooperation
fir den Maschinenbau GmbH
Otto-Schmerbach-Strafl3e 19,
09117 Chemnitz
in|
Mail info@icngmbh-
chemnitz.de
Fon +49 (0)371 2 78 36 450
Fax +49 (0)371 2 78 36 454

www.icmgmbh-
chemnitz.de
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