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EASY-ROB™ V4.007

Zur aktuellen Version

Die aktuelle Version EASY-ROB™ V4.007 beinhaltet eine Vielzahl neuer Funktionen die am Beispiel der
Arbeitszelle ,Spotweld_demo.cel* erlautert werden sollen. Als wichtigste Weiterentwicklung sind die
.Multiple Kinematiken“ zu nennen, die auch einen entscheidenden Einfluss auf das EASY-ROB™
Bedienkonzept haben, um die Vorteile zu nutzen. Darliber hinaus sind weitere Bedienelemente,
ERPL/ERCL Sprachbefehle und APl C-Funktionen hinzugekommen, die das Planen, Layouten und
Simulieren von Roboterarbeitszellen erleichtern. Es ist jedoch so, dass auch mit dieser Version nur ein
weiterer Meilenstein auf dem langen Weg zum Ziel erreicht ist. Die neuen Funktionen sind sicherlich
hilfreich und von Vorteil, doch ergeben sich hieraus unmittelbar neue Anforderungen. An dieser Stelle
mochten wir uns bei unseren Kunden und Anwendern bedanken, die mit lhren guten Vorschlagen die
Entwicklung in die richtige Spur halten.

Vielen Dank
Stefan Anton

EASY-ROB
3D Robot Simulation Tool
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Arbeitszelle , Spotweld_demo.cel”

Das Zip-Archiv ,Projects-v4007.zip* beinhaltet mehrere Beispiele. Bitte entpacken Sie die Zip-Datei mit
Unterverzeichnissen an einem geeigneten Ort auf lhrer Festplatte.

Starten Sie nun EASY-ROB™ und laden Sie die Zelle ,Spotweld_demo.cel“. Sobald die Zelle vollstandig

geladen ist, klicken Sie ,Run* > , um das mit der Zelle verknupfte Programm ,spotweld_demo.prg" und die
Mimic-Datei ,spotweld.mmc* auszufihren. Sie sehen, wie der Roboter eine Punktschweil3zange greift und
mit dieser einige Punkte am Bauteil schweil3t. Wahrend der Simulation werden einige Perspektiven bzw.
View-Dateien ,spotweld_n.vie* geladen, so dass das Szenario optimal beobachtet werden kann. Weiterhin
wurde die Kollisionsprufung aktiviert, die hier wissentlich nicht vermieden wurde. Tritt eine Kollision
zwischen den Geometrien der Roboter und Kinematiken auf, verfarben sich die kollidierenden Geometrien
rot und die nicht kollidieren Geometrien blau. So kénnen die Orte der Kollision besser lokalisiert werden.

minimaler Kollisionsabstand 30.867 mm ERC RE_ X
ERC STOP_COLLISION ON

Die Sportweld-Zelle besteht aus insgesamt drei Kinematiken. Die erste Kinematik ist der 6 achsige
Knickarmroboter mit dem Namen DB500. Die zweite Kinematik ist die PunktschweiRzange
~SPOTWELDGUN", die dritte Kinematik die Fixture mit dem Bauteil ,WELD_FIXTURE". Einen guten
Uberblick samtlicher geladen Kinematiken gibt das ,Kinematics Window". Sie kénnen das ,Kinematics

ROBOT

Window" durch den Short-Key ,Ctrl+K", durch zweimaliges Klicken des *"** Icons oder vom Menu “View >
Open Window Dialogs* 6ffnen. Der Dialog kann wéhrend der Simulation gedffnet bleiben.

| Cpen Window Dialogs ¥ Teach Window ) Kinematics Window E] [
Program Qutput Window
#2/3 SPOTWELDGUN 16783501
W Kinematics Windaw Crl+K el Rabol
30-CAD Windaw Pick Fiobot
Tag Windaw [ ficditach, ]
. M ame SPOTWELDGUN #2 UrLoad
w Message Windaw Chrl+ Attached to Fef_Grab 'DB500 (Grp_Fobat) 19942751 M
Mavigator Window Chrl+h Base -0.0 0.0 -0.0 [mm]
_ 5 v gd = i > 0.0° 0.0 180.0°
Menu: View > Open Window Dialogs Tep 1550 0.0 B20.0{mm]
P 9 Gi-> 000071800
Tool 0.0 0.0 240.0 [mm]
Ori. --» 0.0° 0.0 180.0
Tep Track Ref_Jnt
Start

Conditiot

esel

Refresh

i i
o
=
@ iy

Kinematics Window Dialog

Weitere Informationen kénnen dem Pdf-Document ,Bedienungs-Hinweise Multiple-Kin.pdf* entnommen
werden.
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Im Unterschied zur Bedienphilosophie vorheriger EASY-ROB™ Versionen hat unsere Arbeitszelle eine
leere Body- bzw. Umgebungsgruppe. Normalerweise héatten wir die zwei Geometrien der
“WELD_FIXTURE" Kinematik dieser ,Body-Group’ zugewiesen und héatten dann mit erhéhtem Aufwand
beide Geometrien einzeln positionieren missen. Mit EASY-ROB™ V4.007 gilt nun.

- Fur jede Geometrie-Gruppe wird eine Kinematik erzeugt. Die erzeugte “Zubehor-
Kinematik hat per Grundkonfiguration eine Rotationsachse in z-Richtung. Dieser
Kinematik kénnen ,beliebig’ viele Geometrien zugewiesen werden. Durch
Verschieben der Kinematik- bzw. Roboter-Basis werden alle zur Gruppe
gehdrenden Geometrien mit verschoben.

Eine neue Kinematik kann direkt vom ,Kinematics Window' heraus erzeugt werden. Indem Sie auf den
,Create-Button’ klicken und ,Accessory Kinematics’ auswahlen wird eine Kinematik mit Namen ,Accessory-
Robot#4' und einer Rz-Achse erzeugt. Weiterhin werden optional auch pro Achse vereinfachte
Robotergeometrien (eine orange farbige Box der Kinematikbasis zugewiesen und ein gelber Zylinder der
ersten Achse zugewiesen) erzeugt. Diese kdnnen im ,3D-CAD Window' durch den Import geeigneter CAD
Geometrien ersetzt werden.

I Kinematics Window | ] <
#1/3 DEGO0 18342731
< || =2l Robat | | > -Load
L] Pick Robat - essory-Robot#4
Fe attach
Mame DES00 #1 UnLoad
Attached to Fef_‘world
Baze -2500.0 0.0 0.0 [mm] -
Ori. > 0.0 0.0°0.0°
Tep 23184 2357 821.2 [mm]
Qi - 115,87 8927 34.5° -Kinematic:s
Tool 155.0 -0.0 620.0 [mm]
Ori, > 0.0°0.0°0.0° Creat
Tep Track Ref_world /[
- Start B
_ Selection Dialog / X Ll
zelect Kinematics item /
1 - Create new Accesso Robot <& C |
2-Createnew & DOF RRF:ARR Standard [Lconcel ] . — : .
3. Create new & DOF RRF-BAR Back Link Accessory Kinematik mit vereinfachten default Geometrien.
4 -Create new B DOF TTT:RRR Simple P
5 - Create new 1-12 DOF Urniversal Robat P
E - Create new 1-12 DOF Denavit Hartenberg Robot d E ‘ d d
7 - Create Simple Robot Geometries for DBS00' Mit dem Icons werden die Namen,
e Koordinatensysteme, Achsnummern und -gelenkrichtungen
sowie die Referenzverbindungen aller Kinematiken

angezeigt.

Current selected ltem
1 - Create new Acceszory Robot

Eine neue ,Accessory Kinematik’ erzeugen
als ,Universal Robot" mit einem Freiheitsgrad Rot(z,q1)
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Verketten von Kinematiken

Kinematiken kénnen verkettet werden. Betrachten wir den Roboter DB500, l&sst sich aus der zweiten Zeile
der Liste im ,Kinematics Window’' ablesen ,Attached to Ref World“. Somit ist der DB500 bzgl. Welt
positioniert. Die Position des DB500 wird durch ,Base’ = (-2500 , 0 , 0 ), bezogen auf das
Weltkoordinatensystem, beschrieben.

Tipp: Durch Doppelklick auf die dritte Zeile kann die Roboterbasis ,Base’ sofort mit dem 'Frame
Dialog’ geandert werden.

Gleiches gilt fir die "WELD_FIXTURE’, die wiederum bzgl. Welt beschrieben ist. Wollen wir nun, dass sich
die "'WELD_FIXTURE’ beim verschieben des DB500 mitbewegt, muss die 'WELD_FIXTURE an die Basis
des DB500 ,attached’ werden.

Um die 'WELD_FIXTURE’ an die Basis des DB500 zu ,attachen®, sind folgende Schritte durchzufuhren

1. Wabhlen sie als aktuelle Kinematik die "'WELD_FIXTURE’ aus, indem Sie im ,Kinematics
Window’ auf den Button ,Pick Robot’ klicken und die "WELD_FIXTURE’ mit der linken
Maustaste auswahlen.

2. Klicken Sie den Button ,Re Attach’ im ,Kinematics Window'.

3. Wahlen Sie ,2 - Robot Base’ aus
=> Re Attach cRobot WELD_FIXTURE' to Robot Base

4. DB500 auswahlen
=> Die '"WELD_FIXTURE’ bewegt sich nun mit der Basis des DB500

5. Firden ,Ja“ Fall, dass die Position der "'WELD_FIXTURE’ im Raum unverandert bleiben soll,
missen die Koordinaten entsprechend transformiert werden.

-
] o _I Selection Dialog
#3/3 WELD_FIXTURE 18593273 1 Select new Fobot to attach cRobot to 4
2[@] - [ Load | 1 - WELD_FIXTURE wert Ref_world
ick Fobaot 2 DBEOG
([L_PeAtach ]| [[save ] 3-SPOTWELDGUN
WELD_FIXTURE #3 a1 -
Rief Warld L S
-100.0 0.0 0.0 [mm]
0.0° 0.0° 0.0° tributes
0.0 0.0 00
S
0.0 0.0 0.0 [mm] vt colete
0.0 0.0 0.0 urrent selected lterm
Ref_Baze 2- DES00
— ) ) Start
—ISEECHIEEIEE / Condition Schritt 4, DB500 auswahlen.
Rie Attach cRlobot w?{ FIXTURE'to Resat
1 -lorld EASY-ROB 7
2- Hooblot Baze =
3 -Robat Tip _
g-gogot JTC_|:t ?:’/ Keep watld position for "WELD_FIXTURE' ?
- Robat Join -
E-Grabto 5
7 - Pick Body
8 - quit Ja Mein
Schritt 5, Transformation der Basis, so dass die resultierende
gz 2 et iz Position der WELD_FIXTURE’ im Raum beibehalten bleibt.
8- [elzeh B Die neu berechnete Base ist (2400, 0,0)
Schritt 1, 2 und 3
Wichtig: Die Anzahl der Kinematiken in einer Arbeitszelle ist nicht begrenzt. Es kdnnen beliebig viele
Kinematiken geladen und ,attached’ werden, mit der Ausnahme, dass keine geschlossenen
Ketten gebildet werden dirfen.
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Klicken Sie auf das Icon g‘ um die Verkettung der Kinematiken darzustellen. Die roten
Referenzverbindungen bzw. Verbindungslinien beschreiben die Abhangigkeiten der Roboterbasen

zueinander.

—ad2 RY_ k‘” RZ

'WELD_FIXTURE’ w.r.t. ‘DB500’

Verkettungen sind jedoch temporar und bleiben nur so lange erhalten bis sie gespeichert werden. Das hat
folgenden Grund. Wéhrend eines Simulationslaufes werden Kinematiken gegriffen (Beispiel Spotweldgun)
und deren Positionen und Achsgelenkstellung verandert. Wird der Simulationslauf mit STOP abgebrochen
und erneut gestartet werden, ,springen’ samtliche Kinematiken und Geometrien in die so genannte
'Start Condition’ zurlick. Das heif3t, die Verkettung zwischen der "WELD_FIXTURE' und des ,DB500’ wird
wieder aufgeldst. Soll die Verkettung erhalten bleiben, muss sie zuvor als 'Start Condition’ gespeichert

werden.
™ . . . . .
TSelection Dialog Tipp: Vergewissern Sie sich, dass die aktuelle
- Verkettung der Kinematiken gespeichert
Save cRobot "WELD_FIXTURE' as Start Condition . . .
gtartd__ ist, bevor sie einen kompletten
ondition 1 - Save cRobot Joint Position Cancel H H H
— 9. Eave cRobot Reference [ Cance | Simulationslauf mit RUN starten, wodurch
36 3 - Save cRobot Base 3 i 5
4 - Save cRobot Tool Zi;?(";[lslf[:r\;\/eerdetnemporaren Verkettungen
5 - Save cHobot Jointz + Reference + Bage + Tool .
E - Save all Robots Joints + Reference + Base + Tool
7 - Quit ) )
Menu: Sinul ation >
Sawe Stark Condition H  Save all Robots Position and Joinks as Start Condition  Ctr4-Shift+5
TCP Trace OMJOFF Save cRobat Joint Position as Start Condition
Current selected [tem v Collsion OHFF Save cRobot Reference to Start Condition
2 . S ave CH Dth H Efe[ence w RED-BLUE Collision OMJOFF Save cRobot Base Position as Start Condition
Dynamics OMJOFF Save cRobot Tool Position as Start Condition
H " , Simulation Data Save all cRobat Body Positions as Start Condition
Spelchern der aktuellen WELD—_'_:|XTURE Open Online Cutput Data Save all cTool Body Positions as Start Condition
Reference als Start Condition Increase/Decrease Steps ¥ Save all Environment Body Positions as Start Condition
Save cPath as Start Condition
Sawe all Path Positions as Start Condition
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Das 'Spotweld_Demo’ Programm fiur den Simulationslauf

Das Programm ,Spotweld_Demo.prg’ und die zugehdérige Mimic Datei ,Spotweld.mmc’ werden im folgenden
erlautert, insbesondere die verwendeten Multi-KIN Befehle.

" Teach Window SPOTWELD_DEMO.PRG, SPOT... |- |

k Reload § [Edit Cur.][ Hew ][ﬁave as][ Save ][ Load ] El

[ﬂ i ][ Inzert ][ Cut ][ UnCut ][ Copy ][ Faste ] [ modify ]
FrogramFile A

ERC CURRENT_DEVICE SET DBROD

I Set Default SPEEDs and ACCELs
SPEED_FTP  20.00000.0
ACCELPTP

40.0000

ACCEL_PTP_END  40.0000

o SPEED_CP ™ 0.100000
ek ACCELCP 02000
ACCEL_CP_END  0.2000

SPEED_ORI  20.00000.0
2 ACCELTORI  40.0000

IA
In
-
|

Mowe | ACCEL ORI END 40,0000
]

ERC LOAD VIEW spotweld_D.vie

— —— ERC COLLISION OFF
Wia || Cire fet grab_gun()
Home 1 TOOLOOO 000
call grab_gur(] El'FNPqulthD1.T_2
Harme 1 ERC GRAD DEYICE SPOTWELDGLIN
ERLC TRACK ON TOOL DEVICE SPOTWELDGUMN
ERCCoLLSioN on (5P
> AUN | ERCRED_BLUE_COLLISION ON
Cmd | IERCSTOP COLLISION ON
YIA_POS pathl2T 6 |
— CRCTT . hd
Prghin

Mit dem ERCL-Befehl “ERC CURRENT DEVICE SET DB500”
wird die DB500-Kinematik aktiv gesetzt.. Alle folgenden ERPL-
und ERCL-Befehle beziehen sich auf die aktuelle Kinematik.

Um reproduzierbare Ergebnisse zu erhalten, werden
Geschwindigkeiten und Beschleunigungen programmiert.

Die Funktion grab_gun() hat die Aufgabe den DB500 zum
Greifpunkt T_2 des Pfades ,path01’ zu fahren, die Kinematik
,SpotweldGun’ zu greifen und den TCP-Punkt der Spotweldgun
fur den DB500 zu tibernehmen.

Tool 000 000
PTP path01.T 2

setzt den TCP des DB500 an den Flansch
fahrt den DB500 nach T_2 des Pfades
,path01’. Mit der Syntaxt 'path01.T_2’ ist der
Tag-Punkt T_2 eindeutig bestimmt, denn
auch der Pfad 'path02’ enthalt einen Tag-
Punkt mit dem Namen 'T_2’
fahrt den DB500 nach T_1 des aktuellen
Pfades pathO1
ERC GRAB DEVICE SPOTWELDGUN
attached die Kinematik ,SPOTWELDGUN’
an den Flansch des DB500.
TOOL DEVICE SPOTWELDGUN
setzt den TCP des DB500 auf den TCP der
SPOTWELDGUN
ERC COLLISION ON schaltet die Kollision ein
ERC RED_BLUE_COLLISION ON
aktiviert die Red/Blue Kollision

LINT_ 1

~ Teach Window SPOTWELD_DEMO.PRG, SPOT... |- |

[ Beload ][Edit Eur.][ MHew ][gave as][ Save ][ Load ] E|

[ﬁ &0 ][ Irnzert ][ Cut ][ UnCut ][ Copy ][ Faste ] [ modify]

Base | LINT 19 N
icall do weld] Iy |

[ Basz |
ONT 20
P17 L)

fot da_weld()
rrirAic spat
endfct

fet do_weld()

ERC CURREMT_DEWICE SET SPOTWELDGUN
PTP_#x, 0015

PTP_#x 0.000

IERC CURREMT_DEWICE SET DESOD

-Vla .Enc ERC CURREMT_DEWICE UMSET
- - IERC CURREMT_DEVICE SHOMW
endfct
fet releaze_gun()
TOoLOooo oon
= RUM PTF path01.T_2
Crad. LINT_1
ERC RELEASE DEVICE SPOTWELDGUM
endfct

Prgwfin Il

Die Funktion do_weld() hat die Aufgabe die SPOTWELDGUN
zu schlieBen und wieder zu 6ffnen.

Diese Kinematik wird achsspezifisch verfahren und hat keine
inverse kinematische Lésung. Die folgenden ERC Befehle
kénnen alternativ auch in der Mimic-Datei mit dem KeyWord
SPOT realisiert wenn. Der Befehl mimic spot lasst sich auch
als Einzelsatzbefehl ausfiihren.

ERC CURRENT DEVICE SET SPOTWELDGUN

aktiviert die Spotweldgun

fahrt die erste Achse der S-Gun um 15mm,
anschlieBend wieder auf Omm.

PTP_AX 0.015

ERC CURRENT DEVICE UNSET

Reaktiviert die zuvor aktive Kinematik, in
dem Beispiel ist das der DB500.
aktivieren Sie nicht den DB500 mit

ERC CURRENT DEVICE SET DB500
sonst ist es nicht moglich die Funktion
do_weld() fiir einen zweiten Roboter wie
DB500#2 zu verwenden. Den hier misste
es ploétzlich

ERC CURRENT DEVICE SET DB500#2
heissen!

Wichtig:

Die Funktion release_gun() hat die Aufgabe den DB500 zum
Greifpunkt T_2 des Pfades ,pathO1’ zu fahren und die Kinematik
,SpotweldGun’ abzulegen. Der TCP wird wieder an den Flansch
des DB500 gesetzt.

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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Siehe auch “ EASY- ROB- CMVD. t xt “

Update EASY-ROB™ V4.007

ERPL-, ERCL-Syntax

Beispiel

CALC ‘math expression’

calca=0.5
calc b=a * sin (45*RAD)
LINREL 0 0 0.1*a 000

CALC SHOW_VARS

Zeigt alle Variablen im Message Window an.
Variablen mit dem Prefix $ sind Systemvariablen

CALC SHOW_USER_VARS

Zeigt alle User-Variablen (ohne Prefix $) im
Message Window an.

TOOL DEVICE 'robotname’

Setzt den TCP der aktuellen Kinematik an die
Position des TCP’s der Kinematik die mit dem
Namen ,robotname’ bestimmt ist.

ERC VIEW_CHOREOGRAPHY ON,OFF

aktiviert / deaktiviert View Choreograpghy
ERC LOAD View Befehle warden unterdriickt.

ERC KUD row col value

Setzt den Wert der kinematischen Userdaten via
Zeilen- und Spaltenangabe

ERC KUD 1 1 1

ERC KUD 12 12 144

ERC KUD Name value

ERCKUD KUD 1 1 1
ERC KUD KUD_12_12 144

ERC SET_PARAMETER $NAME_1 ‘name’

ERC SET_PARAMETER $NAME_1 T_1
ERC SET_PARAMETER $NAME_100 MYROBOT

ERC CURRENT DEVICE SET $NAME_100
LIN $NAME_1

ERC SET_PARAMETER $NAME_RESET

Loscht die Inhalte aller SNAME-Variablen

ERC SET_PARAMETER $NAME_INFO

Zeigt die Inhalte aller SNAME-Variablen im
Message Window an.

ERC CURRENT_DEVICE SET 'robotname’

Aktiviert die Kinematik 'robotname’
Alle folgenden ERPL- und ERCL-Befehle beziehen
sich auf die aktive Kinematik.

ERC CURRENT_DEVICE UNSET

Setzt die zuvor aktive Kinematik aktiv

ERC CURRENT_DEVICE CLEAR

Loscht den Kinematik-Stack

ERC CURRENT_DEVICE SHOW

Zeigt alle Kinematiken auf dem Kinematik-Stack

ERC GRAB DEVICE ‘robotname’ Die aktuelle Kinematik greift die Kinematik mit dem
Namen ‘robothame’
ERC RELEASE DEVICE ‘robotname’ Die aktuelle Kinematik I6st sich von der Kinematik

mit dem Namen ‘robotname’

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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ERPL-, ERCL-Syntax

Beispiel

ERC COLLISION BODY [ROBOT,TOOL]
bodyname OFF, ON=CONVEX, CONCAVE,
CONVEX, BBOX

Setzt das Attribut fur die Kollisionsprufung der
Geometrie mit dem Namen ,bodyname’ aus den
Gruppen BODY, ROBOT oder TOOL auf OFF,
ON=CONVEX, CONCAVE oder BBOX.

ERC Collision Robot Part_1 Concave

ERC COLLISION BODY_GRP
[ROBOT_GRP,TOOL_GRP] OFF, ON=CONVEX,
CONCAVE, CONVEX, BBOX

Setzt das Attribut fur die Kollisionsprifung fur alle
Geometrien der Gruppe BODY_GRP, ROBT_GRP
oder TOOL_GRP auf OFF, ON=CONVEX,
CONCAVE oder BBOX

ERC COLLISION QUEUE BODY_ROBOT
ON,OFF

aktiviert / deaktiviert die Kollisionsprifung zwischen
Gruppe BODY vs. ROBOT

ERC COLLISION QUEUE BODY_TOOL ON,OFF

aktiviert / deaktiviert die Kollisionsprifung zwischen
Gruppe BODY vs. Tool

ERC COLLISION QUEUE ROBOT_TOOL
ON,OFF

aktiviert / deaktiviert die Kollisionsprifung zwischen
Gruppe Robot vs. Tool

ERC COLLISION QUEUE GRABBODY_ROBOT
ON,OFF

aktiviert / deaktiviert die Kollisionsprifung zwischen
Gruppe grabbed BODY vs. ROBOT

ERC COLLISION QUEUE GRABBODY_BODY
ON,OFF

aktiviert / deaktiviert die Kollisionsprifung zwischen
Gruppe grabbed BODY vs. Ungrabbed BODY

ERC COLLISION QUEUE ROBOT_ROBOT
ON,OFF

aktiviert / deaktiviert die Kollisionsprufung zwischen
den Geometrien innerhalb einer ROBOT_GRP

ERC COLLISION QUEUE BODY_BODY ON,OFF

aktiviert / deaktiviert die Kollisionsprufung zwischen
den Geometrien innerhalb einer BODY_GRP

ERC COLLISION QUEUE ALL ON,OFF

aktiviert / deaktiviert Kollisionsprufung zwischen
allen Gruppen

ERC COLLISION DISTANCE x [mm]

Kollisionsschwellwert, Kollision wird erkannt, wenn
der minimale Kollisionsabstand zweier Geometrien
den Wert x unterschreitet.

ERC DISPLAY_ROBOT_COORSYS ON,OFF

aktiviert / deaktiviert die Visualisierung der
Koordinatensysteme aller Roboterkinematiken

ERC DISPLAY_ROBOT_NAME ON,OFF

aktiviert / deaktiviert die Visualisierung der Namen
aller Roboterkinematiken

ERC RED_BLUE_COLLISION ON, OFF

aktiviert / deaktiviert Red/Blue Kollision.
Geometrien die kollidieren sind rot eingeféarbt, nicht
kollidierende Geometrien blau.

ERC LOAD TAGS ‘tag file name’ Ladt ein Tag-file *tag’
ERC LOAD MIMIC ‘mimic file name’ Ladt ein mimic file * mmc’
ERC LOAD CAMERA ‘camera file name’ Ladt ein camera file * .cam’

ERC PAUSE

Halt die Simulation an

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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