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Zur aktuellen Version

Ein weiterer Meilenstein ist geschafft - die vorliegende Version EASY-ROB™ V4.305 beinhaltet eine
Vielzahl neuer Funktionalitaten.

Neben kleinen Veranderungen bzw. Erweiterungen bereits existierender Funktionen, gibt es auch ganz
neue Funktionalititen wie z.B. die Mdoglichkeit den systemeigenen Fuf3boden zu versetzten bzw. zu
verdrehen oder die neuen Sortierfunktionalitéaten fiir Objekte und Tags — um nur ein paar Stichworte zu
nennen.

Neben der Erweiterung der Roboterbibliothek mit neuen Robotern von DENSO und Mitsubishi haben wir
auch die CAD-Import Schnittselle erweitert, die Handhabung zur Erzeugung von AVI’s vereinfacht und die
Vorstufe fur die Multi-Prog-Fahigkeit implementiert.

Aber wie auch schon bei den vorigen Versionen, ist diese Version nur ein weiterer Meilenstein.

Trotz immer komplexer werdender Prozesse und standig wachsenden Anforderungen, geht unsere
Entwicklung weiter — immer das Ziel vor Augen ein Tool zu liefern, welches das Planen und Simulieren
vereinfacht und den Nutzer in jeder Hinsicht unterstitzt.

An dieser Stelle mdchten wir uns bei unseren Kunden und Anwendern bedanken, die mit ihren
Vorschlagen und Anforderungen zur Entwicklung beigetragen haben.

Vielen Dank
Stefan Anton

EASY-ROB
3D Robot Simulation Tool
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Positionierung des Ful3Bbodens

Einige Maschinen haben den Nullpunkt im EASY-ROB-Weltenursprung. Bisher konnte man entweder den
FuRRboden unsichtbar setzen oder den Maschinennullpunkt verlegen, damit die Maschine ,,auf dem Boden
steht” und nicht ,darin®.

Mit der aktuellen Version kénnen Sie die Position und die Orientierung des systemeigenen Fu3bodens in

EASY-ROB frei variieren bzw. definieren und somit an die Bedrfnisse anpassen.

Uber das Meni ,View | Floor | Floor Position* rufen Sie den Frame Dialog auf.

W mitels der Buttons
. 3 ,dx, dy und dz“ bzw ,Rx, Ry und Rz"
tadify Floor Pasition [mm/deg] Ok | kann der FuRboden nun frei verschoben bzw.

verdreht werden.
W | 0.000 HH| 0.0000 Help |

v | 0.000 Hy| 0.0000 grfupdate|
Die Position des FuRbodens kann auch in der

zl-SIIIEI.EIEIEI qzl 0.0000 Reset | Environment-Datei ,easy-rob.env* gespeichert

werden.
Digt. 300,000 I Easte |

|Easv-ROBRsAvRz x|  Copu |
di3t| 100.000 .jHI 80.000 Setldentl

Frame T2 [T absal
Frame - -dy | +ds
-3 0.0000 —I—I
2-: 00000 -dy | +dy
3.7 0.0000

4-Rx 00000 Bilz
5-Ry: 0.0000 ]

E-Rz 0.0000 i 5

Dist - By | +Fy
me 1.000000 + ~| Re| +Re

swanl T2=Til T =nzl|  ancel |
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Beim TCP Trace gibt es Erweiterungen im Bereich der Attribute LAnge und Dicke und die Referenz des

Ursprungs.

Konnte der TCP Trace bisher nur an der Roboterbasis ,befestigt* werden, so kann man nun auch den
Weltursprung oder ein Gelenk des Roboters als Ursprung bzw. als Referenzsystem angeben.

Lange und Starke andern

View Aux 7

BHE D

Set 30 Wiews Pl D @

Render » X ﬁtﬁm
" Floor |

TCP Trace ld w TCP Trace ONJOFF

Camera 3

Coorsys ] Type i’

Show | Hide ONfOFF » oo >

Length and Size

Open Online Oukput Data

Ref
Grafic View Data ererence

TCP Trace Ling thickness

TCP Trace Approach length
TCP Trace Paoint size

Show Toolbars 3
Skatus Bar

Open APT UserDll Dialogs  Chrl+E
EASY-ROE PlugIn Dlls 3

Open Window Dialogs 3

Chrl+M
Chrl+

Message Windaw
Mavigator Window

Uber das Menii ,View | TCP Trace |
Length and Size" rufen Sie die
entsprechende Funktion auf

wahlen Sie den entsprechenden
Unterpunkt und geben Sie den
gewtlnschten Wert ein.

Ursprung andern

View Bux 7

Sek 30 Yiews
Render

AL,

1

Floor

v TCP Trace

OMJOFF

Carnera

Coorsys
Showe | Hide
Cpen Cnline Cukput Daka

3
3
k
TP Trace k
3
3
3

OMIOFF
/ Length and Size

Reference

Tvpe 3
Color *

arafic Yigw Data

Selection Dialog

Select TCP-Track Reference for cRobat 'DBES00

3 - Robat Jaint
4 - quit

wahlen Sie Reference und im
folgenden Dialog den gewtinschten
Ursprung, um den TCP Trace dort
»ZU befestigen*
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Tag Window - Neue Funktionalitaten fir Tag-Punkte

Die neuen Funktionalitaten fur das Arbeiten mit Tag-Punkten und Pfaden — wie z.B. mehrere Tags
verschieben oder mehrere Tags in einen neuen Pfad zu klonen — erleichtern die tagliche Arbeit indem sie
den Bedienungsaufwand reduzieren.

Im Einzelnen sind das folgenden Funktionen:
- Multiselect von Tag-Punkten (alle oder einzelne wie z.B. nur TAG_2 und TAG_4) mit der Maus

- Multiselect von Tag -Punkten mit der Tastenkombination ,Strg + A"

- Kopieren und Einfigen von Tag-Punkten mit der Tastenkombination ,Strg + C* und ,Strg + V*
- einzelne Tags in einen anderen Pfad kopieren

- Entfernen von Tag -Punkten mit der Entfernentaste , Entf*

- Sortieren der Reihenfolge von Tag -Punkten mit ,Up- und Downbuttons*

- Export von Tag -Punkten

1. Laden Sie die Arbeitszelle ,tag_functions.cel”
2. Offnen Sie das Tag Window mit Doppelklick auf den Button ,SEL TAG" oder iiber das
Menu TAGs | open Tag Window*

Multiselect von Tags

#1/1 PATHO1:WOBJO1
<] selPth [ > Path | wobi

Feattach | Clone| Mew

markieren Sie nun wie gewohnt aus
Windowsanwendungen mit:
»Shift + klick auf den ersten Tag",
LShift* halten und klick auf den letzten Tag

oder mit ,Strg + A*

Delete

Tags die ganze Liste.

Mew TCF Tag| Prefix | Trname

cTag to MP Pol Clone| Delete ;I i .

Lassen Sie den Roboter mit ,Move Along“ den

F'n:nsitin:nnl zel ||_ “Wiobj poze Up_| Down Pfad abfahren.

% | 195000 Re| 0000 | Movediong

i | -253.808 Ry | Tanoon Move > cTag -> der Roboter fahrt alle Punkte nacheinander ab

k .
z [ 800000 Rz [ soopg ——LEE

. — Matinn ine—

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 6/20

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@easy-rob.com www.easy-rob.com



™ EASY-ROB

(]
N 3D Robot Simulation Tool

Selektieren von Tags

81 -1 x

#1/1 PATHOVWOBIDT - 4 T4 7
<| selPth [ >] Path | wobi

FeAttach | Clone| Mew

Delete

Taogz
Mew TCP Tag| Prefig| Thname
cTag to MP Pol Clone| Delete ;I

Position| sel |~ 'obj pose

% [ 205380 Rx[ 0000 | Movedleng

kdmiimn v AT =

fahren Sie den Roboter zurilick in die HOME
Position

nun markieren Sie wie gewohnt aus
Windowsanwendungen mit:
»Strg + klick auf den Tag T_2“ und
.Strg + klick aufden Tag T_4
nur diese zwei Tags

Lassen Sie den Roboter mit ,Move Along" den
Pfad abfahren

-> der Roboter fahrt nur die zwei selektierten
Punkte an

Multiselect und Multicopy von Tags

&l il ]

#/1 PATHOVwOBIDT - 11 71 )
<] selPth [ >] Path | waobi

Re Attach | Clone| Mew

Delete | e mm—

Tags

He Attach |L'I|:|r‘|e| Mew -|-_3
Delete | LT3
Tagz
&l -0l

#1/1 PATHOVWOBIDY - #5 15
<| selPth [ > Path | waobi B

Re Attach | Clone| Mew

Delete

Tags
Mew TCF Tag| Prefix | Trame
cTag to MP FPal Clone | Delete

markieren Sie nun wie gewohnt aus
Windowsanwendungen mit:
»Shift + klick auf den ersten Tag",
~Shift* halten und klick auf den letzten Tag

oder mit ,Strg + A*
die ganze Liste.
kopieren Sie diese Tag s mit
.otrg + C*
selektieren Sie den letzten Tag

und flgen Sie diese Tag s wieder ein mit
.Strg + V-

TIPP

Um die Tags in einen anderen Pfad zu
kopieren, erzeugen Sie einfach nach dem
Kopieren einen neuen Pfad und fugen die
Tags einfach in den neuen Pfad ein.

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten

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@easy-rob.com www.easy-rob.com




™ EASY-ROB

(]
N 3D Robot Simulation Tool

Verschieben von selektierten Tags

EREE

<| selPth [ > Path | waobi
Fe&ttach | Clone| Mew

Delete

Tags
Mew TCF Tag| Prefix | Trame
cTag to MP FPal Clone | Delete

—
T

#1/41 PATHO:MWOBJOT - #10 T_'IEIﬂ

|
| - ;

Paszit | Wb poze
([Fosfion) el [T~ Wobip T

[ETEEIRTR

A] e | el
-dy | +dy

-dz |+d2
-Bx | +Au

[ | Fy | +Fy
S (=Y =

fahren Sie den Roboter zurlick in die HOME
Position

markieren Sie nhun wie gewohnt aus
Windowsanwendungen mit:
~Shift + klick auf den Tag T_6",
~Shift* halten und klick auf den Tag T_10

und
mit 6ffenen Sie ,Position* den Frame Dialog

mit zwei Mausklicks auf ,-dz“ verschieben Sie die
selektierten Tags

nun markieren Sie alle Tags mit
.Strg + A"

Lassen Sie den Roboter mit ,Move Along“ den
Pfad abfahren.

= der Roboter fahrt alle Punkte
nacheinander ab

Loéschen von selektierten Tags

i TagI Prefis | Tnamel

iR Dnl I"Innn.l MNalata I T N

EASY-ROB =] |
\i:) Delete Tag T_7

zum L8schen eines oder mehrerer Tags einfach den
oder die Tags selektieren und mit der Delete-Taste
“Entf” I6schen
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Sortieren von Tags

TE
Thame | |T-7
T8
T3

Delete

bj poze

e aln]

'‘UBJU - B3
Zath | Wwiob

lane

Delete

T 3
|
T_5
“refis | Tname| |T_E
T 7
Jlone| Delete | [T &
T 9

“Wiob pogze

— i Du:uwnl

fahren Sie den Roboter zurtick in die HOME
Position
selektieren Sie den Tag T_10
und
bewegen Sie den Tag mit dem UP-Button an die
dritte Position in der Liste
Selektieren Sie alle Tags mit ,,Strg + A"
Lassen Sie den Roboter mit ,Move Along" den

Pfad abfahren

-> der Roboter féhrt nun die angegebene
Reihenfolge

Export von Tags

| z [o00.00 A2 [ g0.000

— next | pr
il Resel M ation by
Mame HE WOR o+ Motyp
Attach to Fef_'world = PTP

Selectiun Dialog

Save Tag and Path az Start Condition

1 - cTag posttions
2 -Wwob|. pogitions
3-cPath

ave T aq file = tag'

j Speichern I
j Abbrechen |
4

I Save Tags File [*.tag)

um die Tags zu exportieren wahlen Sie einfach
.Save" im Tag Window

wahlen dann ,Save Tag file*

und speichern die Tags in einem File ihrer Wahl

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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3D-CAD Window - Neue Funktion fur Objekte

Die neue Sortierfunktionen fir Objekte im 3D-CAD Window erleichtert die Handhabung der einzelnen
Objekte und tragt sehr Ubersichtlichkeit in der Arbeitszelle bei.

Ob Objekte aus der Robot-, Tool- oder BodyGroup, jedes Objekt kann nach Auswahl im 3D-CAD Window
mit den Up- und Downbuttons in der Liste verschoben werden..

1. Laden Sie die Arbeitszelle ,tag_functions.cel"

2. Offnen Sie das 3D-CAD Window mit Doppelklick auf den Button oder tiber das Menii ,3D-CAD |
open 3D-CAD Window"

3. Selektieren Sie das gewunschte Teil und verschieben Sie es mit den Up- und Downbuttons in
die gewiinschte Position

R &l Il

Robaot Group B 54T Inf-:ul Robat Group B 27 Inh:ul

DBA00_0 - DEAO0 0 “
Create Impart DERO0_1 —I Create Irmpaort DESO0 4
DBARO00_2 DBA00_1
— Manipulate Positions—— |DBS00_3 — Manipulate Pogitions DB&OO_2
Offzet Pasition DRSO & Offzet Pazsitian ggggg‘g
Fef-Pos | Ref = Off S Fef-Poz | Ref * O SRS
all all
Wiorld Po R World P Ridi
Reset Save Up | Down |I Reset Save 1) Down |
Clear cBody Refresh Mu:uuseMl Clear cBody Fefresh| Mouzet
[T Measure F'iu:kl [T Measure Pick
M ame #4 DEAOO 4 M arme #4 DESOO 4
Attach to Jnt. 4 Attach to Jnt. 4 —
Scale 1.0000 7.0000 1.0000 Scale 1.00007.0000 1.0000
Grab status Mo Grab status Mo
Body type IGRIP Part B ody type IGRIP Part
Color RG B 205 255 255 15 Color RGB 205 285 285 15
Fender Smooth Render Smaoath _—
[t Ma [Frvert Mo
BF aceCulling Tez BFacelCulling Yez
Show Name MHa Show Mame Mo
Show Marmalz Mo Show Marmalz Mo
Check Colizion  Concave LI | Check Colizion  Concawve ;I
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Kinematics Window - Neue Funktion flr Roboter

Auch die neuen Funktionen im Kinematics Window erleichtert den Umgang mit mehreren Robotern und
tragt zur Reduzierung des Aufwands bei.

Im Einzelnen sind das folgenden Funktionen:
- Selektieren des Roboters tber Pull-Down-Meni
- Sortieren der Roboter mit ,Up- und Downbuttons*
- Speichern und Zurlcksetzten der Startkonditionen
- direktes Ein- bzw. Ausschalten des Rendering des Roboter und des Tools mit Doppelklick
- direktes Ein- bzw. Ausschalten von Collisionsketten mit Doppelklick
1. Laden Sie die Arbeitszelle ,three_robots.cel”

2. Offnen Sie das Kinematics Window mit ,Strg + K* oder tber das
Menu ,Robotics | open Kinematics Window"

¥ 8l Kinematics Window a8l 10| x| Selektieren Sie den gewiinschten Roboter und
g
H1/3 DRS00 149523460 verschieben Sie ihn mit den Up- und Downbuttons
Load |

in die gewinschte Position

jj Pick Robaot
Fe &ttach | Save |
nlLoad |
| |EETO S | i |

I LN INE, o

DES00#3 Kinematicsl
Create |

Speichern Sie die derzeitigen Positionen oder
setzten Sie auf diese zuriick.

Up |} Down Refrezh |
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Sichtbarkeit setzten

dnle
| Atrib
DBoOO#2 —_—
MERMNH?
&l (o
#1/3 DBROD 149523460
¢ || zel Robat | = Load
<fepotba | | Losd |
Re Attach | Save |

I curent Bobot Attributes

2| | U= |

Tool Render "Wizible
abor ColiEian TEE
Tool Collizion Yes
Reference Colizion Mo
lwares Kin 1N available R alnts

nach Doppelklick auf den entsprechenden
Roboter 6ffnet sich eine Liste mit allen Attributen.

mit Doppelklick auf ,Robot Render* bzw. ,Tool
Render" kdnnen diese Bauteile unsichtbar bzw.
wieder sichtbar gesetzt werden

Kollisionsketten ein- bzw auschalten

Mame  DBEO0 #1 ~|  Atributes

Fobaot Render ‘fi_sil:ule —l
L e Kinematicsl

‘Hobot mlg]

QDo Ll }
T ool Collision ez
Reference Callizion Mo

Create

avalaple b alnlz

mit Doppelklick auf den entsprechenden Eintrag
konnen die Kollisionsketten aus- bzw.
eingeschaltet werden

Anmerkung zu , Reference Collision”:

Reference Collision ist die Kollisionskette

zwischen einem DEVICE, das ein anderes
DEVICE gegriffen hat.

Beispiel:
Ein Roboter greift / halt eine Schweisszange.

Selbstverstandlich gibt es dort eine Kollision
zwischen beiden DEVICES - allerdings besteht
im Normalfall keine Notwendigkeit diese auch
anzuzeigen
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Teach Window - Neue Funktion fur Roboter

Im Teach Window ist die Vorstufe fur die Multi-Prog-Fahigkeit jetzt realisiert.
Mit Multi-Prog kann man mehr als ein Programm in einer Arbeitszelle ablaufen lassen.

Im Teach Window ist es nun mdglich das entsprechende Programm des selektierten Roboters anzuzeigen,
und bei Bedarf aus diesem auch ganz einfach mit ,Copy & Paste* mit den Tastenkombinationen ,Strg + C*
bzw. ,Strg + V* Programmteile in ein anderes Programm zu tUbernehmen.

1. Laden Sie die Arbeitszelle ,three_robots.cel
2. Offnen Sie das Teach Window mittels Button oder tiber das Menu ,Robotics | cRobot Program |

open Teach Window"

Teach window three_robots_1.p S| - o] x|

Reload | E ditor | e Iﬁave asI Save | Load I inu:uadl
Fun ||
2 | Inizert | Del | LInDeIl Copy | Fazte | Mu:u:lifyl

Baze | obotz_1 prg Edit

Home | _7‘|
PTP| LIM | | ProgramFile

! | cRobat 'DESO0'
Wia | Cinz| [T add mew ERFPL / ERCL commands here
Piick Home 1

T Fob I Set Default SPEED s and ACCEL:

0| MO | SPEED PTP 20,0000 0.0
< F <| »[|ACCEL_PTP  40.0000

ACCEL_PTP_EWD  40.0000
Maove ||SPEED_CP 0i0o00.0

ACCEL CF 0.2000
EIM ACCEL_CP_EMD  0.2000
\-"ial Eircl SPEED_ORI  20.0000 0.0

ACCEL_ORI 40.0000

> Mation ||ACCEL_ORI_EMD  40.0000
L

2Cntd  }|ALONG PATHOI T_1T_5
~cor [lHoms1

Teach Window three_robots_2.p Sl =10] =l

Reload | Editu:url Mew Iﬁave asI Save I Load I unluadl

Run ||
#2 | Insertl Del | LInDeIl Copy | F'astel Modifyl

Baze DBRO0OHZ -» ‘three_robotz_ 2 prg’

Home |

PTR| LIM
ia | Circ

ProgramFile
il cHobot 'DES0O0#
| aglu:l new ERPL f_'_EFlCL commands here

Selektieren Sie den gewiinschten Roboter und
erzeugen Sie mit NEW ein neues Programm.

Bevor Sie allerdings mit Copy & Paste etwas in
ein anderes Programm kopieren kdnnen , mussen
Sie mit NEW & SAVE erst ein neues Programm
fur den nachsten Roboter erstellen.

Danach kann man nach belieben mit dem
PullDownMeni zwischen den einzelnen
Programmen hin- und herspringen.
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Plugins — VRML-Export

Ist die Simulation getan, kann mit dem VRML 97 Export die gesamte Roboterarbeitszelle mit
Animationssequenz in eine VRML 97 Datei (*.wrl) gespeichert werden.

Die erzeugte VRML Datei kann an Kunden, Interessenten und Kollegen weitergegeben und unabhéngig von
EASYROB™ im Internet Explorer (VRML Client erforderlich) betrachtet werden. Denkbar ist auch die
Ubernahme solcher VRML Animationssequenzen in VR-Planungstools fur digitale Fabriken (Beispiel:
taraVR Builder http://www.tarakos.de) oder in CAD Systemen. Hierbei reicht es aus die Zelle als statische
VRML-Datei ohne Animationssequenz abzuspeichern.

Alternativ zum VRML Export lasst sich auch eine AVI-Datei erzeugen. Die Grol3e einer AVI-Datei nimmt
allerdings mit der Simulationszeit kontinuierlich zu. Solche Dateien lassen sich wegen der groRen
Datenmenge nur schlecht per Email versenden. Die Datenmenge beim VRML Export steigt hingegen nur

unwesentlich an.
1. Laden Sie die Arbeitszelle ,three_robots.cel”

2. Offnen Sie das Bedienpanel iiber das
Meni: View | EASY-ROB Plugin Dlls | VRML 97 Export

Export statisch

3| 10 x| Fiir den Export einer statischen Arbeitszelle
¥ export Vil 97 format klicken Sie einfach auf ,Export“ und speichern die
Ctart | VRML-Datei unter einem Namen ihrer Wahl
Fauze I
R Mit einem Klick auf den Button ,Show* kann die
_ Show_| Datei direkt angezeigt werden

Export dynamisch

&l [ci x| Fir den Export einer
¥ export Wil 97 format Expart Arbeitszelle mit Animation klicken Sie einfach auf
Start Vimi97 recording ' .Start* zum Aufnehmen und starten die
— Slm.ulatllon. .
Nach Ablauf stoppen Sie die Aufnahme mit ,Stop*
Iﬂ. und speichern die VRML-Datei unter einem
Recaorded il Frames: 1 Namen ihrer Wahl.

Mit einem Klick auf den Button ,Show" kann die
Datei direkt angezeigt werden

Anmerkung: Voraussetzung hierfur ist natirlich
immer ein lauffahiges Programm
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Plugins — AVI Recorder

Die Alternative zum VRML Export ist das Erzeugen eines Films in Form einer AVI-Datei.
Die GroRRe einer AVI-Datei nimmt allerdings mit der Simulationszeit kontinuierlich zu, eignet sich aber wie
der VRML Export hervorragend zu Dokumentationszwecken bzw. dem Informationsaustausch.

1. Laden Sie die Arbeitszelle ,three_robots.cel
2. Offnen Sie das Bedienpanel entweder Uber das
‘Menu: View | EASY-ROB Plugin Dlls | AVI Recorder oder den Button:

&

Waéhlen Sie zunéchst ob Sie mit oder ohne
S etting Toolbars bzw. Status Zeile aufnehmen wollen, in
— dem Sie die entsprechenden Boxen aktivieren
Iriial o
oder deaktivieren.

[}
m
[x

Fauze

Stop

Recorded Frames 0 (0.0z], take each 1. frame
[ Show Toolbars RL
[ Shaw Status line Abart

=

Hdasidd

[l selection Dialog Mit Klick auf ,Settings* kénnen Sie die

. . Fenstergrdsse fur die Aufnahme einstellen
Set Window Size

1 - Keep curent Window Size 1274 « 942
2-Size 280% 250,11
3-Size 3208 240, 43
4-5ize B7Ex 432 4
5

G40 % 4380, 4:

4
5 4

E-Gize 720% 575, 54
7 -Size BO0w GO0, 4:3
5
q

-Size 1024 ¢ V65, 43
-Sire 1MAM « A7 R4

=

_Setting | Bei der ,Initialisierung” vergeben Sie einen
current Avi Window Size 640 » 480 Namen und den Speicherort.
Pauze
Stop |
current Avi Window Size 640 » 480 Show |
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Enter Framerate per second
[
1.000000 < |m <=60.0000

1 Framerate [fps]

Enter Simulation Step Size, 40ms recommended

1 Simulation Step [ms] 0.500000 < «<=10000.0000

Konfgueen..
;I _I ;I Infa... |

i
i
x

Initialize

current Avi Window Size 640 » 480

Fausze

Stop
current Avi window Size 640 % 480

i

&l i
Al il Setting |
AviRecarder: Recording initialized. |ritialize I

AviBecorder: Becording pauszed.

iec’ Button to start recording Rec I
Stop
Fresz 'Rec' Button to start recording Show

Fecorded Frames 0 [0.0z], take each 1. frame
I Show Toolbars RLN
¥ | Show Status line Aot

il

1 | agian

Stop

AviRecorder: Recording stopped.

i L

- o ACC A A Y [

Dann werden Framerate und Simulations
Stepsize fur die Aufnahme eingestellt werden

Dann muss noch die Komprimierung gewahlt
werden

mit ,Rec” wird die Aufnahme

und mit ,RUN*

die Simulation gestartet

nach der Aufnahme kann mit ,Show" die AVI
Datei angezeigt werden

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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CAD Import / VRML

Der Export von VRML 1.0 und VRML 2.0 Dateien gehért bei gangigen 3D-CAD Systemen wie CATIA,
ProEngineer, Solid Works, Solid Edge, etc. zu den Standard-Ausgabeformaten.

VRML Dateien kénnen in EASY-ROB™ (ibernommen werden, indem Sie beim Einlesen in das
systemeigene IGP-Format (*.igp) Uberfihrt werden. In der VRML Datei definierte Kinematiken und
Animationssequenzen werden nicht beriicksichtigt.

Neben der *.igp-Datei wird beim Import auch automatisch eine *.rob-Datei erzeugt.

Obwohl alle exportierenden Systeme VRML-Dateien ausgeben, sind diese Dateien hinsichtlich der inneren
Struktur (Anzahl Objekte und Anzahl Polygone) aus unterschiedlichen Ausgabesystem nicht identisch.
Solid Edge, UGS verwenden z.B. so genannte ,Shapes” um Farben, Formen, Objekte zu setzen.
EASY-ROB™ beriicksichtigt diesen Umstand beim Import einmal durch eine Vorauswahl des
urspringlichen Exportsystems und einer zusatzlichen Funktion fiir optimiertes Zusammenfassen (Merge).
Beim ,Mergen“ wird intern die Anzahl der Objekte reduziert und die Anzahl der Polygone pro Objekt erhéht.
Und ungeachtet der Tatsache, dass die bei diesem Prozess erzeugte Datei meistens gréR3er ist als die
Lhicht-gemergte” Datei, erreicht man eine immense Steigerung der Performance in der Arbeitszelle.

Im mitgelieferten Ordner ,VRML-Examples" befinden sich Beispieldateien von unterschiedlichen
Ausgabesystemen mit Erlauterungen zur Grundeinstellung und zum ,Mergen®.

TIPP: Immer das ,Mergen“ verwenden, um die Performance beim Rendern zu steigern.

Was allerdings alle Dateien gemein haben: Es sind allesamt ASCII-Dateien, die mit jedem herkbmmlichen
Editor getffnet und gelesen werden kénnen.

Zudem enthalten die meisten Dateien in der ersten Zeile Informationen Uiber die Version und das
Ursprungssystem.

TIPP: Vor und fur den Import immer die bisherige Arbeit sichern und ein neues EASY-ROB starten.

Um eine VRML Datei zu laden kann man entweder
1. die Datei Uber das
Menu File | Load | Import / Convert | Convert VRML1.0 /2.0 into CAD Preview auswahlen oder
2. die Datei aus dem Explorer mit ,Drag’n Drop“ ins EASY-ROB™ ziehen

; x Neben dem Message Window erscheint auch der
Message Wi = |0
TT551 38 Mossngs Windom = sewe | Dialog fiir die Converter Settings
215:51:38 -> -» -» Start Thread, loading Cal
315:51:38  WRMLV20 Close |
;I [~ Stap
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al x| Mit den CAD Pre-settings wird das exportierende

System voreingestellt.

CAD Presettingd |User defined =l _
.............................................. Cnnversatiﬂn Damlt andel’t S|Ch ggf d|e Grunde'nste"ungen der
Lorvert LinddEASy-ROR auszufuhrenden Optionen automatisch.

CATIA, Delmia
Convert Fadg Solid Works Cancel | TIPP:

Solid Edge, 1G5
{Pro Enginesr

<

<]

[ Sverwrite olirmsios Es empfiehlt sich immer bei den ersten
Importen mit den Voreinstellungen zu arbeiten.

[ dreate Coorsys at Crigin Das Andern der Voreinstellungen kann eine
schlechtere Performance zu Folge haben.

[T $eparation by Shapes

¥ Werge Colors of IGF file

—Level of Detail ‘LoD

LoD Mode IDistanu:e ~ I

Choice II:I vI
Distance IIZI.IZI . .
Der Warning level bestimmt den
Informationsgehalt beim Importieren.

xyz Scale | 1000000 Silent = Standardmessages
Warning = nur Warnungen
Wiarning Lewvel I Isilent < |I Verbose = ausfiihrlich

Mit Start Conversion
wird der Converter gestartet

Im Message Window kdnnen alle Meldungen

8l o] x] nachvollzogen werden.
38 16,33 23 Body-Scale: 230 objeots, 9233 facets wat 2l[sa= ]| | Mit,Save® kann das Protokoll vom Importvorgang
3916:33:23 Body-Scale: 230 objects, 9233 facets wait ... .
40 16:33:23 Merge Preview into IGRIP Part Close_| gesichert werden.

41 16:33:23  cunent file in Pretiew
] C:\ProghE asy Rob\WRML-E xamples'HobCadytmp.igp

4 16:33:23 Merge 230 objects
44 16:33:24 b draw wiml ablion merael color cnt &

- TIPP:

Doppelklick auf eine Zeile mit eckigen
Klammern 6ffnet die Datei im eingestellten
Editor

Doppelklick auf jede andere Zeile 16scht den
Inhalt des Message Windows
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CAD Import / STEP & IGES

Die Standard Exchange Formate wie STEP (AP203/AP214) und IGES kdnnen ganz einfach mit der
FAMOS® Demo in das IGP-Format Uberfuihrt werden.

Nach erfolgter Installation kann das Programm FAMOS ROBOTIC V7 Demo lber die Startleiste gestartet
und genutzt werden.

1. Programm Uber Startleiste starten
2.  Anmeldung ohne Passwort — mit OK bestatigen
3. Uber das Menu mit CAD | CAD Modell hinzufiigen die entsprechende Datei auswéhlen
4. CAD Gruppe Zellkomponente selektieren
5. das Programm liest die Datei ein
Posttion | sim | Batnen  CAD |parameter | im Dateibaum der Session die entsprechenden
_ Teile nacheinander selektieren und uber das
'g' Session Menl mit CAD | CAD Modell exportieren und als
4B attribs

1 5% IGP-Datei abspeichern
B rv-Bsl_top

=S u Aszembly
Bl RY-GSL_ASh_d4 ASM

Sh_4 ASH
RY-GS_SHOULDER_ASSY _ASM_3 ASI
RY-GSL_NOTARM_ASSY ASM_3.4ASN
RY-6S_ELBO_ASSY _ASM_3.A5M
RY-BS_NOZARM_ASSY ASM_4 ASM
| RY-BS_WRIST_ASSY _ASM_3 ASM

6. die Uberfuhrte Datei kann direkt in EASY-ROB™ verwendet werden
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Eigene Notizen
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