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AVI — Recorder

In der aktuellen Version kdnnen AVI Videodateien direkt aus EASY-ROB™ heraus erstellt werden. Ein
externes Video Capture-Programm, ist nicht mehr erforderlich.

1. Zelle (*.cel) laden.
2. Offnen Sie das Bedienpanel entweder (iber das
Menu: View | EASY-ROB Plugin Dlls | AVI Recorder oder den Button:

Auswahl der FenstergréRe

Speicherort
Pause bei Aufnahme

Stop der Aufnahme
Recaorded Frames 0 [0.0z). take each 1. frame Anzeigen des Videos
Toggle all Toolbars OnA0fF

Toggle Statuz line On/OFF

Auswahl Anzahl Frames

Start Simulation

\ Ein / Ausschalten der Toolbars
Stop Simulation

Wabhlen Sie zunachst ob Sie mit oder ohne Toolbars
. bzw. Status Zeile aufnehmen wollen, in dem Sie die
s etting entsprechenden Boxen aktivieren oder deaktivieren.

I nitialize:

] Iﬂj

I
'

Recorded Frames 0 [0.0z], take each 1. frame
Toggle all Toolbars On/OFF =10 ]
Togagle Statusz line OndOFf
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AVI Recorder

-

selection Dialog

Set Window Size

- Feep current Window Size 1274 » 933
-Size 250% 250, 1:1

-Size 320w 240, 4:3

-Size 576« 432,43

] |-| a

e D P

40 3
E-5Size 720w 576 B4
T-Size 800« BOO, 4:3
H-SrFe N4« FRA 43

Mit Klick auf ,Settings" kénnen Sie die FenstergréRe
fur die Aufnahme einstellen

curment Ay Window Size 640 = 480

Bei der ,Initialisierung” vergeben Sie einen Namen
und den Speicherort.

1 Framerate [fps]

1.000000 <= 25.0000

<= B0.0000

1 Simulation Step [ms] 0500000 <=/ 100.0000 <= 10000.0000

Dann werden Framerate und Simulations- Stepsize
fur die Aufnahme eingestellt werden

Komprimierer:
I Microgoft Video 1 M
(2]

K.omprimierungzqualitat: 75

£ [l ]

Dann muss noch die Komprimierung gewahlt werden

F Avi Recorde

A file:

curment Avi Window Size 640 » 480
AwviRecorder: Recording initialized.

Avifiecorder: Recording paused, |_F=c |
Lt cording
Press 'Rec' Button to start recording
Recorded Frames O [(.0s), take each 1. frame
RLUM

mit ,Rec” wird die Aufnahme

und mit ,RUN*

die Simulation gestartet

-

AviRecorder: Becording stopped.

oI LU, T LT e 22 air |

arder:

ecording stopped.

o Ama '

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

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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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 unabhéangig von
EASYROB™ im Internet Explorer (VRML Client erforderlich) betrachtet werden. Denkbar ist auch die
Ubernahme solcher VRML Animationssequenzen in VR-Planungstools fiir 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.

1. Laden Sie eine Arbeitszelle lhrer Wahl*
2. Offnen Sie das Bedienpanel iiber das
Menu: View | EASY-ROB Plugin Dlls | VRML 97 Export

Export statisch:

m Fur den Export einer statischen Arbeitszelle klicken

export Vil 97 format [ Sie einfach auf ,Export” und speichern die VRML-
Datei unter einem Namen ihrer Wahl
Mit einem Klick auf den Button ,Show" kann die
B Vi Femes @ Datei direkt angezeigt werden

Export dynamisch:
Fur den Export einer

m Arbeitszelle mit Animation klicken Sie einfach auf
LStart” zum Aufnehmen und starten die Simulation.

gt & anineh Nach Ablauf stoppen Sie die Aufnahme mit ,Stop*
Sitart 4mld7 recording : und speichern die VRML-Datei unter einem Namen
ihrer Wahl.
Fiecorded Yl F 1 o . .
Fearfed VTP Iames Mit einem Klick auf den Button ,Show" kann die
Datei direkt angezeigt werden
Anmerkung: Voraussetzung hierfur ist natirlich
immer ein lauffahiges Programm
Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 6/26
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Pfadplanung mit AutoPath ™

Das Erzeugen von Bewegungspfaden zum kollisionsfreien ,Einfadeln* von Werkstiicken in die Vorrichtung
oder zum Umfahren von Stérkonturen ist in der Regel ein sehr zeitaufwendiges Unterfangen.

Die neue EASY-ROB™ Option AutoPath™, mit dessen Hilfe der Bediener kollisionsfreie Bahnen bzw.
Pfade erzeugen kann, unterstitzt bei den oben genannten Aufgaben.

Das folgende Beispiel zeigt die Leistungsfahigkeit sowie die Funktionsweise von AutoPath™.

1.

Laden Sie die Arbeitszelle oder
Tastenkombination

AutoPath_Example_01.cel — | Ctrl+Shift+O"

Uber den Button Load from Library
aus dem Verzeichnis:

./[EASY-ROB / AutoPath /
Applicationlib /

Erlauterung:

In dem Beispiel sehen Sie eine klassische Ausgangssituation und die Ergebnisse der kollisionsfreien
Bahnplanung mit AutoPath™

Das Substrat soll durch den Rahmen geftihrt und dann von der anderen Seite an den Rahmen
herangezogen werden.

Im ersten Durchlauf fahrt das Bauteil auf kiirzestem Weg vom Start zum Zielpunkt — natirlich mit Kollision.

Die geplante Bahn im zweiten Durchlauf wurde mit AutoPath™ erzeugt und ist kollisionsfrei, wobei auch die
Verfahrbereichsgrenzen der Achsen des Roboters beriicksichtigt wurden.

Dann wird eine zusatzliche Stérgeometrie eingebaut, die eine weitere Optimierung der Bahnplanung
erforderlich macht.

Im letzten Durchgang wird der optimierte Pfad abgefahren.

2.
Starten Sie mit dem Button Run = oder
Program die Simulation &~  Tastenkombination
— | Ctrl+R"
Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 7126
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Vorstellung des AutoPath™ Beispiels

Erlauterung der Programmschritte im Einzelnen:

3.

Offnen Sie das Teach Window mit
Mausklick auf den Button Open
Program Teach Window, um das
aktuelle Programm zu sehen

L]

4,

Nach dem Setzen der Variablen und
dem Einschalten der Kollision fahrt
der Roboter mit PTP-Kommandos
(ab Zeile 26) von der Startposition
auf direktem Weg zum Ziel.

L s e ————

mzg AutoPath Motion Planner

meg --» uze 'B_1" asz "Set start pozition"
B COLOR TRACK. RED

immz
Hiz=

atian

1

—nitrl
ZRC

& 'F 1" ag end position

5.

Der nachste Durchlauf wurde mit
AutoPath™ generiert und zur
besseren Ubersicht sind die
kollisionsfreien Positionen in einer
Unterfunktion (fct ComputedMotion(),
Zeile 59) abgelegt, die beim
Programmlauf abgefahren werden.

Die Grundlage fur eine Bahnplanung
ist ein kollisionsfreier Start- und
Zielpunkt (2 Tagpunkte).

Die dazwischen ermittelten Punkte
(inklusive Start- und Zielpunkt)
werden als Achswerte ausgegeben.

Die ermittelten Positionen vom
,Einlegen” kédnnen in umgekehrter
Reihenfolge auch zum
~.Herausnehmen“ verwendet werden.

zall Computedhd ation(]

fct Computedid obion|]

COMFIG ]

PTP_ & 0.001337 14318705 24145036 -0. 723742 -65.057 760 -1.044701
PTP_Ax 11358115 B.773610 34.196621 -61.8740793 53128671 -23. 215272
PTP_ A& 37 312735 10.036447 18.948508 -5E6. 384667 -38.187293 -7.011732
PTP_ & 46571021 16165010 7. 437025 -41. 406253 -54.501 604 26,2053902
PTP_Ax 39.803718 40294771 12634212 -43.407540 -90.665934 27 589344

WalT

| go back
PTP_&x 46571021 16165010 ¥ 437025 -41. 406263 -54. 501604 26.303903
PTP_ & 37 312735 10.036447 18,948503 -56 884667 38187233 -7 011732
PTP_&x 11.358115 6.773610 34, 196621 -B1.874079 -53. 128671 -23. 215272
PTP_& 0.0079337 14918705 24.145036 -0. 723742 -65.067 760 -1.044701
endfct

2.0000

6.

Nach dem Abarbeiten der Bahn und
dem Rucksprung wird eine weitere
Storkontur einbaut. Diese ist bereits
vorhanden und wird eingeblendet.
(Zeile 48)

i Flan another Path with Disturbance
|

ERC CURRENT_DEVICE SET DISTURBAMCE
ERC DISPLAY_CROBOT OM
ERC CURREMT_DEWVICE UNSET

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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Vorstellung des AutoPath™ Beispiels

7.

Die zuvor als kollisionsfrei geplante
Bahn wird nun erneut abgefahren,
wobei, wie erwartet, eine Kollision mit
der Storkontur auftritt.

call Camputedidation(]

8.

Es wurde eine neue kollisionsfreie
Bahn ermittelt, der mit ,call
ComputedMotion_with_Disturbance()
“ aufgerufen und abgefahren wird.

call Computedtdation_with_Disturbance(]

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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Pfadplanung mit AutoPath™ - Dialog und Bedienung

Bedienungshinweise

1.
Starten Sie den AutoPath™ Dialog tUber das
Meni

View | EASY-ROB Plugln Dlls | AutoPath
Motion Planner

Wigw JETIV
Set 30 Yiews
Render
Floor
TCP Trace
Camera
Coorsys
Show [ Hide

Open Online Output Data

Grafic View Data

Show Toolbars
v Status Bar

Open APT UserDll Dialogs  Ctr+E
{-ROB Plugln Dils

Open Window Dialogs

Message Window

ONJOFF

Avi Recorder
¥l VImI97 Export

AutoPath Motion Planner

CiriM

2.
Der Dialog AutoPath™ und die wichtigsten
Bedienelemente:

1. Set start pose
(setzten der kollisionsfreien
Startposition, ohne
Verfahrbereichslberschreitu
ng der Achsen des Roboters)

Set end pose

(setzen der kollisionsfreien
Endposition, ohne
Verfahrbereichsuiberschreitu
ng der Achsen des Roboters)

3. Find path
(suchen einer kollisionsfreien
Bahn vom Start- zum
Endpunkt)

Die Berechnung kann je
nach Komplexitat und
verfligbarer Rechenleistung
bis zu mehreren Minuten
dauern.

Motion Planner

Callision Free motion planning
Animation and editing of computed tr, .,

Set start pose ﬁ'

Aocuracy

J

Set end poze : L 50 High
Find path Dynamic adjust E E
Pose R Dn.
— |
-
)
Q
— | £
i
>
-]
Lo | =
— -\""-\-..\{
&
=l g
B :
8
] §
2
S
-3
.-"'"-Fﬂf

DES00 Stopped

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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AutoPath™ Dialog und Bedienung

3.
Offnen Sie das Tag Window mit Doppelklick
auf den Button Sel Tag

(Arbeitszelle AutoPath_Example_01.cel)

SEL
TRG

4,

Waéhlen Sie mit ,sel Pth* den Pfad ,Rob" und
fahren Sie den Roboter (mittels Doppelklick

in der TagWindow Liste) zum Tagpunkt R_1

#1/2 ROBWT

Re Attach

5.

Um den Tagpunkt R_1 als Startpunkt zu
setzen, klicken Sie den Button ,Set start
pose” im Motion Planner

Motion Planner
Collision Free maotion |

Animation and editing
Set gtart pusel #{' .

A

6.

Wahlen Sie mit ,sel Pth* den Pfad ,Frame*
und fahren Sie den Roboter (mittels
Doppelklick in der TagWindow Liste) zum
Tagpunkt F_1

7.

Klicken Sie im Motion Planner ,Set end
pose“, um den Punkt F_1 als Endpunkt zu
markieren.

Motion Planner
Collision free moki

Animation and edit

«
g f-{‘ Low

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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8.

Belassen Sie alle Einstellungen auf Standard et start pose

und klicken Sie im AutoPath™ Dialog ,Find :
path”, um eine kollisionsfreie Bahn zu Set end poge

berechnen.

Wichtiger Hinweis:
Der Vorgang eine kollisionsfreie Bahn zu ermitteln kann bis zu mehreren Minuten dauern — bitte habe Sie
Geduld und starten Sie wahrend des Suchvorgangs keine anderen EASY-ROB™ Funktionen.

9. - Accuracy
Nach erfolgter Suche wird die gefundene ﬂ J

Bahn in Form von Einzelpositionen angezeigt - :
und kann mit ,Run* abgefahren werden. J Low [ gy | High
@ Dynamic adjust [
b Pose K

FTP_A: 0.00214.919 24...
FTP_Ax17.002 -13.826 ...
FTP_Ax 28,824 13.338 3...
FTP_Ax 43746 17 262 3...
PTP_ & 52543 21.924 3.
PTP_ & 43,941 37687 1...
PTP &> 39.804 40,2951

o

[R] (9] [0 (=2 (2= [

Bun -[ Save as... ] [ Clear all

—

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 12/26
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CAD Import

Importieren von VRML

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

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

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.
So entstehen lange Polygonketten, die sich direkt in die Grafikkarte (VBO - Vertex Buffer Objects) laden
lassen. Und ungeachtet der Tatsache, dass die bei diesem Prozess erzeugte Datei meistens grof3er ist als
die ,nicht-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: Verwenden Sie immer ,Mergen*“, um die Performance beim Rendern zu steigern.

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

Zudem enthalten die meisten Dateien in der ersten Zeile Informationen Uber 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 entweder
1. die Datei Giber das
Menu File | Load | Import / Convert | Convert VRML1.0 /2.0 into CAD Preview ausgewahlt oder
die Datei aus dem Explorer mit ,Drag’n Drop“ ins EASY-ROB™ gezogen werden.

‘?_m Neben dem Message Window erscheint auch der

11 Message Window Dialog fiir die Converter Settings

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 13/26
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CAD Import - VRML

m Mit den CAD Pre-settings wird das exportierende
System voreingestellt.

CAD Presettings] User defined |+

Start Damit andert sich ggf. die Grundeinstellungen der
Conversion auszufiihrenden Optionen automatisch.

[

Converk Lines

Corrvert Facets TIPP:

Es empfiehlt sich immer bei den ersten
Importen mit den Voreinstellungen zu arbeiten.
Das Andern der Voreinstellungen kann eine
schlechtere Performance zu Folge haben.

1 [

Crverwrite original Calars

(<]

Creabte Coorsys ab Qrigin

L]

Separation by Shapes

IMerge Colors of IigP file
Lewvel af Detail LoD

LOD Mode | Distance [v]
Choice 1] [v]
Listance 0.0 Der Warning level bestimmt den
Informationsgehalt beim Importieren.
xyz Scale 1000.000 Silent = Standardmessages
: Warning = nur Warnungen
warning Level | silent [v] Verbose = ausfihrlich

Mit Start Conversion
wird der Converter gestartet
Start

Conversion

Im Message Window kdnnen alle Meldungen
nachvollzogen werden.

[T | Mit ,Save kann das Protokoll vom Importvorgang
R = gesichert werden.
3133718 Dane ” I

101 LCreate Rob-File [C:hproghEAS T-ROBNT utarial\vHl
11 20:23:13 -> -» > Stop Thiead, loading WRML

Dsten TIPP:

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

Doppelklick auf jede andere Zeile I6scht den
Inhalt des Message Windows

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 14/26
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CAD Import - VRML

Besonderheit beim Import von Pro Engineer

m Wenn Teile von Pro Engineer eingelesen werden
sollen hat man zusatzlich die Mdglichkeit eine

Datenreduktion Uiber den ,Level of Detail”

Stark vorzunehmen.

CAD Presettings Pro Enginesr [V]I

Conversian

v i — .
Selntizis Els: Hiertiber kann das Datenvolumen stark reduziert und

Convert Facets eine Steigerung der Performance erreicht werden.

[] crverwrite ariginal Colors

Create Coorsys ab Origin
[] separation by Shapes

Merge Colars of IGP file
Level of Dekail LoD

LOD Mode | Chaice [v]

Choice z [v]

Distance 0.0

xyz Scale 1000.000
Warning Level | silent [v]
Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 15/26
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EASY-ROB™
CAD Import

CAD Formate aus verschiedenen CAD Systemen importie

Bedienungshinweis

ren

EASY-ROB™ verwendet fur den Datenimport das 3D_Evolution® API von CT CoreTechnologie GmbH.
Der CT Kernel_IO wurde speziell fir den Datenimport entwickelt, so dass CAD Formate aus verschiedenen
CAD-Systemen importiert und optimiert werden kénnen.

ACHTUNG:
Lesen Sie bitte zunachst das Kapitel ,CAD Import (C

T Kernel_IO) in der Installationsanleitung !

1.
Offnen Sie das CAD-Import Window iiber das Menii:
3DCAD | Open CAD-Import Window

2.

Start des Services fur den CAD Import:

Um den CAD Import aus EASY-ROB™ heraus zu
nutzen, muss der Service (FlexLM) einmalig pro
Windows-Session gestartet werden.

Klicken Sie im Meni des CAD-Import Window:
FlexLM | Start FlexXLM CAD-Import

Wichtiger Hinweis:

Sollten Sie eine Firewall verwenden, muss die
Kommunikation des CTLMD License Managers
erlaubt werden !

Shutdown FlexlM CAD-Irmpaort
Edit CAD-Impart "ckimd lag" file
Edit CAD-Impart “ctimd.lic" File

Btarting CTLMD License Manager.

To start the CILMD License Manager as a Windows NT service.
itype “start_service"

Driicken Sie eine heliebhige Taste . . .

3.

Um ein Bauteil zu importieren, klicken im Meni des
CAD-Import Window:

File | Load | Convert CAD

oder den Button ,Convert CAD*

Re Store & Re Load
Re Load

Convert CAD

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten

16/26

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



?-Ensv-nos

3D Robot Simulation Tool

CAD Import

4.

Offnen Sie auf der EASY-ROB™
Installations-CD den Ordner Step aus
dem Verzeichnis ,Option | CAD-
Import*

wahlen Sie die Datei ,KR500-
2 _KR360-2.stp" fur den Import aus

und speichern Sie die Datei mit dem
vorgeschlagenen Namen (KR500-
2_KR360-2.igp) in einem Verzeichnis
Ihrer Wahl

‘Open CAD file to convert

Suchenir:. | () Step |v Q i

= |3 2uletzt venwendete Dokumente u

e b Desktop
L'jj Eigene Dateien

Zuletat j Arbeitsplatz
verwendets D... oo Lokaler Datentrager [C:
o s DVD-RAM-Laufwerk [D:]
@ (=) Optians
Desktop I5) CAD-Import
&
= ) Gemeinsame DokUmente:
-—) [ Eigene Dateisn
& Netzwerkumasbung

Eigene Dateien

Upen CADfileto'convert

Cla

Suchen in: | ) Step M (¢

Podmbab

Export IGE Part file

5.

Warten Sie bis das System das
gewabhlte Bauteil importiert bzw. als
IGP-Part gespeichert hat.

Dann wird das Bauteil in die CAD-
Preview.geladen.

Speicherm in: |E] Step v| O 5]
—_2 |#]kRrS00-2_KR360-2.i0p
F#l CAD-Import Window
File 3D-CAD Settings  FlexLM
107:28:11 CAD-Import Window o [ Zomvert caD:
2 07:28:15 Start FlexLM CAD-Import \CT_Kernel_IO!start_license.bat
307:28:15 Start Flex M CAD-Import ... Done
407:23:23 -5 - -> Start Thread, loading CAD
507:30:53 CADbolgp() Kemel10 Yersion Y610 2.0

£07:30:53  CADtolgp() Load file C:iprogiEASY-ROBYCAD-Import| Step|KRS00-2_KR360-2.stp ... wait CAD Info
707:30:53  Kernel_IO KERNEL:Loading

g 073 Kernel_IO Ci\prog\EASY-ROB\CAD-Import)StepiKRS00-2_KR360-2,stp

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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CAD Import

Und das Bauteil kann in der Preview
betrachtet werden bzw. als IGP-Datei
verwendet werden.

Hinweis:

Uber das Menii des CAD-Import Window
“FlexLM | Edit CAD-Import ,ctimd.log" file*
kann die Log-Datei des FLEXIm
aufgerufen werden, in der

Informationen Uber den Betrieb des
Converters abgelegt werden.

Skart FlexLi CAD-Import
Shutdown FlexLM CAD-Impark
Edit CAD-Import "cklmd. log” File
Edit CAD-Import "ckmd. lic” File

Analog zur oben beschriebenen Vorgehensweise
kdnnen auch andere CAD-Formate bei
entsprechender Lizenzierung in das EASY-
ROB™ importiert werden.

Open CAD file to convert [ ztp)

Open CAD file to corvert [*stp]
[".step)

[".igs]

[*iges)

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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EASY'ROBTM Bedienungshinweis
Project Manager

Projekte verwalten

Mit dem Project Manager kdnnen EASY-ROB™ Arbeitszellen zusammen mit projektbezogenen
Informationen verwaltet und Gber verschiedene Suchfilter auf kiirzestem Weg abgerufen werden.

Die Projektdaten werden entweder Giber eine Eingabemaske im Project Manager eingegeben, oder tiber
das Visual File Interface aus dem EASY-ROB™ gespeichert. (siehe hierzu Kapitel ,Visual File Interface®)
Weiterhin kénnen Videodateien der Arbeitszelle direkt im Project Manager abgespielt und die Arbeitszellen
direkt ins EASY-ROB™ geladen werden.

Starten Sie den Project Manager mittels Doppelklick auf die ausfiihrbare Datei ,/EASY-ROB/easyrob-
project-manager.exe” oder aus EASY-ROB™ heraus mittels Shortcut ,,Ctrl+Shift+P* bzw. im
File Menu: Load -> Start Project Manager.

Suchfunktionen

Projektiibersichtsliste

<+—— Projektbearbeitung
Screenshot /

«— Videobildschirm

<+—— Videobedienung

— _/ \
—~

Detailinformationen zum Projekt EASY-ROB™ starten und
Workcell laden
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Project Manager

Hinzufligen eines Projekts

Modifizieren eines Projekts

Ldschen eines Projekts

Schnellsuche

Mdglich sind:
- Eingabe von ganzen Wértern
- Teile von Wortern
- Zahlen

Tipp:
Bei leerem Eingabefeld und ,Refresh” werden alle
Eintrage der Datenbank angezeigt.

Erweiterte Suche mit Suchfiltern

Export aller Projekte in ein EXCEL-File

Bedienung fiir Videos

(wenn die Buttons deaktiviert sind, liegt kein
Video vor)

Starten von EASY-ROB™ und Laden der
gewahlten Arbeitszelle

(wenn der Button deaktiviert ist, liegt keine
Arbeitszelle vor)
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EASY'ROBTM Bedienungshinweis
History Diagram

Visuelle Analyse der Simulation

Die Funktionalitat ,History Diagram* ermdglicht es die erstellte Simulation graphisch zu analysieren.

Mit History Diagram kénnen fir jedes Device in der Arbeitszelle bei jedem Simulationsschritt Zustandsdaten
wie z.B. ,\Warten auf Signal“ oder ,Fehler Achslimitiiberschreitung” aufgezeichnet und dann in einem
Balken-Diagramm Ubersichtlich dargestellt werden.

Da die Zustande farblich unterschiedlich dargestellt werden, kénnen in der Simulation aufgetretene Fehler
sehr schnell erkannt werden.

Starten Sie das History Diagram mittels Doppelklick auf die ausfiihrbare Datei ,/EASY-ROB/easyrob-
history-diagram.exe" oder aus EASY-ROB™ heraus mittels Shortcut ,,Ctrl+Shift+H" bzw. im
File Menu: Load -> Start History Diagram.

Grafik der Simulation

H_}H_}H_}\ ~ N ~ J

Daten Zoom- Zeit- Detaileinstellungen Anzeige,
Handling  Funktion Skala Speichern
Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 21/26

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



History Diagram

History-Datei laden, erneut laden und Entladen

Ansicht rein- und rauszoomen bzw. auf
Anfangswerte zuriicksetzen.

(bezieht sich nur auf die Lange, nicht auf die
Hbéhe)

Anzeige der Zeitskala

jede Sekunde

alle 10 Sekunden

- jede Minute anzeigen
- Skala ausschalten.

Rucksetzen der Zeit auf Anfangswerte

Start- und Endzeit der Anzeige

grobe Anzeige: Darstellung aller Fehler in einer
Farbe

detaillierte Anzeige: Darstellung jedes Fehlers in
eigener Farbe

Auswahl der anzuzeigenden Devices
(alle oder nur ein bestimmtes Device)

Show:
Anzeigen des Diagramms mit den gewahlten
Einstellungen

Save:
Speichern des Diagramms als JPG-Bild im selben
Verzeichnis, in dem auch die History-Datei liegt.

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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EASY' RO B ™ Bedienungshinweis
ERC Command Searcher

ERC Kommandos suchen

Fur jeden ERPL-/ERCL-Befehl sind in der Beispielbibliothek Arbeitszellen mit Programmen vorbereitet.
Der ERC Command Searcher unterstitzt den Bediener bei der Suche nach bestimmten ERC Kommandos
in der Beispielbibliothek “Proj_example_erpl”, die in der Regel im Verzeichnis:
+\EASY-ROB\Tutorial\Proj_example_erpl“ installiert ist.

Diese Bibliothek enthélt viele kurze Beispielprogramme anhand derer der Bediener die Funktionsweise der
unterschiedlichen ERC Kommandos leicht nachvollziehen kann.

Starten Sie den ERC Command Searcher mittels Doppelklick auf die ausfuhrbare Datei ,/EASY-ROB/
easyrob-erc-command-searcher.exe" oder aus EASY-ROB™ heraus mittels Shortcut ,,Ctrl+Shift+S* bzw. im
File Menu: Load -> Start ERC Searcher.

Bedienungsanleitung

} Pfade andern

‘\4_ Suche starten

Suchworteingabe / Pre-Select

Ergebnisliste der Suche

Simulation nach dem
<4«— Laden sofort starten

<\4— Workcell laden

Programm 6ffnen
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EASY-ROB™
Appendix

Kin ID’s

Bedienungshinweis

Die KIN ID definiert die inverse Kinematik und Vorwartstransformation fiir jeden Roboter

ID Name Sub ID Kommentar
0 keine inverse Kin
1 DLL #1
2 DLL #2
3 DLL #3
4 DLL #4
5 DLL #5
6 DLL #6
7 DLL #7
8 DLL #8
9 DLL #9
10 DLL #10
11 DLL #11
12 DLL #12
13-99 UserKIN
mit API-INV Solution in er_kin.dll
100 NumSol 0 Numerische Lésung Kinematik >= 6 Achsen
100 NumSol 1 Numerische Lésung Kinematik mit weniger als 6 Achsen
131 SCARA 0 RzRzTzRz
133 Conveyor 1 TX
133 Conveyor 2 Ty
133 Conveyor 3 Tz
133 Conveyor 13 Txz
133 Conveyor 23 Tyz
133 Conveyor 0,123 Txyz
134 Gantry 13 TxzRz
134 Gantry 23 TyzRz
134 Gantry 0,123 TxyzRz
135 Gantry 0 TxyzCA
136 Gantry 0 TxyzRzRxRz

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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EASY-ROB™

Kontakt

EASY-ROB 3D Robot Simulation Tool

Stefan Anton

Hans - Thoma - Str. 26a, 60596 Frankfurt/Main, Germany
Tel. +49 (0) 69 677 24 287

Fax. +49 (0) 69 677 24 320

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

Web:  www.easy-rob.com

EASY-ROB Kundenbereich
Online verfugbar: Programm-Updates und Roboterbibliotheken

Web: www.easy-rob.com/special/kundenbereich

Zugangsdaten:
Benutzer: customer
Passwort: *kkkkkkkkk
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EASY-ROB™

Platz fur Ihre Notizen
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