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1.1 Produktiberblick

Ein Uberblick Gber die wichtigsten EASY-ROB™-Dokumentationen

Dieses Tutorial dient der Erlauterung und Durchfiilhrung grundlegendster EASY-ROB™-Funktionalitéten, wie
z.B. dem Erstellen und Laden einer Arbeitszelle, sowie einem dazugehdrigen Simulationsprogramm. Mithilfe
von Lektionen mit Beispielen sollen Sie das Gezeigte Schritt fir Schritt ausfuhren und nachvollziehen.
Unabhéngig von dieser schrittweisen Anleitung sollten Sie sich jedoch — vorab und parallel zu diesem Tutorial
— mit der 3D-Simulationssoftware vertraut machen. Dazu stehen Ihnen eine Reihe wichtiger und ausfthrlicher
Dokumentationen zur Verfigung. Welche dies sind und wozu Sie genau dienen, zeigt der folgende
Wegweiser.

Sie haben 3 Mdglichkeiten auf diese Dokumentationen zuzugreifen:

1) Online:
https://easy-rob.com/downloads/

2) Im CD-Verzeichnis unter Manual

3) Im Installationsverzeichnis unter Manual

1. Produktbeschreibung Y

Haben Sie Interesse an weiteren EASY-ROB™-Produkten? Oder
mochten Sie sich einfach nur Uber den Funktionsumfang der einzelnen

Versionen informieren?

EASY-ROB™

& Ml | i

28
At

Dann werfen Sie einen Blick in die Produktbeschreibung.

>> EASY-ROB-Produktbeschreibung.pdf
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1.2 EASY-ROB™ Multi-Robot Version

1. Tutorial

Dieses Tutorial dient der Erlauterung und Durchfiihrung grundlegendster

EASY-ROB™-Funktionalitaten. In einer Schritt-flir-Schritt Anleitung und

an Hand von Beispielen erlernen Sie dabei EASY-ROB™ zu bedienen. F&ﬁcjw )

Dieser Wegweiser ist Bestandteil des TrainLib-Tutorials.

>> TrainLib-Tutorial_DE.pdf

2. Bedienungshinweise o

Die Bedienungshinweise werden Sie bei der Arbeit mit EASY-ROB™
unterstutzen. Sie enthalten detaillierte Information die erforderlich sind,
um die Software mit allen Funktionalitdten von Anfang an richtig zu
nutzen.

Neben Informationen Uber die System-Dateien flr die grundséatzliche
Konfiguration bzw. das Erscheinungsbild, gibt es Beschreibungen Gber
die Short Keys oder die Hauptdialoge und ein paar kurze Tutorials.

>> Bedienungs-Hinweise.pdf

Bedienungshinweise

EASY-ROB™ V7.6

F

3. Bedienungshinweise — Spezielle Funktionen & Plugins

Die Bedienungshinweise — Spezielle Funktionen & Plugins sind eine
Erweiterung zu den Bedienungshinweisen. Sie enthalten detaillierte
Informationen zu den EASY-ROB™-Pluglns sowie deren speziellen
Funktionen.

>> Bedienungs-Hinweise-Funktionen-Pluglns.pdf

4. ERPL-/ERCL-Programmiersprache

Diese Beschreibung gibt einen Uberblick uber die EASY-ROB
Programmstruktur und die verfligbaren Roboterbewegungskommandos.

>> EASY-ROB-ERPL_DE.pdf

Peasvaos

ERPL- / ERCL- Programmiersprache

EASY-ROB™ V7.6
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5. Update-Beschreibungen

Samtliche Neuerungen einer aktualisierten EASY-ROB™-Version werden
in den dazugehorigen Update-Beschreibungen dokumentiert und
beschrieben.

Nutzen Sie die Update-Beschreibungen um sich einen Uberblick tiber die
neuen Features aktueller oder alterer Versionen zu verschaffen und sich
vertraut mit deren Funktion zu machen.

>> Update-ER_v7605-2018_DE.pdf

Die neue Version

EASY-ROB™ V7.3

I

o

6. EASY-ROB™ Short Keys

Die EASY-ROB™ Bedienoberflache kann mit der Maus und iber die
Tastatur durch sogenannte ShortKeys bedient werden. Dieses Dokument
zeigt eine Ubersicht aller Buttons und Shortkeys und beschreibt deren
Funktion.

>> EASY-ROB-ShortKeys_DE.pdf

7. EASY-ROB™ Dialoge

Die wichtigsten EASY-ROB-Dialoge im Uberblick und wie sie geoffnet
werden.

>> EASY-ROB-Dialoge.pdf

e ichogstun Disige schrad smes

8. Hinzufugen einer 7. Tracking Achse
Lernen Sie, wie Sie eine 7. Tracking Achse hinzuflgen.

>> Tracking-Achse.pdf
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9. ERC Command Searcher

Der ERC Command Searcher unterstitzt den Bediener bei der Suche
nach bestimmten ERC Kommandos in der Beispielbibliothek
“Proj_example_erpl”, die in der Regel im Verzeichnis:
+-\EASY-ROB\Tutorial\Proj_example_erpl“ installiert sind.

Diese Beschreibung zeigt, wie Sie den ERC Command Searcher richtig
bedienen.

>> ERC-Command-Searcher_DE.pdf

ERC Command Searcher

EASY-ROB™ V5.601

10. Stichwortverzeichnis

Das Stichwortverzeichnis macht es leicht nach Begriffen und den
zugehdorigen detaillierten Erklarungen in den Bedienhinweisen, Update-
Beschreibungen alterer Versionen und eLearning Modulen zu suchen.

>> EASY-ROB-Stichwortverzeichnis.pdf

11. Glossar EASY-ROB™ elLearning

Samtliche Schlusselwdrter und Begriffe die in EASY-ROB™ verwendet
werden, sind im Glossar erklart und mit einem Verweis auf das
entsprechende eLearning Modul versehen.

>> Glossar_DE_ENG_CHS.pdf

12. elearning Plattform

Mit der Handwerkskammer Minster wurde eine eLearning Plattform mit
insgesamt 25 Modulen fir EASY-ROB™ und rund um das Thema
Roboterschweil3en entwickelt.

Zugriff auf die eLearning Module erhalten Sie Uber den Kundenbereich
unserer Website unter https://www.easy-rob.com/service/schulungen.html
Im Rahmen Ihres EASY-ROB™ Softwarepflege- und Supportvertrages
koénnen Sie diese Plattform kostenfrei nutzen.

>> https://www.hbz-online.de/login/index.php

Robotersimulation

mit
EASY-ROB™

13. Autodesk® Inventor - Tutorial: Exportieren von STEP-Dateien in
das STL-Format

Diese Dokumentation zeigt lhnen Schritt fir Schritt, wie Sie eine
STEP-Datei (*.stp) aus Autodesk® Inventor 2013, in eine STL-Datei
(optional auch mit Farben) konvertieren kénnen. Die erzeugte STL-Datei
lasst sich direkt in EASY-ROB™ &ffnen.

>> Autodesk-STEP2STL-Tutorial_DE.pdf
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1.3 EASY-ROB™ Optionen

Tutorial

1. Umsetzen von NC-Code in ein Roboterprogramm

Diese Beschreibung zeigt, wie Sie mit Hilfe von EASY-ROB™ aus einem
NC-Code zunachst einen Pfad mit Tagpunkten generieren und diesen
anschlieBend in ein herstellerspezifisches Roboterprogramm umsetzen.

>> EASY-ROB-NC-Import-Beschreibung.pdf

Nssraod

Umsetzen von NC-Code in ein
Roboterprogramm

B

w

2. EASY-ROB™ Remote Control Schnittstelle

Die EASY-ROB™ Remote Control Schnittstelle ermoglicht den
Datenaustausch mit anderen Softwareprogrammen und externen
Systemen wie beispielsweise NC- oder Roboter-Steuerungen,
Messsystemen und diversen Eingabegeraten, die an den seriellen COM-
Port angeschlossen sind.

Dieses Dokument beschreibt die Funktionsweise, sowie die Anwendung
der Remote Control Schnittstelle.

>> Remote-Control_DE.pdf

Peasvaos

EASY-ROB™
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1.4 EASY-ROB™ API

Tutorial

1. API-Beschreibung

Das ,Application Program Interface” (API) bietet dem Benutzer die
Maoglichkeit, eigene Funktionen in der Programmiersprache C zu
schreiben und in die Anwendung einzubinden.

CD-Verzeichnis: .\Manual\API\API-Description.pdf

Installationsverzeichnis: .\Manual\API-Description.pdf

2. API-Sensor: Programmierbare Sensorschnittstelle

Die Sensorschnittstelle erlaubt es externe Gerate wie z.B. SpaceMouse
oder Digitalisiergerate zur Erfassung von Achswinkelstellungen und
kartesischen Raumpositionen anzuschliel3en und die Daten direkt

in EASY-ROB™ zu visualisieren.

CD-Verzeichnis: .\Product-Info\API-Sensor_DE.pdf

Installationsverzeichnis: \Manual\API-Sensor_DE.pdf

3. API-UserDll

Die Option API-UserDll ist eine Erweiterung der EASY-ROB™
Programmierschnittstelle und ermdglicht es benutzerdefinierte
Bediendialoge zu entwickeln, die beim EASY-ROB™ Programmstart
automatisch geladen werden kénnen

CD-Verzeichnis: .\Product-Info\ API-UserDIl_DE.pdf

Installationsverzeichnis: \Manual\API-UserDIl_DE.pdf

EASY-ROB™

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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4. APl - Doxygen Dokumentation der Methodenklasse ER_CAPI
Fur die Ansteuerung von EASY-ROB™ und zur individuellen
Produktanpassung stellt die Methodenklasse ER_CAPI eine Vielzahl von
Funktionen bereit, die mit doxygen dokumentiert sind.

Die Dokumentation steht als Browser-Version (index.html) und als
kompilierte HTML-Datei (*.chm) zur Verfligung.

Online: https://www.easy-rob.com/produkt/erweiterungen/optionen-
apis.html

CD-Verzeichnis: .\ManualAP\NEASY-ROB ER_CAPI.chm oder
AManual\doxygen_ER_CAPN\htmN\index.html

Installationsverzeichnis: \Manua\EASY-ROB ER_CAPI.chm

ree= EASY-ROB™ Application Programming Interface .«
=y - -

mmmmmmmmmmmmm

5. EASY-ROB™ Kernel - Example Documentation

Diese Dokumentation zeigt und beschreibt eine Reihe von Beispielen
zum Thema ,EASY-ROB™ Kernel“.

Online: https://www.easy-rob.com/fileadmin/Userfiles/doc/erk/erk-
example-documentation.pdf

CD-Verzeichnis: .\Manual\AP\ERK-Example-Documentation.pdf

Installationsverzeichnis: .\Manual\ ERK-Example-Documentation.pdf

Example Documentation

EASY-ROB™
Kernel V8.0

<o vfl!
el AJ

3 -

Novermber 2019

6. API-Doxygen Dokumentation der Klasse ERK_CAPI

Fur die Einbindung des EASY-ROB™ Kernel in technologiebasierte
Softwarelésungen stellt die Methodenklasse ERK_CAPI eine Vielzahl von
Funktionen bereit, die mit doxygen dokumentiert sind.

Die Dokumentation steht als Browser-Version (index.html) und als
kompilierte HTML-Datei (*.chm) zur Verfligung.

Online: https://easy-rob.com/fileadmin/Userfiles/doc/erk_capi/index.html

CD-Verzeichnis: \Manual\API\ EASY-ROB Kernel.chm oder
\Manual\doxygen_ERK_CAPNI\htmN\index.html

Installationsverzeichnis:
A\Manual\EASY-ROB Kernel.chm

o

o L BT
s EASY-ROB™ Kernel wos

Application Programming Interface (AP1)
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1.5 EASY-ROB™ Remote Support

Tutorial

1. Support mit TeamViewer

Damit wir Sie Online besser unterstutzten konnen, steht Ihnen der
EASY-ROB™ TeamViewer Quick Support zur Verfiigung. Mit einem Blick
auf Ihre oder unsere EASY-ROB™ Sitzung kann so manche Frage schnell
beantwortet werden.

Online: https://easy-rob.com/kontakt/teamviewer/

CD-Verzeichnis: .\TeamViewer\TeamViewerQSde.exe

Installationsverzeichnis: \TeamViewer\TeamViewerQSde.exe

[=] EASY-ROEB Quicksupportl .= > S|

Fernsteuerung zulassen i
Bitte teilen Sie Ihrem Partner die folgende
ID mit, um sich mit Inrem Computer zu
verbinden.

Tel. +49 61929217077

Sitzungscode

Thr Name

Abbrechen
www.teamviewer.com

Bereit zum Verbinden (sichere Verbindung)|

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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2 Grundlagen

2.1 Begriffe

Ziel der Lektion:
Vorstellung und Erlauterungen von Begriffen rund um EASY-ROB™

Der Bildschirm besteht aus den T e — —
v 52 xm&mwm]\vﬁﬂ@ﬁaa&ﬁ

Komponenten: =
L4 !

) i Menii Toolbar

- Meni :

-Toolbars | 5 - =
- Arbeitswelt

Die Menils und Toolbars enthalten
verschiedene Funktionen. T ﬁ

il 0ad/Save Toolbar B3|
Show

5

1 EasyF » @ ‘@

Toolbars kénnen ,frei“ in der i e
Arbeitswelt platziert werden. EASY-ROB Clent Window |
Cell file oder Workcell (*.cel) Die Arbeitszelle beinhaltet alle an der Simulation beteiligten Geréate

(wie z.B. Roboter, Werkzeuge, Tische,...) und die Programme.

Robot/Device file (*.rob) Ein Robot file ist ein Gerat oder Device mit Kinematik. Dies kann
z.B. ein Roboter, ein Schweisszange oder ein Drehtisch sein.

Robot/Device Assembly file (*.ras) Roboter-Baugruppe bestehend aus mehreren Robotern/Devices, die
miteinander verknupft sein kdnnen

Tool file (*.tol) Einfaches Werkzeug mit Beriicksichtigung des TCPs

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 13/70
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Body file (*.bod)

Einfache Hilfsgeometrien ohne Kinematik firr z.B. Stérkonturen oder
— geometrien

Program file (*.prg, *.nc)

Ablaufprogramm fir ein ,Robot file* in der EASY-ROB-Sprache
ERPL und ERCL

Mimic file (*.mmc)

Maschinen-Interface file, beinhalten ERPL und ERCL Befehle

View file (*.vie)

Abgespeicherte Ansicht (aus einem bestimmten, vom Benutzer
festgelegten, Blickwinkel)

Camera file (*.cam)

Kamera file, beinhaltet aktuelle Kameraeinstellungen wie Fokus,
Position etc.

Tagpoint file (*.tag)

Datei zum separaten Speichern von Tagpunkten

System-Dateien

Environment file
(easy-rob.env)

Datei zum Setzen von Umgebungsvariablen wie z.B.
Hintergrundfarbe, Fullboden ON/OFF, .....

Config file
(config.dat)

Systemdatei: legt den Speicherort der license.dat fest und Pfade fir
temporéare und Benutzerdateien

License file
(license.dat)

Systemdatei: beinhaltet Ihre Lizenzinformationen

Er_load
(er_LoadFromLibPb_prefered.ini)

Systemdatei: enthalt bevorzugte Pfade fiir den Device Manager

Working Pathes File
(easy-rob.pth)

Systemdatei: legt Pfade fur die Arbeits- und Geometrieverzeichnisse
mit ,WORKDIR=" und ,IGPDIR=" fest

Lokalisationsdatei
(easy-rob-localizationx64.ini)

Systemdatei: legt die Sprache des GUI fest
(Englisch/Deutsch/Chinesisch)
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EASY-ROB Software GmbH Hauptstr.42 65719 Hofheim am Taunus Germany Tel. +49 6192 921 70-77 Fax. +49 6192 921 70-66 info.er@easy-rob.com www.easy-rob.com



mailto:info@easy-rob.com
http://www.easy-rob.com/

™ EASY-ROB

(]
N 3D Robot Simulation Tool

EASY-ROB™
Grundlagen

2.2 Maus Navigation

Tutorial

Cruisen, Zoomen und Verschieben der Arbeitswelt

»,Modify World view“ — Funktion aktivieren

S

Cruise Mode (um die Welt zu
rotieren):

Left Mouse Button (LMB) gedrickt halten und den Cursor nach
rechts bzw. links bewegen -> die Welt dreht sich um die Z-Achse.

Left Mouse Button (LMB) gedriickt halten und den Cursor nach
oben bzw. unten bewegen -> die Welt dreht sich um die X-Achse

Zoom Mode

Middle Mouse Button (MMB) oder RMB (wenn man eine
Zweiknopfmaus benutzt) gedrtickt halten und dann den Cursor nach
rechts oben -> Zoom-In,

Middle Mouse Button (MMB) oder RMB (wenn man eine
Zweiknopfmaus benutzt) gedrickt halten und dann den Cursor nach
links unten -> Zoom-Out.

Pan Mode

Left und Right Mouse Button (LRMB) gleichzeitig gedriickt halten
und dann den Cursor bewegen -> damit verschiebt man die Welt

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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3 Aufbau einer Arbeitszelle

3.1 Laden von bestehenden Komponenten

Tutorial

Ziel der Lektion:

Das Laden und Positionieren eines Devices — hier ein Roboter - in der Arbeitszelle. Hierzu wird ein

bestehender Roboter aus der Bibliothek verwendet.

Hinweis:

Lesen Sie auch die Bedienungshinweise zu den hier verwendeten Dialogen Kinematics Window und Frame

Dialog.

1.
Laden Sie einen Roboter in die Arbeitswelt (iber den Button Starte

Device Manager

Verzeichnis: ../EASY-ROB /TRAINIib/ ...

&

oder Tastenkombination

Roboter: AX-V6.rob ,Ctrl+Shift+O*
2.

Offnen Sie das Kinematics Window mit Doppelklick auf den Button ROBOT

Robot Base BASE

3.
Mit Doppelklick auf den Eintrag Base 6ffnen Sie den Frame Dialog

Hefr W arld
0.0 0.0 0.0 [rm

noennsnn

Altached o

4,
Positionieren Sie den Roboter in X-Richtung auf -500
entweder Uber Eingabe der Zahlen

oder

mit den Buttons.

Wobei das Delta im Feld ,dist* eingestellt werden kann

dist 100,000 g 90.000

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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5.
Bestatigen Sie abschlieRend die Eingabe mit OK.

6.
Sichern Sie die neue Position als Start Condition

Start
Caondition

Reset

Save

£+ DvE LOUUUL M ECE
3 - Save cHobaot Baze

4 - Save cRnbat Tonl

7.
Speichern Sie die Arbeitszelle Uber den Button Save Cell File

oder Tastenkombination

oder Tastenkombination

Beantworten Sie die Frage ,Unload Cell* mit JA

L,Ctrl+S*
Beantworten Sie die Frage ,Reset all Positions and Joints to Start
Condition“ mit JA
Speichern Sie die Zelle mit dem Namen tutorial_01.cel
im Verzeichnis: ../EASY-ROB / TRAINIib /
8.
Ldschen Sie die Arbeitszelle mittels Tastenkombination: LCtri+U*

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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3.2 Erzeugen von Pfaden und Tagpunkten

Ziel der Lektion:
Das Erzeugen und Abfahren von Pfaden und Tagpunkten. Beim Abfahren werden unterschiedliche Modi
verwendet.

Hinweis:
Lesen Sie auch die Bedienungshinweise zu dem hier verwendeten Dialogen Tag Window

1.

Laden Sie die Arbeitszelle tutorial_01.cel @

mit dem Button Starte Device Manager oder Tastenkombination

aus dem Verzeichnis: ../EASY-ROB / TRAINIib / _Ctrl+Shift+O*

2. .

Speichern Sie diese Zelle Uber den Button Save Cell File @

m|t dem Namen tutOI’ial_OZ.Cel Oder Tastenkombination

im Verzeichnis: ../EASY-ROB / TRAINIib / Ctrl+s*

3. f‘

Fahren Sie den Roboter mit dem Button Home in Home-Position HOME

4. SEL

Offnen Sie das Tag Window mit Klick auf den Button Sel Tag TRG

5.

Information:

EASY-ROB erzeugt immer automatisch einen ersten Default-Pfad

mit dem Namen PATHO1.Dieser Pfad liegt im Weltursprung und

muss einem Bauteil — z.B. dem Werkstlick - zugeordnet werden.

Da kein Werkstiick vorhanden ist, ordnen wir den Pfad der

Roboterbasis zu

Re-Attachen Sie den Pfad PATHO1 an die Roboterbasis Attach cPath PATHO ta
1 -*world
2 - cRobat ‘A " Baze
3 - cRobat '2-WE Tip

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 18/70
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Beantworten Sie die Frage ob der Pfad in der derzeitigen Position
verbleiben soll mit Nein

? Keep world position For cPath PATHOL' #

‘ Ja Il Tein I

6.
Erstellen Sie mit New TCP Tag einen neuen Tagpunkt am TCP des
Roboters

Information:

- der neue Punkt bekommt automatisch den Default-Namen T_1
(kann aber geandert werden)

- der neue Punkt wird dem automatisch erzeugten Default-Pfad
zugeordnet

- und liegt im TCP des Roboters

Mew TCP Tag

7.
Offnen Sie mit Klick auf Tag Position den Frame Dialog

und verschieben Sie den Tagpunkt in Y= - 300 durch Eingabe des
Wertes

oder

mit den Buttons.

T ag Fozition

kaodity cTag Poze T_1 [mm/deq)

w | 810000 Ry 0.0000
v |EDE Ry 1800000
7 | 1035000 |Rz| 0.0000

EE
=
=

+
[
r

8.

Wiederholen Sie Schritt 6 und 7 fur drei weitere Tagpunkte und
positionieren Sie sie wie folgt:

TAGT_2 x=810 y=300 z=1035

TAGT_3 x=810 y=300 z=800

TAGT 4 x=810 y=-300 z=800

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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9.
Mit Doppelklick auf dem Tagpunktnamen in der Liste kdnnen die
einzelnen Punkte direkt angefahren werden

oder man wahlt Gber die Buttons next und prev. den Punkt aus und
fahrt mit dem Button Move -> cTag den Punkt an

10.
Fahren sie zum Tag T_1

Schalten Sie den TCP-Trace ein mit dem Button:

Andern Sie den Motion Type auf PTP

Fahren Sie alle Tagpunkte nacheinander mit Doppelklick auf den
Namen in der Liste an bis Sie wieder auf T_1 stehen

Nun andern Sie den Motion Type auf LIN

und fahren Sie erneut alle Tagpunkte nacheinander mit Doppelklick
auf den Namen in der Liste an

1

kdation type
) Motype
® PTP
LM

b ation type
) Motype

11.

Um alle Punkte nacheinander abzufahren selektiert man mit
gehaltener ,Shift-Taste” alle Punkte aus und fahrt dann mit dem
Button Move Along den gesamten Pfad ab

Fahren Sie den Roboter in Home-Position

bove Along

12.

Speichern Sie die Zelle mit dem Namen tutorial_02.cel

im Verzeichnis: ../EASY-ROB / TRAINIib /

(Beantworten Sie die Frage ,Reset all Positions and Joints to Start
Condition“ mit Nein)

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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Tutorial
Aufbau einer Arbeitszelle
3.3 Erzeugen eines Programms
Ziel der Lektion:
Das Erzeugen eines Ablauf-Programms mit Angabe der Geschwindigkeiten und des Modi.
Hinweis:
Lesen Sie auch die Bedienungshinweise zu den hier verwendeten Dialogen Teach Window
1.
Laden Sie die Arbeitszelle tutorial_02.cel @
tiber den Button Starte Device Manager oder Tastenkombination
aus dem Verzeichnis: ../EASY-ROB / TRAINIib / _Ctrl+Shift+O*
2. .
Speichern Sie diese Zelle Gber den Button Save Cell File @
mit dem Namen tutorial_03.cel oderTastenkombination
im Verzeichnis: ../EASY-ROB / TRAINIib / ,Ctrl+S¢
3. %
Offnen Sie das Teach Window mit Mausklick auf den Button Open
Program Teach Window
4.
Erzeugen Sie mit dem Button New ein neues Programm M e
und speichern Sie das Programm mit Save as unter dem
vorgeschlagenen Namen ,tutorial_03-AX-V6.prg"“
im Verzeichnis: ../EASY-ROB / TRAINIib /
die folgende Frage ob das Programm geladen werden soll
beantworten Sie mit Ja
5 [ Reload “ E ditar H Mew ]
Offnen Sie das Eingabefenster fir die Programmzeilenummer und
setzen Sie den Cursor in Zeile 10 . m
m. 't AKAE -
Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 21/70
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6.
Offnen Sie iber den Button Cntrl das Panel fiir die Control
Commandos

und setzen Sie Uber den Button Set Default SPEEDs and ACCELs
die Standardgeschwindigkeiten und Beschleunigungen

Anmerkung:

Dieser Punkt ist sehr wichtig — das Initialisieren der
Geschwindigkeiten und Beschleunigungen ist Grundvoraussetzung
fur ein ordentliche Simulationsergebnisse

| Set Default SPEEDs and ACCEL: |

7.

Zu Beginn des Programms soll der Roboter in seine Home-Position
fahren.

Fligen Sie mit dem Button Home das Kommando in das Programm
ein

8

SEL
Offnen Sie das Tag Window mit Doppelklick auf den Button Sel Tag TAG

S _ , _ S T
Selektieren Sie den ersten Tagpunkt T_1 in der Liste vom Tag
Window T2

10.
Im Teach Window klicken Sie auf PTP und so wird der erste
Tagpunkt mit dem PTP-Kommando in das Programm eingetragen.

Wiederholen Sie Schritt 9. und 10. fiir jeden Tagpunkt und am
Schluss ein weiteres Mal fur den Tagpunkt T_1

Fahren Sie den Roboter in die Home-Position

das Programm sollte jetzt so aussehen:

Yia || Circ

Home HOME _1
FTPT_1
FTRPT_2
FTPT_3
FTPT_4
FTPT_1

Harme HORME_1
|

* RN
PrgStep

11.
Speichern Sie das Programm mit Save

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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und laden Sie das Programm mit Reload in den Roboter
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12,
Starten Sie mit dem Button Run Program die Simulation

>

oder Tastenkombination
,Ctrl+R"

13.
Setzen Sie den Cursor auf das letzte Homel Kommando und
erweitern Sie das Programm wie folgt:

Offnen Sie das Tag Window mit Doppelklick auf den Button Sel Tag

Selektieren Sie den zweiten Tagpunkt T_2 in der Liste vom Tag
Window

14.
Im Teach Window klicken Sie auf LIN und so wird der Tagpunkt mit
dem LIN-Kommando in das Programm eingetragen.

Wiederholen Sie den Schritt fur jeden Tagpunkt und am Schluss ein
weiteres Mal fir den Tagpunkt T_1

das Programm sollte jetzt so aussehen:

FTF

FTRILI

[ia[Ci

1

5]

JAR

.:].. Home HOME_1

e
PTRPT_2

LN PTRPT_3

Circ) | PTP T_4
PTPT_1

> Mation [ LINT_2
LINT_3

» Contraol LINT 4
LIM T_1
Home HOME_1

15.
Speichern Sie das Programm mit Save

und laden Sie das Programm mit Reload in den Roboter

Save

Reload

B

m
]
—
i

16.
Schalten Sie den Trace ein und starten Sie die Simulation

=<
o
v

17.
Speichern Sie die Zelle mit dem Namen tutorial_03.cel

im Verzeichnis: ../EASY-ROB / TRAINIib /

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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Tutorial

3.4 Ubungsaufgabe

Aufgabe:

Erzeugen Sie unter Anwendung des bisher gelernten ein Programm, mit dem der Roboter mit seiner TCP
Spur (Trace) ,in einem Zug® das Haus vom Nikolaus zeichnet.

Bemerkung:
Es ist nicht erlaubt eine Linie 2x zu zeichnen und zu den Positionen zu springen (JUMP_TO)

Die "Nikolaus-Haus"-Spur muss in einem Zug erzeugt werden.

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 25/70
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4 Erzeugen von Komponenten

4.1 Einfache Komponenten im CAD erzeugen

Ziel der Lektion:
Das Erzeugen einfacher Komponenten bzw. Hilfs- oder Stérgeometrien im EASY-ROB.

Anmerkung:

EASY-ROB™ ist kein 3D-CAD-System, sondern ein Roboter-Simulationssystem. Nur einfache Geometrien
wie beispielsweise Quader, Zylinder, Kegel und Kugeln kénnen in EASY-ROB™ erzeugt werden. Daher
sollten komplexere Geometrien generell in 3D-CAD-Systemen modelliert und dann importiert werden.

Hinweis:
Lesen Sie auch die Bedienungshinweise zu den hier verwendeten Dialogen 3D-CAD Window

1.

Erzeugen Sie ein neues Device (Rob-Datei) Uber das Menu:
Robotics | cRobot Kinematics | Create new Robot | Universal
Coordinates (1-12 dof)

Die Frage ob einfache Geometrien erzeugt werden sollen
beantworten Sie mit Nein

2. 1]

Offnen Sie mit Doppelklick auf den Button 3D-CAD Window das 3D- | | @@

CAD Window

und wéhlen Sie Create Import um den Dialog zur Erzeugung von | Create Import

Grundgeometrien zu 6ffnen

3. o . _ 2 - PYRAMID
Erzeugen Sie einen Zylinder mit folgenden Abmessungen 3 -WEDGE
4-CyLIMDER
5 - COME
1 FRadiuz 1.000000 <= 200.0000
2 Height 1 1.000000 <= 200000
3 pScal 0070000 <= 1.000000
4 Radius top 1.000000 <= 200.0000
5 Height 2 0.000000 <= 20,0000
B wScaltop 0.010000 <= 1.000000
und vergeben Sie den Namen: r_stat_00
Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 26/70
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4

1 ¥ 1.000000 <= 200.0000
2 1.000000 <= 200.0000
3 Height 1.000000 <= 150.0000

und vergeben Sie den Namen: r_stat_02

' o ) ) ] Create Import
Erzeugen Sie einen weiteren Zylinder mit folgenden Abmessungen:
1 Radius 1.000000 <=|  50.0000
2 Height 1 1.000000 <=| 5000000
3 yScal 0010000 ¢<=|  1.000000
4 Radiuz top 1.000000 <= 50.0000
5 Height 2 0000000 <=| 5000000
E y5Scaltop 0010000 <= 1.000000
und vergeben Sie den Namen: r_stat 01
S. o ) [ Create Irmport ]
Erzeugen Sie einen Quader mit folgenden Abmessungen:
1-CLEE
2 - FrRAMID
3-WEDGE

6.
Verandern Sie die Position des Quaders wie angegeben:

Offzet Pasitian

s | 100,000
v | -100.000
= | 500,000

7.
Sichern Sie die derzeitige Position aller Einzelteile Giber Save

all Body positions

Save

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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8.
Andern Sie die Farbe des Quaders mit Doppelklick auf Color RGB

[T TR N T

Color B G E

Kinematics Window

Offnen Sie den String Dialog mit Doppelklick auf Name im
Eigenschaftsfenster

und benennen Sie das DEVICE um in ,Reinigungsstation®

im Eigenschaftsfenster des 3D-CAD Window ﬁ‘f’_’]‘f{er hfmu:u:-th
auf 1 — BLUE (Blau) Select Colar
1-ELLUE
2-GREEM
3-CvaM
Die Frage ob die Farbe fiir das gesamte Modell ibernommen
werden soll beantworten Sie mit Nein
9. ROBOT
Offnen Sie mit Doppelklick auf den Button Robot Base das BASE

i ame
Raobat Bender Yizible
Tool Render Yizible

UMIY-BOBOT 1 #1

10.
Speichern Sie das DEVICE mit Save im Kinematics Window

akzeptieren Sie den Namensvorschlag

und speichern Sie das DEVICE mit dem Namen
REINIGUNGSSTATION.rob

im Verzeichnis: ../EASY-ROB / TRAINIib /

Save

11.
Loéschen Sie die Arbeitszelle mittels Tastenkombination:

Beantworten Sie die Frage ,Unload Cell* mit JA

Sichern der Zelle: Nein

L,Ctrl+U*

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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4.2 Komponenten importieren aus VRML

Ziel der Lektion:
Das Importieren von Komponenten bzw. CAD Geometrien tber VRML.

VRML Dateien kdnnen in EASY-ROB™ (ibernommen werden, indem Sie beim Einlesen in das
systemeigene IGP-Format (*.igp) Gberfihrt werden. Neben der *.igp-Datei wird beim Import auch
automatisch eine *.rob-Datei erzeugt.

Hinweis:
Lesen Sie auch die Bedienungshinweise zum Thema CAD Import — VRML. Alternativ kdnnen Sie auch
CADZ2ER nutzen (Weitere Infos: siehe ,Bedienungs-Hinweise-Funktionen-Plugins.pdf)

1.
Laden Sie uber das Menu:
File | Load | Import / Convert | Convert VRML1.0 /2.0 into CAD

Preview

oder per Drag & Drop die Datei workpiece_panel.wrl

aus dem Verzeichnis: ../EASY-ROB / TRAINIib /igp

2.
Speichern Sie die Datei workpiece_panel.igp

im Verzeichnis: ../EASY-ROB / TRAINIib / igp

3.
Verandern Sie keine der Einstellungen und starten Sie die
Konvertierung mit dem Button.

Start

Conversian

Beantworten Sie die Frage ob die Datei geladen werden soll mit Ja,
um sich das Bauteil anzusehen

Beantworten Sie die Frage ob die Datei ge-merged werden soll mit
Ja

Beantworten Sie die Frage ob die Lines Ubersprungen (skip)
werden soll mit Ja

Da beim Import direkt eine *.ROB- und eine *.IGP-Datei erstellt
wird, muss das importierte Bauteil jetzt nicht gespeichert werden.

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 29/70
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4,

Begeben Sie sich im Windows — Dateimanager zum Verzeichnis
./[EASY-ROB / TRAINIib / igp

und verschieben Sie die erzeugten ROB-Dateien in den nachst
héheren Ordner.

Hinweis zu:
Import anderer CAD Formate aus verschiedenen CAD Systemen

Mit EASY-ROB™ - CAD2ER werden STEP- und VRML 11,97 Dateien nach IGP konvertiert.
Die Anwendung ist ausgelagert und befindet sich als eigenstéandige Applikation im Unterverzeichnis
Jcad2er/ der EASY-ROB™ Applikation.

Weitere Infos: siehe ,Bedienungs-Hinweise-Funktionen-Pluglns.pdf*

Starten Sie CAD2ER als x86 Version
A\cad2er\Cad2ErExe.exe

1. Wahlen Sie die Datei
"workpiece_panel.wrl" aus

2. Wébhlen sie aus der Liste
"One IGP-File per assembly component"

3. Wéhlen Sie "Start Conversion "
um "workpiece_panel.igp" und "workpiece_panel.rob
ZU erzeugen.

I EASY-ROB CADZER = S

W

Input File to comert Opn
GI\EASY-ROB xb4 w7.0\TrainUib\igp\weorkpiece_panal.wrl CAD File
Output File Start
Gi\EASY-ROB x64 +7.0 \Trainlib\igp\workpiece_panel.igp Comersion
One IGF-File per assembly component - | | |user Color Triangulation Process [ Cancel

1 11:55:09 Comversion Messages

2 11:56:40 Press Button 'Start Corversion' to convert file to 1GP

3 11:56:44 Creates a rob file with an IGP-File per assembly component

4 11:58:56 Qutput File 'G:\EASY-ROB x&4 v7.0"\Trainlib\igp\workpiece_panel.igp’ exdst !
5 11:58:57 - -> -> Start Thresd, comverting file

6 11:58:57 - Start CAD VRML IL97 data Comversion ---

7 11:58:57 VRML file "G:\EASY-ROB w64 v7.0V\TrainLib\igp\workplece_panel wrl'
B 11:58:57 IGP  file "G:\EASY-ROB x&4 v7.0\T rainLib\igp\workpiece_panel.igp'

9 11:58:57 Settings: Separation by Shapes original colors

10 11:58:57 ... wait

11 11:59:01 ... done

12 11:59:01

13 11:59:01 File [G:\EASY-ROE x64 7.0\ TrainLib\igpiworkpiace_panel.igp] crested successful
14 11:59:01 File [G:\EASY-ROE w84 w70\ Trainlib\igpiworkpieca_panel.rob) created successful
15 11:59:01

16 11:59:01 Doubbe click above ling to load the result in a néw EASY-ROB Session
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5 Erweitern einer Arbeitszelle

5.1 Komponenten hinzufligen

Ziel der Lektion:
Das Laden und Positionieren von zusatzlichen DEVICES, wie eine Schweil3pistole, eine Reinigungsstation,
einen Drehtisch und ein Bauteil.

Hinweis:
Lesen Sie auch die Bedienungshinweise zu den hier verwendeten Dialogen Kinematics Window und Frame
Dialog.

1

Laden Sie die Arbeitszelle tutorial_03.cel @

iber den Button Starte Device Manager oder Tastenkombination
aus dem Verzeichnis: ../EASY-ROB / TRAINIib / ,Ctrl+Shift+O*

2. By

Speichern Sie diese Zelle tiber den Button Save Cell File @

mit dem Namen tutorial_04.cel oder Tastenkombination
im Verzeichnis: ../EASY-ROB / TRAINIib / ,Ctrl+S¢

3 ROBOT

Offnen Sie mit Doppelklick auf Robot Base das Kinematics Window EASE

Und laden Sie Uber den Button Load die Schweil3pistole

torch_04.rob

aus dem Verzeichnis: ../EASY-ROB / TRAINIib /

:

Befestigen Sie Sie die Pistole mit Re-Attach am Tip des Roboters

1 -warld
2 - Bobot B aze
3 -Fobat Tip

A Mabk et T o

1-TORCH 04w
2 - BAE
3- TEI_H CH_04
Die Frage ob die Position in Welt beibehalten werden soll 4 - Quit
beantworten Sie mit Nein
Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 31/70
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Komponenten hinzufigen

5.
Wahlen Sie mit Pick Robot und dann per Mausklick den Roboter
aus

Offnen Sie per Doppelklick auf Tool im Eigenschaftsfenster den
Frame Dialog um die Toolwerte anzupassen

Pick Bobat

5000 0.0 0.0[n
0.0° 0.0° 0.0°

LD LU LU fonm

Baze Pos.
i, -
Toal data

Sie per Doppelklick auf Base 6ffnen.

Ori. --» 0.o0° 0000

Tep Pos. 8100 0.0 1036.0

und &ndern Sie die Toolwerte wie angegeben w| oo |p. 00000
v | 0000 Ry 45.0000
Z | 381000 Rmz 0.0000

6

Laden Sie Uber den Button Load die Reinigungsstation

Reinigungsstation.rob, die Sie im vorherigen Kapitel erzeugt und

abgespeichert haben

aus dem Verzeichnis: ../EASY-ROB / TRAINIib /

Positionieren Sie die Reinigungsstation Uber den FrameDialog, den Aftached ta Ref_wiorld

00 000 0.0 [

O 0o nne

Folgende Werte sind einzutragen:

s -200.000 (f

v | 900,000 (f
7. Start
Sichern Sie mit Save Start Condition die derzeitige Position aller in Condition
der Arbeitszelle befindlichen Devices

Reszet

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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8.
Laden Sie Uber den Button Load den Drehtisch drehtisch.rob

aus dem Verzeichnis: ../EASY-ROB / TRAINIib /

Doppelklick auf Base 6ffnen.

Folgender Wert ist einzutragen:

Positionieren Sie den Drehtisch Gber den Frame Dialog, den Sie per

Ref_w/orld

0.0 0.0 0.0 [rmm]
s

Attached o

= | 1200.000

9.
Laden Sie uber den Button Load das Bauteil workpiece_panel.rob

aus dem Verzeichnis: ../EASY-ROB / TRAINIib /

10.
Befestigen Sie Sie das Bauteil mit Re-Attach am Tip des
Drehtisches

Die Frage ob die Position in Welt beibehalten werden soll
beantworten Sie mit Nein

Positionieren Sie das Bauteil iber den Frame Dialog, den Sie per
Doppelklick auf Base 6ffnen.

Folgende Werte sind einzutragen:

1 -wiarld
2 - Bobot Baze
3-Bobat Tip

A | g Y [ Ry g,

- REINIGONGSSTA
-DREHTISCH
-WORKPIECE_P&h

o

Fef ‘orld

Aftached to

0.0 0.0 0.0 [
N nnnn

» | -/00.000 Rl S2.0000
v | 582000 |Ry| 0.0000

Z 100000 \Rgz| 0.0000

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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11.

Speichern Sie diese Zelle tiber den Button Save Cell File @

mit dem Namen tutorial_04.cel oder Tastenkombination
im Verzeichnis: ../EASY-ROB / TRAINIib / Ctrl+8*

WICHTIG:

Die Frage nach dem Riicksetzten aller Positionen und Joints
beantworten Sie mit Nein

Speichern der Positionen als Startposition: Ja

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 34/70
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Erweitern einer Arbeitszelle

5.2 Erzeugen von Pfaden und Tagpunkten an Bauteilen

Tutorial

Ziel der Lektion:
Das Erzeugen eines Pfades mit Tagpunkten an einem Bauteil.

Hinweis:

Lesen Sie auch die Bedienungshinweise zu den hier verwendeten Dialogen Tag Window und Kinematics

Window

1.
Laden Sie die Arbeitszelle tutorial_04.cel
Uber den Button Starte Device Manager

=)

oder Tastenkombination

aus dem Verzeichnis: ../EASY-ROB / TRAINIib / _Ctrl+Shift+O*
2. ‘i},
Fahren Sie den Roboter mit dem Button Home in Home-Position HOME
3. SEL
Offnen Sie das Tag Window mit Doppelklick auf den Button Sel Tag TG

cPath
Loschen Sie mit Delete cPath den aktuell angewéhlten Pfad.

Fie Attach

wob

Delete cPath

[ ] obj pose

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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Erzeugung von Pfaden und Tagpunkten an Bauteilen

4,

Speichern Sie diese Zelle tiber den Button Save Cell File
mit dem Namen tutorial_05.cel

im Verzeichnis: ../EASY-ROB / TRAINIib /

oder Tastenkombination
,Ctrl+S*

5.
Offnen Sie das Kinematic Window mit Doppelklick auf Robot Base

Waéhlen Sie mit Pick Robot den Roboter

offnen Sie die Joint Values und setzten Sie

Achse 2 auf -30 Grad
Achse 5 auf 60 Grad

ROBOT
ERSE

JOIHT

6.
Benennen Sie im Tag Window den Pfad PATHOL1 um in start_pos

Re-Attachen Sie den Pfad start_pos an die Roboterbasis

Die Position beibehalten: Nein

- arld

7.
Erzeugen Sie einen neuen Tagpunkt am TCP des Roboters mit
dem Button New TCP Tag

Benennen Sie den Tagpunkt um in T_start_pos

8.
Erzeugen mit New einen neuen Pfad

Benennen Sie den Pfad PATHO2 um in rein_stat

Re-Attachen Sie den Pfad rein_stat mit der Option Pick Body am
Fuld der Reinigungsstation

Die Position beibehalten: Nein

Erzeugen Sie einen neuen Tagpunkt mit dem Button New TCP Tag

Benennen Sie den Tagpunkt um in T_rein_stat01

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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Erzeugung von Pfaden und Tagpunkten an Bauteilen

9.
Offnen Sie mit Klick auf Tag Position den Frame Dialog

und verschieben Sie den Tagpunkt in angegebene Position

T ag Pozition

w0000 Ry 00000
y | 0000 |Rmy 180.0000

Z | f00.000 Rz -90.0000

10.
Clonen Sie den Tagpunkt T_rein_stat01 einmal

und positionieren Sie den neuen Tag in z = 600

Benennen Sie den Tagpunkt um in T_rein_stat02

11.
Wahlen Sie im Kinematics Window mit Pick Robot den Roboter

mit Doppelklick auf dem Tagpunktnamen in der Liste kénnen die
einzelnen Punkte direkt angefahren werden

T REIM STATIO
T_REIN_STATOZ

12.
Wechseln Sie den Pfad und fahren per Doppelklick auf dem Tag
T_start_pos den Roboter zur Startposition

T START POS

13.
Speichern Sie zwischendurch die Zelle mit dem Namen
tutorial_05.cel

im Verzeichnis: ../EASY-ROB / TRAINIib /

14.
Wahlen Sie im Kinematics Window mit Pick Robot den Drehtisch

offnen Sie die Joint Values und setzten Sie
Achse 1 auf -90 Grad

JOIRT

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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Erzeugen von Pfaden und Tagpunkten an Bauteilen

15.

Erzeugen im Tag Window mit New einen neuen Pfad M ew
Benennen Sie den Pfad PATHO3 um in seam
Re-Attachen Sie den Pfad seam mit der Option Pick Body an das
Bauteil

Die Position beibehalten: Nein

16.
Waéhlen Sie im Kinematics Window mit Pick Robot den Roboter

Erzeugen Sie einen neuen Tagpunkt mit dem Button New TCP Tag | [Wew TCF Tag

Offnen Sie mit Klick auf Tag Position den Frame Dialog

und verschieben Sie den Tagpunkt in die angegebene Position v | 140.000 |Fl:-:| 140.0000 |

v 170000 Ry 0.0000 |

il | 1240000 |H2| 90,0000 |

17.

Fahren Sie den Tagpunkt an

Schalten Sie den TCP Jog ein TCP Jog
Erzeugen Sie mit New TCP Tag einen neuen Tag Mew TCP Tag

Wahlen Sie MouseMode Tag Mousetdode Tag

und bewegen Sie den Tag mit Hilfe der Maus an den Anfang der zu
schweil3enden Bahn

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 38/70
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Erzeugen von Pfaden und Tagpunkten an Bauteilen

18.
Erzeugen Sie mit New TCP Tag einen neuen Tag Mew TCP Tag

Wabhlen Sie MouseMode Tag MouseMode Tag

und verschieben Sie den Tag mit Hilfe der Maus an das Ende der
zu schweil3enden Bahn

19.
Erzeugen Sie mit New TCP Tag einen neuen Tag Mew TCP Tag

Wahlen Sie MouseMode Tag Mouzetdode Tag

und bewegen Sie den Tag mit Hilfe der Maus weg von der
geschweil3ten Bahn

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 39/70
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20.
Fahren Sie die neuen Tagpunkte nacheinander ab

21.
Fahren Sie den Roboter in die Startposition

22.
Waéhlen Sie im Kinematics Window mit Pick Robot den Drehtisch

Fahren Sie den Drehtisch in die Home Position

23.
Speichern Sie die Zelle mit dem Namen tutorial_05.cel

im Verzeichnis: ../EASY-ROB / TRAINIib /

Ricksetzen aller Positionen: Nein

Speichern aller momentanen Positionen als Startpositionen: Ja

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 40/70
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Erweitern einer Arbeitszelle
5.3 Erzeugen eines Programms (Schweif3naht-Simulation)
Ziel der Lektion:
Das Erzeugen eines Ablauf-Programms fur die Simulation einer Schwei3naht
Hinweis:
Lesen Sie auch die Bedienungshinweise zu den hier verwendeten Dialogen Teach Window
1.
Laden Sie die Arbeitszelle tutorial_05.cel @
tiber den Button Starte Device Manager oder Tastenkombination
aus dem Verzeichnis: ../EASY-ROB / TRAINIib / _Ctrl+Shift+O*
2. .
Speichern Sie diese Zelle tiber den Button Save Cell File @
mit dem Namen tutorial_06.cel oder Tastenkombination
im Verzeichnis: ../EASY-ROB / TRAINIib / ,Ctrl+S*
3.
Wabhlen Sie im Kinematics Window mit Pick Robot den Roboter
4. %
Offnen Sie das Teach Window mit Mausklick auf den Button Open
Program Teach Window
5.
Erzeugen Sie mit dem Button New ein neues Programm M e
und speichern Sie das Programm mit Save as unter dem
vorgeschlagenen Namen ,tutorial_06-AX-V6.prg“ Save as
im Verzeichnis: ../EASY-ROB / TRAINIib /
die folgende Frage ob das Programm geladen werden soll
beantworten Sie mit Ja
Reload H Editor H Mew ]
6.
Offnen Sie das Eingabefenster fir die Programmzeilenummer und
setzen Sie den Cursor in Zeile 10 #10 ) Insert Del
Find |[> ]| 41 asve -
41/70
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Erzeugen eines Programms (Schweil3naht-Simulation)

7.
Offnen Sie Uiber den Button > Control das Panel fiir die Control
Commandos

und setzen Sie Uber den Button Set Default SPEEDs and ACCELs
die Standardgeschwindigkeiten und Beschleunigungen

| Set Default SPEEDs and ACCEL: |

8.

Zu Beginn des Programms soll der Roboter in seine Home-Position
fahren.

Figen Sie mit dem Button Home das Kommando in das Programm
ein

9.
Offnen Sie das Tag Window mit Doppelklick auf den Button Sel Tag

SEL
TAG

10.
Selektieren Sie im Tag Window den Tagpunkt T_START_POS aus
dem Pfad START_POS

Im Teach Window klicken Sie auf PTP und so wird der erste
Tagpunkt mit dem PTP-Kommando in das Programm eingetragen.

11.
Selektieren Sie im Tag Window den Tagpunkt T_REIN_STATO01
aus dem Pfad REIN_STAT

Im Teach Window klicken Sie auf PTP, um den Tagpunkt mit dem
PTP-Kommando in das Programm einzutragen.

12.
Selektieren Sie im Tag Window den Tagpunkt T_REIN_STATO02
aus dem Pfad REIN_STAT

Im Teach Window klicken Sie auf PTP, um den Tagpunkt mit dem
PTP-Kommando in das Programm einzutragen.

13.
Selektieren Sie im Tag Window den Tagpunkt T_REIN_STATO01
aus dem Pfad REIN_STAT

Im Teach Window klicken Sie auf PTP, um den Tagpunkt mit dem
PTP-Kommando in das Programm einzutragen.

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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14.
Speichern Sie das Programm mit Save

und laden Sie das Programm mit Reload in den Roboter

15.
Starten Sie mit dem Button Run Program die Simulation

-

oder Tastenkombination
L,Ctrl+R"

16.
Setzen Sie den Cursor HINTER das letzte PTP- Kommando und
erweitern Sie das Programm wie folgt:

17.
Deaktivieren Sie den Roboter tiber ERC , dann Set., Unset cRobot

und dann UNSET

[ Set-, Unset cRobat [..]

)

18.
Aktivieren Sie den Drehtisch tGiber ERCL , dann Set., Unset cRobot

und dann SET (wahlen Sie den DREHTISCH)

Offnen Sie die Joint Values und setzen Sie die Achse 1 auf -90
Grad

Wahlen Sie > Motion,

dann PTP AX (um den Achswert ins Programm zu bringen)

[ Set-, Unget cRobat [..]

)

4 - AUl

5-DREHTISCH

[ e e e el

JOIHT

PTP &

19.
Deaktivieren Sie den Drehtisch Uber ERCL , dann Set., Unset
cRobot

und dann UNSET

» ERCL

[ Set-, Unzet cRobot [...]

)

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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20

Aktivieren Sie den Roboter tiber ERCL , dann Set., Unset cRobot

Set-, Unzet cHobat [...
und dann SET (wéhlen Sie den Roboter) [ gt-, Uriset cRobot [..] ]

21.
Selektieren Sie im Tag Window den Tagpunkt T_1 aus dem Pfad
SEAM

Im Teach Window klicken Sie auf LIN um den Tagpunkt mit dem FTF &
LIN-Kommando in das Programm einzutragen. rE LIN

Wiederholen Sie den Schritt fur jeden Tagpunkt aus dem Pfad
SEAM

22.
Selektieren Sie im Tag Window den Tagpunkt T_START_POS aus
dem Pfad START_POS

Im Teach Window klicken Sie auf PTP um den Tagpunkt mit dem
PTP-Kommando in das Programm einzutragen.

23.
Deaktivieren Sie den Roboter tiber ERCL , dann Set., Unset cRobot
und dann UNSET

Aktivieren Sie den Drehtisch Uber ERCL , dann Set., Unset cRobot
und dann SET (wé&hlen Sie den Drehtisch)

offnen Sie die Joint Values und setzen Sie die Achse 1 auf 0 Grad
Wahlen Sie Motion, dann PTP AX (um den Achswert ins Programm
zu bringen)

Deaktivieren Sie den Drehtisch Uber ERCL , dann Set., Unset
cRobot und dann UNSET

Aktivieren Sie den Roboter Giber ERCL , dann Set., Unset cRobot
und dann SET (wahlen Sie den Roboter)

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 44/70
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24,
Fugen Sie mit dem Button Home das Kommando in das Programm
ein

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 45/70
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25.

Speichern Sie das Programm mit Save
und laden Sie das Programm mit Reload in den Roboter
26.

Speichern Sie die Zelle mit dem Namen tutorial_06.cel a

im Verzeichnis: ../EASY-ROB / TRAINIib /

27.

Starten Sie die Simulation i
28.

Schalten Sie die Kollisionskontrolle ein

und starten Sie die Simulation erneut, um lhre Simulation zu i
Uberprufen.

Sollten Kollisionen angezeigt werden, modifizieren Sie die Zelle.

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 46/70

EASY-ROB Software GmbH Hauptstr.42 65719 Hofheim am Taunus Germany Tel. +49 6192 921 70-77 Fax. +49 6192 921 70-66 info.er@easy-rob.com www.easy-rob.com


mailto:info@easy-rob.com
http://www.easy-rob.com/

3D Robot Simulation Tool

EASY-ROB™
Erweitern einer Arbeitszelle

Tutorial

5.4 Ubungsaufgabe

Aufgabe:

Erweitern Sie unter Anwendung des bisher gelernten die Arbeitszelle mit der Schwei3nahtsimulation in der
Weise, dass der Roboter alle 4 aueren Nahte schweil3t.

Erzeugen Sie also die nétige Tagpunkte und ein Programm, welches ohne Kollision ablauft.

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 47/70
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6 Aufsetzen von Kinematiken

6.1 Erzeugen eines Drehtischs mit Kinematik

Ziel der Lektion:
Das Erzeugen einer einfachen Kinematik fur einen Drehtisch, der aus Standard-CAD-Komponenten

aufgebaut werden soll.
Dabei werden auch alle fur die Simulation wichtigen Eigenschaften wie Verfahrbereiche und

Homepositionen gesetzt.

Hinweis:
Lesen Sie auch die Bedienungshinweise zu den hier verwendeten Dialogen Kinematics Window

1.

Erzeugen Sie ein neues Device (Rob-Datei) Uber das Menu:
Robotics | cRobot Kinematics | Create new Robot | Universal
Coordinates (1-12 dof)

Die Frage ob einfache Geometrien erzeugt werden sollen
beantworten Sie mit Nein

2. ROBOT
Offnen Sie das Kinematics Window mit Doppelklick auf Robot Base EASE

3. Name _ LNIY-ROBOT 1 #1
Offnen Sie den String Input Dialog mit Doppelklick auf Name und T T
andern Sie den Namen des Devices auf ,tutorial_drehtisch®

4,

Offnen Sie den Auswahl-Dialog zum Andern der kinematischen

Eigenschaften mit Kinematics
und legen Sie zuerst die Anzahl der Joints fest.

in diesem Beispiel belassen wir die Standardeinstellung auf 1

1.000000 <= 1.000000 <=12.0000

[ e L (F [ Lo e [N g R0

Dann wird die Bewegungsrichtung und die Position des Gelenks 2 active Jnt 1 B
festgelegt. Klicken Sie auf active Jnt und OK :

und wahlen Sie als Bewegungsrichtung die Rotationsachse um Z '
B-RUT =
F oMk
Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 48/70
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Im Frame Dialog setzen Sie die Position des Gelenks auf z=700

Erzeugen Sie einen Zylinder

mit den Abmessungen

1 Radius 1.000000 <= 200.0000
2 Height 1 1.000000 <= 700.0000
3 y5cal 0.010000 <= 1.000000
4 Radiuz top 1.000000 <= 200.0000
5 Height 2 0.000000 <= 700.0000
E vpScaltop 0.010000 <= 1.000000

und speichern Sie das Teil unter dem Namen tut_drehtisch_00

w | 0.000
v | 0.000
Z | 700000
Bestatigen Sie mit OK und schlie3en Sie den Auswahl Dialog
5.
Offnen Sie mit Doppelklick auf den Button 3D-CAD Window das 3D- 3 ]
CAD Window el
und wéahlen Sie Create Import um den Dialog zur Erzeugung von | Create Import
Grundgeometrien zu 6ffnen
2 - FrRAMID
3-WEDGE

4 -CvLIMDER

5-COME

6.
Erzeugen Sie einen weiteren Zylinder mit den Abmessungen:

1 Radiuz 1.000000 <= &O0.0000
2 Height 1 1.000000 <= 50.0000
3 pScal 0.010000 <= 1.000000
4 Radius top 1.000000 <= 500.0000
5 Height 2 0.000000 <= 50.0000
E pScaltop 0.010000 <= 1.000000

und speichern Sie das Teil unter dem Namen tut_drehtisch_01

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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7.
Andern Sie die Position des Bauteils tut_drehtisch_01 wie
angegeben auf Z=700

Offzet Pasitian
= | 0.000
v | 0.000
Z | 700000

8.
Wabhlen Sie Attach to Jnt im Eigenschaftsfenster des Bauteils
tut_drehtisch_01

und befestigen Sie das Bauteil an Joint 1

Attach to Jnt.

Attach ta Jnt,

9.
Offnen Sie im Kinematics Window die Attribute des Drehtisches
Uber Attribute

Wahlen Sie Homeposition

Dann wahlen Sie ,Modify cHome position ,Home 1 und bestéatigen
Sie die Frage ob die derzeitige Position als Home gesetzt werden
soll mit Ja

Andern Sie die Verfahrbereiche auf -360 bzw. +360 Grad

SchlieBen Sie den Dialog

2 - Homeposzition

- l:l:lif“ l:: l:luEe ll:iilrl I|:| ME 1'

E-SRU-fraVEIHange
4 - 5%+ Travel Range

10.
Andern Sie im 3D-CAD Window die Farbe des Ful3es
tut_drehtisch_00 auf Dunkelgrau

|:|:|||:;r F: GE
FRender

Smiooth

11.
Speichern Sie den Drehtisch unter Save mit dem vorgeschlagenen
Namen ab

Save

12.
Mit Robot Joints und dem Bewegen der linken Maustaste

bzw. dem direkten Einstellen der Achswerte in Joint

kann der Tisch nun verfahren werden.

ROBOT
JOINTS

JOIRT

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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Aufsetzen von Kinematiken

6.2 Erzeugen eines Roboters mit Kinematik

Tutorial

Ziel der Lektion:

Das Erzeugen einer Kinematik fur einen Roboter. Dabei werden auch alle fir die Simulation wichtigen

Eigenschaften wir Verfahrbereiche und Homepositionen gesetzt.

Hinweis:

Lesen Sie auch die Bedienungshinweise zu den hier verwendeten Dialogen Kinematics Window

1.

Erzeugen Sie ein neues Device (Rob-Datei) Gber das Menu:
Robotics | cRobot Kinematics | Create new Robot | Universal
Coordinates (1-12 dof)

Die Frage ob einfache Geometrien erzeugt werden sollen
beantworten Sie mit Nein

2.
Offnen Sie das Kinematic Window mit Doppelklick auf Robot Base

ROBOT
ERSE

3.
Offnen Sie den String Input Dialog mit Doppelklick auf Name und
andern Sie den Namen des Devices auf ,tutorial_roboter*

I ame

LINIY-ROBOT 1 #1

4,

Offnen Sie den Auswahl-Dialog zum Andern der kinematischen
Eigenschaften mit Kinematics

und legen Sie zuerst die Anzahl der aktiven Joints fest .

Setzen Sie 6 Achsen

K.inematics

1.000000 <= £.0000 <=12.0000

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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Dann werden die Bewegungsrichtung und die Positionen der
Gelenke festgelegt.

Achse Geometrie

Joint 2 rotY Z =300

Joint 3 rotY alle Werte =0
Joint 4 rot Z Z =400

Joint 5 rotY alle Werte =0
Joint 6 rot Z Z =100

Joint 1 rot Z Z =500

5

Weisen eine Kinematik zu

wahlen Sie Numerische Inv.Kin +Data
mit der SubID =0

belassen alle folgenden Eigenschaften auf den Defaultwerten

G - Inverse Kinematics [0

14 - Humerical Ine.Fin.+ Data

6.

Erzeugen Sie Uiber das Menu:

Robotics | cRobot Kinematics | Create new Robot | Create Simple
Geometries for cRobot

einfache Grundkdorper fur den Roboter

7.
Fahren Sie den Roboter entweder mit TCP Tool oder achsweise
mit Robot Joints und der Maus in verschiedene Positionen

Benutzen Sie auch die Homeposition

TCF
TooL

ROBOT
JOINTS

)

8.
Fahren Sie den Roboter nun mit Joint
in folgende Position:

Joint 1 0
Joint 2 50
Joint 3 35
Joint 4 0
Joint 5 55
Joint 6 0

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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9.
Speichern Sie Uber Attributes

die derzeitige Position als Homeposition ab

Attributes

2 - Homepaszitian

3-M l:l:|if“ l:: |:|||E= oEkon I|:| =

10.

Speichern Sie den Roboter unter Save mit dem vorgeschlagenen
Namen ab

Andern Sie in den Attributen Verfahrlimits wie angegeben: 3 - 5w Travel Range
4 - S+ Travel Range

Joint 1 +/- 180

Joint 2 +/- 145

Joint 3 +/- 140

Joint 4 +/- 180

Joint 5 +/- 130

Joint 6 +/- 180

11.

Save

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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7 Aufbau einer Multi-Robot Arbeitszelle

7.1 Erzeugen der Programme

Tutorial

Ziel der Lektion:

Aufbau einer Simulation, in der zwei Devices mit je einem
Programm miteinander uber digitale Signale kommunizieren. Es
handelt sich hierbei um einen Roboter und ein Férderband.

Der Roboter legt ein Werkstlick (blauer Wiirfel) auf das Forderband,
welches das Werkstlick vor- und zurtickbewegt. In der
Ursprungsposition nimmt der Roboter das Werkstiick ab und fahrt
es in die Ausgangsposition. Hierzu wird eine bestehende
Arbeitszelle aus der Bibliothek verwendet.

ACHTUNG: Fiir diese Ubung ist die Option ,,Multi-Robot“
erforderlich!

1.
Laden Sie die Arbeitszelle tutorial_multi_program_01.cel
mit dem Button Starte Device Manager

aus dem Verzeichnis: ../EASY-ROB / TRAINIib /

oder Tastenkombination
,Ctrl+Shift+O"

2.

Speichern Sie diese Zelle Uber den Button Save Cell File
mit dem Namen tutorial_multi_program_02.cel

im Verzeichnis: ../EASY-ROB / TRAINIib /

oder Tastenkombination
,Ctrl+S*

3.

Wabhlen Sie den Roboter aus (Pick Robot) und 6ffnen Sie das
Teach Window mit Mausklick auf den Button Open Program Teach
Window

L ]

4,
Erzeugen Sie mit dem Button New ein neues Programm

und speichern Sie das Programm mit Save as unter dem
vorgeschlagenen Namen ,tutorial_multi_program_01-ER431.prg“
im Verzeichnis: ../EASY-ROB / TRAINIib /

Die folgende Frage ob das Programm geladen werden soll
beantworten Sie mit Ja

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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Erzeugen der Programme

5 100 _Jnser ][

Offnen Sie das Eingabefenster fiir die Programmzeilenummer und :
setzen Sie den Cursor in Zeile 10 H1ER43T

6

Offnen Sie Uiber den Button Cntrl das Panel fiir die Control
Commandos

und setzen Sie Uber den Button Set Default SPEEDs and ACCELs | | Set Diefault SPEEDs and ACCELs |
die Standardgeschwindigkeiten und Beschleunigungen

Anmerkung:

Dieser Punkt ist sehr wichtig — das Initialisieren der
Geschwindigkeiten und Beschleunigungen ist Grundvoraussetzung
fur ordentliche Simulationsergebnisse.

7.

Zu Beginn des Programms soll der Roboter in seine Home-Position
fahren.

Figen Sie mit dem Button Home das Kommando in das Programm

ein

8 SEL

Offnen Sie das Tag Window mit Doppelklick auf den Button Sel Tag TAG

9. b
Selektieren Sie den Tagpunkt T_LOAD_2 aus dem Pfad :] INCEE
LOAD_WP mit Doppelklick, damit der Roboter den Punkt auch ] T LO&D_3
anfahrt. 1 T7LOAD 4

10.
Im Teach Window klicken Sie auf PTP und so wird der Tagpunkt mit
dem PTP-Kommando in das Programm eingetragen.

Wiederholen Sie Schritt 9. und 10. fiir den Punkte:
T LOAD 1

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 55/70
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11.
Lassen Sie den Roboter nun das Werkstuck ,greifen®:

und wéahlen das Werkstlick

Select ERC GRAE Command

1-GRAB 'bodyname'
2-GRAB BODY _GRP

3 - GRAB DEVICE 'robotname’

UTORIAL

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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12.

Selektieren Sie den Tagpunkt T_LOAD_2 aus dem Pfad
LOAD_WP mit Doppelklick, damit der Roboter den Punkt auch
anféhrt.

13.
Im Teach Window Klicken Sie auf PTP und so wird der Tagpunkt mit
dem PTP-Kommando in das Programm eingetragen.

Wiederholen Sie Schritt 9. und 10. fir den Punkte:
T _LOAD_3
T LOAD 4

(nun sollte das Werksttick auf dem Forderband stehen)

14

Jetzt muss der Roboter das Werkstiick ,loslassen®:
Select ERC RELEASE Command

1 - RELEASE 'bodynarme'
2 -RELEASE BODY GRFP
3 -RELEASE DEVICE 'robothame’

-BOX TUTORIAL

Wahlen Sie das Werkstulick

15.

Selektieren Sie den Tagpunkt T_BOX_TOP_2 aus dem Pfad
BOX_TOP mit Doppelklick, damit der Roboter den Punkt auch
anfahrt.

16.
Im Teach Window klicken Sie auf PTP und so wird der Tagpunkt mit
dem PTP-Kommando in das Programm eingetragen.

17

Speichern Sie das Programm mit Save

Anmerkung:

Jetzt hat der Roboter den ersten Teil seiner Arbeit erledigt und das
Forderband ist an der Reihe.

Wir programmieren aber direkt den zweiten Teil fir den Roboter
und kimmern uns spater um das Programm fur das Férderband

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 57/70
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18.
Fugen Sie einen Kommentar an der aktuellen Stelle im Programm
ein — schreiben Sie: »! Position fiir Signal*

(wichtig: das Ausrufezeichen nicht vergessen )

19.
Selektieren Sie den Tagpunkt T_BOX_TOP_1 aus dem Pfad
BOX_TOP mit Doppelklick

20.
Im Teach Window klicken Sie auf PTP und so wird der Tagpunkt mit
dem PTP-Kommando in das Programm eingetragen.

21.
Lassen Sie den Roboter nun das Werkstuck ,greifen®:

22.
Selektieren Sie den Tagpunkt T_LOAD_3 aus dem Pfad
LOAD_WP mit Doppelklick

23.
Im Teach Window klicken Sie auf PTP und so wird der Tagpunkt mit
dem PTP-Kommando in das Programm eingetragen.

Wiederholen Sie Schritt 9. und 10. fiir den Punkte:
T LOAD 2
T LOAD 1

(nun sollte das Werkstiick wieder auf dem Boden stehen)

24.
Jetzt muss der Roboter das Werkstiick ,loslassen®:

25.

Selektieren Sie den Tagpunkt T_BOX_TOP_2 aus dem Pfad
BOX_TOP und fugen den Punkt durch klicken auf PTP ins
Programm ein.

26.
Fahren Sie den Roboter ,HOME® (fiigen Sie mit dem Button Home
das Kommando in das Programm ein).

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 58/70
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27.
Speichern Sie das Programm mit Save

28.
Speichern Sie die Zelle mit dem Namen
tutorial_multi_program_02.cel

im Verzeichnis: ../EASY-ROB / TRAINIib /

29.
Starten Sie die Simulation

Anmerkung:
Jetzt erzeugen wir das Programm fur das Forderband und dazu
sollte das Werkstiick auf dem Forderband stehen.

Fahren Sie dazu mit > RUN PrgStep das Roboterprogramm im
Einzelschritt ab, bis das Werkstlck auf dem Forderband steht.

Dann entladen sie das Roboterprogramm!

> RUM
PraStep

30.
Wahlen Sie das Forderband tber das PullDownMenu im
TeachWindow aus

_Jl nisciL Jl L=l Jl () [ i) Jl Uy Jl 1 Oz ] L
2] 41 ER43T- v
J[ELERzT

"2 CONVEYOR BIG -
< [#3B0%_TUTORIAL -

31.
Erzeugen Sie mit dem Button New ein neues Programm

und speichern Sie das Programm mit Save as unter dem
vorgeschlagenen Namen ,tutorial_multi_program_02-
CONVEYOR_BIG.prg*

im Verzeichnis: ../EASY-ROB / TRAINIib /

Die folgende Frage ob das Programm geladen werden soll
beantworten Sie mit Ja

32.
Offnen Sie das Eingabefenster fiir die Programmzeilenummer und
setzen Sie den Cursor in Zeile 10

100 nser ][
'# ER431"

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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33.

Offnen Sie Uber den Button > Cntrl das Panel firr die Control
Commandos

und setzen Sie Uber den Button Set Default SPEEDs and ACCELs
die Standardgeschwindigkeiten und Beschleunigungen

| Set Default SPEEDs and ACCELs |

34.
Figen Sie mit dem Button Home das Kommando in das Programm
ein

35.
Jetzt soll das Forderband das Werkstiick ,greifen:
(wie vorher der Roboter)

[ane |

36.
Selektieren Sie den Tagpunkt T_CONV_2 aus dem Pfad CONV
mit Doppelklick, damit das Forderband den Punkt auch anféhrt.

37.

dem PTP-Kommando in das Programm eingetragen.
Wiederholen Sie Schritt 36. und 37. fur den Punkte:
T_CONV_1

Im Teach Window klicken Sie auf PTP und so wird der Tagpunkt mit

38.
Jetzt muss das Forderband das Werkstlick ,loslassen®:

39.
Speichern Sie das Programm mit Save

(Reset all Positions and Joints to Start condition : Yes)

Save

40.
Speichern Sie die Zelle mit dem Namen
tutorial_multi_program_02.cel

im Verzeichnis: ../EASY-ROB / TRAINIib /

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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Aufbau einer Multi-Robot Arbeitszelle

7.2 Verknupfen der Programme mit Signalen

Ziel der Lektion:
Verknupfung der in der vorangegangenen Lektion erstellten Programme mit digitalen Signalen fr
Kommunikation.

ACHTUNG: Fiir diese Ubung ist die Option ,,Multi-Robot“ erforderlich!

1
Laden Sie die Arbeitszelle tutorial_multi_program_02.cel @

) ) oder Tastenkombination
mit dem Button Starte Device Manager ,Ctrl+Shift+O*

aus dem Verzeichnis: ../EASY-ROB / TRAINIib /

I I R Lk I e = | e

2. -
Wahlen iiber das PullDownMenu im TeachWindow jedes Devices | 1 ERA3 |
aus und Uberpriifen Sie ob die Programme geladen sind. | G

{] ‘$IBO _TUTORIAL' -

Sollten die Programme nicht geladen sein, laden Sie diese nach mit
,LOAD"

3.
Speichern Sie die Zelle mit dem Namen "
tutorial_multi_program_03.cel @

im Verzeichnis: ../EASY-ROB / TRAINIib /

_J[ Ingert || Lel || Unlel || Lopy || Faste || Modiy |

4

Wahlen Sie zunachst das Forderband iiber das PullDownMenu im | ) EEEINEEER
TeachWindow aus 3_] Proararn ‘tutonial multi oroaram 02-CONYEYOR BIG.ora' loaded

-> 'tutorial_multi_program_02-CONYE'Y (5]

5.

Um das Ausgangssignal des Forderbands zu initialisieren und auf
Null zu setzen, setzen Sie im TeachWindow den Cursor in Zeile 5

(vor das ,EndInit“-Kommando) und fiigen Sie an dieser Stelle das

nebenstehende Kommando ein: conv_out=0
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6.

Setzen Sie den Cursor auf das Kommando

,ERC GRAB DEVICE BOX_TUTORIAL" und fligen Sie ber
nebenstehende Buttons das ,Wait_Until_Signal_Set“ Kommando
ein mit dem Signalnamen ,rob01_out”

(die zusatzlichen Zeilen mit Kommentar-Ausrufezeichen kénnen Sie
I6schen)

Dann setzen Sie (Eintrag in die Editierzeile) das Signal des Roboter
zuruck:

Erlauterung:

Der Forderer wartet bis der Roboter ein Signal gibt, das er das
Werkstiick abgesetzt hat und setzt dann sofort das Signal des
Roboters zurtick.

» Control

W ait for Signal
[ Set][Unsﬂ][EDndMDn]

WAIT_UNTIL_SIGNAL_SET rob01_out

rob01_out=0

7.

Setzen Sie den Cursor hinter das Kommando

,ERC RELEASE DEVICE BOX_TUTORIAL® und fuigen Sie das
~Wait_Until_Signal_Unset“ Kommando ein mit dem Signalnamen
,conv_out

Erlauterung:
Der Forderer macht nur weiter, wenn sein Signal nicht gesetzt ist

WAIT_UNTIL_SIGNAL_UNSET conv_out

8.
Setzen Sie das Signal des Foérderers auf ,conv_out=1"

Erlauterung:
Der Forderer gibt dem Roboter das Signal, dass er das Werksttick
wieder da ist und abgeholt werden kann.

conv_out=1

9.
Speichern Sie das Programm mit Save

Save

10.
Wahlen Sie den Roboter tUiber das PullDownMenu im TeachWindow
aus.

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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11.
Um das Ausgangssignal des Roboters zu initialisieren und auf Null | rob01_out=0
zu setzen, setzen Sie im TeachWindow den Cursor in Zeile 5 (vor
das ,EndInit*-Kommando) und fligen Sie an dieser Stelle das
nebenstehende Kommando ein:
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12.

Setzen Sie den Cursor hinter Inren Kommentar ,,! Position fir
Signal® und fugen Sie das ,Wait_Until_Signal_Unset" - Kommando
ein mit dem Signalnamen ,rob01_out

Erlauterung:
Der Roboter macht nur weiter, wenn sein Signal nicht gesetzt ist.

WAIT_UNTIL_SIGNAL_UNSET rob01_out

13.
Setzen Sie das Signal (Eintrag in die Editierzeile) des Roboters auf
,fob0l out=1*

Erlauterung:
Der Roboter gibt dem Foérderer das Signal, dass das Werkstiick auf
dem Band steht.

rob01 out=1

14,
Fugen Sie ein ,Wait_Until_Signal_SET" - Kommando ein
mit dem Signalnamen ,conv_out"

Setzen Sie das Signal (Eintrag in die Editierzeile) des Forderers
zuriick:

Erlauterung:

Der Roboter wartet bis der Forderer ein Signal gibt, das er das
Werkstlick zurtickgebracht hat und setzt dann sofort das Signal des
Foérderers zurtick.

WAIT_UNTIL_SIGNAL_SET conv_out

conv_out=0

15.
Speichern Sie beide Programme mit Save

Save

16.
Speichern Sie die Zelle mit dem Namen
tutorial_multi_program_03.cel

im Verzeichnis: ../EASY-ROB / TRAINIib /

17.
Starten Sie die Simulation

Wenn Sie direkt nach dem Start der Simulation den Wiederholknopf
driicken, lauft die Simulation in einer Schleife.

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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8 Appendix

8.1 Die wichtigsten Dialoge schnell 6ffnen

Menu:
File Robotics Simulation 30-CAD Tags View Aux 7

Toolbars:
i}uﬁﬂrAnimation Toolbar

On-Off Toolbar — — &=
fliglolitis & 3 H @2 % &
Teach Window e e
b))
Menu: iz@@@@g
. Find |[>||'#1 1RB-120306 - v [Edt Py
Robotics > cRobot Program > Open Teach [ene ) . P kst
. d ‘”fﬁ
Window [ETPILIN] | Press New' buston o load dafeul program
Toolbar: L:
ﬁ BEE)
[ Move
[PTP) [N

Erzeugen und Andern von Programmen

Program Output Window

™ Program Window =il
Menu:
. P E ti -
Robotics > cRobot Program > Open Program - e e )
Output Window
i [ Stop
Toolbar:
a Ausgabe der aktuelle ausgefiihrten Programmzeile
Online Output Data Windows M #11RB-120-3... o=l | [ 1+ #11RB-120-3... [l
B2 [] pass. Jnts B2 [7] quatemions
M enu: [desired Joint Yalues [deg | mm] VJ [desi(ed Cart. Pose ‘4BB S4' [mm.deg] VJ

1: JOINT 1 -0.5000 [-0.3%]
2:JOINT_2 -40.6663 [-37.0%]
3:JOINT_3 511778 [76.5%]
4:JOINT_4  0.0000 [-0.0%]

5 JOINT_5 -120.0000 [-100.0%]

6: JOINT_6 -360.0000 [-90.0%] < -S(
cHome 'HOME_1' (1)

Tums T1=1 T4=0 T6=-5

Y. -0.9576

Z: 576.4051

qw: 0.985564

qx -0.000738

qy: -0.169248

qz: -0.004301

cConfig 'CONFIG_5' (5]
cTool 'TOOL_1' (1)

View > Open Online Output Data

Toolbar:

a

Aunsgabe von Achswerten, TCP Stellung, Taktzeiten
des Roboters
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Die wichtigsten Dialoge schnell 6ffnen

Menu:
File Robotics Simulation 30-CAD Tags View Aux 7

Toolbars:
Mouse Mode Toolbar

2% TCP TCP TCP ROBOT  ROBOT 1] SEL WORK @ ABS TCP * . ZOeH

TooL BASE WORLD  JOINTS BASE oo TRAG oBJ — COORD Jo&

T=nren

Kinematics Window T Kinematics Window

File Robotics View Transformation
#1711 IRB-120.3-06 225007233

(J el

Menu: ot ] Csmora ] (s
Robotics > Open Kinematics Window  Ctrl+K Ty r—| el
Name  IRB-120-305 B1 b
Rt Eied " Enaled
e x
TO 0 | b ar: RobotRendst  Visble @
. ToolRender  Visible p—
Robot Collison ~ Yes Create
Tool Colk e
ROBOT ROBOT R:ele:\::?cglx on No ] Stat
Inverse Kin. | available 6 alnt: Condition
Attached t¢ Ref_Word e
BASE BASE Not ychiorized~ Resel|
Base Pos. 0.0 -121.2 0.0(n 5
- 0°00'0.0"
rm?'rém_r 0000 00[m | (S2ve
i, > 00°0.0"
Tep Pos. 1037 1.0 5764
Quat. > 0386 -0.001-0.16
Tep Track: Ref_Base Jnt_Id
Refresh

Erzeugen und Andern von Kinematiken

3D-CAD Window -+ 30-CAD Window )

File 3D-CAD View

oot Group. PR [ﬁ
.
M enu: Create Import mmzu L!NK‘I

. 1. NI
3D-CAD > Open 3D-CAD Window oo |11
KRT“.W] ISS!?B:H#EE’
Toolbar: —— ,
1] o [aCencton) ([Lten) (LDow)
(5 T | 2 [ emeBodes | sroptor) (s

| Measue Refiesh | Pick
Hame. 50 IAB120 BASE
Atachto actJnt. 0
Scale 1 I]llIH 0000 1.0000 Sl:eﬂ]ﬂ
Grab status
S o (352 PO 0K) 0 Clone
CoorRGB 0 0 0 127 Abhal0dsa
Render Smoa
Inver

Show Mesh No i

Erzeugen, Importieren und Andern von Geometrien

Tag Wl n d OW M+ Tag Window C=oren

File Move Attributes Manipulate View
tlm szoBJm M T4 @

T
Menu: rﬁ:ﬂf falPld

Tags > Open Tag Window il e

Delete cPath| [ Delete cTag

) Wobipose [ TagPostion | Wum
T00|bar X 122114 Rx 19488 [;Mieihnw ]
_— SEL Y 3830263 Ry 0167 W

Z 576405 Rz 89529

TRAG TAG (sness) (hse) Mobnbes

- NN}

© Defaul
PIP
LN

90 MouseMode Tag
(Pick] ol (vi]
SnsptoPob ]
| ¥ [Rehesn
TCPJog Show cTag Measure
Show Test (V] Connect V| Show Path
Dist <0.0,00% T_4 last Length <0.0,0.0%

Erzeugen und Andern von Pfaden und Tag Punkten

Path Owner
Attached to
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E 3D Robot Simulation Tool

Die wichtigsten Dialoge schnell 6ffnen

Menu:
File Robotics Simulation 30-CAD Tags View Aux 7

Toolbars:
Mouse Mode Toolbar

2% TCP TCP TCP ROBOT  ROBOT 1] SEL WORK @ ABS TCP N T
N TOOL  BASE  WORLD JoinTs BASE Q@ TAG 0BJ === COORD  JO& -

Navigator Window M Navigator Window (clsi=i e
File View Mouse Mode
M_e nu: . . ino selection i
View > Navigator Window Ctrl+N E—
[ Pick &Ciick | [ Camera |
—
Toolbar:
@J @J LMB Word View
@ Rot ) Pan () Zoom
Cruise Mode
Fleo
Messen und Selektieren mit Pick & Click
Jog Window M JogWindow =l e
dnt1to3 Joint LMB Jnt.
Menu: © 13 © 13
. ’ . . . O 46 ® 1
View > Open Window Dialogs > Jog Window ® 73 o 2
@ 1012 ©) Rotate © 3
Toolbar: Pick Robat Cruise
RODEOT ROEBOT Double Click a Cmd to Run from List
JOINTS JOINTS ! Some example CP-Motions LIN :J
LIN_Rel000 0 150 w
LIN_Rel000 0-150
LIN_Rel000 150 0
LIN_Rel000-150 0
LIN Rel000 00 15 Y
% | enter a command
Joggen der Roboterachsen
Message Window
™ Message Window E‘;lg
Menu:
View > Message Window Ctrl+M
Ausgabe wichtiger Meldungen, Status etc.
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9 Kontakt

EASY-ROB Software GmbH
Adresse: Hauptstr. 42
65719 Hofheim am Taunus

Germany

Kontaktperson: Stefan Anton, Patryk Lischka

Tel.: +49 (0) 6192 921 70 77
FAX.: +49 (0) 6192 921 70 66
Email: contact@easy-rob.com

sales@easy-rob.com

Url: www.easy-rob.com

EASY-ROB Kundenbereich

Inhalte: Programm-Updates und Roboter Bibliotheken

Web-Adresse: www.easy-rob.com/downloads/kundenbereich/

Zugangsdaten:
Benutzer:  customer

PaSSWO rt *kkkkkkkkk
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10Platz fur eigene Notizen
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