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EASY'ROBTM Produktbeschreibung

Das Produkt EASY-ROB™

Mit EASY-ROB™ planen Sie lhre Roboterarbeitszellen am PC, priifen Zugéanglichkeiten, Kollisionen und
Verfahrbereiche und erh6hen so die Planungssicherheit und verkirzen Inbetriebnahmezeiten erheblich.

EASY-ROB™ ist eine Planungs- und Simulationssoftware fiir Produktionsanlagen mit Roboterarbeitszellen.
Ob Handling, Montage oder Beschichtung mit nur einem Roboter oder mit mehreren Robotern (Single- /
Multi-Robot Version) — samtliche Prozess- und Bewegungsablaufe kdnnen programmiert und sofort in 3D-
Szenarien visualisiert werden.

lhre Vorteile

Werkzeug zum schnellen Priifen von Automationsideen
Kostengiinstige Machbarkeitsstudien
Erh6hung der Planungs- und Investitionssicherheit

Verringerung der Inbetriebnahmezeiten

Anwendungsbereiche

Roboterzellen-Layoutplanung

Uberprifung von Zuganglichkeiten, Kollisionen und Verfahrbereiche
Taktzeituntersuchung und -abschéatzung

Offline Programmierung

Vertriebsunterstitzung

Training und Ausbildung

Machbarkeitsuntersuchungen bei der Entwicklung neuer Maschinenkonzepte
Individuelle Produktanpassung (API - Application Program Interface)

Einbindung eigener mathematischer Verfahren und Lésungen (API)

Fur die Nutzung der Software ist kein auRergewdhnliches Highend-Equipment erforderlich -
das Programmpaket ist fur den Gebrauch auf handelsiiblichen Windows® PC’s zugeschnitten.

Das Programm ist eine 32-Bit Applikation unter Microsoft Windows und benutzt die OpenGL
Grafikbibliothek.
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Das Produkt EASY-ROB™

Basisfunktionen

Integrierte Standard Roboter-Bibliotheken (ROB).

b+m, Comau, Denso, GUEDEL, IGM, KAWASAKI, Manz-Automation, MITSUBISHI, OTC-
Daihen, UNIMATION

Modellierung eigener Roboterkinematiken, Greifer, Positionierer und Zufiihreinheiten in
Denavit-Hartenberg (DH) Notation und universellen Koordinaten. (ROBMOD)

Integriertes 3D CAD fir Primitive (Zylinder, Kegel, Kugel, Quader, Pyramide).
Import und Export von komplexen CAD Geometrien (STL, IGP-Format, VRML | + I, 97).
Leistungsfahige Programmiersprache (ERPL — Easy-Rob Program Language).

Integrierte Bedienerinteraktion in der Programmiersprache
(ERCL - Easy-Rob Command Language).

Bibliothek zur Projektverwaltung (LIB)

Anzeige des ausgefihrten Roboterprogramms.

Online-Darstellung der Roboterstatuswerte (Achswinkel, TCP-Position, Zykluszeit, etc.).
Interpolationsarten (Synchro Punkt zu Punkt - PTP, Continuous Path — LIN, CIRC).
Ruckfreies Geschwindigkeitsprofil.

TCP Spur als Punkt- und Liniendarstellung mit Approach-Vector in verschiedenen Farben.
Anderung des Betrachterwinkels im voll schattierten Modus (wahrend der Programmausfiihrung).
Greifen und Loslassen von Umgebungskérpern und Geraten durch den Roboter.
Hierarchische Kollisionserkennung (bounded boxes, Konvexhiille und konkav Kérper) (COLL).
Erzeugen von Tagpunkten und Pfaden an den Geometrien.

Numerische Lésung fur inverse Kinematiken (redundante Roboter) (NUMSOL).

Application Program Interface (API) zur Integration eigener C-Code Algorithmen fiir inverse
Kinematik, Bewegungsplanung und -ausfiihrung, Positionsregelung und dynamisches
Robotermodell. Entwicklung eigener Bediendialoge, Sensorschnittstellen und Postprozessoren

Simulation der Roboterdynamik (PPl Kaskadenregler mit unterlagerter Geschwindigkeitsregelung).
Erzeugung von AVI Filmen zur Préasentation.
VRML | + 1, 97 Ausgabe des gesamten Arbeitszellenlayouts mit Animation.

Verschiedenste Optionen zur Erweiterung der Funktionalitat oder Produktanpassung.

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 6/27

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'ROBTM Produktbeschreibung

EASY-ROB™ Versionen

Fur unterschiedliche Bedurfnisse und Anwendungsfalle gibt es verschiedene Basispakete, die mit Optionen
erweitert werden kénnen. Die Basispakete in der Ubersicht:

Multi-Program Version

Die EASY-ROB™ Multi Program Version bietet den vollen Funktionalitditsumfang fir die
Roboterzellen- Layoutplanung mit Uberpriifung von Zugénglichkeiten, Kollisionen und
Verfahrbereichen, sowie Taktzeituntersuchungen und -abschatzungen.

Die Anzahl der Roboter und Kinematiken in einer Arbeitszelle, die auch vom Bediener erstellt
werden kdnnen, ist nicht begrenzt (Multi-Kin).

Mit Multi-Program lassen sich mehrere Roboter und Kinematiken synchronisiert und gleichzeitig
bewegen, wobei die Programme uber I/O-Signale kommunizieren (Multi-Program).

EASY-ROB™ Multi Program besteht aus den folgenden Funktionen:

ERPL Easy-Rob Program Language

ERCL Easy-Rob Command Language

ROB Standard Roboter

LIB Bibliothek zur Projektverwaltung

ROBMOD Modellierung von Robotern und kinematischen Ketten

NUMSOL Numerische Lésung fur inverse Kinematik

COLL Hierarchische Kollisionserkennung

AVI Erzeugen von AVI-Dateien

VRML Import / Export

CAD Import IGP-Format, STL ascii und binar

Multi-Kin Beliebig viele Roboter pro Arbeitszelle

Multi-Program Zeitgleiche und synchronisierte Bewegung der Roboter mit eigenem
Programm

Art. Nr.: er_sw07

Multi-Robot Version

Die EASY-ROB™ Multi Robot Version bietet wie die EASY-ROB™ Multi Program Version
den vollen Funktionalitdtsumfang. Die Anzahl der Roboter und Kinematiken in einer
Arbeitszelle, die auch vom Bediener erstellt werden kdnnen, ist nicht begrenzt (Multi-Kin).
Pro Arbeitszelle kann ein Programm fir alle Roboter bzw. Kinematiken geladen werden.
Dieses Programm steuert alle in der Arbeitszelle befindlichen Roboter, die sich zeitlich
nacheinander bewegen.

Die Option “EASY-ROB™ Multi-Program” erlaubt es fiir jede Kinematik bzw. firr jeden
Roboter ein eigenes Programm zu laden und zeitlich synchronisiert abzusimulieren.

Art. Nr.: er_sw02
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EASY-ROB™ Versionen

Single-Robot Version

Die EASY-ROB™ Single Robot Version bietet wie die EASY-ROB™
Multi Robot Version den vollen Funktionalitdtsumfang, jedoch kann pro
Arbeitszelle nur ein Roboter* geladen werden.

Mit der Option Multi-Kin kann die EASY-ROB™ Single Robot Version
zur EASY-ROB™ Multi Robot Version erweitern werden.

Die Option “EASY-ROB™ Multi-Program” erlaubt es fir jede Kinematik bzw.
fur jeden Roboter ein eigenes Programm zu laden und zeitlich synchronisiert
abzusimulieren.

*) Roboter haben mindestens 4 Achsen und kénnen kartesische Zielpunkte (Tags) anfahren. Kinematiken wie
Greifer, Positionierer und/oder Zufiihreinheiten kdnnen beliebig oft geladen, verkettet und simuliert werden.

Art. Nr.: er_sw01

Education Version

Die EASY-ROB™ Education Version ist Universitaten und Schulen fur Ausbildungszwecke
vorbehalten.

Sie enthalt die Funktionen ERPL, ERCL, ROB, LIB, ROBMOD, NUMSOL, COLL, AVI,
VRML, CAD. Zusatzlich enthalt die Version die Optionen API-DYN, API-INV und API-IPO.

EASY-ROB™ Education ist als Single-Robot, Multi-Robot und Multi-Program Version
verflgbar.

Art. Nr.: er_swOle
Art. Nr.: er_sw02e
Art. Nr.: er_sw07e

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten

8/27

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™ Versionen

DLL Version

Die EASY-ROB™ DLL Version dient der Integration von EASY-ROB™ in eine eigene
Anwendung und erlaubt es EASY-ROB™ vollstandig durch die Verwendung von tber 600
API-Funktionen anzusteuern.

Die EASY-ROB™ DLL starten als OpenGL Fenster ohne Titel, Menue, Toolbars und
Statusleiste auf und kann unter Verwendung des Window-Handles beliebig innerhalb der
eigenen Applikation platziert und skaliert werden. Vorhandene Arbeitszellen,
Roboterkinematiken und Werkzeuge kénnen lber die API geladen, verkettet und gesteuert
werden. Dem Nutzer steht die gesamte Robotics-Funktionalitat zu Verfigung. Wird wahrend
der Simulation beispielsweise eine Kollision oder eine Uberschreitung der Verfahrbereiche
erkannt, meldet EASY-ROB™ diese Ereignisse an die Benutzer-Anwendung, die
entsprechend reagieren kann.

Simulation Eurobot, EADS Astrium

Die moglichen Anwendungsbereiche der EASY-ROB™ DLL sind sehr vielfaltig.
Zur die Verwendung der EASY-ROB™ DLL empfehlen wir Microsoft® Visual Studio 2005
C++. (Verwendung von Borland C++ Builder unter VVorbehalt)

Fur die individuelle Einbindung bieten wir Thnen un sere Dienstleistung gerne an.

Art. Nr.: er_sw05
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EASY-ROB™ Versionen

Simulations Kernel

Der EASY-ROB™ Simulations Kernel dient wie die EASY-ROB™ DLL Version der
Integration in eine eigene Applikation. Es werden ausschlie3lich API-Funktionen/Services
fur die Robotics-Funktionalitat zur Verfiigung gestellt. Die eigene Applikation Ubernimmt die
3D Visualisierung, sowie die Verwaltung samtlicher Geometrien und Handles aller
Kinematiken. Der EASY-ROB™ Simulations Kernel liefert fiir jede geladene Kinematik ein
Handle zurick.

Roboter-Kinematik

Laden vorhandener EASY-ROB™ Roboter (*.rob files)
Alle Optionale und Standard-Roboter verfigbar
Vorwartstransformation

Inverse Koordinatentransformation

Zugriff auf die Roboterachskoordinatensysteme

Bewegungsplanung und —ausfiihrung

Werkzeugfuihrende Bewegung
Werkstiickfihrende Bewegung

Track Motion

Conveyor Tracking

Tracking Windows

Externe Positionierer

Wait

Automatische Geschwindigkeitsreduktion
Taktzeitabschatzung

Die verfligbaren API-Funktionen bzw. Services orientieren sich an die RRS-Schnittstelle
(Realistische Roboter Simulation), die in Zusammenarbeit mit der carat robotic innovation
GmbH, gemaR den permanent steigenden Anforderungen in dem Offline-
Programmiersystem FAMOS robotic®, erweitert wurden.

Der EASY-ROB™ Simulations Kernel exportiert ausschliel3lich ANSI C-Funktionen. Wir
empfehlen Microsoft® Visual Studio 2005 C++, wobei auch Borland C++ Builder und
Borland Delphi 2005 mdglich sind.

Fur die individuelle Einbindung bieten wir Thnen un sere Dienstleistung gerne an.

Art. Nr.: er_sw06
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EASY'ROBTM Produktbeschreibung

Roboter-Bibliotheken

In EASY-ROB™ stehen Bibliotheken zur Einbindung aller bedeutenden Robotertypen des Marktes bereit —
von ABB, b+m, Comau, Denso, Fanuc, Guedel, Kawasaki, Kuka, Mitsubishi, Motoman, Reis, Staubli,
Tricept. Nicht vorhandene Roboter, Maschinen, Werkzeuge und Handlingsysteme lassen sich in EASY-
ROB™ einfach und schnell ,virtuell nachbauen®“.

Samtliche Modelle verfiigen Uber die Achsverfahrbereiche, Achsgeschwindigkeiten, -beschleunigungen, -
offsets und -drehrichtungen entsprechend der Angaben des Herstellers bzw. aus den Datenblattern. Um
realitdtsnahe Simulationsergebnisse zu erzielen, kénnen die Attribute entsprechend den Anforderungen
geandert und als neues Robotermodell gespeichert werden.

Nicht vorhandene Roboter kdnnen vom Bediener in EASY-ROB™ modelliert oder auf Anfrage von uns
erstellt werden. Fir lhre Sonderkinematiken bieten wir lnnen gerne unsere Dienstleistung an.

Standard Roboter-Bibliotheken

EASY-ROB™ b+m Roboter Bibliothek
Robotertypen: T1-LL, T1-LM

EASY-ROB™ COMAU Roboter Bibliothek
Robotertypen: H4, H4L

EASY-ROB™ DENSO Roboter Bibliothek
Robotertypen: HM-4085, HS-4535, VM-6083, VM-60B1, VP-5243, VP-6242, VS-6556, VS-6577

EASY-ROB™ GUEDEL Roboter Bibliothek
Robotertypen: FP Portale, roboFlex_RF Knickarm, ZP Portale

EASY-ROB™ |IGM Roboter Bibliothek
Robotertypen: RT280, RT330, RTI2000

EASY-ROB™ KAWASAKI Roboter Bibliothek
Robotertypen: FS30L, FS30L-BL, ZX165U
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Roboter Bibliotheken

Standard Roboter-Bibliotheken

EASY-ROB™ Manz-Automation Roboter Bibliothek
Robotertypen: AR-6560, AR-6590, SR-5560, SR-5580

EASY-ROB™ MITSUBISHI Roboter Bibliothek
Robotertypen: RV_12S, RV_12SL, RV_1A, RV_2A, RV_3SB, RV_4A, RV_6S, RV_6SL

EASY-ROB™ OTC-Daihen Roboter Bibliothek
Robotertypen: AX-V6, AX-V6L, AX-V133

EASY-ROB™ Reis Roboter Bibliothek
Robotertypen: RV6, RV6-L

EASY-ROB™ UNIMATION Roboter Bibliothek
Robotertypen: PUMA-560, PUMA-760, PUMA-761, PUMA-762
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Roboter Bibliotheken

Optionale Roboter-Bibliotheken

Lizenzierungspflichtige Roboter-Bibliotheken. Unlizenziert kbnnen nur die Roboterachsen verfahren werden.

EASY-ROB™ KUKA Roboter Bibliothek

Art. Nr.: er_ir01
EASY-ROB™ Staubli Roboter Bibliothek

Art. Nr.: er_ir02
EASY-ROB™ Tricept® Roboter Bibliothek

Art. Nr.: er_ir04
EASY-ROB™ ABB Roboter Bibliothek

Art.Nr.: er_ir05
EASY-ROB™ Motoman Roboter Bibliothek

Art.Nr.: er_ir06
EASY-ROB™ FANUC Roboter Bibliothek

Art.Nr.: er_ir07
EASY-ROB™ PKM-Delta Roboter Bibliothek

Art.Nr.: er_ir09

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten
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EASY'ROBTM Produktbeschreibung

Optionen und API’'s

Zu den Basisfunktionen der EASY-ROB™ Single- und Multi-Robot Version gibt es weitere Optionen und
API's (Application Program Interface), mit denen der Anwender EASY-ROB™ entsprechend seiner
Anwendung erganzen kann.

EASY-ROB™ Remote Control

Die EASY-ROB™ Remote Control Schnittstelle ermdglicht den Datenaustausch mit anderen
Softwareprogrammen und externen Systemen wie beispielsweise NC- oder Roboter-Steuerungen,
MeRsystemen und diversen Eingabegeraten, die an den seriellen COM-Port angeschlossen sind. Die
Schnittstelle basiert auf eine standardisierte TCP/IP Socket Verbindung, so dal} der Datenaustausch im
LAN und Uber das Internet erfolgen kann.

Ziel der Remote Control Schnittstelle ist die 3 dimensionale Visualisierung des realen Prozesses. Um
zwischen EASY-ROB™ und einem externen System eine Verbindung aufzubauen, wird ein Application
Program Interface (API) mit der Dynamic link library (DII) “er_remote.dll” und einem Beispielprogram in der
Programmiersprache 'C' zur Verfligung gestellt. Der Kommunikation basiert auf sogenannte OpCodes,

gefolgt von der eigentlichen Information.
Art. Nr.: er_op0O1

EASY-ROB™ NC-Simulation

Die Option NC-Simulation erlaubt es, mittels 3-D CAD Daten, die aus lhrem
CAD oder CAD/CAM Systems exportiert werden, Ihre Werkzeugmaschine zu
erstellen. Mit der ROBMOD Funktion kénnen 3-, 4- oder gar 5-achsige
Werkzeugmaschinen einfach erstellt werden. Zusatzlich zu internen
Programmiersprache ERPL (Easy-Rob Program Language), kann auch NC
Code nach DIN66025 interpretiert und ausgefiihrt werden.

N00001 G90

N00002 GO0 X323.0Y-11.5 Z649.0 A39.9860 B114.0308
NO00003 GO01 X-100.0Y0.0 Z260.0 A0.0000 B90.0000
NO00004 G02 X423.0Y0.1244 1161.5 JO.0

Der NC -Code wird ausgefuhrt und die Maschinen und Werkzeugbewegung sofort visualisiert. Im
Program Window wird der ausgefiihrte Block mit Nummer angezeigt. Verschiedene Ausgabefenster
zeigen den Maschinenstatus, wie TCP Lage, Maschinen-Achswerte, -Geschwindigkeiten und -
Beschleunigungen, Ausfiihrungszeit des Blocks und der gesamten Programmzeit. Die
Kollisionsfunktion COLL erkennt Kollisionen wahrend der Programmausfiihrung. Kritische
Maschinendaten werden tberwacht, so dass die Programmausfuhrung bei Kollision, Verfahrbereichs-
und Geschwindigkeitstiberschreitung angehalten wird. Im Teach Window kann jeder einzelne Block
im Einzelschritt ausgefuhrt und getestet werden. Wahrend der Simulation kann die 3D-Szene

gedreht, verschoben und gezoomt werden.
Art. Nr.: er_op02
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Optionen und API’s

EASY-ROB™ License Manager

Floating Lizenz Programm, zur zentralen Verwaltung der EASY-ROB™ Lizenzen. Der License Manager
erlaubt die Ausfihrung von EASY-ROB™ von jedem Rechner im lokalen Netz. Hierbei ist die Menge der
gleichzeitig genutzten EASY-ROB™ Programme, auf die Menge der erworbenen Lizenzen begrenzt.
Mehrmaliges Ausfiihren von EASY-ROB™ vom selben Rechner, wird vom Lizenz Manager einmalig

gezahlt
Art. Nr.: er_op03

EASY-ROB™ MATLAB Remote

Mit MATLAB® Remote Control kann EASY-ROB™ als 3D Visualisierungssystem fiir Berechnungen in
MATLAB® verwendet werden. Die Schnittstelle basiert auf einer standardisierten TCP/IP Socketverbindung
(Internet/LAN). Neben der Ubertragung von Achswerten vom MATLAB® zu EASY-ROB™ kénnen samtliche
ERPL und ERCL Befehle gesendet werden.

Die Option MATLAB® Remote beinhaltet die Option EASY-ROB™ Remote Control.
Art. Nr.: er_op04

EASY-ROB™ Multi-Kin

Beim Einsatz der Option “EASY-ROB™ Multi-Kin“ kdnnen beliebig viele Roboter-Kinematiken (*.rob-
Dateien) mit inverser kinematischer Lésung und mehr als drei Achsen in eine Arbeitszelle geladen und
bewegt werden. Roboter bzw. Kinematiken mit bis zu drei Achsen, wie einfache Zufuhreinrichtungen,
Positionierer oder XYZ-Portale bendétigen die Option “Multi-Kin“ nicht und kénnen beliebig oft geladen
werden.

Mit der Option “Multi-Kin“ kénnen samtliche Roboter innerhalb derselben Simulation kartesische Punkte im
Raum anfahren, so dass sowohl die Ablaufe zwischen Robotern als auch zusammen mit Férdersystemen
simuliert werden kénnen.

Es existiert nur ein Programm in der Arbeitszelle, das alle nétigen Befehle fir alle Roboter beinhaltet.

Art.Nr.: er_op06

EASY-ROB™ AutoPath

Mit der Option EASY-ROB™ AutoPath™ kdnnen kollisionsfreie Bahnen erzeugt
werden. Die Berechnung erleichtert die Arbeit des Bedieners erheblich.

Im ersten Schritt wahlt der Bediener eine kollisionsfreie Start- und Zielposition,
bei der auch die Verfahrbereiche des Roboters im gtiltigen Bereich sind.
Anschlieend wird mit ,Find path” eine kollisionsfreie Bahn ermitteln. Als
Ergebnis werden mehrere achsspezifische Stitzpunkte generiert und im
AutoPath™-Dialog angezeigt. Diese kénnen beliebig in das Roboterprogramm
im Teach-Window eingefligt werden. Ein optimales Ergebnis wird erzielt, wenn
das Prozess Know How des Bedieners mit AutoPath™ kombiniert wird.

Bemerkung: Nur fir Benutzer mit mindestens einer EASY-ROB™-Lizenz
Art. Nr.: er_op07
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Optionen und API’s

EASY-ROB™ Multi-Program

Die Option “EASY-ROB™ Multi-Program” erlaubt es fur jede Kinematik bzw.
fur jeden Roboter ein eigenes Programm zu laden und zeitlich synchronisiert
abzusimulieren.

Die Programme kdnnen ber |O-Variablen miteinander "kommunizieren".
Funktionen wie ,Wait_Until_Signal_Set" und ,Wait_Until_Signal_Unset"
vereinfachen die Synchronisation.

Die maximale Anzahl der geladenen Programme ist auf die aktuelle Anzahl
der in der Zelle geladenen Kinematiken begrenzt, welche pro Arbeitszelle
beliebig sein kann.

Multi-Program kann mit der EASY-ROB™ Single- und Multi-Robot-Version kombiniert werden.

Bemerkung:

Nur fur Benutzer mit mindestens einer EASY-ROB™-Lizenz der Version 4.6
Art. Nr.: er_op08

EASY-ROB™ RunTime

Mit der Option RunTime lassen sich geschiitzte Arbeitszellen erzeugen und in die frei verfliigbare EASY-
ROB™ DEMO laden und absimulieren. Screenshots, AVI-Videos und animierte VRML-Dateien kénnen aus
der DEMO anschlieRend erzeugt werden.

Die RunTime Option ist ideal fir den Einsatz im Vertrieb und fir Kundenpréasentationen. Simulationen und
Ergebnisse kénnen nach Bedarf an den Endkunden weitergegeben oder einem Angebot beigefiigt werden.

Art. Nr.: er_op09

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 16/27

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



Optionen und API’s

EASY-ROB™ API-INV Inverse Kinematik

Mit der Option API-INV entwickeln und programmieren Sie ihre eigene inverse Lésung.

Das API-INV ist ein Application Program Interface (API) zur Entwicklung benutzerdefinierter Funktionen in
der Programmiersprache C zur Losung des inversen kinematischen Problems (IKP). Auch Lésungen fir
Parallele Kinematische Maschinen (PKM) lassen sich mit dieser Schnittstelle einbinden, sowie numerische
Lésungskonzepte.

Mittels exportierter Funktionen hat der User direkten Zugriff auf die Roboterdaten wie z.B. kinematische
Langen, Drehrichtung, Achsoffsets, Verfahrbereiche oder die TCP-Position.

Mathematische Funktionen zur Handhabung von homogenen Transformationsmatrizen stehen genauso zur
Verfligung wie trigonometrische Funktionen fur Winkel-, Dreiecks- und Trapezberechnungen.

Ein Beispiel-Projekt fir den Microsoft Visual C++ Compiler ist verflgbar, das die Dynamic Link Library (DLL)

"er_kin.dll" erzeugt. Die DLL kann beliebig viele Losungen halten.
Art. Nr.: er_apiOl

EASY-ROB™ API-IPO Bewegungsplanung

Mit der Option API-IPO entwickeln und programmieren Sie ihre eigene Bewegungsplanung und —
ausfuhrung.

Das API-IPO ist ein Application Program Interface (API) zur Entwicklung benutzerdefinierter Funktionen fur
die Bewegungsplanung (Interpolation) fur die Verfahrarten PTP (Synchrone Punkt zu Punkt Interpolation),
LIN (Linear-Interpolation) und CIRC (Zirkular-Interpolation).

Ein Beispiel-Projekt flir den Microsoft Visual C++ Compiler ist verfligbar, das die Dynamic Link Library (DLL)
"er_ipo.dll" erzeugt. Die DLL kann 12 Lésungen je Verfahrart halten.

Art. Nr.: er_api02

EASY-ROB™ API-DYN Dynamik

Mit der Option API-DYN entwickeln und programmieren das dynamische Verhalten sowie die
Positionsregelung des Roboters.

Das API-DYN Application Program Interface (API) zur Entwicklung benutzerdefinierter Funktionen fiir
Positions-regelung und dem dynamischen Modell des Roboters. Die Dynamikoption ermdglicht die
Betrachtung des Positionsreglers und des Robotermodells wahrend der Simulation.

Ein Beispiel-Projekt fir den Microsoft Visual C++ Compiler ist verfligbar, das die Dynamic Link Library (DLL)
"er_dyn.dll" erzeugt. Die DLL kann 12 Lésungen halten.

Art. Nr.: er_apiO3
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Optionen und API’s

EASY-ROB™ API-UserDlII
Die Option API-UserDIl passt EASY-ROB™ individuell an lhre Bedurfnisse an.

Anwendungsspezifische (eigene) Bediendialoge lassen sich entwickeln, die beim EASY-ROB™
Programmstart automatisch geladen und bedient werden kénnen.

Haufig verwendete Funktionen, wie das Laden/Speichern von Zellen und Robotern, das Verfahren der
Roboterachsen oder des TCP’s, Simulation-Start,-Stop oder -Abort, TCP-Trace- und Kollision On/Off, etc.,
kénnen in einem Dialog zusammengefasst werden, um diese dem Bediener (End-User) Ubersichtlich zur
Verfligung zustellen.

Dem Nutzer steht die gesamte Robotics-Funktionalitat zu Verfligung. Weiterhin kénnen eigene
Berechnungen integriert oder eine Kommunikation mit externen Prozessen/Steuerungen (via TCP/IP)
aufgebaut werden.

Letztendlich werden die Ergebnisse in EASY-ROB™ visualisiert, in dem die Achsstellung der Kinematik
aktualisiert oder Geometrien entsprechend manipuliert oder positioniert werden.

Wird wahrend der Simulation beispielsweise eine Kollision oder eine Uberschreitung der Verfahrbereiche
erkannt, meldet EASY-ROB™ diese Ereignisse an die Benutzer-Anwendung (API-UserDIl), die
entsprechend reagieren kann.

Mit der API-UserDIl steht dem Anwender die volle Leistungsfahigkeit des Microsoft® Visual C++ Compilers
zur Verfigung, um im Dialog Schaltflachen, Listen-, Editier- und Ausgabefelder, Checkboxen, Bilder, etc. zu
programmieren.

Zusatzlich sind mehr als 600 API-Funktionen, die von EASY-ROB™ exportiert werden, verfugbar.

Art. Nr.: er_apio4

EASY-ROB™ API-Post-Process

Application Program Interface (API) zur Anpassung und Erweiterung zweier Post-Prozessorbeispiele, die
ein ERPL Programm in ein ABB S4 Rapid Programm oder KUKA KRL Programm umzusetzen. Die
vorhandenen Beispiele liegen als C-Code vor und kénnen individuell angepasst werden. Sprachen weiterer
Roboterhersteller konnen durch entsprechende Anderungen der Beispiele erzeugt werden. Die Anzahl der

Post-Prozessoren ist nicht begrenzt.
Art. Nr.: er_apiO5

EASY-ROB™ API-Sensors

Die Sensorschnittstelle erlaubt es externe Geréate wie z.B. SpaceMouse oder Digitalisiergerate zur
Erfassung von Achswinkelstellungen und kartesischen Raumpositionen anzuschliel3en und die Daten direkt
in EASY-ROB™ zu visualisieren.

Die Schnittstelle ist offen und mittels der zur Verfiigung stehenden API frei programmierbar.
Art. Nr.: kostenfrei
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EASY'ROBTM Produktbeschreibung

CAD Datenimport

EASY-ROB™ verwendet fur den Datenimport das 3D_Evolution® API von CT
CoreTechnologie GmbH www.coretechnologie.de.

Der CT Kernel_IO wurde speziell fir den Datenimport entwickelt, so dass CAD Formate aus
verschiedenen CAD-Systemen importiert und optimiert werden kdnnen.

Standard neutrale CAD Schnittstellen

[ STL (ascii, binar)

| VRML lI

Optionale neutrale CAD Schnittstellen

Step

™

[ IGES
- VDA

[ JTOpen

Optionale native CAD Schnittstellen

Catia V4
Catia V5
Pro/E
UG i

SolidWorks

¥ ¥ ¥ ¥ ¥ ¥

Robface

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 19/27

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'ROBTM Produktbeschreibung

FAMOS robotic® Offline Programmiersystem

Offline Programmierung

FAMOS robotic® (ein Produkt der carat robotic innovation GmbH, Dortmund, Germany, www.famos-
robotic.de) ist ein werkstattnahes Offline-Programmiersystem. Das Softwarepaket FAMOS robotic® V7
ermaglicht die einfache und effektive Programmierung von Industrierobotern verschiedenster Hersteller.

Programmierung nach Daten

Die Programmierung der Roboterbahnen erfolgt auf Basis der vorliegenden Konstruktionsdaten. Das
Roboterprogramm basiert daher auf einem mathematischen Modell relativ zu den Flachendaten und nicht
auf der Zufélligkeit einer Teach-In Programmierung auf einer Vorrichtung. FAMOS robotic® erwartet dabei
primér, dass es einen Zusammenhang zwischen der gewiinschten Roboterbahn und einem Element der
Flache oder des Volumens gibt, beispielsweise dass die Bahn auf der Flachengrenze oder auf der Flache
verlauft. Es stehen aber auch Werkzeuge zur Verfligung, mit denen die Bahnen frei auf dem Produkt
angeordnet werden kdénnen.

CAD Daten

FAMOS robotic® verwendet den Granite One™ Geometriekern von PTC fur den Import und die Auswertung
von CAD-Modellen. Dieser Kern wird in Produkten von PTC, z.B. Pro/ E, tausendfach eingesetzt. Die
Importfilter des Kerns sind entsprechend ausgereift und robust. Alle Filter sind im Lieferumfang enthalten.
Prinzipiell kbnnen beliebig viele Modelle und Baugruppen in unterschiedlichen Formaten und Einheiten
geladen werden.

FAMOS robotic® kann die Daten von gangigen CAD-Systemen einlesen. Dazu gehoren beispielsweise die
Standardaustauschformate STEP(AP203 und AP214), VDAFS und IGES. Zusatzlich werden das ACIS SAT
und das Parasolid XT Format unterstitzt. ProENGINEER® und Wildfire® Daten kénnen native, d.h.
verlustfrei verarbeitet werden.

Zusatzlich kénnen noch die Formate STL (*.stl) ASCII und Binar und IGP (*.igp) gelesen werden.

Fur die Bahnerzeugung sind hochwertige Geometrien besonders wichtig. Nur Solids und Freiformflachen
liefern gute Tangenten und Normalen um die Orientierung eines Bahnpunktes zu berechnen. In FAMOS
robotic® werden Geometrien deshalb nicht auf vereinfachte Polygonmodelle reduziert sondern bleiben in
maximaler Qualitat erhalten.

Postprozessoren

Intern werden die Programmdaten unabhéngig vom Robotertyp verwaltet und erst durch einen
Postprozessor in eine der Zielsprachen Ubersetzt. Die dabei entstehenden Programme sind so gestaltet,
dass sie sich mdglichst leicht in das Anlagenprogramm integrieren lassen.

Postprozessoren stehen in FAMOS robotic® fiir ABB, Diirr, Fanuc, KUKA, STAUBLI und MOTOMAN zur
Verflgung.
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FAMOS robotic®

Simulation

FAMOS robotic® schlagt die Briicke zwischen Ihren CAD-Daten und den Roboterbewegungen. Zum Testen
der geplanten Prozesse wurde der EASY-ROB™ Simulations Kernel (er_sw06) in FAMOS robotic® integriert.

Die Simulation kann bereits unmittelbar nach der Erzeugung des ersten Bahnpunktes gestartet werden. Die
Steuerung erfolgt tber geldufige Bedienelemente zum Starten, Stoppen, Pausieren und zur Ausfiihrung im
Einzelschrittmodus. Der Zeitablauf der Robotersimulation kann beschleunigt und verlangsamt werden.

Systemvoraussetzungen

FAMOS robotic® ist eine 32Bit Windows® Anwendung und lauft auf Desktops und Notebooks. Die
Systemanforderungen héangen im Einzelfall von den konkreten Anforderungen ab. Ein spezieller
Hochleistungsrechner ist grundsatzlich aber nicht erforderlich, wobei die Grafikkarte aber mindestens
OpenGL 1.5 unterstitzen muss. Empfohlen werden Grafikkarten des Herstellers nVidia® .
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EASY-ROB™

EASY-ROB™ DEMO

Produktbeschreibung

Die EASY-ROB™ DEMO soll lhnen einen ersten Eindruck tber die Leistungsféahigkeit unserer EASY-
ROB™ Produkte geben und lhnen helfen Ihre individuellen Anforderungen zu evaluieren.

Der Bediener kann die vorhandenen, vorbereiteten Roboter und Arbeitszellen
laden und simulieren. Es stehen alle Funktionen der Multi-Robot Version zur
Verfugung — dies schlief3t die Funktion AVI-Filme und VRML-Dateien zu
erzeugen ein.

Nehmen Sie mit uns Kontakt auf, wenn Sie Fragen haben und wissen wollen,
ob EASY-ROB™ das kann was Sie bendétigen.

Die EASY-ROB™ DEMO kann auf http://www.easy-rob.com kostenfrei
heruntergeladen werden
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EASY'ROBTM Produktbeschreibung

Service

Individuelle Beratung

Unser Service-Angebot erstreckt sich tber verschiedene Bereiche. Ob Beratung, Schulung oder eine
kundenspezifische Produktanpassung von EASY-ROB™ - wir unterstltzen Sie gern.

Um steigenden Anforderungen und individuelle Anwendungsfélle gerecht zu werden, bieten wir lhnen gerne
unsere individuelle Beratung an.

1. Schulungen

Grundlagenschulung fir den sicheren Umgang mit EASY-ROB™ oder individuelle
Schulungen fir fortgeschrittene Nutzer kénnen beim Kunden vor Ort oder in der
Firmenzentrale EASY-ROB in Frankfurt durchgefiihrt werden.

2. Simulationsdienstleistung

Simulationsdienstleistung (Layoutplanung / Machbarkeituntersuchung) mit EASY-ROB™.

Der Kunde erhalt als Ergebnis die Simulationsdaten, die mit der kostenfreien EASY-ROB™ Demo geladen
und simuliert werden kdnnen.

Zudem kdnnen AVI Dateien bzw. animierte VRML-Sequenzen fir den Kunden erstellt werden.

3. Individuelle Produktanpassung

Wir bieten Unterstiitzung fir die individuelle Produktanpassung bzw. -erweiterung von EASY-ROB™ mittels
der verfligbaren API-Optionen an.

4. Entwicklung von neuen Konzepten

Unterstitzung bei der Entwicklung von neuen Maschinenkonzepten bzw. Sonderkinematiken mittels
Entwicklung der inversen kinematischen Lésung.

~Rufen Sie uns an, wir sind fur Sie da.”
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EASY'ROBTM Produktbeschreibung

Lizenz / Hardware

Lizenzschlussel fur EASY-ROB™
Fur den Freigabe-/Lizenzschlissel gibt es verschiedene Mdglichkeiten:

1. HardwareNummer
Jeder Rechner wird durch seine eindeutige sogenannte Hardwarenummer
identifiziert. Das Lizenzfile "license.dat" lizensiert EASY-ROB™ fiir diesen Rechner.

2. WIBU-KEY Dongle
Der WIBU-KEY Dongle hat eine eindeutige
Identifikationsnummer. Das Lizenzfile "license.dat"
lizensiert EASY-ROB™ fir diesen Dongle. Verwenden
Sie einen anderen Rechner, stecken Sie lediglich den

Dongle um*.
*) Die Installation der Dongle-Treiber muRR einmalig vorgenommen

werden.
Art. Nr.: er_hw03

3. EASY-ROB™ Lizenz-Manager
Floating License Programm, zur zentralen Verwaltung mehrerer EASY-ROB™
Lizenzen von einem Lizenz-Server unter Windows®. Der Lizenz-Manager erlaubt
die Ausfiihrung von EASY-ROB™ von jedem Rechner im lokalen Netz.
Die Lizenzierung des Lizenz-Managers kann durch HardwareNummer oder WIBU-
KEY Dongle erfolgen.

Art. Nr.: er_op03

Lizenzbestimmungen

EASY-ROB™ 3D Robot Simulation Tool ist von Stefan Anton entwickelt worden und
urheberrechtlich geschiitzt.

EASY-ROB™ kann fir kommerzielle Anwendungen und fur Ausbildungszwecke
verwendet werden.

Eine EASY-ROB™ Schulungs, -Aushildungs- oder Classroom-Lizenz darf nicht fur
kommerzielle Anwendungen verwendet werden.

EASY-ROB tbernimmt keine Gewahrleistung fir die in der Simulation ermittelten
Simulationsresultate und der daraus eventuell resultierenden Schaden.

Der Wiederverkauf von EASY-ROB™ an Diritte ist ohne schriftliche Genehmigung
seitens EASY- ROB untersagt.

EASY-ROB™ kann als DEMO fiir Prasentations- und Demozwecke an Dritte
weitergegeben werden.

Die Weitergabe des Freigabeschlissels an Dritte ist ohne schriftliche Genehmigung
untersagt.
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Lizenz / Hardware

Systemanforderungen / Hardware

EASY-ROB™ lauft auf IBM kompatiblen Pentium PC's mit mindestens 1024 MB RAM
Arbeitsspeicher unter Windows® XP und Vista-Business (2048 MB RAM empfohlen).

Die Verwendung einer 3-Tasten-Maus wird zwecks besserer Navigation empfohlen.

Grafikbeschleunigerkarten, tragen zur erhdhten Geschwindigkeit des Programms
erheblich bei. Wir empfehlen Grafikkarten mit nVIDIA GeForce Chip mit OpenGL 2.0
Treiber und mindestens 256 MB Speicher.

Technische Anderungen und Verbesserungen sind vorbehalten 25/27

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'ROBTM Produktbeschreibung

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: info@easy-rob.com, sales@easy-rob.com
Web: http://www.easy-rob.com

EASY-ROB Kundenbereich

Online verfugbar: Programm-Updates und Roboterbibliotheken
Web: http://www.easy-rob.com/special/kundenbereich
Zugangsdaten:

Benutzer: customer
P aSSWO rt *kkkkkkkkk
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EASY‘ROBTM Produktbeschreibung

Platz fur Ihre Notizen
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