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EASY-ROB™ V6.3 

 
Die neue Version steht für alle Kunden mit einer gültigen Lizenz oder einem Softwarepflegevertrag für 
EASY-ROB™ V6.3 kostenfrei zur Verfügung. Für Kunden älterer Versionen besteht die Möglichkeit ein 
Update zu erwerben.  

 

Für Ihre Anregungen und Verbesserungsvorschläge bedanken wir uns schon jetzt bei Ihnen. 

 
Vielen Dank 

 
Stefan Anton 

EASY-ROB  
3D Robot Simulation Tool 
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CAD2ER 64-Bit und mit IGES Import 

 

 
 
Den neuen CAD2ER Konverter gibt es als 64-Bit Version, was bei großen Dateien vorteilhaft ist. 
Zusätzlich können neben Step- und VRML-Dateien auch Iges-Dateien nach Igp konvertiert werden, 
wobei gleichzeitig eine Device-Datei (*.rob) erzeugt wird. 
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Weitere Roboter Post-Prozessoren 

 
Die Anzahl der Post-Prozessoren, die als Grundlage für die Erweiterung und der individuellen Anpassung 
mittels API dienen, hat sich vergrößert. Derzeit sind Post-Prozessoren für ABB, KUKA, Stäubli, Comau 
C5G, Fanuc, Motoman und Universal Robots verfügbar. 
 
Die API Post-Process*) ermöglicht es auch Program-Code für andere Steuerungen zu erzeugen. Die 
aufgeführten Hersteller sind nur Beispiele. 
 

 
EASY-ROB™ ist ein herstellerunabhängiges Roboter Simulationsprogramm 

 
 
*) Die Option API Post-Process ist erforderlich 
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Vollständige Roboterbibliotheken 

 
In EASY-ROB™ stehen Bibliotheken zur Einbindung aller bedeutenden Robotertypen des Marktes bereit – 
von ABB, b+m, Comau, Denso, Dürr, Eisenmann, Fanuc, Guedel, igm, Kawasaki, Kuka, Mitsubishi, 
Motoman, OTC-Daihen, Reis, Stäubli, Tricept, Unimation, Universal Robots.  
 
Nicht vorhandene Roboter, Maschinen, Werkzeuge und Handlingsysteme lassen sich in  
EASY-ROB™ einfach und schnell „virtuell nachbauen“. 
 
Die Roboterbibliotheken von ABB, Kuka, Staubli, Fanuc und Motoman sind nahezu vollständig und werden 
permanent gepflegt. Dazu zählen auch Positionierer und externe Verfahrachsen. 
 
Derzeit sind mehr als 800 Roboter verschiedenster Hersteller verfügbar. 
 
Weitere Informationen: 
 
 http://www.easy-rob.com/produkt/erweiterungen/roboter-bibliotheken.html 
 
 
 

Neue kinematische Typen 

 
Zu den Robotertypen sind die Jet- und Palettier-Roboter hinzugekommen. 
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API - Doxygen Dokumentation der Klasse ER_CAPI 

 
Für die Ansteuerung von EASY-ROB™ und zur individuellen Produktanpassung stellt die Methodenklasse 
ER_CAPI eine Vielzahl von Funktionen bereit, die mit doxygen*) dokumentiert sind. 
 

ER_CAPI Dokumentation im Internet Explorer und als kompilierte HTML Datei verfügbar 
 
*) doxygen ist ein von Dimitri van Heesch entwickeltes Software-Dokumentationswerkzeug. 
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API - Doxygen Dokumentation der Klasse ERK_CAPI 

 
Für die Einbindung des EASY-ROB™ Robotics Simulation Kernel in technologiebasierte Softwarelösungen 
stellt die Methodenklasse ERK_CAPI eine Vielzahl von Funktionen bereit, die mit doxygen*) dokumentiert 
sind. 
 

 
 
ERK_CAPI Dokumentation im Internet Explorer und als kompilierte HTML Datei verfügbar 
 
*) doxygen ist ein von Dimitri van Heesch entwickeltes Software-Dokumentationswerkzeug. 
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Robotics Simulation Kernel mit neuen Programmierbeispielen 

 
Für die Einbindung des EASY-ROB™ Robotics Simulation Kernel in technologiebasierte Softwarelösungen 
stehen zahlreiche Beispiel zur Verfügung, die die Anwendung der Methodenklasse ERK_CAPI erleichtern.  
 

 
 
 
Die Beispiele sind als Visual Studio 2010 Projekt verfügbar. 
 
Weitere Informationen 
 
 http://www.easy-rob.com/fileadmin/Userfiles/doc/erk-example-documentation.pdf 
 

Robotics Simulation Kernel mit Kollisions-Algorithmen 

 
Im EASY-ROB™ Robotics Simulation Kernel sind die leistungsfähigen Kollisions-Algorithmen eingebunden.  
Bei der hierarchischen Kollisionserkennung werden auch Toleranzen betrachtet (near miss collision). Sie 
basiert auf triangulierten Geometrien, die beim Laden vorverarbeitet werden, so dass während der 
Simulation eine hohe Performance erreicht wird. 
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Robotics Simulation Kernel mit neuen Funktionen 

 
- Methode: erGetJointSolutions (...) 
 

int ERK_CAPI_ROB_KIN::erGetJointSolution(ER_HND er_hnd, double *q_solutions, long *warnings) 

 
liefert nach dem Aufruf der inversen kinematischen Transformation z.B. erInvKinRobotBaseTcp() alle 
berechneten Lösungswinkel zurück. So kann die Host-Anwendung entscheiden welche Lösung bzw. 
Roboter-Konfiguration gewählt werden soll (shortest angle movement). 

 
 
- Methode: erGetCurrentStepData (...) 
 

int ERK_CAPI_MOP_EXEC::erGetCurrentStepData (ER_HND er_hnd, CURRENT_STEP_DATA 

*p_current_step_data) 

 
kann nach jedem erGet_Next_Step() aufgerufen werden. Der Struct CURRENT_STEP_DATA 
beinhaltet Informationen über den Status, Anzahl der Bahn, aktuell berechnetes Target mit 
zugehörigen Achswerten, -geschwindigkeiten und -beschleunigungen, Turns, berechnete Werte der 
externen Achsen, Target ID, Motion Type, Länge der Bahn, Abstand auf der Bahn zum Zielpunkt 
(wichtig beim Schalten von Events), etc.  
 
Weitere Informationen können dem Struct CURRENT_STEP_DATA entnommen werden. 

 

file:///C:/EASY-ROB/Robot_Erw/erw/ERK-Examples/EasySimKernel/doc_erk_capi/html/erk__capi__types_8h.html%23ad7cafb7c5c603f91ff760a1c04513745
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eLearning Plattform am HBZ 

 
In Zusammenarbeit mit der Handwerkskammer Münster (HBZ-Handwerksbildungszentrum) wurde eine 
eLearning Plattform mit insgesamt 25 Modulen für EASY-ROB™ und rund um das Thema 
Roboterschweißen entwickelt. 
 

 
Beispiel: "Modul 5 - Roboter Tooldaten" 
 

 https://www.hbz-online.de/login/index.php 
 
Im Rahmen Ihres EASY-ROB™ Softwarepflege- und Supportvertrages können Sie diese Plattform kostenfrei 
nutzen. 
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Glossar EASY-ROB™ eLearning 

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

 
 
Ausschnitt: Glossar mit zusätzlicher Angabe des eLearning Modules 
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Stichwortverzeichnis 

 
Das Stichwortverzeichnis macht es leicht nach Begriffen und den zugehörigen detaillierten Erklärungen in 
den Bedienhinweisen, Update-Beschreibungen älterer Version und eLearning Modulen zu suchen. 
 

 
 . . .  

 

 
Ausschnitt: Stichwortverzeichnis mit Angabe der Seitenzahlen im entsprechenden Dokument 



 

 Technische Änderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 15/20 

  
EASY-ROB™ Stefan Anton Hans-Thoma-Str.26a 60596 Frankfurt/Main Germany Tel. +49 69 677 24-287  Fax. +49 69 677 24-320  info.er@easy-rob.com  www.easy-rob.com 
 

 
 Update EASY-ROB™ V6.3 
 

Device Manager 

 
Die große Anzahl der Geräte bzw. Roboter in einem Verzeichnis kann die gezielte Auswahl des 
gewünschten Roboters erschweren.  
 
Eine neue Filterfunktion ermöglicht es ein Suchwort (z.B. "NJ4-220") einzugeben, so dass nur Geräte mit 
diesem Suchwort gelistet werden. 
 

 
 
Ein Klick auf den "search" Button listet nur gewünschte Geräte und vereinfacht deren Auswahl. 
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Geometrien aus der Kollisionskette entfernen 

 
Nicht alle Geometrien, die in der 3D Szene visualisiert werden, müssen auch in die Kollisionsliste 
aufgenommen werden. Für jede einzelne Geometrie kann im 3D-CAD Window eine individuelle 
Entscheidung getroffen werden. 
 
Das verringert die Zeit beim Laden von Zellen und Kinematiken und spart RAM-Speicher. 
 

Colored STL export aus Autodesk Inventor© 

 
Autodesk Inventor© ist ein weitverbreitetes CAD Programm.  
 
Farben sind für STL Daten zwar nicht definiert jedoch vereinbart. Speichert man binäre colored STL files aus 
Autodesk Inventor© ab, wird die Farbgebung in EASY-ROB™ übernommen. 
 
Weitere Informationen 
 
 http://en.wikipedia.org/wiki/STL_(file_format)#Color_in_binary_STL 
 
 

OnScreen Welt Koordinatensystem zur besseren Orientierung 

 
Darauf haben wohl schon viele gewartet: endlich eine bessere Orientierung in der 3D Welt. 
Jedoch gibt es auch Gegner: "Wer braucht das schon!" 
 
Egal, in EASY-ROB™ gibt es auch ein " OnScreen World Coorsys", weil es anderen halt auch haben. 
 

 
 

Auto TagRename 

 
Im TagWindow werden Tags permanent hinzugefügt, wieder gelöscht oder in der Reihenfolge verschoben. 
Dabei ändert sich die Nummerierung. Mit "Auto TagRename" werden alle Tags eines Pfades neu 
durchnummeriert und die Ordnung ist wieder hergestellt. 
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3D Animation ON/OFF 

 
Während der Simulation kann die grafische Aktualisierung abgeschaltet werden.  

 
Die Simulation hält an wenn ein STOP_SWE, STOP_COLLISION o. ä. aktiv ist oder eben am Ende der 
Simulation. Somit kann die Taktzeit schnell ermittelt werden. 
 

NC-Import und Umsetzung in ein Roboterprogramm 

 
Das ist neu: NC Programme werden importiert, anschließend wird solange geplant, simuliert und verifiziert 
bis der Roboter die NC Bahn fehlerfrei abfahren kann. Im letzten Schritt wird mittels Post-Prozessor das 
Zielprogramm für den Roboter erzeugt. 
 

 
Allgemeiner Prozessablauf 
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Kontakt 

 
 
 

EASY-ROB  3D Robot Simulation Tool 
 

Stefan Anton 

Hans - Thoma - Str. 26a, 60596 Frankfurt/Main, Germany 

Tel.  +49 (0) 69  677 24 287 

Fax.  +49 (0) 69  677 24 320 

 

Email: contact@easy-rob.com 
 sales@easy-rob.com 

 

Web: www.easy-rob.com 

 

 

EASY-ROB Kundenbereich 
 
Online verfügbar: Programm-Updates und Roboterbibliotheken 
 
Web: www.easy-rob.com/special/kundenbereich 
 
Zugangsdaten: 

Benutzer: customer 
Passwort: ********** 

 
 
 
 

mailto:contact@easy-rob.com
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Eigene Notizen 

 
 
 
 


