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Mit der neuen EASY-ROB™.Version 4.007
ist das Verketten von Kinematiken méglich
geworden. Anwender kénnen damit zum
Beispiel einen Roboter plus lineare Verfahr-
achse plus Greifer miteinander verknipfen.
Oder ein Portal mit daran hangendem
Roboter und dem Farderer darunter.

Auch solche bereits verketteten Kinematiken
kénnen nochmals weiter verkettet werden.

So lassen sich auch die Beziehungen zwi-
schen einzelnen komplexen Systemen simu-
lieren, etwa die Ubergabe von Werkstiicken.

Das bedeutet: Mit EASY-ROB™ |assen
sich jetzt komplexe ,virtuelle Arbeitswelten”
erstellen. Alle relativen Bewegungen in
einer Arbeitszelle sind miteinander verbun-
den - bei jeder Anderung werden die
Folgen fir sémtliche Kinematiken sichtbar.

Als spezielle Maglichkeit ist die
Verkettung von Kinematiken auch ,mitten
drin in der Kette” machbar. Ein Werkzeug

muss damit nicht zwangsléufig an der letz-
ten Achse simuliert werden — beispielsweise
kann so ein Laser-Resonator an der dritten
Achse einbezogen werden.

Greifen von Kinematiken

Mit den neuen Kinematik-Maglichkeiten
ist auch das Greifen aus dem Programm-
lauf heraus simulierbar. Beispielsweise das
Greifen und Ablegen von Werkzeugen
(Werkzeugwechsel) als Verketten der Kine-
matiken am Flansch.

C-Funktionen fir die Auswahl

Zugleich wurde das leistungsfahige API
(Application Programming Interface) von
EASYROB™ um weitere Befehle erweitert:
Die Kinematiken in der Arbeitszelle lassen
sich jetzt auch Gber C-Funktionen auswéh-
len (siehe Befehle im Kasten auf der
Rickseite).

IN DIESER AUSGABE
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Multi-KIN Bibliothek

Zusatznutzen mit CodeMeter-
Dongle

Neuve C-Funktionen

Fachmesse Motek in Sinsheim

27. bis 30. 9. 2005
in Sinsheim
Halle 6, Stand 6510

Wir zeigen gemeinsam mit Teconsult:

* Robotersimulation mit EASY-ROB™
Zellenlayout-Planung, Erreichbar-
keitsanalyse, Kollisionsprifung,
Verfahr- und Geschwindigkeitsiber-
wachung, virtuelles Prototyping/
Entwicklung neuer Kinematiken.

e Offline-Programmierung (OLP)
mit FAMOS robotic®
Prozessbezogene Programmierung
am Bauteil, Programmoptimierung,
Takizeitenabschétzung.

* Roboterkalibrierung mit ROSY
Kalibrierung und Vermessung am
Beispiel eines Adept Roboters.

Unser Messepartner:
www.teconsult.de
Ansprechpartner: Dr. Lukas Beyer



Hochst portabel: EASY-ROB™

im CodeMeter

Neuer USB-Stick ist mehr als nur ein WIBU-KEY-Dongle

EASYROB™ konnte
mit dem WIBU-KEY-
Dongle schon bisher
mobil eingesetzt wer-
den. Mit dem neuen
CodeMeter-USB-Stick
wird dem vielfachen

Kundenwunsch, das

Programm zu jedem
beliebigen Rechner mitnehmen zu kénnen,
jetzt noch weit besser entsprochen.

Der CodeMeter-Sick enthalt zwei logi-
sche Laufwerke. Eines davon enthalt EASY-
ROB™ im jeweils lizenzierten Umfang.
Durch Anstecken am USB-Port eines belie-
bigen Rechners mit Windows XP ist das
Programm sofort lauffahig — ohne Neu-
start, ohne Installation. Die bereits erstell-
ten Simulations-Dateien sowie CAD-Daten
kénnen ,irgendwo” im Netzwerk liegen,
auf einem zentralen Server. Oder — und
das einer der neuen CodeMeter-Vorteile —
auf der zweiten Partition des Sticks mit
rund 250 MB Speicherplatz.

Damit ist EASYROB™ bei Bedarf noch
portabler, fir Ergebnis-Prasentationen,

Wochenend-Arbeit, Anderungen und
Datentransfers bei Partner-Unternehmen ...

Zusatznutzen immer mit dabei

Das zweite logische Laufwerk des
CodeMeter kann mit einer mitgelieferten
Verschlisselungssoftware zum ,Sicherheits-
bereich” fir lhre Arbeitsergebnisse sowie
andere Daten werden. Und der Clou:
EASY-ROB™ liefert den Stick mit einem

Passwort-Manager aus. Alle Passworte

‘CodeMeter Kennwort Eingabe

Der CM-Stick 1-1035100 ist deakkiviert, Bitte geben Sie das

CM-5tick Kennwaorkt ein, um ibn zu akkivieren:

| ********l

Ok I

immer dabei. Automatisches Ausfiillen der
Passwort-Eingaben im Internet-Explorer —
also keine Tipp-Arbeit mehr. Und Phishing-
Schutz gegen fremde Passwort-Anforde-
rungen.

Zeitspar-Tool

Die Multi-KIN Bibliothek

Weil Sie mehr als Roboter brauchen

EASY-ROB™ stellt jetzt nicht nur Biblio-
theken mit allen gangigen Robotern von
ABB bis Tricept bereit. Mit der Multi-KIN-
Bibliothek stehen auch Entwiirfe weiterer
kinematischer Systeme zur Verfigung:

* Conveyor und Férderer
e Portale
e linearachsen

o externe Positionierer und Verfahrachsen.

Alle diese Modelle lassen sich in den
Abmafien dndern oder aber durch Ein-
lesen von CAD-Geometrien anpassen.
Verfigbare Schnittstellen dafir sind VRML
1.0 und 2.0 ('97), STL im Bingr- oder
ASCIl-Format oder das IGRIP® Partfile-
Format.

Zum Topthema von Seite 1

C-Funktionen fir
Multiple Kinematik

int inq_Get_n_devices (void)
Liefert die Anzahl der Kinematiken/
Roboter in der Arbeitszelle

int inq_Get c_devices_idx (void)
Liefert den Index der aktuellen
Kinematik

int inq_Set_device_idx (int device_idx)
Setzt die Kinematik iber den Index
Jaktuell”

int inq_Set _device_name (char
*device_name)

Setzt die Kinematik Uber den jeweili-
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gen Namen ,aktuel

Version 4.007
zum Download

Die neue Version 4.007 steht im
EASYROB-Kundenbereich zum Down-
load bereit. Mit dabei die neuen
Multi-KIN-Bibliotheken sowie Bedie-
nungshinweise fir multiple Kinema-
tiken. Voraussetzung ist eine Lizenz
der Hauptversion EASY.ROB™ 4.0.
www.easy-rob.com
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