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Produktbeschreibung

Das Produkt EASY-ROB™

EASY-ROB™ ist eine Planungs- und Simulationssoftware fiir Produktionsanlagen auf Basis von 3D CAD Daten inklusive
der Unterstitzung fir verschiedenste Roboter und Kinematiken. Sdmtliche Prozesse, egal ob z.B. Handling, Montage
oder Beschichtung, kénnen programmiert und sofort als Bewegungsablaufe in 3D-Szenarien visualisiert werden.

Dabei spielt es keine Rolle, ob nur eine Kinematik oder z.B. mehrere Roboter vorkommen, mit EASY-ROB™ planen Sie
Ihre Arbeitszellen am PC, priifen Zuganglichkeiten, Kollisionen, Verfahrbereiche und schatzen Taktzeiten ab und
erhdhen so die Planungssicherheit und verkiirzen Inbetriebnahmezeiten erheblich.

Letztendlich kénnen Sie die erzeugten Simulationen mit Postprozessoren in Maschinencode libersetzen und auf
realen Anlagen anwenden.

Ihre Vorteile A I
alll

e Schnelles prifen und visualisieren von Automationsideen
e Kostenglinstige Machbarkeitsstudien
e  Erhéhung der Planungs-und Investitionssicherheit

e Effiziente Programmierung von Prozessen
e Reduzierung der Inbetriebnahmezeiten

e Aufzeichnen von Simulationsergebnissen flir Kunden

Anwendungsbereiche

e layoutplanung z.B. Roboterzellen

e Uberpriifung von Zugénglichkeiten, Kollisionen und Verfahrbereichen
e Taktzeituntersuchung und -abschatzung -
e  Offline Programmierung

e Vertriebsunterstiitzung

e Training und Ausbildung %
e  Machbarkeitsuntersuchungen bei der Entwicklung neuer Maschinenkonzepte

e Individuelle Produktanpassung mit APIs (Application Programming Interface) C++

e Einbindung eigener mathematischer Verfahren und Lésungen (API)

Die Product Suite ist flir den Gebrauch auf handelsiiblichen PCs zugeschnitten. Das Programm ist als X
64-Bit Applikation unter Microsoft® Windows® verfiigbar.

Fur die anwenderfreundliche Nutzung wird eine Grafikkarte mit dediziertem Speicher und NVIDIA GeForce/ATI Chip
Set empfohlen. EASY-ROB™ benutzt die OpenGL™ Grafikbibliothek (ab Version 2.0 und héher).

)]

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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Das Produkt EASY-ROB™

Alle Funktionen im Uberblick

Roboter Bibliotheken

e Hersteller

o

(¢]

ABB / FANUC / KUKA / Yaskawa / PKM DELTA / STAUBLI / TRICEPT/ Universal Robots

adept / b+m / Comau / Denso / Eisenmann VarioRobots / Gudel / igm / Kawasaki /
Mecademic / Mitsubishi / OTC-Daihen / OMRON / Techman / Unimation

Zurzeit gibt es mehr als 1000 Kinematiken. Modelle fiir die EASY-ROB™
Bibliotheken werden inkl. Positionierer etc. ausgeliefert (falls vorhanden).

e Modellierung eigener Gerdte und Roboter

(o]

@)
@)
@)

Positionierer, Greifer, Drehtische sowie spezieller Kinematiken

Attribute z.B. Verfahrbereiche, max. Geschwindigkeiten und Beschleunigungen
Formel Parser mit mathematischen Funktionen

Numerisches Losungsverfahren fir inverse Kinematik bei Sonderkinematiken
in Denavit-Hartenberg (DH) Notation und universellen Koordinaten

CAD Daten — Import und Export

m‘

e  Modellieren einfacher parametrisierbarer 3D Geometrien, z. B.

(o]

Waiirfel, Kugel, Kegel, Zylinder

e Standard Import fiir CAD Daten

@)

IGP / STL ascii und binar (colored) / 3DS / VRML | + 1l, 97

e Standard Export fiir CAD Daten

o  STL binér (colored), VRML II, 97 und IGP Part file
e 3D-Tool *)
o Neutrale Import-Schnittstelle fiir STEP und IGES

Layoutplanung

e Erzeugen von Pfaden, die eine unbegrenzte Anzahl von Zielpunkten (TAG-Points) beinhalten

e Pfade kdnnen mit Geometrien und/oder Kinematiken verknuipft werden.
Somit wird der Prozess definiert. Die Kinematiken und Gerate werden anschliefend optimal
positioniert.

e Schneller Austausch von Robotern und Kinematiken

e Uberwachung von Zuginglichkeiten, Verfahrbereichen, Geschwindigkeiten und Beschleunigungen

e Hierarchische Kollisionserkennung mit Toleranzbetrachtung

e Individuelle Messfunktionen — Abstands-und Kreisvermessung

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten

o
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*) optional verfiigbar
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Das Produkt EASY-ROB™

Simulation der Arbeitszelle
e Anzeige des ausgefiihrten Roboterprogramms

e  Online-Darstellung der Roboterstatuswerte (Achswinkel, TCP-Position, Zykluszeit, etc.)

o) &
.
]
e Interpolationsarten (Synchro Punkt zu Punkt — PTP, Continuous Path — LIN, CIRC)
e  Ruckfreies Geschwindigkeitsprofil @
e  TCP Spur als Punkt- und Liniendarstellung mit Approach-Vector in verschiedenen Farben

e Anderung des Betrachterwinkels im voll schattierten Modus (wihrend der Programmausfiihrung) E
e Greifen und Loslassen von Umgebungskorpern und Geraten durch den Roboter

e Hierarchische Kollisionserkennung (Bounded Boxes, Konvex-Hiille und Konkav-Kérper)

e Kamera-Funktion

o Beliebige Positionierung einer Kamera in der Arbeitszelle zur
individuellen Betrachtung aus anderen Perspektiven

Programmierung der Roboter
e  ERPL: EASY-ROB™ Program Language

o Leistungsfahige Programmiersprache mit Roboterbefehlen zur Erzeugung der
Ablaufprogramme

o Digitale Signale und Variablen zur Programmsynchronisation
o Formel Parser mit mathematischen Funktionen ®
e  ERCL: EASY-ROB™ Command Language ’

o Integrierte Bedienerinteraktion in der Programmiersprache mit
Simulationsbefehlen z.B. das Einschalten der Kollision, der TCP-Spur etc.

e Erzeugen von TAG-Punkten und Pfaden an den Geometrien

e Numerische Losung fiir inverse Kinematiken (redundante Roboter)
e History Diagram

o Detaillierte Protokollierung mit grafischer Anzeige zur Auswertung und Dokumentation der
Simulationsergebnisse

o Export als jpg oder bmp Datei

Projektverwaltung
e Device Manager

o Verwaltung von Kinematiken, Bauteilen, Vorrichtungen und Werkzeugen, die als Bild mit
textueller Kurzbeschreibung hinterlegt sind.

e  Projekt Manager
o Datenbank mit Visualisierung zur kunden-bzw. projektbezogenen Archivierung der Arbeitszellen

*) optional verfiigbar

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 7
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Das Produkt EASY-ROB™

Prasentation
e Erzeugen von Video-Dateien (AVI)
e Animierten STL- und VRML (I + I, 97)- Sequenzen des gesamten Arbeitszellenlayouts
e  RunTime *)

o Zur Erzeugung geschiitzter Arbeitszellen. Damit wird das Laden und Absimulieren
vorhandener Arbeitszellen mit dem kostenlosen EASY-ROB™-Viewer ermoglicht.

3D-PDF-Export *) Animiertes 3D PDF zur Dokumentation der Simulation

Bedienoberfldche — Lizenzierung
e Intuitive Bedienoberflache
e ERCSearcher
o Einfache Suchfunktion von EASY-ROB™-Programmbefehlen in bereits erstellten Projekten
e EASY-ROB™ kann an einem PC beliebig oft gestartet werden
e Hardwarebezogenes Lizenzierungsverfahren (PC-gebunden)
e  WibuKey Dongle*)
o PC-unabhédngiges Lizenzierungsverfahren per USB Schnittstelle
e License Manager *)

o  Zur Verwaltung und Freigabe der vorhandenen Lizenzen im Netzwerk (LAN)

Systemvoraussetzungen

EASY-ROB™ lauft auf handelsliblichen, windowsbasierten x64 PCs. Eine Grafikkarte mit
dediziertem Speicher und OpenGL 2.0 Unterstltzung (oder hoher) wird empfohlen.
Mindestanforderung

e 4GB RAM Arbeitsspeicher unter Microsoft® Windows® 7
e Onboard Grafikkarte mit min. 512 MB RAM

Empfohlen
e 8-16 GB Arbeitsspeicher unter Microsoft® Windows® 10
e Dedizierte Grafikkarte mit 4 GB RAM oder mehr

Programmanpassung durch leistungsstarke APIs
e Application Programming Interface (API) zur Integration eigener C-Code Algorithmen fiir
o inverse Kinematik,
o Trajektorienplanung und -ausfiihrung,
o Positionsregelung und
o dynamisches Robotermodell
e Entwicklung eigener Bediendialoge, Sensorschnittstellen und Postprozessoren
e Simulation der Roboterdynamik (PPl Kaskadenregler mit unterlagerter Geschwindigkeitsregelung)

e Verschiedenste Optionen zur Erweiterung der Funktionalitdt oder Produktanpassung

(2

o L
) HA

bit

v] 53

*) optional verfiigbar

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten

8

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

Das Produkt EASY-ROB™

ER_CAPI: API-Methodenklasse zur Programmierung der App (ERA) und Framework(ERF)

Diese Methodenklasse ist in App Professional und Framework verfiigbar und wird Gber C/C ++ und C#
C# realisiert.

Dokumentation (doxygen) der Methodenklasse ER_CAPI ist im Internet Explorer verflgbar
https://easy-rob.com/fileadmin/Userfiles/doc/er_capi/index.html

Poasraon

EASY-ROB™ Application Programming Interface sos C++
EASY-ROB™ Application Programming Interface Documentation

Introduction

EASY-ROB™ Open Software Archaectune EROSA PIOVIdES e Metan CIass ER_GAP! 10 Conirol EASY-ROS™ 11am an own Nost 3ppAC3N0n (EXECUIaDie) of an user cetned kg,
DLL The API allows the development of Individual product customizations and special solutions

for EASY-ROB™ x

Application Programming Interface (API)

he method class ER_CAPI acts as an intertace for the EAS and EASY-ROB™ Robolics Framewok Version a5 wel a8 for the extensions

The exported class ER_CAPI structures every EASY.RDB™ APt.meinod and simpifies the use. The class ER_CAPI is a pure method.class, which is defined in the header-fles

ANl MEMOAs are S1ENCANT ANSI C COMPANIDE NINCHONS. We FECOMMEN 10 USe MIcro: ual Studiy 4+ 2017, Other compilers are possivie as well

class ER_CAPI

AMethod class containing all
The main cias ER_C.

ER_CAPL_* classes
UD-avited In Tollowing classes.

- ER_GAPI_USER IO M
+ ER_CAFI_DEVICE
- ER_CAPI_SIM Metnod
+ ER_CAPI_TARGE
« ER_CAP1_CAD METO CI35S 107 5or
+ ER_GAP1_SYS Method class for mat

5 for simulation setngs
ihs and tags
Data Import ana -EXpor, CNaNgIng SNMDULES and posMions
calculations, simulation status, units

ERK_CAPI: API-Methodenklasse zur Programmierung des EASY-ROB™ Kernels

Dient als Programmierschnittstelle des EASY-ROB™ Kernels und wird per C/C ++ angesteuert.

Die API-Funktionen, -Methoden bzw. -Services orientieren sich an die RRS 1 Schnittstellenbeschreibung
(Realistische Roboter Simulation - http://www.realistic-robot-simulation.org).

Dokumentation (doxygen) der Methodenklasse ERK_CAPI ist im Internet Explorer verfligbar
https://easy-rob.com/fileadmin/Userfiles/doc/erk_capi/index.html

pee EASY-ROB™ Kernel o

2|

EASY-ROB™ Kernel Documentation

Introduction

The EASY-ROB™ Kernel offers immedately more than 1000 kinematics, robots and devices for kinematics calculations, as well as trajectory planning (motion interpolation)
for different motion types such as PTP-, SLEW-, LIN- and CIRC-movements. A powerful colision detection and a collision free path planner AutoPath' is available as well
Additionally functions for some useful math calculation are supplied

The purpose of the EASY-ROB™ Kernelis to be integrated in technology based software application (host application) developed by OEM Partners. This kemel provides API-
functions and services for complete robotics functionality. The host application is in ¢harge for the 3D visualization and the ion of all and handles of all
kinematics. The EASY-ROB™ Kemel supplies a handle for every loaded kinematics

Features

The EASY-ROB™ Kemnel provides mathematics, kinematics and trajectory planner capabilities, as well as algorithms for collision detection.

Robot Kinematics

+ Load existing EASY-ROB™ robots, devices, tools, et
« All standard, optional rebots*) and user defined devicss are available
« Access 1o all robots attributes

« Forward kinematics transformation

« Inverse coordinate transformation

« TCP- and Joint-Jogging

+ Access o all robots axis coordinate systems

*) ABB | FANUC / KUKA/ YASKAWA/ PKM DELTA/ STAUBLI/ TRICEPT / COBOTS

Beide APIs sind in zwei Varianten verfligbar:

1. Die erste originale Version exportiert ausschlieBlich ANSI C-Funktionen

2. Die zweite Version umhiillt diese Funktionen und exportiert die Methodenklasse (Wrapper Klasse)
ER_CAPI bzw. ERK_CAPI, was zu einer besseren Strukturierung und generell die Anwendung vereinfacht.

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 9
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EASY-ROB™ Product Suite

Die EASY-ROB™ Product Suite halt fir jeden Anwendungsfall genau die passenden Losungen bereit. Egal ob fir
Endanwender als App Professional oder als Framework in lhrer eigenen Produktfamilie.

Die Product Suite bedient alle Ihre virtuellen Prozessschritte und unterstiitzt Sie durchgehend. Von der Planung der
Roboterarbeitszelle, Uber das Prifen von Zuganglichkeiten, Kollisionen und Verfahrbereichen, bis zur
Taktzeituntersuchung und Programmerzeugung.

Eine detaillierte Beschreibung finden Sie unter ,,Alle Funktionen im Uberblick”.

EASY-ROB™ App Professional (ERA)

Als Single-Robot Variante die Einsteiger Version, sie ermoglicht auch lhnen den
professionellen Zugang zur virtuellen Programmierwelt!

®
=

“Z

e  Fir Roboterarbeitszellen mit nur einem (1) Roboter. Roboter haben mindestens 4
Achsen und konnen kartesische Zielpunkte (TAGs) anfahren. Generell kann jede
Kinematik wie Greifer, Positionierer und/ oder Zufiihreinheiten beliebig oft geladen,
verkettet und simuliert werden.

e Pro Arbeitszelle kann fiir jede Kinematik ein Programm geladen werden. Dieses
steuert alle in der Arbeitszelle befindlichen Kinematiken, die sich zeitlich
nacheinander bewegen.

B

e Uber die Option Robot-Plus wird aus der Single- die Multi-Robot Variante.

Art. Nr.: er_sw01

EASY-ROB™ App Professional (ERA) ©ni

e Die Anzahl der Roboter und Programme pro Arbeitszelle ist nicht limitiert. \
QIC o O

(0]

e Kinematiken wie Greifer, Positionierer und/oder Zufiihreinheiten kbnnen beliebig

oft geladen, verkettet und simuliert werden. po—N ¢ 1

e Mit der App Professional lassen sich mehrere Roboter und Kinematiken ‘ c
synchronisiert und gleichzeitig bewegen, wobei die Programme (iber I/O-Signale L
kommunizieren.

Art. Nr.: er_sw07

EASY-ROB™ Viewer

Mit dem kostenneutralen EASY-ROB™ Viewer lassen sich vorhandene Arbeitszellen simulieren.

Programmespezifische Funktionen wie unterschiedliche Perspektiven, Start, Stopp oder das Erzeugen von Video Dateien
stehen zur Verfligung. Diese Anwendung wurde insbesondere fiir Vertriebsmitarbeiter als Prasentationsmittel erstellt.

Der Bediener kann die vorhandenen, vorbereiteten Roboter und geschiitzten Arbeitszellen laden und simulieren. Es
stehen alle Funktionen von App Professional zur Verfligung inkl. der Funktion AVI-Filme und animierte VRML.

Der EASY-ROB™ Viewer kann auf https://easy-rob.com/easy-rob-app/ kostenfrei heruntergeladen werden.

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 10
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EASY-ROB™ App Professional (Ausbildung)

Flr Universitaten und Hochschulen bietet EASY-ROB™ zur praxisnahen Ausbildung Educational Versionen
an. Diese sind nicht fiir den produzierenden Einsatz freigegeben (nicht kommerziell).

N

Eine detaillierte Beschreibung finden Sie unter , Alle Funktionen im Uberblick*.

Art. Nr.: er_sw07e

Single-Robot Variante
Art. Nr.: er_swOle

EASY-ROB™ Framework (ERF)
Das EASY-ROB™ Framework ist ein Robotics-SDK (-Plugin) und dient der Integration der EASY-ROB™
Funktionalitat in technologiebasierte Software-Applikationen (Host-Applikation) von OEM Partnern und
erlaubt es das EASY-ROB™ Framework durch die Verwendung von API-Funktionen und der exportierten
Methoden-Klasse ER_CAPI bidirektional anzusteuern.

Das EASY-ROB™ Framework startet als OpenGL™ Fenster ohne Titel, Men, Toolbars und Statusleiste und

kann mit Windows®-Handles beliebig innerhalb der eigenen Applikation platziert werden.

Vorhandene Arbeitszellen, Roboter, Gerate, Baugruppen, Werkzeuge etc. kdnnen tber die API geladen,
verkettet und angesteuert werden. Dem Nutzer steht die gesamte Roboter-Funktionalitat zur Verfligung.
Werden wihrend der Simulation Kollision oder Uberschreitungen der Verfahrbereiche erkannt, meldet
EASY-ROB™ diese Ereignisse an die Host-Anwendung, die entsprechend reagieren kann.

Das EASY-ROB™ Framework beinhaltet den Funktionalitditsumfang von EASY-ROB™ App Professional,
zuzliglich der Funktionalitat der API-UserDLL (Art. Nr.: er_api0O4).

EROSA -EASY-ROB™ Open Software Architecture

EASY-ROB™ Core

Mathematics, Kinematics,
Motion Planning, Dynamics, Callision

EASY-ROB™
GUI - OpenGL™

Robot Lib Robot Lib

ER_CAPI*
*)to be defined

ER_CAPI

Robot Lib OEM Application

S e + GUI + graphics kernel

[ 5
OCEM - L = £ || £
= 23 |3, || 25| 22
Application S|l =3 Se (|85 || Ez || gg
= ER = e P >
a® | Bd L5 || = cQ || ££
X 4 o= w2 I~ S o = o
|1 °3 s||@ 5= || 3
£
= . ©
I £k
=% || 5a
Ge||E2
e
Art. Nr.: er_sw05
Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 11
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lhre Vorteile

e Integration in eigene technologiebasierte Anwendungen

e Bidirektionale Ansteuerung von EASY-ROB™ mit Giber 1000 API-Funktionen (ER_CAPI)
e Platzierung des OpenGL™ Fenster innerhalb der eigenen Anwendung

e  Profitieren von dem verfiigbaren Robotics Know-How und den Roboter Bibliotheken
e Kollisionserkennung mit Toleranz

e AutoPath™ Kollisionsfreie Pfadplanung

e  CH# Wrapper fir .NET Framework, verfligbar unter Windows® als 64-Bit Bibliothek

Die moglichen Anwendungsbereiche der EASY-ROB™ Framework sind sehr vielfiltig:

Schematische Darstellung

& R AP Bre [
‘ Heragon Cogntens AP1 Sample
segn o Knematcs Pabes S Togs—  Miceloneous
ER_CAPI ovon || e | || 2 8]
= Move Home — | _Xlﬂ
axce| Ax- Fause/Cont _vJﬂ
Move Along Bhort ;ulﬂ
10 Window | Run Steps | Move Thread
SimUpdate Messages
Auto Loading Cel e > ..o}/ Cogntens.ce
EXPORT_C ‘ Fomvarisie
Start Move_Untl_Emror) .. in -2 direction
' Move Ut Eror) Dore
Feedback rogupdate Wessages, showing ruing moton cammands

EASY-ROB™ DLL

— _ [Feadback AuxJpdate Messages, coming from EASY-ROB DIl

EXPORT_C int OpenDialog (CWnd *pParent)
EXPORT_C int ProglineUpdate (char *progline)

. s 2 . ; Toolbar ON | Collsion ON » oK
EXPORT_C int AuxUpdate (|ntr|c71x. int Su,b,_ﬁdX) Sk = s -

'OEM Applikation (Exe)

API -Methodenklasse ER_CAPI
Integrationsbeispiele

Eurobot
Control Station

EADS

BEsErium

s

Eurobot Control Station ECoS, EADS astrium Quindos mit I++ Simulator,
Hexagon Manufacturing Intelligence

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 12
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Integrationsbeispiele

b+m surface systems GmbH

Lackieren eines Fahrerhauses mit 6 x T1-Robotern und Conveyor Tracking, b+m surface systems GmbH, Eiterfeld, Germany

Datei Disloge Aktionen ~Einstellungen  Hilfe
SEX QA O=-HHABLBE= XX rammsteverung: & 100 | & Zentrum: iPMM(JmI + Ansicht ausrichten.. « | Kamera |<noner| @ Modus: MovMach - , Ml &
LR

il Q. Walzfraser.oe - M
09.08.2012, 00:00:00 - 00:
6] @ sucnen:

0124 SQlevllimbmulmlPalev 465675632 4&64
Sonarcey 65 rses2. as6s”
ICOOMdSystony| . 0)
MI’Q CW'WPRB{H
ﬂn“’ Socom

3 Selfr
MI‘M GoTolX(-40).
385 PtMeas(X(t

465675632, 4864

%4200
5). 2(-14.5¢
&u Yoz i uxm o

Piasag(3s 26 JO.2(0 UKO. 1. 00
00144 Qoloxz2 29) 8
00148 SolCsy

Reference 16.9.7 - CONR

Sim _ Simuation Status

awex
Cmamy Troce: OME-Trace " Log Poge Status Page Monior Page
[ Stonaro... | | Transiomma-
E""‘""‘""i | Ansich...
CAD Modell | | Komponente ] [Komwm | -
Ausfihren: St . g . .
C— s e 8  Positive Kollision

Hexagon Metrology PTS GmbH, I++ Simulator, Quindos

Zur Verwendung des EASY-ROB™ Frameworks empfehlen wir Microsoft®® Visual C++ Compiler.
(Verwendung von C++/C# unter Vorbehalt)

Fiir die individuelle Implementierung bieten wir lhnen gerne unsere Dienstleistungen an!

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 13
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EASY-ROB™ Kernel (ERK)

Der Booster fiir lhre Applikation! @

Wenn Sie professionelle Robotics-Funktionalitat bendétigen, dann ist der EASY-ROB™ Kernel die richtige i

Lésung! BOOSTER

Mit dem Kernel stehen Ihnen sofort mehr als 1000 Roboter fiir kinematische Berechnungen zur Verfiigung,
sowie ein Trajektorien-Planer (Bewegungsinterpolation) fir PTP-, SLEW-, LIN- und CIRC-Bewegungen.

Der EASY-ROB™ Kernel dient als Plug-In zur Integration in technologiebasierte Software-Applikationen
(Host-Applikation) von OEM Partnern. Es werden ausschlieflich API-Funktionen und Services
(Methodenklasse ERK_CAPI) fur die Roboter-Funktionalitat zur Verfigung gestellt. Die Host-Applikation
Ubernimmt die 3D Visualisierung, sowie die Verwaltung der Geometrien und Handles aller Kinematiken.

0
I’z

Vorteile

e Integration in eigene Anwendungen

e Bidirektionale Ansteuerung des Kernels

e Robotics Know-How

e Kinematische Berechnungen

e Trajektorien Planung: Bewegungsplanung und -ausfiihrung (Bahninterpolation, IPO)
e Roboter Bibliotheken

e Kollisionserkennung mit Toleranz

e 3D Visualisierung durch Host-Anwendung

e Verfligbar unter Windows® als 64 Bit Bibliothek

Roboter Kinematiken

e Laden von mehr als 1000 Robotern, Gerdten und Werkzeugen etc. aus samtlichen verfiigbaren Roboter
Bibliotheken

e Vorwadrtstransformation
e Inverse Koordinatentransformation

e  Zugriff auf alle Positionen einzelner Roboterkoordinatensysteme

Art. Nr.: er_sw06

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 14
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Trajektorien Planung: Bewegungsplanung und -ausfiihrung
e Interpolationsarten: Vollsynchrones PTP, LIN, CIRC und SLEW

e Ruckfreies und phasensynchrones Geschwindigkeitsprofil

e  Werkzeugfiihrende Bewegung

o  Werkstickflihrende Bewegung (externer TCP)

e  Track Motion (LVA)

e  Conveyor Tracking

e Tracking Windows (Boundary Up, Down)

e Synchronisation mit externen Positionierer (Dreh-Kipp Tisch)

e WaitTime

e Automatische Geschwindigkeitsreduktion in singuldren Stellungen

e  Taktzeitanalyse und -abschatzung

Schematische Darstellung

EASY-ROB™

Robotics Simulation
ERK_CAPI Kernel

erk capi types.h

AOEF\/i‘vAppr'\c.an-orvw with éD Visualization

Robot-Libraries ‘ P s
+ user Kinematics

Mehr als 1000 Roboter, Positionierer und andere Gerate verfligbar

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 15
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Integrationsbeispiele

3
g

=
B
-
]
L1
n
s
£
a
a
.

o g5 e i o iz Tu

Offline Programmiersystem FAMOS robotic®,
carat robotic innovation GmbH, Dortmund, Germany

FAMOS robotic®, Lackieren im Conveyor-Tracking
carat robotic innovation GmbH

§ oud 1t

Qtomatisierungssoftwa re, .
Carl Zeiss Optotechnik GmbH ATOS Professional, GOM GmbH

223405303308

I

T

Laserstrahl-Auftragsschweilen, S.K.M, Informatik GmbH

SKM-DCAM, S.K.M, Informatik GmbH, Schwerin, Germany

Wir empfehlen Microsoft®® Visual Studio C++ Compiler, wobei auch andere Compiler maéglich sind.
(Verwendung von C++/C# unter Vorbehalt)

Fiir die individuelle Implementierung bieten wir Ihnen gerne unsere Dienstleistungen an!
Art. Nr.: er_sw06
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VISU

3D Visualisierung fiir die Industrie

Das leistungsstarke EASY-ROB™ VISU dient zur Integration in technologiebasierte Softwareanwendungen.
Visualisieren Sie endlich Prozesse, zeigen Problemstellungen auf oder lassen Sie einfach Ihre Kunden und Kollegen das
neue Projekt sehen-

Mit EASY-ROB™ VISU zieht Industrie 4.0 in lhre eigene Softwareldsung ein!

Vorteile Anwedungsmaoglichkeiten
e  Preisleistungsvorteil durch Eigenentwicklung e  Animation und Simulation
e Hochperformant bei geringen e  Werbung, Verkauf und Vertrieb

Hardwareanforderungen
& e Darstellung von Sensordaten

e Integration in technologiebasierte . .
Softwareldsungen e  Echtzeitanbindung

e Kein dedizierter Speicher nétig *  Positionierung von Geometrien

e  Branchenunabhéngig

e Freie Platzierung des OpenGL™ Fensters
e  Verfligbar unter
e  Windows® 32- und 64-Bit

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 17
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Features

Mehr als 1000-fach im Einsatz —

nun endlich frei verfligbar! Dank der offenen Softwarearchitektur EROSA steht Ihnen ab sofort EASY-ROB™ VISU zur

Verfugung

OpenGL™ Engine

= Robuste Grafik Engine auf
Basis der
OpenGL™ Grafikbibliothek

Integration

= Detaillierte Doxygen
Dokumentation

=  Programmierbeispiele fiir
MS Visual Studio®
C/C++und C#

Messwerkzeuge

= Position, Entfernung,
Durchmesser etc.

API

= C/C++und C#
Methodenklasse
ERVisu_CAPI

enGL

=N

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten

AVI Recorder

Integrierte Erzeugung
von Video-Dateien in
vielen Auflésungen

Mathematik

Methodenklasse fiir math.
Berechnungen, u.a. von
homogenen Matrizen
Umwandlung von Winkeln,
Dreiecksberechnung und
Formel Parser etc.

Kamerafunktion

Statisch/bewegbar
und beliebig oft
frei positionierbar

CAD Import

CAD Daten — Import und Export
Modellierung einfacher
parametrisierbarer

3D Geometrien

\

..
\
N

12 Al

Art. Nr.: er_swO05v
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Collision

Kollisionserkennung von 3D Objekten

Das performante EASY-ROB™ Collision dient zur Integration in technologiebasierte Softwareanwendungen.
Priufen Sie schnell und prazise in lhrer Applikation auf Kollisionen von 3D Objekten-
Egal wie grof} Ihre 3D Modelle sind, auf EASY-ROB™ Collision ist Verlass!

Vorteile

e Inklusive diverser Berechnungsmethoden

e Hochperformant bei geringen Hardwareanforderungen

e Thread safe
e Leichte Integration in technologiebasierte Softwarelésungen
e Verfligbar unter Windows® 64-Bit

Anwendungsmoglichkeiten

e Animation und Simulation
e Bewegungsplanung

e Montagetests

e  Offline Programmierung /

e  Messprotokolle y

e  Virtual Prototyping

e  Chirurgische Simulation

e Haptisches Rendern

e  Molekulardesign ‘

e Branchenunabhingig [ ‘ N/ e
Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 19
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Features

Mehr als 1000-fach erprobt—
nun endlich frei verfligbar! Dank der intelligenten Softwarearchitektur EROSA steht Ihnen ab sofort
EASY-ROB™ Collision zur Verfugung

Hierarchische
Repréasentation

Diverse
Berechnungsmethoden

=  Kollisionserkennung
=  Toleranz
=  Distanz Berechnung

Collision Detection Threadsafe

= Intelligent und schnell mit
OBBTree-Tight-Fitting

= Paralleler Kollisionstest
sicher auf Multi-Core CPU

=  Methode, ob zwei
triangulierte Modelle
kollidieren
=  Kollisionserkennung nach
dem ersten kollidierenden Dreieckspaar
=  Berechnung aller kollidierenden Dreieckspaare

Toleranz .7~ Mathematik
[ 1
=  Prift, ob zwei Modelle P~ \\O//I = Methodenklasse fiir math.
naher oder weiter als ein | v Berechnungen, u.a. von
definierter Toleranzabstand A\ ,/' homogenen Matrizen
sind -
Distanz Berechnung Integration
=  Berechnet den kleinsten =  Detaillierte Doxygen
euklidischen Abstand zwischen Dokumentation
zwei nicht kollidierenden N Programmierbeispiele fur
Modellen und MS Visual Studio®
= Die 2 nachstliegenden Punkte C/C++ und C#

auf den Modellen

API

= C/C++und C#
Methodenklasse
ERColl_CAPI

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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Art. Nr.: er_sw04c
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EASY-ROB™ Roboter Bibliotheken

In EASY-ROB™ stehen Bibliotheken zur Einbindung aller bedeutenden Robotertypen des Marktes bereit-insgesamt
mehr als 1000 Stick! Nicht vorhandene Roboter, Maschinen, Werkzeuge und Handlingsysteme lassen sich in
EASY-ROB™ einfach und schnell ,virtuell nachbauen”. Entweder erfolgt das in Eigenregie oder auch gerne durch uns.

Fiir Inre Sonderkinematik bieten wir lhnen gerne unsere Dienstleistung an!

Attribute aller Modelle:

e Achsgeschwindigkeiten und -beschleunigungen,

e Achsoffsets und -drehrichtungen,

e Achsverfahrbereiche mit kinematischen Abhdngigkeiten,

e  Kartesische Raumbegrenzung und

e  Verwaltung von diversen Werkzeug und Home-Positionen.

Attribute entsprechen soweit moglich den Angaben der Hersteller z.B. aus Datenblattern.
Um realitdtsnahe Simulationsergebnisse zu erzielen, kdnnen die Attribute entsprechend den Anforderungen gedndert
und als neues Robotermodell gespeichert werden.

Hersteller

GUEDEL

MITSUBISHI OTC-Daihen

Reis UNIMATION EISENMANN Schunk Universal Robots

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 21
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EASY-ROB™ Roboter Bibliotheken

KUKA

Art. Nr.: er_ir01
Staubli

Art. Nr.: er_ir02
Tricept®

Art. Nr.: er_ir04
ABB

Art. Nr.: er_ir05
Yaskawa

Art. Nr.: er_ir06
FANUC

Art. Nr.: er_ir07

Universal Robots
Art. Nr.: er_ir08

PKM-Delta

Art. Nr.: er_ir09

KUKA Staubli Tricept® ABB Yaskawa

FANUC PKM-Delta Fanuc ABB Positionierer KUKA Positionierer

Yaskawa Positioner ABB Track KUKA Track KUKA ABB

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 22

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

3D Robot Simulation Tool

Produktbeschreibung

EASY-ROB™ Optionen und APIs

Ubersicht

k)
Zu den Basisfunktionen von EASY-ROB™ App Professional, -Framework - und -Kernel gibt es weitere < »
Optionen und APIs (Application Programming Interface). 'S

vollige Freiheit bei der Konfiguration lhrer Version. Jede Option und API ist einzeln buchbar und

w
EASY-ROB™ ist komplett modular gestaltet und erlaubt durch seine offene Systemarchitektur (EROSA)
ermoglicht so eine einfache Individualisierung von EASY-ROB™. | i‘

Profitieren auch Sie von der Auswahl an méchtigen APIs!

EASY-ROB™ App/Framework KERNEL Artikel N
Single-Robot Multi-Robot ERK
Included Included x swO5v
Included Included v sw04c,erk04
I
v Included v op10,erk03
L ]
apis
m v v v api01,0pa01
Y Y * api02
v v x api03
Y Y x apio
Included Included x kostenfrei
L ]
Y Y x cal

v’ =verfugbar; x = nicht verfugbar; Included = Enthalten

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 23
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EASY-ROB™ Optionen und API’s

3D-PDF Export

Mit der Option EASY-ROB™ 3D-PDF Export kann der gesamte
Simulationsablauf einer Arbeitszelle als animierte 3D-PDF Datei gespeichert,
mit dem kostenfreien Adobe® Reader XI gedffnet und anschliefend als
Simulation gestartet werden.

Visualisieren Sie bequem und einfach lhr Projekt und teilen es mit Kunden,
Partnern und Kollegen.

Um eine einwandfreie Funktion zu gewahrleisten, wird mindestens die
Verwendung der Version XI (11.0.10) des Adobe® Reader empfohlen.

Adobe ==

Art. Nr.: er_op1l1l

RunTime

Durch die Option RunTime lassen sich geschitzte Arbeitszellen erzeugen und im frei verfigbaren EASY-ROB™ Viewer
laden und absimulieren. Screenshots, AVI-Videos und animierte VRML-Dateien kénnen aus dem Viewer anschliefend
erzeugt werden.

Die RunTime Option ist ideal flir den Einsatz im Vertrieb und fiir Kundenprasentationen. Simulationen und Ergebnisse
konnen nach Bedarf an den Endkunden weitergegeben oder einem Angebot beigefligt werden.

Art. Nr.: er_op09

Robot-Plus

Sinnvolle Erweiterung fiir die App Professional in Kombination mit der Robot-Plus Option wird die Single-Robot zur
Multi-Robot Variante.

Beim Einsatz der Option EASY-ROB™ Robot-Plus kénnen beliebig viele Roboter-
Kinematiken (*.rob-Dateien) mit inverser kinematischer Losung und mehr als drei
Achsenin eine Arbeitszelle geladen und bewegt werden. Weiter erlaubt diese Option,
fir jede Kinematik bzw. jeden Roboter ein eigenes Programm zu laden und zeitlich
synchronisiert abzusimulieren.

Die Programme koénnen (ber [1/O-Variablen miteinander "kommunizieren".
Funktionen  wie ,Wait_Until_Signal_Set“ und ,Wait_Until_Signal_Unset”
vereinfachen die Synchronisation.

Die maximale Anzahl der geladenen Programme ist durch die geladenen Kinematiken
einer Zelle begrenzt, diese sind jedoch beliebig.

Roboter bzw. Kinematiken mit bis zu drei Achsen, wie einfache Zufiihreinrichtungen, Positionierer oder XYZ-Portale
benotigen die Option Robot-Plus nicht und kénnen beliebig oft geladen werden.

Art.Nr.: er_opl0
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AutoPath™

EASY-ROB™ AutoPath™ erzeugt kollisionsfreie Bahnen. Die Berechnung
erleichtert die Arbeit des Bedieners erheblich.

Im ersten Schritt wahlt der Bediener eine kollisionsfreie Start-und
Zielposition, bei der auch die Verfahrbereiche des Roboters im giltigen
Bereich sind. AnschlieRend wird mit ,,Find path” eine kollisionsfreie Bahn
ermitteln. Als Ergebnis werden mehrere achsspezifische Stiitzpunkte
generiert und im AutoPath™-Dialog angezeigt. Diese kénnen beliebig in das
Roboterprogramm im Teach-Window eingefligt werden. Ein optimales
Ergebnis wird erzielt, wenn das Prozess Know-How des Bedieners mit
AutoPath™ kombiniert wird.

Bemerkung: Nur fiir Benutzer mit mindestens einer EASY-ROB™-Lizenz.

Art. Nr.: er_op07

Remote Control

Die EASY-ROB™ Remote Control Schnittstelle ermodglicht den Datenaustausch mit anderen
Softwareprogrammen und externen Systemen wie beispielsweise NC-oder Roboter-Steuerungen,
MeRsystemen und diversen Eingabegeraten. Die Schnittstelle basiert auf eine standardisierte TCP/IP Socket
Verbindung, so dass der Datenaustausch im LAN und Uber das Internet erfolgen kann.

Ziel der Remote Control Schnittstelle ist die 3 dimensionale Visualisierung des realen Prozesses. Um zwischen EASY-
ROB™ und einem externen System eine Verbindung aufzubauen, wird ein Application Program Interface (API) mit der
Dynamic link library (DII) “er_remote.dll” und einem Beispielprogram in der Programmiersprache 'C' zur Verfligung
gestellt. Der Kommunikation basiert auf sogenannte OpCodes, gefolgt von der eigentlichen Information.

Art. Nr.: er_op01

MATLAB® Remote Control

Mit MATLAB® Remote Control kann EASY-ROB™ als 3D Visualisierungssystem fiir Berechnungen in
MATLAB® verwendet werden. Die Schnittstelle basiert auf einer standardisierten TCP/IP
Socketverbindung (Internet/LAN). Neben der Ubertragung von Achswerten vom MATLAB® zu EASY-
ROB™ konnen samtliche ERPL und ERCL Befehle gesendet werden.

Die Option MATLAB® Remote beinhaltet die Option EASY-ROB™ Remote Control.

Art. Nr.: er_op04
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NC-Simulation

Die Option NC-Simulation erlaubt es, mittels 3-D CAD Daten, die aus lhrem CAD oder
CAD/CAM Systems exportiert werden, lhre Werkzeugmaschine zu erstellen. Mit der
ROBMOD Funktion kénnen 3-, 4- oder gar 5-achsige Werkzeugmaschinen einfach erstellt
werden. Zusatzlich zur internen Programmiersprache ERPL (Easy-Rob Program Language),
kann auch NC Code nach DIN66025 interpretiert und ausgefiuihrt werden.

N00001 G90

N00002 GO0 X323.0Y-11.5 Z649.0 A39.9860 B114.0308
N00003 G0O1 X-100.0Y0.0 Z260.0 A0.0000 B90.0000
N00004 GO2 X423.0Y0.12441161.5 J0.0

“

Der NC -Code wird ausgefiihrt und die Maschinen und Werkzeugbewegung sofort visualisiert. Im ,,Program Window
wird der ausgefiihrte Block mit Nummer angezeigt. Verschiedene Ausgabefenster zeigen den Maschinenstatus, wie TCP
Lage, Maschinen-Achswerte, -Geschwindigkeiten und -Beschleunigungen, Ausfiihrungszeit des Blocks und der gesamten
Programmzeit. Die Kollisionsfunktion ,,COLL” erkennt Kollisionen wahrend der Programmausfiihrung. Kritische
Maschinendaten werden Uberwacht, so dass die Programmausfiihrung bei Kollision, Verfahrbereichs- und
Geschwindigkeitsiiberschreitung angehalten wird. Im ,Teach Window” kann jeder einzelne Block im Einzelschritt
ausgefuhrt und getestet werden. Wahrend der Simulation kann die 3D-Szene gedreht, verschoben und gezoomt
werden. Weitere Informationen erhalten Sie im Dokument ,,EASY-ROB-NC-Import-Beschreibung”.

In Verbindung mit der Option API-Post-Prozess kann NC-Code auch in Roboterprogramme umgesetzt werden.

Art. Nr.: er_op02
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API-KIN Kinematik

Die API-KIN erméglicht IThnen, benutzerdefinierte Kinematiken vollstandig zu integrieren.

Die API dient sowohl der Entwicklung benutzerdefinierter Funktionen zur Losung des vorwarts als auch inversen
kinematischen Problems (IKP). Losungen fir Parallele Kinematische Maschinen (PKM) lassen sich mit dieser
Schnittstelle ebenfalls entwickeln sowie numerische Losungskonzepte.

Mittels exportierter Funktionen hat der User direkten Zugriff auf die Roboterdaten wie z.B. kinematische Langen,
Drehrichtung, Achsoffsets, Verfahrbereiche oder die TCP-Position. Mathematische Funktionen zur Handhabung von
homogenen Transformationsmatrizen stehen genauso zur Verfligung wie trigonometrische Funktionen fiir Winkel-,
Dreiecks- und Trapezberechnungen.

Ein Beispiel-Projekt fir den Microsoft® Visual C++ Compiler ist verfiigbar, das die Dynamic Link Library (DLL) "er_kin.dlII"
erzeugt. Die DLL kann beliebig viele Lésungen halten.

Art. Nr.: er_apiOl

API-IPO Bewegungsplanung

Die API-IPO lasst Sie ihre eigene Bewegungsplanung und -ausfiihrung entwickeln und programmieren.

Diese APl ermoglicht die Entwicklung benutzerdefinierter Funktionen fiir die Bewegungsplanung (Interpolation) der
Verfahrarten PTP (Synchrone Punkt zu Punkt Interpolation), LIN (Linear-Interpolation) und CIRC (Zirkular-
Interpolation).

Ein Beispiel-Projekt fiir den Microsoft® Visual C++ Compiler ist verfligbar, das die Dynamic Link Library (DLL) "er_ipo.dII"

erzeugt. Die DLL kann 12 Lésungen je Verfahrart halten.
Art. Nr.: er_api02

API-DYN Dynamik

Durch die Option API-DYN entwickeln und programmieren das dynamische Verhalten sowie die Positionsregelung des
Roboters.

Die API-DYN ist eine APl zur Entwicklung benutzerdefinierter Funktionen fiir die Positionsregelung des dynamischen
Modells des Roboters. Die Dynamikoption erméglicht die Betrachtung des Positionsreglers und des Robotermodells
wahrend der Simulation.

Ein Beispiel-Projekt fir den Microsoft® Visual C++ Compiler ist verfligbar, das die Dynamic Link Library (DLL)
"er_dyn.dll" erzeugt. Die DLL kann 12 Lésungen halten.

Art. Nr.: er_apiO3
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API-UserDII

Die Option API-UserDIl passt EASY-ROB™ individuell an lhre Bedirfnisse an. Anwendungsspezifische (eigene)
Bediendialoge lassen sich entwickeln, die beim EASY-ROB™ Programmstart automatisch geladen und bedient werden
kénnen.

H&ufig verwendete Funktionen, wie das Laden/Speichern von Zellen und Robotern, das Verfahren der Roboterachsen
oder des TCP’s, Simulation-Start, -Stop oder -Abort, TCP-Trace und Kollision On/Off usw. kénnen in einem Dialog
zusammengefasst werden, um diese dem Bediener (End-User) tibersichtlich zur Verfligung zu stellen. Dem Nutzer steht
die gesamte Robotics-Funktionalitat zu Verfigung. Weiterhin kdnnen eigene Berechnungen integriert oder eine
Kommunikation mit externen Prozessen/Steuerungen (via TCP/IP) aufgebaut werden.

Letztendlich werden die Ergebnisse in EASY-ROB™ visualisiert, in dem die Achsstellung der Kinematik aktualisiert oder
Geometrien entsprechend manipuliert oder positioniert werden. Wird wahrend der Simulation beispielsweise eine
Kollision oder eine Uberschreitung der Verfahrbereiche erkannt, meldet EASY-ROB™ diese Ereignisse an die Benutzer-
Anwendung (API-UserDIl), die entsprechend reagieren kann.

Mit der API-UserDIll steht dem Anwender die volle Leistungsfahigkeit des Microsoft®® Visual C++ Compilers zur
Verfligung, um im Dialog Schaltflachen, Listen-, Editier- und Ausgabefelder, Checkboxen, Bilder etc. zu programmieren.
Zusatzlich sind mehr als 700 API-Funktionen (ER_CAPI), die von EASY-ROB™ exportiert werden, verfligbar.

Art. Nr.: er_api04

API-Post-Process

Die Option API-Post-Process ist eine APl zur Anpassung und Erweiterung von Postprozessoren, die ein ERPL Programm
in ein Roboterprogramm umzusetzen. Die vorhandenen Postprozessoren liegen als C-Code vor und kénnen individuell
angepasst und erweitert werden.

Folgende Roboterhersteller bzw. Programmiersprachen sind bereits implementiert:

e ABB Rapid (S4, IRC5),

e KUKAKRL (KRC1, 2),

e  b+m (S3 und X5),

e OTC,

e FANUC TP (RJ3iB, RJ3iC),

e COMAU PDL (C5G),

e Universal Robots UR-Script (UR-Control).

Sprachen weiterer Roboterhersteller kénnen durch entsprechende Anderungen der Beispiele erzeugt werden. Die
Anzahl der Post-Prozessoren ist nicht begrenzt.

Art. Nr.: er_apiO5

API-Sensors

Die Sensorschnittstelle API-Sensors erlaubt es externe Geradte wie z.B. SpaceMouse oder Digitalisiergerate zur
Erfassung von Achswinkelstellungen und kartesischen Raumpositionen anzuschlieRen und die Daten direkt in EASY-
ROB™ zu visualisieren. Die Schnittstelle ist offen und mittels der zur Verfliigung stehenden Application Program

Interface (API) frei programmierbar.
Art. Nr.: kostenfrei
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EASY-ROB™ CAD-und Lizenzmanagement

EASY-ROB™ nutzt leistungsfahige Schnittstellen um eine Vielzahl an 3D CAD Formaten aus [CiGp |
verschiedenen CAD-Systemen zu importieren. EASY-ROB™ App Professional und Framework
ermoglichen standardmaRig das Arbeiten mit:

.

e  STL (ASCII, binar, bindr mit Farben)

i
pig

e 3DS
e VRMLII,97
3D-Tool

Dank 3D-Tool *) kdnnen Sie die Dateistandardaustauschformate STEP und IGES selbstandig nach EASY-
ROB™ importieren bzw. zu konvertieren. Die Importschnittstelle 3D-Tool gibt es als 64-Bit Version.

Mit dem CAD-Konverter kdnnen auch native Datenformate (CATIA, ProE, NX, etc.) nach STL konvertiert
und die Tesselierung gerandert werden.

e STEP
e |GES

File 3D-Modus 20.Modus Optionen @

£ el o £ 8 3

Je 2 m H & ate
B S 2 [@elo - @ SS<C V & & ¥ | s
= e 2 e e .| Amicw - . Messen g ==} E 3
WD | i £ ~MEEE Y - s € [ @ g Qe (NS e Explodieren

Madus Zoom Anzeige Orlentierung Werkzeuge - - -

E IE B % wawDToolde
B Yox 10.06.n01] ~

& %y 659_502_ASM__
& %, K503KonzolaMont-54: 1

& Ty AMF-6341-94135-1 Zatvorena

& Ty K03 KonzolsMant-54:2

& T K603 KonzolaMont-67: 1

& T AMF-6803-90316_00-Otvorena-2:1
# Ty K803 Uprikatont-14:1

& % K503-UpnkaMont-17-1

& % K503-KonzolaMont-63: 1

& T KEO3HorzclsMont-63:2

& Ty KE03Upnkatdont-14:2

i Ty K603 KonzolaMont-54:3

@ %y Ks03-UprkaMont- 14:3

& Ty Ks03-Upnkatont-17

& Ty K503KorzolaMont-67:2

& T K603 KonzolsMont-60

& Ty K603KonzolaMont-54:4

i Ty K503 Upriatdont-16:1 v
< >
Defiries te Ansichten
K Def. Auklies S—,
£ <> (818
Beleuchtung / Hintergrund
® Standard O
Weil
& I
Normal
®
Dateien: 1 DK10.06N01 A PP
https://www.3d-tool.com/
Art. Nr.: er_cal
*) optional verfiigbar
Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 29

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

CAD-und Lizenzmanagement

License Manager

Der License Manager *) ist ein Programm zur zentralen Verwaltung mehrerer EASY-ROB™ Lizenzen. Als Lizenz-Server
unter Windows® gestartet erlaubt der License Manager die Ausfiihrung von EASY-ROB™ von jedem Rechner im lokalen
Netzwerk (LAN).

Hierbei ist die Menge der gleichzeitig genutzten EASY-ROB™ Programme, auf die Menge der erworbenen Lizenzen
begrenzt. Mehrmaliges Ausfiihren von EASY-ROB™ auf demselben Rechner, wird vom License Manager nur einmalig
gezahlt.

Die Lizenzierung im License Manager kann durch HardwareNummer oder WibuKey Dongle erfolgen, siehe bitte unter
Lizenzschliissel fiir EASY-ROB™.

b= EASY-ROB License Manager — O >
- 'EASY-ROB-DVLP' wa.0 licensed 1111111170011711071711111111171 7170 ~ W3.001
- 'EASY-ROB-DYWLP«E4" WE.0 licensed 111111111001 11101 1111111111110°
-'EASY-ROB-KERMEL' V8.0 licenzed "111111000111111117071111 01 11000 Stark
- 'EASY-ROB-KERMEL=E4' 8.0 licenzed 111171700071 1111111100111 011111111
-'EASYEDIT'WE.0 licensed 1111111110011 01 1111111111110
- EASYEDIT#E4"8.0 licensed 1717171111170017171107111111711111110°
- 'EASY-ROB-30PDFxEL WE.0 licensed 1111100011 0071007 0007 170000001 00°
-WARIOSIM'E.0 licensed 1111711111001117011111111171100000° Clear
Werzion Va.0
Options
Remate licensed License file
APl UzerDll licenzed
LMMGR "2 available licenses Laa fi
2019/07/3017:25:10  No EASY-ROB Client connected v o9 e
Max. available licenses Local Host | WSOECHEL | Part 2076 Abot
Currently licensed hosts III HardwareMurnber | 29268100 |
2M8/07/3017 2570 Listening for EASY-ROB Clent on Hogt @wS 050464 2076 | E it
Art. Nr.: er_op03
*) optional verfiigbar
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EASY-ROB™ Lizenz / Hardware

Lizenzschliissel fiir EASY-ROB™
Fur den Freigabe-/ Lizenzschlissel gibt es verschiedene Moglichkeiten: %

e HardwareNummer %:

Jeder Rechner wird durch seine eindeutige so genannte Hardwarenummer identifiziert. Das
Lizenzfile "license.dat" lizenziert EASY-ROB™ fiir genau diesen Rechner.

¢  WibuKey USB Dongle
Der WibuKey Dongle hat eine eindeutige Identifikationsnummer.
Das Lizenzfile "license.dat" lizenziert EASY-ROB™ fiir diesen Dongle.

/o Verwenden Sie einen anderen Rechner, stecken Sie lediglich den
Dongle um*.

*) Die Installation der Dongle-Treiber muss einmalig auf jeden Rechner
vorgenommen werden.
Art. Nr.: er_hw03

Lizenzbestimmungen

e EASY-ROB™ Software Produkte sind urheberrechtlich geschitzt.

e EASY-ROB™ kann fir kommerzielle Anwendungen und fiir Ausbildungszwecke verwendet
werden.

e Eine EASY-ROB™ Schulungs-, Ausbildungs-oder Classroom-Lizenz (Educational) darf nicht fiir
kommerzielle Anwendungen verwendet werden z.B. zur Programmierung von
Produktionsanlagen.

e EASY-ROB Software GmbH (bernimmt keine Gewahrleistung fiir die in der Simulation
ermittelten Resultate und der daraus eventuell resultierenden Schaden.

e Der Wiederverkauf von EASY-ROB™ an Dritte ist ohne schriftliche Genehmigung seitens
EASY-ROB Software GmbH untersagt.

e EASY-ROB™ kann als Viewer ohne schriftliche Genehmigung fiir Prasentationszwecke an
Dritte weitergegeben werden.

e Die Weitergabe des Freigabeschlissels an Dritte ist ohne schriftliche Genehmigung der
EASY-ROB Software GmbH untersagt.

e Die Software Wartung ist nicht Gbertragbar.
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Systemanforderungen / Hardware

Die Product Suite ist fiir den Gebrauch auf handelstiblichen PCs zugeschnitten. Das Programm ist als
64-Bit Applikation unter Microsoft® Windows® verfiigbar.

Fir die anwenderfreundliche Nutzung wird eine Grafikkarte mit dediziertem Speicher und NVIDIA 64
GeForce/ATI Chip Set erforderlich. EASY-ROB™ benutzt die OpenGL™ Grafikbibliothek (ab Version 2.0 bit
und hoher).

Fiir grofe CAD Modelle empfehlen wir weiter den Einsatz der EASY-ROB™ 64-Bit Version unter Windows® 7, 8.1 und
10 mit mindestens 8-16GB RAM.

Systemvoraussetzungen
EASY-ROB™ lauft auf handelsliblichen, windowsbasierten x64 PC's.
Mindestanforderung

e 4GB RAM Arbeitsspeicher unter Microsoft® Windows® 7
e Onboard Grafikkarte mit min. 512 MB RAM

Empfohlen

e 8-16 GB Arbeitsspeicher unter Microsoft® Windows® 10

e Dedizierte Grafikkarte mit 4 GB RAM oder mehr
Navigation

Die Verwendung einer 3-Tasten-Maus wird zwecks besserer Navigation empfohlen.

EASY-ROB™ unterstiitzt die 3D Mouse (Space Mouse) von 3DConnexion. Die dreidimensionale Navigation durch die
Simulation erfolgt intuitive und prazise.

SpacePilot PRO SpaceExplorer SpaceNavigator for Notebooks SpaceNavigator

Bild: 3DConnexion, https://www.3dconnexion.com
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EASY-ROB™ Service

Individuelle Beratung

Unser Serviceangebot erstreckt sich liber verschiedene Bereiche. Ob Beratung, Schulung oder eine
kundenspezifische Produktanpassung von EASY-ROB™ — wir unterstiitzen Sie gern.

Um steigenden Anforderungen und individuelle Anwendungsfdlle gerecht zu werden, bieten wir lhnen gerne unsere
Fachberatung an.

1. Schulungen
Grundlagenschulung fiir den sicheren Umgang mit EASY-ROB™ oder individuelle Schulungen fir |
fortgeschrittene Nutzer konnen beim Kunden vor Ort oder in der EASY-ROB Firmenzentrale durchgefiihrt

werden.

2. Simulationsdienstleistung
Simulationsdienstleistung z.B. Layoutplanung/Machbarkeitsuntersuchung mit EASY-ROB™.

Der Kunde erhalt als Ergebnis die Simulationsdaten, die mit der kostenfreien EASY-ROB™ Viewer geladen und simuliert
werden kénnen.

Zudem konnen AVI-Dateien bzw. 3D-PDF Dateien mit Animation fir den Kunden erstellt werden.

3. Individuelle Produktanpassung

Wir bieten Unterstiitzung fir die individuelle Produktanpassung bzw. -erweiterung von EASY-ROB™ ‘
mittels der verfligbaren API-Optionen an. \

4. Entwicklung von neuen Konzepten

Unterstitzung bei der Entwicklung von neuen Maschinenkonzepten bzw. Sonderkinematiken mittels Entwicklung der
inversen kinematischen Losung.

Nehmen Sie mit uns Kontakt auf, wir sind fiir Sie da!
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EASY-ROB™ Kontakt

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

Germany

Kontaktperson: Stefan Anton

Tel.: +49 (0) 6192 92170-77/-79
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
Passwort: * % ok ok ok ok %k %k %k k
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Platz fiir Ihre Notizen
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