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3D Robof Sxmuianon Tool

EASY-ROB™ Framework

EROSA - EASY-ROB™ Open Software Architecture

Das EASY-ROB™ Framework ist ein Plug-In mit OpenGL™ Visualisierung zur Integration
in eigene Anwendungen. Die offene Softwarearchitektur ,EROSA® erlaubt es die DLL mit
der exportierten Methoden-Klasse ER_CAPI bidirektional anzusteuern.

)

c

Roboter-Bibliotheken T % P p—— E

ROB™ _Mathematics, Kinematics,
= Standard Roboter Bibliotheken Ol Openciw | | Muion o, yremes Salin =
adept, b+m, Comau, Denso, Eisenmann * : g
VarioRobots, Gudel, igm, Kawasaki, onm | O
Manz-Automation, Mitsubishi, OTC- 5)'.
Daihen, Unimation, Universal Robots : OEM Application

= Optionale Roboter Bibliotheken G e h
Abb, Fanuc, Kuka, Yaskawa, PKM Delta, s [ - i o o
Staubli, Tricept®, AR =

= Mehr als 1000 Stiick T B pefs | "
= Modellierung von eigenen Robotern, L =
Positionierern, Greifern, Drehtischen S e y/ U/azg ©
und speziellen Kinematiken ot '‘/on :—

= Formel Parser mit mathematischen ,’7.7/6/2/,7 E
Funktionen Slifikati, ” 3

= Numerisches Lésungsverfahren "ern/-San E
Interpolation Vorteile Wyse @
= Verfahrarten: PTP, LIN, CIRC, SLEW = [ntegration in technologiebasierte U.J
= Ruckfreies und phasensynchrones Softwarelésungen 2
Geschwindigkeitsprofil = Bidirektionale Ansteuerung <

= Werkzeug- und werksttickfihrende = 100% Robotics Know-How =
Bewegung (externer TCP) = Kaollisionserkennung mit Toleranz 8

= Taktzeitabschatzung = AutoPath™ kollisionsfreie Pfadplanung x
= Platzierung des OpenGL™ Fensters 5

Integrationsbeispiele = Verflgbar unter Windows® (x64) E

ECoS

Eurobot
Control Station

Eurobot Control Station, ECoS EasyEdltTM Fahrerhauslacklerung QUINDOS mit I++ Simulator
EADS astrium, ESTEC b+m surface systems GmbH Hexagon Metrology GmbH
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Hexagon Cognitens API Example

Begin
Load Cell Run Prog _Zl ;Zl
Maove Home +H _)(l +_x|
Rt | Ax- Pause/Cont _Yl;‘fl
Move Along Abort ;Rzl El

10 Windows | Run Steps | Move Thread

Pathes & Tags Miscellaneous——

dilaty

SimUpdate M
EX P O RT_C A‘u":o Eo:d?ng ?j?%ﬁ:) «../proj/HM-Cognitens. cel

SetWWindowPos
SetWindowPos

Start Move_Until_Error() ... in -Z direction
. . Move_Until_Error() Done
Bild: 1++ Simulator, Hexagon /

Feedback ProgUpdate Messages, showing running motion commands

EASY-ROB™ Framework mit OpenGL™
Window

int OpenDialog (CWnd *)
/\ int ProglineUpdate ()
Int AUXUpdate () Toolbar ON | Collision ON oK
Roboter-Bibliotheken indo s ot i

N Toolbar OFF
und Arbeitszellen

OEM Applikation (Exe)

;ﬂ ' technologiebasierte Software
a !
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Y= = ‘i Systemanforderungen

=  Windows® 10 (x64)

Integration

= Detaillierte Doxygen Dokumentation

= Methodenklasse ER_CAPI

= Programmierbeispiele
Kinematik, Simulation & Verifikation fir
Microsoft® Visual Studio C++ Compiler
Entwicklungsumgebung

EASY-ROB™ App ¢ EASY-ROB™ Framework ¢ EASY-ROB™ Kernel

Support

= Unterstutzung fur die individuelle
Einbindung

Taktile Antastung Positive Kollision
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