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Vorwort

Dieses Benutzerhandbuch dient ausschlieBlich zur effizienten und sicheren Anwendung der Software horstFX
und ersetzt nicht die Montagean/eitung des jeweiligen Robotersystems. Vor Inbetriebnahme des Roboters
muss unbedingt die Montageanleitung gelesen, verstanden und beachtet werden. Eine fachgerechte Montage
unter Beachtung der Montagean/eitung und der jeweils glltigen Normen ist unabdingbar.

GEFAHR!

A Das Robotersystem darf erst nach fachgerechter Inbetriebnahme entsprechend der beiliegen-
den Montageanleitung, sowie unter Beachtung der geltenden Normen betrieben und verwendet
werden.

P Dieses Benutzerhandbuch ist als Erganzung zu sehen und beschreibt ausschliellich die Steu-
erung der Software ohne Berlcksichtigung der Aufstellsituation.

Lesen Sie die Montageanleitung des jeweiligen Robotersystems sorgfaltig und vollstéandig
durch, bevor Sie das Robotersystem in Betrieb nehmen.

Behandeln Sie das Benutzerhandbuch sorgsam. Ein unleserliches oder fehlendes Benutzer-
handbuch muss umgehend ersetzt werden.
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1 Einleitung

Die Software horstFX ermoglicht die Programmierung und Bedienung des Roboters mittels einer
beriihrungsempfindlichen  Bedienoberflache/Touchscreen-Display auf dem  Bedienpanel
(horstPANEL). Durch die verfligbaren Schnittstellen am Schaltschrank (horstCONTROL) ist auch
die Kommunikation und die Ansteuerung anderer Maschinen und externer Sensoren maoglich.

Durch Einschalten des Hauptschalters an horstCONTROL startet automatisch die Software
horstFX und wird auf horstPANEL angezeigt.

GEFAHR!

A Das Robotersystem darf erst nach fachgerechter Inbetriebnahme entsprechend der beiliegen-
den Montageanleitung des jeweiligen Robotersystems, sowie unter Beachtung der geltenden
Normen betrieben und verwendet werden.

P Dieses Benutzerhandbuch ist als Ergdnzung zu sehen und beschreibt ausschlieRlich die Steu-
erung der Software ohne BerUcksichtigung der Aufstellsituation.

1.1 Grundsatz

Dieses Benutzerhandbuch dient ausschliellich zur effizienten und sicheren Anwendung der Soft-
ware horstFX und ersetzt nicht die Montageanieitung des jeweiligen Robotersystems. Vor Inbe-
triebnahme des Roboters muss unbedingt die Montagean/eitung gelesen, verstanden und beachtet
werden. Eine fachgerechte Montage unter Beachtung der Montagean/eitung und der jeweils guilti-
gen Normen ist unabdingbar.

Die Montageanleitung (nicht dieses Benutzerhandbuch) enthalt wichtige Hinweise, um das Robo-
tersystem sicher, sachgerecht und wirtschaftlich zu betreiben. Die Beachtung der Montagean/er-
tung hilft, Gefahren zu vermeiden, Reparaturkosten und Ausfallzeiten zu vermindern und die Zuver-
lassigkeit und die Lebensdauer des Robotersystems zu erhdhen.

Lesen Sie erganzend dieses Benutzerhandbuch sorgfiltig und vollstandig durch, bevor Sie das
Robotersystem steuern.

Behandeln Sie das Benutzerhandbuch sorgsam. Ein unleserliches oder fehlendes Benutzer-
handbuch muss umgehend ersetzt werden.

1.2 Allgemeine Hinweise

In diesem Benutzerhandbuch erhalten Sie umfassende Anweisungen fir die Bedienung des Robo-
tersystems. Dieses Handbuch erganzt die Montageanleitung in der Sie eine detaillierte Beschrei-
bung des Robotersystems, Richtlinien fur den Transport und die Installation, Tipps zur Stérungs-
beseitigung und Informationen zur Instandhaltung erhalten.

Das ausgelieferte Robotersystem kann iiber Optionen verfiigen, die von der Darstellung in Text

o und Bild in diesem Handbuch abweichen konnen. Grund dafiir ist die individuelle Anpassung
und Weiterentwicklung des Robotersystems, auf Grundlage der Wiinsche und Auftrage der ein-
zelnen Kunden. Diese Abweichungen sind keine Grundlage fiir wie auch immer geartete An-
spriiche.

Das Robotersystem ist nur fur die in der Montageanl/eitung aufgelisteten zugelassenen Zwecke
einzusetzen. Der Hersteller Gbernimmt keine Haftung fir die unsachgemafe und unbefugte Benut-
zung des Robotersystems, Bedienfehler oder unsachgemaRe, beziehungsweise unzureichende In-
standhaltung.
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Die Montageanleitung enthalt Anweisungen und dazugehdrige Informationen fir die sichere Nut-
zung des Robotersystems. Die darin vorgeschriebenen Anweisungen miissen jederzeit befolgt wer-
den.

1.3 Zeichen, Symbole und Abkiirzungen

In diesem Benutzerhandbuch werden folgende Symbole verwendet:
Aufzahlungen

— Einfache Aufzahlungen werden mit "-" gekennzeichnet.

Handlungsanweisungen

Alle Handlungsanweisungen eines Handlungsvorganges werden in chronologischer Reihenfolge
aufgefihrt.

» Handlungsanweisungen werden mit "»" gekennzeichnet.

= Zwischenergebnisse und Endergebnisse der Handlung werden mit "=" gekennzeichnet.

Hinweis

Dieses Zeichen steht fir Hinweise, die eine effektivere und wirtschaftlichere Nutzung des Roboter-
systems ermaoglichen.

1.4 Kennzeichnung der Sicherheits- und Warnhinweise

A
A

Die folgenden Sicherheitszeichen kennzeichnen alle Handlungen oder Aktionen, bei denen Gefahr
fur Leib und Leben des Bedieners oder seiner Mitmenschen besteht.

Beachten Sie unbedingt diese Hinweise und verhalten Sie sich in diesen Fallen besonders vorsich-

tig. Geben Sie die Sicherheitshinweise auch an andere Benutzer weiter.

GEFAHR!

Das Zeichen mit dem Zusatz GEFAHR bezeichnet eine unmittelbar drohende Gefahr!

Die Gefahr fiihrt zu einer schweren Verletzung oder zum Tod von Personen.

» Nach der Gefahrenbenennung werden Handlungsanweisungen aufgezahlt, die der Vermei-
dung oder Beseitigung der Gefahr dienen.

WARNUNG!

Das Zeichen mit dem Zusatz WARNUNG bezeichnet eine moglicherweise drohende Gefahr!

Die Gefahr kann zu einer schweren Verletzung oder zum Tod einer Person fiihren.

» Nach der Gefahrenbenennung werden Handlungsanweisungen aufgezahlt, die der Vermei-
dung oder Beseitigung der Gefahr dienen.

VORSICHT!

Das Zeichen mit dem Zusatz VORSICHT bezeichnet eine moglicherweise gefahrliche Situation!

Die Gefahr kann zur Verletzung von Personen fiihren.

» Nach der Gefahrenbenennung werden Handlungsanweisungen aufgezahlt, die der Vermei-

dung oder Beseitigung der Gefahr dienen.

Die Sicherheitszeichen werden im Text haufig mit einem Bildzeichen zur Verdeutlichung der Gefah-
renquelle eingesetzt.
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ELEKTRISCHE SPANNUNG!

Dieses Zeichen warnt vor elektrischer Spannung.

Es steht bei allen Arbeits- und Betriebsverfahren, die genau einzuhalten sind, um einer Gefahr-
dung von Personen und der Anlage durch elektrische Spannung vorzubeugen.

ACHTUNG! Gefahr von Roboterschaden oder Sachschaden!

Dieses Zeichen steht fir Hinweise, bei deren Nichtbeachtung Gefahr fiir das Robotersystem,
einzelne Baugruppen oder die Betriebsumgebung besteht. Es besteht keine Verletzungsgefahr.
Schutzkleidung tragen!

Tragen Sie lhre personliche Schutzausristung:

Sicherheitsschuhe, Schutzhelm, Schutzbrille und Arbeitshandschuhe.

Gefahr von Umweltschaden!

1@ > B

Dieses Zeichen steht fUr Hinweise, bei deren Nichtbeachtung Gefahr fir die Umwelt besteht. Es
besteht keine Verletzungsgefahr.

1.4.1  Abkiirzungen

Abb. Abbildung

BA Betriebsanleitung

E/A Ein- und Ausgang

HORST Highly Optimized Robotic Systems Technology
HTTP Hypertext Transfer Protocol

TCP Tool Center Point (Werkzeugmittelpunkt)

XML-RPC Extensible Markup Language Remote Procedure Call

1.5 Abbildungen Robotermodell

Auf den Abbildungen in diesem Benutzerhandbuch ist mancherorts ein 3D-Modell des Roboters zu
sehen. Es handelt sich um allgemeingultige Abbildungen, die fir alle Robotertypen gultig sind. So-
fern nicht anders angegeben beziehen sich diese Abbildungen lediglich auf die darin dargestellten
Funktionen von horstFX.

1.6 Anderungen am Dateisystem des Betriebssystems

In manchen Féllen ist es notwendig Anderungen direkt am Dateisystem des Betriebssystems vor-
zunehmen, z. B. beim Importieren von Dateien, die fir horstFX bendtigt werden (s. Abschnitt 4.5.1.2
oder 4.5.2.1).

iﬁf ACHTUNG!

Alle sonstigen Anderungen, die nicht mit der Firma fruitcore robotics GmbH abgesprochen sind,
insbesondere das Loschen/Verschieben von Ordnern/Dateien, konnen dazu fihren, dass horstFX
nicht mehr (ordnungsgeman) betrieben werden kann.

Es wird ausdriicklich darauf hingewiesen, dass die Firma fruitcore robotics GmbH fir dadurch
entstandene Schaden keine Haftung Gbernimmt.
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2 Einschalten des Systems

Nach der erfolgreichen Inbetriebnahme des Roboters entsprechend der Betriebsanleitung kénnen Sie das
Robotersystem einschalten.

GEFAHR!
Gefahr durch fehlerhafte Inbetriebnahme

» Die Inbetriebnahme darf nur von Personen mit technischer und elektrotechnischer Ausbil-
dung durchgefiihrt werden, die zusétzlich von der Firma fruitcore robotics GmbH autorisiert
wurden.

horstPANEL besitzt ein berlihrungsempfindliches Touchscreen-Display. Die Bedienung erfolgt durch Beriihren
des Displays mit dem Finger.

ij ACHTUNG!
Das Display nicht mit scharfen oder spitzen Gegenstanden bedienen.

2.1 Robotersystem einschalten

P Schalten Sie den Hauptschalter an horstCONTROL auf EIN.
= Auf horstPANEL startet horstFX.

= Das Hauptmenu erscheint auf dem Display.

hOIS[ FX : n - Zc(;lurlv;;;islrator 11:39

Simulation

Mit Roboter
&

2 Neues Programm
verbinden 9

N &

= Roboter extern

—5—
—& Roboter initialisieren 7Y Programm laden
— steuern
: /| Programm bearb.
O Einstellungen & Infos @ Freies Fahren L' e
HORST900 fast @ Verbunden @ Initialisiert .) horstFX beenden
horstFX-Version: 2022.01

Abb. 2-1. Hauptmenti

= Falls bei der letzten Verwendung von
horstFX eine Benutzer-Rolle angemeldet
war, welche nicht die Berechtigung besitzt ? In welcher Rolle méchten Sie horstFX nutzen?
nach Neustart angemeldet zu bleiben, er-
scheint das Pop-up-Fenster zum Wech-
seln der Benutzer-Rolle. Passwort: { ]

X
Abbrechen

Abb. 2-2: Wechsel Benutzer-Rolle
» Wahlen Sie im Hauptmeni Mit Roboter verbinden.

Benutzer-Rolle wechseln

Rolle: [ V]

Informationen zu den Benutzer-Rollen
entnehmen Sie bitte Abschnitt 3.2.
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» Warten Sie bis am Display ,Verbindung zum Roboter erfolgreich
hergestellt.” angezeigt wird.

Im nachsten Schritt muss der Roboter initialisiert werden.

2.2 Roboter initialisieren

A

WARNUNG!
Stofl} und Quetschgefahr durch Bewegungen des Roboters

Die Sicherheitshalt-Funktion ist beim Initialisieren deaktiviert.

P Sperren Sie im Initialisierungsbetrieb den Bereich um den Roboter ab und sichern Sie ihn ge-
gen Zutritt von unbefugten Personen. Es dirfen sich keine Personen im Gefahrenbereich des
Roboters aufhalten.

Die Initialisierung muss nach jedem Einschalten des Robotersystems durchgefiihrt werden, wenn
die Stromzufuhr unterbrochen wurde.

Wahrend der Initialisierung sollten Sie den Zustimmtaster durch absichtliches gelegentliches
Loslassen und Durchdriicken auf Funktion Gberprtfen.

» Wahlen Sie im Hauptmeni Roboter initialisieren.

= Das Menu Automatische Initialisierung erscheint.

horst FX T ) S 17:36

Roboter initialisieren ‘Mmadk Manuell || Ausginge

Initialisierungsstatus

Achse Achse Achse Achse Achse Achse

Manuell | wechseln

Abb. 2-3: Menti Automatische Initialisierung

Rechts oben im MenU wird der Initialisierungsstatus der sechs Achsen des Roboters in Form von
Punkten angezeigt. Die Achsen, die noch nicht initialisiert sind, werden als schwarzer Punkt ange-
zeigt. Nach der Initialisierung wechselt die Farbe zu Turkis.

P Halten Sie den Zustimmtaster in Mittelstellung gedriickt.
P Berlhren Sie dauerhaft den Button Auto Init.

= Die automatische Initialisierung der Achsen wird durchgefihrt.
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= Wenn die Initialisierung erfolgreich war, werden alle sechs Punkte (Initialisierungsstatus)
der Achsen in der Farbe Tdrkis angezeigt.

Um die Initialisierung durchzufiihren, missen die Achsen (beginnend mit Achse 6) nacheinander
eine Bewegung ausfihren. Ist dies aufgrund von raumlichen Problemen nicht maglich, missen die
Achsen manuell bewegt werden. Wechseln Sie in diesem Fall in das Meni Manuelle Initialisierung.

ff ACHTUNG!
Beobachten Sie den Roboter, um Kollisionen zu vermeiden.

» Wahlen Sie den Button Manuell.

= Das Menu Manuelle Initialisierung erscheint.

horst FX m @ B s 1137

Roboter initialisieren [Aummaﬂkl Manuell IAusgﬁngeI

Initialisierungsstatus

Achse Achse Achse Achse Achse Achse
6 5 4 3 2 1

(@)
(@
(@)

(@)
(@
(@

icke sein

Abb. 2-4: Mendi Manuelle Initialisierung

Die Achsen konnen hier manuell verfahren werden, falls die automatische Initialisierung nicht moglich
ist.
P Halten Sie den Zustimmtaster in Mittelstellung gedriickt.
» Wahlen Sie die Achsen nacheinander an und bewegen Sie
diese, bis eine erfolgreiche Initialisierung angezeigt wird.

= Wenn die Initialisierung erfolgreich war, wird der Punkt (Initialisierungsstatus) der jeweili-
gen Achse in der Farbe Turkis angezeigt.

Ggf. muss ein Greifer gedffnet werden, um die Initialisierung durchfihren zu konnen. Wechseln Sie
in diesem Fall Uber den Button Ausgange in das Men( Roboter initialisieren — Ausgénge.
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horst FX T @

velope
S . Developer

17:37

Roboter initialisieren [ Automatik “ Manuell

=
e e

TOOL_QUTPUT_1 nn
o> [N

Hinweise:

Um die Achsen des Roboters zu

e ° gedriickt halten. Die A
Gli tache | Manuell chseln,
ged: n

Abb. 2-5: Mendi Roboter initialisieren — Ausgange

Hier konnen Ausgéange manuell geschaltet werden. Beispielsweise kann ein Greifer getffnet wer-
den, bevor die Initialisierungsfahrt fortgesetzt wird.

» Schalten Sie den gewiinschten Ausgang Uber den entsprechen-
den Umschalt-Button.

Die automatische/manuelle Initialisierung der Achsen war erfolgreich, wenn alle sechs Punkte (Ini-
tialisierungsstatus) der Achsen in der Farbe Tlrkis angezeigt werden.

= Der Button Initialisierung abschlieen wird aktiviert.

P Betatigen Sie den Button Initialisierung abschlielen.
= Die Initialisierung des Roboters wird abgeschlossen.
= Das HauptmenU wird wieder angezeigt.

= Der Roboter ist bereit.
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3 Erste Schritte

3 Erste Schritte

In diesem Kapitel wird der Startbildschirm mit dem HauptmenU und weiteren Elementen beschrie-
ben. Zudem werden weitere generelle Elemente von horstFX vorgestellt.

3.1 Navigation (Meniileiste)

Nachfolgend wird die allgemeine Navigation von horstFX erlautert.

In der Menlleiste im oberen Bildschirmbereich kénnen folgende Buttons und Anzeigen erscheinen:

5@

3330

16:15

=/ Entwickler

Abb. 3-1: Mendileiste Ansicht 1
horstFX &~ e 25% T D) 1457
Abb. 3-2: Mendleiste Ansicht 2
Pos. | Beschreibung

1 Umschalt-Button Steuerungsmodus-Wechsel — wechseln des Steuerungsmodus zwi-
schen Real und Simulation

Im Steuerungsmodus Simulation werden nur die Bewegungen des Robotermodells in
der 3D-Welt angezeigt.

Im Steuerungsmodus Real flihrt der Roboter die Bewegungen aus und die
Bewegungen des Robotermodells werden in der 3D-Welt angezeigt.

2 Anzeige Betriebsart — anzeigen der aktuell gewahlten Betriebsart

T1 - Teachbetrieb — manueller Betrieb mit reduzierter Geschwindigkeit
T2 — Teachbetrieb — manueller Betrieb mit hoher Geschwindigkeit

A — Automatikbetrieb

3 Anzeige € — Warn- und Fehlermeldungen
Das Symbol blinkt rot bei nicht quittierten Meldungen: Not-Halt, Sicherheitshalt und
System-Fehler.

4 Button Benutzer-Rolle — wechseln der Benutzer-Rolle

5 Anzeige der aktuellen (angemeldeten) Benutzer-Rolle

6 Bildschirmsperre — Antippen sperrt/entsperrt Bildschirm

7 Handbuch - 6ffnet horstFX-Handbuch im PDF-Viewer

8 Anzeige der Uhrzeit

9 Geschwindigkeitsregler mit Anzeige der Geschwindigkeit (in Prozent) — setzt den
Wert der Geschwindigkeit fur die Programmausfiihrung

10 Button Hauptment — Navigation zum Hauptmenu
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3.2 Benutzer-Rollen

Fur die Benutzung von horstFX sind mehrere Benutzer-Rollen vorgesehen. Jede Benutzer-Rolle be-
sitzt diverse Berechtigungen.

Bei Auslieferung von horstFX wird standardmaRig die Benutzer-Rolle Administrator verwendet und
automatisch angemeldet. Diese bendtigt kein Passwort. Uber das Meni Einstellungen — Passwor-
ter (s. Abschnitt 4.1.1) kann fir die Benutzer-Rolle Administrator ein Passwort vergeben werden.
Sobald ein Passwort vergeben ist, konnen die beiden Benutzer-Rollen Programmierer und Bediener
freigeschaltet und optional jeweils ein Passwort fir diese vergeben werden.

WARNUNG!
Gefahr durch falsches Benutzermanagement!

P Esist unbedingt darauf zu achten, dass die Passworter fir die Benutzerrollen nur an dafir
befugte Personen gelangen. Mit dem Benutzermanagement soll gewahrleistet werden, dass
Sicherheitskonfigurationen, wie z.B. Achsbeschrankungen nicht unbemerkt gedndert werden
konnen.

i'i ACHTUNG!

Um Anderungen an abnahme-/sicherheitsrelevanten Konfigurationen (z. B. Sicherheits-E/A)
abzusichern, sollte die Benutzer-Rolle Administrator nur verwendet werden, wenn diese bendtigt
wird.

Es sollte standardmafig die Benutzer-Rolle Programmierer verwendet werden. Durch Vergeben
eines Passwortes fur die Benutzer-Rolle Administrator kann die Benutzer-Rolle Programmierer
freigeschaltet werden (s. Abschnitt 4.3.1).

Die folgende Tabelle macht ersichtlich, welche Berechtigungen die einzelnen Benutzer-Rollen be-
sitzen:

Benutzer-Rolle Beschreibung/Berechtigungen

Programme laden, ausfiihren und speichern
Roboter manuell steuern

Bediener Ausgénge schalten

mit Roboter verbinden

Log-Konsole

Wie Bediener, zusatzlich:

Programme bearbeiten/loschen

Roboter extern steuern

Tool andern

Programmierer 3D-Welt und 3D-Objekte

Koordinatensysteme erstellen/auswahlen
Modbus verwenden

Daten an horstCOSMOS senden
Nutzerspezifische Bedienansicht konfigurieren
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Benutzer-Rolle

Beschreibung/Berechtigungen

Administrator

Wie Programmierer, zusatzlich:

Programme bearbeiten in Betriebsart Automatik
horstFX aktualisieren

Offset Achse 6 einstellen

Passworter andern und Benutzer-Rollen freischalten
Reglerwerte einstellen

Achsbeschrankungen definieren

Robotermodell &ndern

Sicherheits-E/A konfigurieren

Aufgrund der unterschiedlichen Berechtigungen sind diverse MenUs, Untermends, Buttons und
ahnliche Elemente nicht fir jede Benutzer-Rolle sichtbar oder verwendbar.

3.3 Hauptmenii

Nach dem Einschalten von horstCONTROL bzw. nach Starten von horstFX erscheint auf dem Dis-
play von horstPANEL das Hauptmen.

horstFX

Simulation

Mit Roboter

607 verbinden

Tt

performance
horstFX-Version: 2022.01

Roboter initialisier

O Einstellungen & Inf@ (&%) Freies Fahren @ LJ/ F“rodg:amm bearb.
(standard_name)

T1 11:39

&4’ Administrator

@ Neues Programm @

B Programm laden

= Roboter extern
*"  steuern

OR©
OO

HORST900@ Verbunden @ Initialisiert horstFX beenden @

Abb. 3-3:  Hauptmend

Pos. | Beschreibung

hergestellt.

1 Button Mit Roboter verbinden — Verbindung zwischen horstFX und Roboter wird

2.2).

2 Button Roboter initialisieren — Menl Roboter initialisieren wird gedffnet (s. Abschnitt

3 Button Einstellungen & Infos — Mend Einstellungen & Infos wird gedffnet (s.
Abschnitt 4). Diverse Einstellungen kdnnen ausgewahlt werden (Tool
auswahlen/erstellen, Reglerwerte einstellen, Passworter dndern, etc.).

4 Button Roboter extern steuern — Roboter wird Uber extern geschickte Befehle
gesteuert (s. Abschnitt 8).

10
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Pos. | Beschreibung

5 Button Freies Fahren — der Roboter kann manuell ohne ein Programm verfahren
werden (s. Abschnitt 4.9.7).

6 Button Neues Programm — erstellen eines neuen Programms (s. Abschnitt 6.1).

7 Button Programm laden — 6ffnen des Dateimanagers, um ein abgespeichertes
Programm zu laden (s. Abschnitt 6.2).

8 Button Programm bearbeiten — das zuletzt bearbeitete Programm (Programmname
in Klammern) wird gedffnet und kann bearbeitet werden (s. Abschnitt 6.3).

9 Button horstFX beenden — horstFX wird beendet.

10 | Anzeige Roboterinfo — zeigt Informationen/Status des Roboters an
e Robotermodell
e Status, ob mit Roboter verbunden

e Status, ob Roboter initialisiert ist (falls nicht mit Roboter verbunden, wird hier
stattdessen angezeigt, dass Steuerungsmodus Simulation aktiv ist)

11 Anzeige horstFX-Version — zeigt die Version von horstFX an

3.4 Ansicht Robotermodell

horst FX

Freies Fahren

-
% Position

X:6708mm  ¥:00 mm Z: 8274 mm R 13500 RY: 5000 °

Abb. 3-4:  Perspektive auf das Roboterrmodel/

Wenn das Robotermodell (1) in seiner aktuellen Pose in der 3D-Welt dargestellt ist, kann die Per-
spektive auf dem Display darauf verandert werden:

— Zoomen - durch Tippen auf die Buttons (2) und El

—  Verschieben — durch Tippen auf die Buttons (3)[1] [1] ] und
— Drehen - durch Tippen (getippt halten) und Ziehen mit dem Finger (4) auf dem Display

Zuséatzlich gibt es ein ausklappbares Fenster (5) mit Informationen sowohl tiber die aktuellen Werte
jeder Achse und ihren Begrenzungen als auch ber die aktuelle Koordinatenposition (X, Y, Z) und
Ausrichtung (in Form von Euler-Winkel) des TCP.

11
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3.5 Bildschirmtastatur

12

Wenn in horstFX Eingaben vorgenommen werden mussen, wird dies durch eine Bildschirmtastatur
ermoglicht. Es gibt die Standard-Bildschirmtastatur fur textuelle Eingaben (s. Abb. 3-5) und eine
kleinere Bildschirmtastatur fir die Eingabe von numerischen Werten (s. Abb. 3-7). Je nach Typ des
Eingabefeldes erscheint automatisch die richtige Bildschirmtastatur.

Bei einem unglltigen Zeichen oder ungultigem Text erscheint je nach Typ des Eingabefeldes ein
Hinweis auf horstPANEL und/oder entsprechende Warn-Symbole (s. Abb. 3-6).

Die Tasten der numerischen Bildschirmtastatur besitzen die gleiche Funktionalitat wie die Tasten
der Standard-Bildschirmtastatur. Sie hat lediglich eine weitere C-Taste, mit welcher die komplette
Eingabe geldscht werden kann (s. Abb. 3-7, (1)).

f.j > Neues Programm

[ beispiel
— —
beispiel 1
q w e r t z u i o P 5
a s d f g h j k I
" 6
y X c v b n m
2
-
4 » A .4 P
- : 4 ‘4 . r

Abb. 3-5:  Bildschirmtastatur fur textuelle Eingaben

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige Text — in die Bildschirmtastatur integrierte Anzeige des eingegebenen Textes
(das Eingabefeld kann abhangig von seiner Position von der Bildschirmtastatur ver-
deckt sein)

2 Umschalt-Taste — umschalten auf GroRbuchstaben

Durch einmaliges Antippen schalten die Tasten nach der nachsten Eingabe
automatisch wieder auf Kleinbuchstaben. Durch zweimaliges Antippen wird die
Umschalt-Taste festgestellt, was durch erneutes Antippen der Umschalt-Taste wieder
aufgehoben werden kann.

Zahlen/Sonderzeichen-Taste — umschalten auf Zahlen und Sonderzeichen

Pfeil-Tasten — verschieben der Cursor-Position

Loschen-Taste — |0schen des Zeichens links von der aktuellen Cursor-Position

Enter-Taste — Ubernehmen der Eingabe und ausblenden der Bildschirmtastatur

N[ oo MW

Ausblenden-Taste - ausblenden der Bildschirmtastatur (Eingabe wird Gibernommen)
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@ > Neues Programm

s Jle__|
JO

rgs A Ungiiiuige Eingabe
q w e r h z u i ] P
a s d ; g h j K I r
T
Y X c v b n m )
< P | | ~
Abb. 3-6: Bildschirmtastatur fir textuelle Eingaben bei ungdiltigern Text
Pos. | Beschreibung
1 Hinweis — Hinweis auf unglltige Zeichen (verschwindet nach wenigen Sekunden au-
tomatisch)
2 Warn-Symbole — zeigen an, dass eine Eingabe ungdiltig ist
horst FX n ® 15:45

Fernzugriff

3D-Objekte Log-Konsole Version

Achsbeschr.

Dffset Achse 6 |

Reglerwerte

Einstellungen Passwirter

Tool-Name:

d Offset: Orientierung:

o

o

Abb. 3-7: Bildschirmtastatur fiir numerische Eingaben

Pos. | Beschreibung

1 C-Taste — |6schen der kompletten Eingabe

13
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4 Einstellungen

Durch Driicken des Buttons Einstellungen & Infos im Hauptmenl wird das Mend Einstellungen &

Infos ausgewahlt.

In den Einstellungs-Menis kénnen diverse Einstellungen ausgewahlt und gesetzt werden (z. B.
Tools und 3D-Welten auswahlen/erstellen, Reglerwerte einstellen, Passworter andern, 3D-Objekte

4 Einstellungen

hinzufligen, etc.) und verschiedene Informationen eingesehen werden.

horst FX

Ubersicht

T1

Einstellungen & Infos

@ Uber horstFX

O_ Roboter-
einstellungen

O horstFX-
Einstellungen

Tools & 3D-Welt

Konfiguration
Ein-/Ausgéange

O OO
o o ©

Roboterdaten @ @ Log-Konsole

(5)
(o)

R —
i Administrator

() @ &

Externe Schnittstell

Hauptmenil
Abb. 4-1:  Mendi Einstellungen & Infos
Pos. | Menu/Info Verweis
1 Info Uber horstFX Abschnitt 4.1
2 Menu Robotereinstellungen Abschnitt 4.2
3 MenU horstFX-Einstellungen Abschnitt 4.3
4 Info Roboterdaten Abschnitt 4.4
5 Menu Tools & 3D-Welt Abschnitt 4.5
6 Menu Konfiguration Ein-/Ausgénge Abschnitt 4.5.4
7 Info Log-Konsole Abschnitt 4.7
8 Menu Service/Fernzugriff Abschnitt 4.8
9 Menu Externe Schnittstelle Abschnitt 4.9
10 Button Hauptment — Navigation zum Hauptmenu Abschnitt 3.3

14
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4.1 Info Uber horstFX

4.1.1

4.1.2

41.3

In der Info Uber horstFX sind Informationen zu einzelnen Versionen von Soft- und Hardwarekom-
ponenten, Anderungen in Bezug auf Abwéartskompatibilitdt und neue Funktionalitdten sowie diver-
ser Lizenzen ersichtlich.

Version

Unter Version ist die Version von horstFX und die Versionen diverser weiterer Soft- und Hardware-
komponenten ersichtlich.

Zudem kann in diesem Mend Gber den Button horstFX aktualisieren die Software-Version (horstFX-
Version) aktualisiert werden. Unter Umstanden startet wahrend des Aktualisierungsvorganges der
in horstCONTROL integrierte Computer flir horstFX neu.

Maoglich ist hier auch das Exportieren von Dateien und Informationen zu einem bestimmten Status
des Robotersystems (relevant fiir Servicefélle) Gber den Button Status exportieren.

ACHTUNG!
Wahrend des Updateprozesses ist es moglich, dass digitale Ausgange ausgeschaltet werden.

» Nach einem Update sicherstellen, dass alle Ausgéange auf dem Stand vor dem Update sind.

Kompatibilitat
In der Info Kompatibilitdt werden nicht abwértskompatible Anderungen und neue Funktionalitdten
der einzelnen Software-Versionen (horstFX-Versionen) aufgelistet und kurz beschrieben.

Lizenzen

Unter Lizenzen sind Software-Lizenzen von Drittanbietern aufgelistet, die in horstFX verwendet wer-
den.

4.2 Menii Robotereinstellungen

Im Menl Robotereinstellungen konnen die Reglerwerte angepasst, Achsbeschrankungs-Konfigu-
rationen erstellt und ausgewahlt sowie ein Offset fur Achse 6 eingestellt werden.

15



' fruitcore 4 Einstellungen
robotics

4.2.1 Reglerwerte

Im MenU Reglerwerte kann ein Reglerwertesatz eingestellt werden, um das Einregeln des Roboters
zu konfigurieren. Zudem kann ein benutzerspezifischer Reglerwertesatz konfiguriert werden, bei
dem die Werte innerhalb ihres giltigen Bereichs fir die einzelnen Achsen frei wahlbar sind.

Benutzer

hOI.St FX n @ Administrator 11:36

Einstellungen & Infos Die Reglerwerte bestimmen, wie der Roboter eingeregelt wird, d.h. wie der gewiinschte Zielpunkt angefahren wird
Robotereinst Werden kons Werte (CONSERVATIVE) gewihlt, s
Werden aggressive Werte (AGGRESSIVE) gewahit, so geht

@ Empteniung
Reglerwerte Bei hohen Lasten oder einer Last mit exzentrisch angeordneten Massen solite CONSERVATIVE gewihit werden

: Bel symmetrisch angeordneten Lasten unter 1 kg kann AGGRESSIVE gewihit werden, wenn ein schnelleres Einregeln gewiinscht ist

t die Fahrt ruhiger, das Einregeln kann aber langer dauern.

das Einregeln schneller, aber die Uberschwinggefahr wird erhaht

In den anderen Fallen sollte DEFAULT gewahit werden

‘ Achsbeschr. ‘

‘ Offset Achse 6 ‘ Aktuell eingestellt: | DEFAULT ( ) Reglerwerte
Achse 1
Reglerwertesatz: CUSTOMIZED

Achse 2
Achse 3
Achse 4

Achse 5

Achse 6

‘ Zuriick ‘ ‘ Anwenden ( 4

Abb. 4-2: Mendi Robotereinstellungen — Reglerwerte

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige Aktuell eingestellt — zeigt den aktuell eingestellten Reglerwertesatz an

2 Auswahlfeld Reglerwertesatz — Auswahl eines Reglerwertesatzes

3 Eingabe Reglerwerte — Eingabe der einzelnen Achs-Werte (nur aktiv, wenn
Reglerwertesatz CUSTOMIZED ausgewahlt ist)

4 Button Anwenden — wendet den ausgewahlten Reglerwertesatz an

16
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4.2.2 Achsbeschrankungen

Im Menl Achsbeschrankungen konnen benutzerdefinierte Konfigurationen von Achsbeschrankun-
gen, die von den Standardwerten abweichen, erstellt und aktiviert werden. Zudem besteht die Mog-
lichkeit bestehende Konfigurationen zu bearbeiten oder zu I6schen.

uuuuu

IR N Benutze
g o :

} orst Fx mn w Administrator 10:25
O Hier konnen von den Standardwerten abweichende, benutzerdefinierte Achsbeschrénkungen erstellt und aktiviert werden. Die Achsen 1 bis 5 kinnen
Robotereinst. - innerhalb der vorgegebenen Standardgrenzen angepasst werden. Fiir Achse 6 kinnen Beschrankungen eingetragen werden, die die Standardwerte

- L)) .
~ uber-/unterschreiten, damit diese Achse bei entsprechender Verkabelung bzw. ohne Tool einen groeren Rotations-Spielraum hat. Sind die ausgewahiten
Beschrénkungen aktiviert, bewegen sich die einzelnen Achsen innerhalb ihrer hier definierten Werte

‘ Reglerwerte |

(r— Aktive Konfiguration: | Standard-Konfiguration @
Achsbeschr. =
‘_ Offset Achse & | Auswahlen . Erstellen @ ‘ Bearbeiten @ l Loschen @
: : L L

A TR R Ay
Konfiguration: [ Standard-Konfiguration v ] Achse 1 i . 176.0 176.0 E
I
Achse 2 i 16.0 86.5 i
Achse 3 i 67.0 420 i
' I
Achse 4 E 171.0 171.0 i
' I
Achse 5 i 119.0 119.0 i
—_— Aktivieren Achse 6 E 300.0 — 300.0 E
‘ Zuriick | ! / I

Abb. 4-3:  Mendi Robotereinstellungen — Achsbeschrankungen

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige Aktive Konfiguration — zeigt die aktuell aktive Konfiguration an

Button Auswahlen — zeigt das Unterment Auswdhlen an

Button Erstellen — zeigt das Unterment Erstellen an

Button Bearbeiten — zeigt das Unterment Bearbeiten an

Button Léschen — zeigt das Untermenu Léschen an

DAl O|N

Je nach ausgewahltem Untermend entweder

Anzeige Achswerte — zeigt die Achswerte der selektierten Konfiguration an
oder

Textfelder Achswerte — eingeben der gewlinschten Werte

4.2.3 Offset Achse 6

Aus technischen Griinden kann es vorkommen, dass Achse 6 nach der Initialisierung zwar richtig
ausgerichtet ist, jedoch einen Wert auBerhalb ihres gultigen Bereichs anzeigt. Der Wert weicht um
ein Vielfaches von 360° ab.

Im Meni Offset Achse 6 kann dieser falsche Wert ausgeglichen werden.

4.3 Menii horstFX-Einstellungen

Das Menu horstFX-Einstellungen dient dazu Einstellungen betreffend der Software horstFX zu tati-
gen. Diese sind beispielsweise die Verwaltung der Benutzer-Rollen oder das Andern der Sprache.

17
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Passworter

4 Einstellungen

Im Menu Passworter werden die Benutzer-Rollen verwaltet. Es konnen die Passworter fir die Be-
nutzer-Rollen geandert sowie weitere Benutzer-Rollen freigeschaltet werden.

h O T"SL Fx n G—‘\ zd;;nistraior 10:58
Einstellungen & Infos = Sobald ein Passwort fiir die angemeldete Benutzer-Rolle vergeben wird, kinnen weitere Benutzer-Rollen
horstFX-Einst. ) in diesem Bereich freigeschaltet werden
[————————————
Passwarter )
BenerarRale Benutzer-Rollen freischalten:
‘ Sprache | Benutzer-Rolle i : )
—_— Altes Passwort :
‘ Roboter andern | '
S | Freischalten
‘ P | Neues Passwort
Neues Passwort wiederholen
Benutzer-Rollen deaktivieren:
( Passwort 'andem( ) Benutzer-Rolle i :
( Passwortentfernei : | Deaktivieren ’
[ e |
Abb. 4-4:  Mend horstFX-Finstellungen — Passworter
Pos. | Beschreibung
1 Auswahlfeld Benutzer-Rolle — auswahlen einer Benutzer-Rolle, fir die das Passwort
geandert werden soll
2 Eingabe Altes Passwort — eingeben des alten Passwortes
3 Eingabe Neues Passwort — eingeben des neuen Passwortes
4 Eingabe Neues Passwort wiederholen — eingeben des neuen Passwortes
5 Button Passwort andern — andern des Passwortes
6 Button Passwort entfernen — entfernen eines bestehenden Passwortes
7 Auswahlfeld Benutzer-Rolle — auswahlen einer Benutzer-Rolle, die freigeschaltet
werden soll
8 Button Freischalten — freischalten der ausgewahlten Benutzer-Rolle
9 Auswahlfeld Benutzer-Rolle — auswahlen einer Benutzer-Rolle, die deaktiviert werden
soll
10 | Button Deaktivieren — deaktivieren der ausgewahlten Benutzer-Rolle

4.3.2 Sprache

Im MenU Sprache kann die Sprache von horstFX geandert werden.

4.3.3 Roboter andern

18

Im MenU Roboter andern kann das in horstFX verwendete Robotermodell gedndert werden.
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4.3.4 Lizenz

Im Mend Lizenz ist die aktuell aktivierte Lizenz von horstFX ersichtlich und es kann ein Lizenz-
schlissel eingegeben werden, um eine andere Lizenz zu aktivieren.

hOfSLFX T_1 B /A _ @ B.Acl;‘:"ri;;istramr 14:10

Einstellungen & Infos
horstFX-Einst. Lizenzname Gltig von Gilltig bis

horstFX Desktop-Lizenz 27.04.2022 14:10

Passwarter I

3 Alle Features des Pakets de-/aktivieren
Sprache |

\ Roboter andern |

Lizenz a

{ Nutzersp. Ansicht |

horstFX-1D: [ zMvQO5SXUOMwU (@

horstFX-ID in die In horstCosmos .
. ) ) Aktuelle Lizenz
Zwischenablage, reservierte Lizenz: N
) verlangern
kopieren 5 abrufen 6 7

Abb. 4-5: Mend horstFX-Einstellungen — Lizenz

{ Zuriick |

Lizenzdatei einlescj>

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige der aktuellen Lizenz sowie Ubersicht aller enthaltenen Features

2 Buttons De-/Aktivieren — de-/aktiviert alle Features des Pakets

3 Umschalt-Buttons De-/Aktivieren — de-/aktiviert das entsprechende Feature
4 Anzeige horstFX-ID — zeigt die horstFX-ID an

5 Button Zwischenablage — kopiert die horstFX-ID in die Zwischenablage

6 Button Lizenzen abrufen — ruft alle in horstCOSMOS reservierten Lizenzen ab und
fligt sie der Anzeige hinzu (die Buttons (2) und (3) sind jedoch nur fiir die aktuell
verwendete Lizenz aktiviert)

Dieser Button ist auf horstCONTROL nicht verfigbar.

7 Button Lizenz verldngern — verlangert die aktuell verwendete Lizenz
Ist keine aktuelle Lizenz vorhanden, kann Uber diesen Button eine (noch freie) Lizenz
fur einen Tag reserviert werden.

8 Button Lizenzdatei einlesen - liest eine Lizenzdatei ein (nur notig, falls keine
Internetverbindung besteht)

19
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4.3.5 Nutzersp. Ansicht

Im MenU Nutzersp. Ansicht werden Einstellungen/Konfigurationen fir das Menu Nutzerspezifische
Bedienansicht (s. Abschnitt 7) getatigt.

h O T"S[ Fx mn @ zd;;nislralor 15:13

Einstellungen & Infos r .
" Wenn ein Standard-Programm ausgewdhlt ist, kann die Benutzer-Rolle 'Bediener’ nur noch das Standard-Programm laden und
horstFX-Einst. ®

in der nutzerspezifischen Bedienansicht ausfiihren. Dies ist nur in der Betriebsart ‘Automatik’ maglich

Ausgewahltes Standard-Programm: 1
| standard_name.js |

‘ Roboter andern ‘
— 2 Programmauswahlen| | Programm entfernen 3

Passwaorter

Sprache

Lizenz

Ausfiihr-Geschwindigkeit:

 Co

Initialwert

G — L
Maximalgeschwindigkeit: @
‘ Zuriick ‘ | Speichern { : )

Abb. 4-6:  Mend horstFX-Finstellungen — Nutzersp. Ansicht

Nutzersp. Ansicht

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige Ausgewadhltes Programmm — zeigt das ausgewahlte Standard-Programm an

Button Programm auswéhlen — Auswahl eines Standard-Programms

Button Programm entfernen — entfernt das ausgewahlte Standard-Programm

M WN

Umschalt-Button Ausfihr-Geschwindigkeit — Auswahl zwischen Fest und
Verdanderbar

5 Geschwindigkeitsregler mit Anzeige der Geschwindigkeit (in Prozent) — setzt den
Wert der Geschwindigkeit flr die Programmausfiihrung

Je nach Auswahl (4):

- Fest:Standardwert (nicht verdnderbar)

- Verdnderbar: Initialwert (Wert wird beim Laden des Programms gesetzt)

6 Eingabe Maximalgeschwindigkeit — setzt die Obergrenze des
Geschwindigkeitsreglers fir die Programmausfiihrung (nur definierbar, wenn Option
Veranderbar (4) gewahlt ist)

7 Button Speichern — Ubernehmen und Speichern der eingestellten Konfigurations- und
Auswahlmaglichkeiten

4.4 |Info Roboterdaten

In der Info Roboterdaten sind Informationen zu Robotersystem-Daten ersichtlich. Zusétzlich kann
eine Verbindung zu horstCOSMOS hergestellt werden, um Daten zu Gbertragen.

4.41 Robotersystem-Daten

Im Menu Robotersystem-Daten werden verschiedene Daten angezeigt, die seit Aufzeichnungsbe-
ginn gesammelt wurden. Es werden die Gesamtumdrehungen der sechs Roboterachsen angezeigt
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sowie Informationen zu Uberlast (Schrittverlust) in Form von Anzahl an Schrittverlust-Fehler der
letzten 24 Stunden und zusatzlich die Zeitpunkte der letzten drei Vorkommnisse.

4.4.2 horstCOSMOS

Im Menl horstCOSMOS kann durch Anmeldung mit Benutzername und Passwort eine Verbindung
zu horstCOSMOS hergestellt werden und Daten nach horstCOSMOS Ubertragen werden.

Die Daten, die Ubertragen werden, bestehen aus diversen Robotersystem-Daten wie beispielsweise
die in Abschnitt 4.4.1 genannten, Prozessdaten (s. Abschnitt 6.3.16), Programme (siehe unten) und
Fehler-Protokolle.

MOI‘B[ Fx m f'—‘\ zt;:i-Histrator 13:71
e (1)

Einstellungen & Infos
Nicht mit horstCOSMOS verbunden

Robotersyst.-Daten

I
'
I
'
I
! Benutzername (

| 1 \
I
'
I
'
I

horstCOSMOS i
\ Passwort [

| Anmelden

Daten iibertragen:

@ Automatische Dateniibertragung ™ Daten komnen nur dbertragen werden, wenn |

eine Verbindung zu horst

die angemeldete Benutzer-Rolle das Recht dazu

i) besitzt

Zusitzlich kann hier die automatische
L Dateniibertragung aktiviert werden. )

‘ Zuriick |

Abb. 4-7: Menti Roboterdaten — horstCOSMOS

Pos. | Beschreibung

1 Eingabe Anmeldedaten — eingeben der Anmeldedaten (Benutzername und Passwort),
um Verbindung zu horstCOSMOS herzustellen

2 Anzeige Status Datenlibertragung — zeigt an, ob die automatische Datenlibertragung
aktiviert ist

3 Button (De)Aktivieren — (de)aktivieren der automatischen Datenlibertragung

4 Button Daten Ubertragen — Datenibertragung manuell anstoRen, falls eine
Verbindung zu horstCOSMOS besteht

Beim Ubertragen der Daten werden zusétzlich auch die am Standard-Speicherort (Ordner save)
abgelegten Programme an horstCOSMOS gesendet bzw. online gesichert. Ob ein Programm online
auf horstCOSMOS gesichert ist, Iasst sich im Dateimanager tberprifen (s. Abschnitt 6.2). Online
auf horstCOSMOS gesicherte Programme sind mit einem speziellen Symbol gekennzeichnet (s.
Abb. 4-8). Sobald ein Programm verdndert wird, nachdem es an horstCOSMQS (bertragen wurde,
werden die Anderungen nicht automatisch online auf horstCOSMOS gesichert, auler die automa-
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tische Dateniibertragung ist aktiviert. Um auch die Anderungen und somit den aktuellen Stand ver-
anderter Programme online auf horstCOSMOS zu sichern, missen die Daten erneut tbertragen
werden.

horst FX

17:03

B

Programm laden

C: ) Users ) Documents ) fruitcore ) save

Schnellzugriff Name a Anderungsdatum Info / Vorschau

[ save \D| autosave 06.04.2021 | 15:33
[D‘| fruitcore 10.03.2021 | 12:37

)& beispiel_prog_Ajs 09.04.2021 | 16557

—
@7 beispiel_prog_B.js 09.04.2021 | 16:57

~]
= [E| beispiel_prog_C.js 09.04.2021 | 16:57
T r— . H
& beispiel_prog_Djs 09.04.2021 | 16:57
> =
| = | beispiel_prog_E.js 09.04.2021 | 16:57
/
~7_

B v “l %
-~ Ordner erstellen | | Fiternnach: | ¥ js | | Abbrechen

ST N T X T K

Abb. 4-8:  Programm laden — Dateimanager mit online gesicherten Programmen

Pos. | Beschreibung

1 Spezielles Anzeige-lcon mit entsprechendem Symbol fiir gesicherte Programme

4.5 Menii Tools & 3D-Welt

Das Menu Tools & 3D-Welt dient der Auswahl, Erstellung und Bearbeitung von Tools, 3D-Welten
und 3D-Objekten.

451 Tool

Im MenU Tool konnen bestehende Tools ausgewahlt, geladen und in horstFX Gbernommen werden.
Zudem konnen neue Tools erstellt werden.
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4.5.1.1 Auswahlen

Im MenU Auswahlen kann ein Tool ausgewahlt werden, welches dann in horstFX fiir alle Funktio-
nalitaten angewandt wird.

I']OI‘()[ Fx m @ Zd;‘T;;nistra(or 16:02

Einstellungen & Infos Erstellen

Tools & 3D-Welt

Auswahl Tool:

(fruitcore-Greifer @ v W

Tool

‘ 3D-Objekte

E Werte Tool: Werte TCP: '
|
\ | 1
‘ 3D-Welt X = 00mm | [X= 0.0 mm |
— 1
Y= 0.0 mm Y= 0.0 mm
1
il Z 00mm [ |Z= 161.0 mm
|
i[Rx=  450° RX = 0.0
i'[RY 90.0 ° RY 0.0
iRz 450 ° RZ 0.0
|
E ‘Skaherung. 1.00

! Anwenden :

Zuriick

Abb. 4-9; Ment Tool — Auswéhlen

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige des ausgewahlten Tools und dessen TCP in der 3D-Welt, zusatzlich die
Achsen eines Koordinatensystems zur Veranschaulichung der Position des TCP und
dessen Ausrichtung

2 Auswahlfeld Auswahl Tool — auswahlen eines Tools

3 Anzeige aller Werte des ausgewahlten Tools und dessen TCP

4 Button Anwenden — das ausgewahlte Tool wird dem Robotermodell in der 3D-Welt
hinzugefigt und in horstFX Gbernommen

4.5.1.2 Tools importieren

Das zu importierende Tool muss als STL-Datei (.stl) vorhanden sein. Andere Formate werden nicht
unterstutzt.

Im Dateisystem von horstCONTROL muss die Datei unter /home/fruitcore/fruitcore/tools abgelegt
werden. In diesem Verzeichnis finden sich auch die in horstFX hinterlegten Beispiel- und Standard-
Tools.

Wenn Sie STL-Dateien fiir Tools in horstFX importieren mochten, finden Sie hierzu
Informationen und Hilfe unter horstcosmos.com. Bei weiteren Fragen wenden Sie sich an die
Firma fruitcore robotics GmbH.

4.5.1.3 Erstellen

Im Men Erstellen konnen Tools aus den importierten STL-Dateien erstellt werden. Die Erstellung
erfolgt in vier Schritten.
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4 Einstellungen

Schritt 1: Name und Datei

,,,,,,

hOI'S[ FX m @ Xdﬁ;inistrator 16:14

Einstellu

ngen & Infos

Tools & 3D-Welt

Auswahlen

Schritt 1/4 "Name und Datei"

(r—
s Tool-Name:

‘ 3D-Objekte ‘ { Beispiel-Greifer (@

‘ 3D-Welt ‘ Farbe (optional):

#f70

(bel ungiftigem Wert wird die Standardfarbe #777 verwendet)
STL-Datei laden (3D-Modell):

‘ Datei laden ( f )

Geladene Datei: example_fruitcore_greifer.stl

BITTE BEACHTEN: Wenn keine STL-Datei geladen wird, wird das Tool mit
! simplen geometrischen Formen visualisiert und Schritt 2 wird {ibersprungen.

Nachster
Schri

Zuriick

Abb. 4-70:  Mendi Tool — Erstellen (Schritt 1)

Pos.

Beschreibung

1

Anzeige des Tools in der 3D-Welt

Anzeige des Ursprungs des Tools (rote Kugel) auf den sich Translationen und
Rotationen des Tools beziehen

Eingabe Tool-Name — Name fiir das zu erstellende Tool eingeben

Eingabe Farbe — optionale Eingabe eines Farbwerts (hexadezimal)

Anzeige Farbe — bei einem giltigen Farbwert wird die entsprechende Farbe
dargestellt, ansonsten die Standard-Farbe #777 (Grauton)

Button Datei laden — Auswahl einer STL-Datei

Button Nachster Schritt — weiter zum nachsten Schritt

Um ein

neues Tool zu erstellen, ist es nicht zwingend erforderlich eine STL-Datei zu importieren

und zu laden. Wenn in diesem Schritt keine STL-Datei geladen wird, wird das Tool mit simplen
geometrischen Formen visualisiert und Schritt 2 wird Ubersprungen.
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Schritt 2: Tool anpassen

hOT"SL Fx mn GJ\ i&ﬁ;rfﬁstramr 16:20

Einstellungen & Infos Auswahlen

Tools & 3D-Welt

Schritt 2/4 "Tool anpassen”

! Offset: | 1 Orient. (x-y-z"): E Skalierung:
Ll
. . ' | I
‘ 3D-Objekte | il x= 0.0 mm '. RX= 900° || 1.0 5
R N 1y :
‘ 3D-Welt | Y= 0.0 mm E: RY = 0.0° |
S L Sk

Haaann

— | ~ - = = - i ) e ’7--.;5_. « Vorheriger Nachster *
‘ e | 7] ﬂchritt Schrih

—/ N>

Abb. 4-71: Mendi Tool — Erstellen (Schritt 2)

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige des Tools in der 3D-Welt

2 Anzeige der Achsen des Koordinatensystems nach welchem sich Translationen und
Rotationen richten

Eingaben Offset — eingeben der Werte X, Y und Z (Translation)

Eingaben Orientierung — eingeben der Werte RX, RY und RZ (Rotation)

Eingabe Skalierung — eingeben des Skalierungswertes

Button Vorheriger Schritt — zurlick zum vorherigen Schritt

N ooflo| MW

Button Nachster Schritt — weiter zum nachsten Schritt

Jede Anderung einer der Werte in den Eingabefeldern 16st eine Aktualisierung des Tools aus,
sodass das Tool in der 3D-Welt immer die aktuell definierten Werte darstellt.
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Schritt 3: TCP anpassen
hOT"SL Fx mn GJ\ BACl;;iic;‘istramr 16:21

Einstellungen & Infos Auswahlen

Tools & 3D-Welt

Schritt 3/4 "TCP anpassen”

Haaann

E Offset: | ! Orient. (x-y-z"): |

‘ 3D-Objekte | I X= 0.0 mm|}1| RX= !
~ ) s i e
‘ 3D-Welt | Y= 0.0 mm|}!|RY = H
! 1

. | |
| |

| |

|

BITTE BEACHTEN: Die Transformationen beziehen sich in diesem Schritt auf
«das TCP-Koordinatensystem.

: \ « Vorheriger Nachster *
] (\Schritt Schrﬂh
<<
Pl < 6 7

—/ N

‘ Zuriick | "_'H‘,_. i

Abb. 4-12: Mendi Tool — Erstellen (Schritt 3)

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige des Tools in der 3D-Welt

2 Anzeige der Achsen eines Koordinatensystems zur besseren Bestimmung der
Position des TCP und dessen Ausrichtung

3 Anzeige der Achsen des Koordinatensystems nach welchem sich Translationen und
Rotationen richten

Eingaben Offset — eingeben der Werte X, Y und Z (Translation)

Eingaben Orientierung - eingeben der Werte RX, RY und RZ (Rotation)

Button Vorheriger Schritt — zurtick zum vorherigen Schritt

~N|lo | o b~

Button Nachster Schritt — weiter zum nachsten Schritt

Jede Anderung einer der Werte in den Eingabefeldern l6st eine Aktualisierung des TCP aus,
sodass der TCP in der 3D-Welt immer die aktuell definierten Werte darstellt.
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Schritt 4: Ubersicht

horst FX T i) o 16:21

Einstellungen & Infos Auswahlen

Tools & 3D-Welt

Tool

‘ 3D-Objekte |

Schritt 4/4 "Ubersicht"

| Tool-Name: Beispiel-Greifer
I

I
| Werte Tool:
E Offset: Orient. (x-y-z"): Skalierung:

i[x= 00mm| [Rx=  900° | [ 10 ]
' |10}
| Y= 0.0 mm RY = 0.0° H
= iz- 0omm| |Rz=  900° | @
1+ Werte TCP:

‘ 3D-Welt |

Haaann

! Offset: Orient. (x-y"-z"): E
' /)( = 0.0 mm 'VRX = 00° ] E
Y= 0.0 mm RY = 0.0 °* E
MlZ= 161.0 mm RZ= 0 !

« Vorheriger
/\S:hritt
>/

‘ Zuriick | -

Abb. 4-13: Mendi Tool — Erstellen (Schritt 4)

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige des Tools und des TCP in der 3D-Welt

Anzeige aller (eingegebenen) Werte der vorherigen Schritte

Button Speichern — speichern des Tools

Button Zurlcksetzen — zuriicksetzen des Erstellvorgangs

a|l W[ N

Button Vorheriger Schritt — zurlick zum vorherigen Schritt

4.5.2 3D-Objekte

Im Menu 3D-Objekte konnen neue 3D-Objekte erstellt werden, welche wiederum in 3D-Welten ver-
wendet werden konnen (s. Abschnitt 4.5.3).

ACHTUNG!

A horstFX berucksichtigt diese 3D-Objekte nicht automatisch, um Bewegungen des Roboters zu
begrenzen. Um Kollisionen zu vermeiden, mussen reale Objekte/Hindernisse, die sich im
Arbeitsraum befinden, bei der Programmerstellung bertcksichtigt werden.

4.5.2.1 3D-Objekte importieren

Das zu importierende 3D-Objekt muss als STL-Datei (.stl) vorhanden sein. Andere Formate werden
nicht unterstutzt.
Im Dateisystem von horstCONTROL muss die Datei unter /home/fruitcore/fruitcore/objects abge-

legt werden. In diesem Verzeichnis finden sich auch die in horstFX hinterlegten Beispiel- und Stan-
dard-3D-Objekte.

Wenn Sie STL-Dateien fir 3D-Objekte in horstFX importieren méchten, finden Sie hierzu
Informationen und Hilfe unter horstcosmos.com. Bei weiteren Fragen wenden Sie sich an die
Firma fruitcore robotics GmbH.
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4.5.2.2 Erstellen

Im Mend Erstellen konnen 3D-Objekte aus den importierten STL-Dateien erstellt werden. Die Erstel-
lung erfolgt in drei Schritten.

Schritt 1: Name und Datei

horstFX T D = 08:16

Einstellungen & Infos

Tools & 3D-Welt

Schritt 1/3 "Name und Datei"
‘ Tool ‘

3D-Objekte

‘ 3D-Welt ‘

3D-Objekt-Name:

{ Beispiel-3D-Objekt (@

Farbe (optional):

#£70 3

el l=l=1 -]

(bel ungiilttigem Wert wird die Standardfarbe #777 verwendet)

STL-Datei laden (3D-Modell):
‘ Datei laden

| Geladene Datei: default_mrb_m.sti

///'
- @
e . Nachster
‘ Zuriick ; sSchri

Abb. 4-74:  Mendii 3D-Objekte — Erstellen (Schritt 7)

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige des 3D-Objektes in der 3D-Welt inklusive des Robotermodells

Eingabe 3D-Objekt-Name — Name fir das zu erstellende 3D-Objekt

2
3 Eingabe Farbe — optionale Eingabe eines Farbwerts (hexadezimal)
4

Anzeige Farbe — bei einem gultigen Farbwert wird die entsprechende Farbe
dargestellt, ansonsten die Standard-Farbe #777 (Grauton)

(@]

Button Datei laden — Auswahl einer STL-Datei

6 Button Nachster Schritt — weiter zum nachsten Schritt
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Schritt 2: 3D-Objekt anpassen

f L
‘ 3D-Welt ! Y= -1000.0 mm|;!/RY =
'

horst FX T ™) Entaickler 08:17
Einstellungen & Infos +
Tools & 3D-Welt -
- Schritt 2/3 "3D-Objekt anpassen”
‘ Tool | | || i
1 1 Offset ! 1 Orient. (x-y’-2"): Skalierung:
r— —— ' bt
3D-Objekte ! i|X= 650.0 mm il RX = w06
o
—

« Vorheriger Néachster *
Schritt Schri

@

‘ Zuriick

Abb. 4-15:  Mendii 3D-Objekte — Erstellen (Schritt 2)

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige des 3D-Objektes in der 3D-Welt

2 Anzeige des Ursprungs des 3D-Objektes (rote Kugel) auf den sich Translationen und
Rotationen des 3D-Objektes beziehen

3 Anzeige der Achsen des Koordinatensystems nach welchem sich Translationen und
Rotationen richten

Eingaben Offset — eingeben der Werte X, Y und Z (Translation)

Eingaben Orientierung - eingeben der Werte RX, RY und RZ (Rotation)

Eingabe Skalierung — eingeben des Skalierungswertes

Button Vorheriger Schritt — zurtick zum vorherigen Schritt

(ool I N @) N BN 2 T BN

Button Nachster Schritt — weiter zum nachsten Schritt

Jede Anderung einer der Werte in den Eingabefeldern I6st eine Aktualisierung des 3D-Objektes
aus, sodass das 3D-Objekt in der 3D-Welt immer die aktuell definierten Werte darstellt.
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Schritt 3: Ubersicht

horstFX T @

4 Einstellungen

EEcnlu\‘.«:l,lckler 08:18
Tools & 3D-Welt |
— = Schritt 3/3 "Ubersicht”
‘ ook 1 iBD-Objekt-Name‘ Beispiel-3D-Objekt
i 3D-Objekte ! i Offset: Orient. (x-y"-z"): Skalierung: |
M= x= es00mm|] (Rx= o00° | [ 10 |
‘ Ll = ily=" -1000.0 mm| |Ry= 0.0 ° .
== ilz= omm| |RZ=  -90.0 ° ;
‘ Speichern : Zuriicksetzen ( : )
S Vorheriger
‘ Zuriick «:Schrit(
Abb. 4-76:  Mendii 3D-Objekte — Erstellen (Schritt 3)
Pos. | Beschreibung
1 Anzeige des 3D-Objektes in der 3D-Welt
2 Anzeige aller (eingegebenen) Werte der vorherigen Schritte
3 Button Speichern — speichern des 3D-Objektes
4 Button Zurlicksetzen — zuriicksetzen des Erstellvorgangs
5 Button Vorheriger Schritt — zurlick zum vorherigen Schritt
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4.5.3 3D-Welt
Im Menu 3D-Welt kann eine bestehende 3D-Welt Gbernommen, bearbeitet, geloscht oder eine neue
3D-Welt erstellt werden. horstFX besitzt standardmalig die 3D-Welt EMPTY_WORLD. Dieser sind
keine 3D-Objekte hinzugefligt und sie kann weder verandert noch geldscht werden.

Bei jeder anderen 3D-Welt kdnnen bestehende 3D-Objekte hinzugefligt, bearbeitet oder entfernt
werden. Hierdurch konnen Prozessabldufe in der 3D-Welt bereits voraufgebaut werden und ggf.
Programmierungen ohne Roboter in der Simulation vorgenommen werden.

4.5.3.1 Ubernehmen/Erstellen

Im Menii Ubernehmen/Erstellen kann eine bestehende 3D-Welt ausgewéhlt und in horstFX (ber-
nommen und angezeigt werden. Zudem kdnnen hier neue 3D-Welten erstellt werden.

B

horstFX Ti ® e 08:48

Einstellungen & Infos - Bearbeiten Loschen

Tools & 3D-Welt -_—

3D-Welt: "EMFTY_WORLD 2 v

‘ Tool |

) Ubernehmen
| 3D-Objekte |

3D-Welt Name der neuen 3D-Welt:

Erst. & Ubernehme| :

(4)

‘ Zuriick |

Abb. 4-17- Menii 3D-Welt — Ubernehmen/Frstellen

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige der aktuell ausgewahlten 3D-Welt inklusive des Robotermodells und aller
hinzugefligten 3D-Objekte

Auswabhlfeld 3D-Welt — auswahlen einer bestehenden 3D-Welt

Button Ubernehmen — die ausgewahlte 3D-Welt wird ibernommen

Eingabe Name — Name der neu zu erstellenden 3D-Welt

gl O|N

Button Erst. & Ubernehmen — eine neue 3D-Welt mit eingegebenem Namen wird
erstellt und direkt Gbernommen
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4.5.3.2 Bearbeiten

Im Meni Bearbeiten konnen 3D-Objekte einer ausgewahlten 3D-Welt hinzugefligt, bearbeitet und
entfernt werden.

3D-Objekte hinzufiigen

Im Untermend Hinzufiigen konnen 3D-Objekte zur 3D-Welt hinzugefigt und deren Position, Aus-
richtung und GroRe definiert werden. Wird ein 3D-Objekt ausgewahlt, wird es direkt in der 3D-Welt

angezeigt.
|’WOI'S[ FX n @ En‘l\;rickler 08:35
Einstellungen & Infos 3 Ubernehmen/Erst. Loschen
Tools & 3D-Welt =
S = 3D-Welt: Beispiel-Welt v l
p—1
‘ Tool ‘ R
‘ e Hinzufiigen } Bearbeiten ‘ Entfernen ‘
-Objekte ‘ ! ) )
Auswahl Objekt:
3D-Welt
[ Beispiel-Tisch (623 KB) @_VW
> -_-_.._-_._._-_.,I .................
1 Offset 1! Orient. (x-y"-z"): Skalierung:
I
i I
k ’VX = 800.0 mmw: E(RX - 0.0 ° [ 1.0 (@
I \

2 - BITTE BEACHTEN: Werden insgesamt
Objekt hinzufiigen

3D-Objekte > 40 MB hinzugefiigt, kann dies zu
‘ Performance-Problemen in horstFX fiihren.

Abb. 4-18:  Mendi 3D-Welt — Bearbeiten — 3D-Objekte hinzufiigen

Zuriick ‘

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige der 3D-Welt inklusive des Robotermodells und aller hinzugefligten 3D-
Objekte

2 Anzeige des Ursprungs des 3D-Objektes (rote Kugel) auf den sich Translationen und
Rotationen des 3D-Objektes beziehen

3 Anzeige der Achsen des Koordinatensystems nach welchem sich Translationen und
Rotationen richten

4 Auswahlfeld Auswahl Objekt — Auswahl eines 3D-Objektes (aus allen standardmanig
vorhandenen und zusétzlich importierten 3D-Objekten)

Eingaben Offset — eingeben der Werte X, Y und Z (Translation)

Eingaben Orientierung — eingeben der Werte RX, RY und RZ (Rotation)

Eingabe Skalierung — eingeben des Skalierungswertes

0| N O O,

Button Objekt hinzufligen — ausgewahltes 3D-Objekt wird in die 3D-Welt geladen

Jede Anderung einer der Werte in den Eingabefeldern lost eine Aktualisierung des 3D-Objektes
aus, sodass das 3D-Objekt in der 3D-Welt immer die aktuell definierten Werte darstellt.
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3D-Objekte bearbeiten

Im Untermeni Bearbeiten konnen Position, Ausrichtung und GrolRe bereits hinzugefiigter 3D-Ob-
jekte definiert werden. Wird ein 3D-Objekt ausgewahlt, wird die Auswahl in der 3D-Welt in Form
eines orangefarbenen Gittermodells dargestellt.

horstFX m @ Entwickler 08:51
Einstellungen & Infos * Ubernehmen/Erst. Loschen
Tools & 3D-Welt =y
S = 3D-Welt: { Beispiel-Welt v ]
—
‘ Tool ‘ R
’ Hinzufiigen ‘ Bearbeiten ‘ Entfernen ‘
‘ 3D-Objekte ‘ ! 200 |
Auswahl Objekt:
3D-Welt
[ Beispiel-Tisch (@j
e Uoffset. 7 liOrent (xy-z’): | Skalierung:
i L K
; [x= 500.0 mm ii(Rx: 00° } [ 1.0 (:7>
: i d
'
' [Y: -500.0 mm E”RV: 0.0° l:
' iR |
| : 1
'
'
'

e " L K
s 5 '
.[z= ,Omm::[Rz= 0° |
N 2 L_‘(___ : )_—.-..."_____ —
’ Ubernehmen ‘

Abb. 4-19:  Ment 3D-Welt — Bearbeiten — 3D-Objekte bearbeiten

‘ Zuriick ‘

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige der 3D-Welt inklusive des Robotermodells und aller hinzugefligten 3D-
Objekte (ausgewahltes 3D-Objekt als orangefarbenes Gittermodell)

2 Anzeige des Ursprungs des 3D-Objektes (rote Kugel) auf den sich Translationen und
Rotationen des 3D-Objektes beziehen

3 Anzeige der Achsen des Koordinatensystems nach welchem sich Translationen und
Rotationen richten

Auswabhlfeld Auswahl Objekt — Auswahl eines bereits hinzugefiigten 3D-Objektes

Eingaben Offset — eingeben der Werte X, Y und Z (Translation)

Eingaben Orientierung - eingeben der Werte RX, RY und RZ (Rotation)

Eingabe Skalierung — eingeben des Skalierungswertes

(ool I N @) N BN 2 T BN

Button Ubernehmen — Anderungen am ausgewahlten 3D-Objekt tibernehmen

Jede Anderung einer der Werte in den Eingabefeldern 16st eine Aktualisierung des 3D-Objektes
aus, sodass das 3D-Objekt in der 3D-Welt immer die aktuell definierten Werte darstellt.
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3D-Objekte entfernen

Im Untermenl Entfernen konnen bereits hinzugefligte 3D-Objekte entfernt werden. Wird ein 3D-
Objekt ausgewahlt, wird die Auswahl in der 3D-Welt in Form eines orangefarbenen Gittermodells

dargestellt.
horstFX T ') Entwickler 08:52
Einstellungen & Infos + Ubernehmen/Erst. Loschen
Tools & 3D-Weit =y i
= 3D-Welt: [ Beispiel-Welt v ]
!
‘ Tool 2
1 ’ Hinzufiigen ‘ Bearbeiten ‘ Entfernen l
‘ 3D-Objekte ! J
Auswahl Objekt:
3D-Welt
p—t "Beispiel-Tisch k 2 Py
2 S T,

| Offset: Orient. (x-y’-z"): Skalierung:
]
! 500.0 mm |
|
Y= -500.0 mm RY = 00°

RX = 00° ’ 1.0

z= 0.0mm| |RZ=  -450° @
L = s e ===

‘ Zuriick

Abb. 4-20:  Mendi 3D-Welt — Bearbeiten — 3D-Objekte entfernen

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige der 3D-Welt inklusive des Robotermodells und aller hinzugefligten 3D-
Objekte (ausgewahltes 3D-Objekt als orangefarbenes Gittermodell)

2 Auswabhlfeld Auswahl Objekt — Auswahl eines bereits hinzugefligten 3D-Objektes

3 Anzeige Offset, Orientierung und Skalierung — Anzeige der definierten Werte des
ausgewahlten 3D-Objektes

4 Button Objekt entfernen — I0schen des ausgewahlten 3D-Objektes
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4.5.3.3 Loschen
Im MenU Loschen konnen 3D-Welten geldscht werden.
horstFX T1 B e 08:55

Einstellungen & Infos Ubernehmen/Erst Bearbeiten

+
Tools & 3D-Welt

—
—

3D-Welt: Beispiel-Welt 2w

‘ Tool |

) Loschen
‘ 3D-Objekte | ! |
—————

3D-Welt

‘ Zuriick |

Abb. 4-27.  Menti 3D-Welt — Loschen

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige der aktuell ausgewahlten 3D-Welt inklusive des Robotermodells und aller
hinzugefligten 3D-Objekte

2 Auswahlfeld 3D-Welt — auswahlen einer bestehenden 3D-Welt

3 Button Léschen — I0schen der ausgewahlten 3D-Welt

4.5.4 Koordinatensys.

Im Menu Koordinatensys. konnen weitere Koordinatensysteme zum Basis- und TCP-Koordinaten-
system erstellt werden.

Uber den Reiter Erstellen kann ein Koordinatensystem tber zwei Arten erstellt werden. Entweder
wird der Ursprung und die Orientierung durch Eingabe direkt festgelegt oder das Koordinatensys-
tem wird per Anfahren eingelernt.

Dabei gibt es wiederum zwei Moglichkeiten: Im Untermenlu Achsen werden 2 Punkte auf der x-
Achse festgelegt und der dritte Punkt auf der y-Achse. Im Unterment Ursprung wird zuerst der
Ursprung angefahren, danach ein Punkt auf der x-Achse und danach ein weiterer Punkt, welcher
dann auf der x-y-Ebene liegt und somit die Orientierung festlegt.

35



4

36

.
fruitcore 4 Einstellungen
robotics
hOIS[ FX m f'j i:d‘rr'r;;}\istramr ﬁ . 08:20
Einstellungen & Infos 5 Erstellen
Tools & 3D-Welt
- Auswahl Koordinatensystem: 2
‘ » Tool
90 1 (Mein Koordsys v
mm—
3D-Objekte d
‘ ) Werte:
‘ 3D-Welt =) (Xx=  577.8mm
¢ Y= 0.0 mm
Koordinatensys. I i |Z= 529.4 mm |
\ / RX = -2.6
T RY = -13.0 ¢
RZ = 0.0 ° |
i — Anwenden ‘ Bearbeiten :
g \ 1 J
‘ Zuriick 7
— /

Abb. 4-22:  Meni Koordinatensys. — Auswahlen

Pos. | Beschreibung
1 Anzeige der 3D-Welt inklusive des Robotermodells mit Basiskoordinatensystem und
ausgewahlten Koordinatensystem
2 Auswabhlfeld Koordinatensystem
3 Anzeige der Werte und Orientierung des ausgewahlten Koordinatensystems
4 Button Anwenden — wahlt Koordinatensystem aus
5 Button Bearbeiten — o6ffnet bearbeitung des Koordinatensystems
MOT’SL Fx T GJ\ X&:':li?;‘islramr ﬂ . 08:13
Einstellungen & Infos Auswahlen
Tools & 3D-Welt
Name:
‘ Tool | Namen eingeben
‘ DR | Offset: Orient. (x-y-z"):
‘ 3D-Welt | X= 0.0 mm | | RX = 0.0 °
Koordinatensys. WE : 0.0 b@

‘ Zuriick |

Z= 0.0 mm | |RZ =

S
{ Einlernen :
‘ Speichern : Zuriicksetzen

Abb. 4-23:  Menti Koordinatensys. — Erstellen

Pos. | Beschreibung

Vorschau des erstellten Koordinatensystems

1 Anzeige der 3D-Welt inklusive des Robotermodells mit Basiskoordinatensystem und
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Pos. | Beschreibung

2 Eingabe Name des Koordinatensystems

3 Anzeige der Werte des Ursprungs und der Orientierung des Koordinatensystems

4 Button Einlernen — 6ffnet nachfolgendes Fenster zur Definition des
Koordinatensystems

5 Button Speichern — speichert Koordinatensystem

6 Button Zurlicksetzen — setzt Werte zuriick auf 0

I 0rst Fx T R Administrator a) (N 08:17
Einstellungen & Infos Auswahlen
Tools & 3D-Welt T
Achsen Ursprung ( 2 )
‘ Tool =
AZ
‘ 3D-Objek i Y
-Objekte : //1
- ! i P3
‘ 3D-Welt i o
______________
— P1 P2 )x
Koordinatensys.
—
P P1 X 578|Y0|Z529 ‘ Einlernen ’
V[ _—
‘ P2 || xe861v0|Z555 | Einlernen
‘ P3 || X625/Y244(2529 || Einlemen |

By - ‘ Speichern Q Abbrechen Q

‘ Zuriick

Abb. 4-24:  Menti Koordinatensys. — Erstellen — Einlernen

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige der 3D-Welt inklusive des Robotermodells mit Basiskoordinatensystem und
Vorschau des erstellten Koordinatensystems

Button Ursprung — Koordinatensystem wird mittels Methode 2 erstellt

Anzeige der Koordinaten der Punkte 1-3 mit jeweils einem Button Einlernen

Button Speichern — speichert eingelernte Punkte, zurlick zu vorherigem Screen

a|l W N

Button Abbrechen —verwirft eingelernte Punkte, zurlick zu vorherigem Screen
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4.6 Menii Konfiguration Ein-/Ausgange

4.6.1

38

Im Meni Konfiguration Ein-/Ausgange besteht die Mdglichkeit samtliche Einstellungen bezliglich
der E/A-Karten und der verschiedenen Ein- und Ausgange zu setzen und zu konfigurieren.

Das Robotersystem ist standardmalRig mit zwei E/A-Karten (MA/Nund 7ool) ausgestattet. Es kon-
nen weitere E/A-Karten an horstCONTROL angeschlossen werden, wodurch die Anzahl an Ein- und
Ausgéangen erweitert werden kann.

Einige Konfigurationsmaglichkeiten sind fest in den E/A-Karten definiert, was dazu fihrt, dass in
den Abschnitten 4.6.2, 4.6.3 und 4.6.4 entsprechende Konfigurations-Elemente deaktiviert sind,
da diese nicht verandert werden konnen.

Genauere Informationen zu einigen Konfigurationsmaoglichkeiten kbnnen der entsprechenden
Montageanleitung entnommen werden.

E/A-Benennung

Im Menu E/A-Benennung konnen Aliasse fur Ein- und Ausgange sowie fur die E/A-Karten selbst
vergeben werden. Diese Aliasse dienen der Zuordnung angeschlossener Gerate/Maschinen an das
Robotersystem und der besseren Lesbarkeit an allen Stellen in horstFX, an denen Ein- und Aus-
gange verwendet oder dargestellt werden.

horstFX Ti D e 20:48
Einstellungen & Infos
Konfiguration E/A ‘ Karte | 7/ E/A
i — :
E/A-Benennung Typ Eingang/Ausgan Alias @
@Aus v ” MAIN_OUTPUT(@ 3 ‘ Ubernehmen ‘ Entfernen
‘ Aligemeine E/A ‘

‘ SpeziT | ID (Karte) Alias (Karte) ID (E/A) Alias (E/A) Komplette Bezeichnung
—_— e MAIN OUTPUT 2 ine_2 hine_2
‘ Sicherheits-E/A MAIN OUTPUT_10 ine_4 ine_4
= MAIN SAFETY_OUTPUT_2A _3A hine_3A

MAIN SAFETY_OUTPUT_28B hine_38 hine_38

TOOL TOOL SPECIAL_IO_1 Greifer_auf TOOL_Greifer_auf

TOOL ToOL SPECIAL_I0_2 OUTPUT_2 TOOL_OUTPUT_2

O,

‘ Zuriick

Abb. 4-25:  Mendi Konfiguration Einv/Ausgange — E/A-Benennung

Pos. | Beschreibung

1 Auswabhlfeld Typ — Auswahl des E/A-Typs

Folgende Typen stehen zur Auswahl:

Ein— Eingange

Aus — Ausgange

Andere — Sonstige Ein-/Ausgénge (z. B. Sicherheits-E/A)

2 Auswabhlfeld Eingang/Ausgang — Auswabhl eines bestimmten Ein-/Ausganges

3 Eingabe Alias — Eingabe eines Alias

4 Button Ubernehmen — eingegebenen Alias fiir den ausgewahlten Ein-/Ausgang
ubernehmen
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Pos.

Beschreibung

Button Entfernen — Alias des ausgewahlten Ein-/Ausganges entfernen

Anzeige Ein-/Ausgdnge — Auflistung aller Ein-/Ausgange, fur die ein Alias vergeben ist

Button Karte — Wechsel zur Karten-Benennungs-Ansicht
Die Vergabe eines Alias flir Karten funktioniert analog zur hier beschriebenen Vergabe
eines Alias fur Ein-/Ausgéange.

4.6.2 Allgemeine E/A

Im MenU Allgemeine E/A besteht die Méglichkeit Ein- und Ausgange durch diverse Einstellungs-
maoglichkeiten zu konfigurieren.

horstFX

P N N FoaN Benutzer N
am (12) (&) '@ Administrator 20:50

Einstellungen & Infos
Konfiguration E/A

E/A-Benennung

Ui

Spezial-E/A

Sicherheits-E/A

Alligemeine E/A

Eingéange 1 Funktionszuweisung Tiefpassfilter (ms) i

INPUT_1 )| Nicht zugewiesen
INPUT_2 Nicht zugewiesen

Maschine_1 Nicht zugewiesen

INPUT_4 Nicht zugewiesen

Ausgange

OUTPUT_1 i| Nicht zugewiesen f Highside
Maschine_2 Wl Nicht zugewiesen ! Highside
OUTPUT_3 : Nicht zugewiesen ' Highside

OUTPUT_4 il Nicht zugewiesen d Highside

Abb. 4-26:  Mendi Konfiguration Ein-/Ausgange — Allgemeine E/A

Pos.

Beschreibung

1

Auswabhlfeld Funktionszuweisung — Auswahl einer Funktion, die dem entsprechenden
Ein-/Ausgang zugewiesen wird

Eingabe Tiefpassfilter — Tiefpassfilter-Wert in ms

Umschalt-Button Modus — Auswahl des Schalt-Modus Push Pull oder Highside

Button Speichern — speichert die getatigten Anderungen der Konfigurationen
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4.6.3 Spezial-E/A
Im Menu Spezial-E/A konnen die Spezial-E/A als digitale Ein- oder Ausgange definiert werden.

norstFX ®o® @  Aamnsetor 2052

Spezial Ein-/Ausgang

Einstellungen & Infos
Konfiguration E/A

Greifer_auf

E/A-Benennung

OUTPUT_2

Alligemeine E/A
INPUT_1

Spezial-E/A
INPUT_2

DL

Sicherheits-E/A

Speichern 3

Abb. 4-27: Mend Konfiguration Ein-/Ausgdnge — Spezial-£/A

Pos. | Beschreibung

1 Auswabhlfeld Typ — Auswahl zwischen Digitaler Eingang und Digitaler Ausgang

2 Umschalt-Button Modus — Auswahl des Schalt-Modus Push Pull oder Highside

3 Button Speichern — speichert die getatigten Anderungen der Konfigurationen

4.6.4 Sicherheits-E/A

Im MenU Sicherheits-E/A besteht die Moglichkeit die Sicherheits-E/A durch diverse Einstellungs-
maoglichkeiten zu konfigurieren.

norstFX ®o® @  Aamnsetor 2z

Einstellungen & Infos 1
Konfiguration E/A ingang Name auf Mainboard
i

SAFETY_INPUT_1 EIA/B
E/A-Benennung

Allgemeine E/A SAFETY_INPUT_2 SSIA/B

Spezial-E/A Name auf Mainboard

SAFETY_OUTPUT_1 SO1A/B

N

Sicherheits-E/A

Riicklesekanal
invertieren:

Eecerrecrroeres
Robotermodell fast i TCP-Offset 1 lmrn]i TCP-Offset 2 [mm] TCP-Offset 3 [mm]

von Tool von Tool

[ Exportieren( 10 [ Speichern ( 11

4
v
* I

Abb. 4-28:  Mendi Konfiguration Einv/Ausgange — Sicherheits-E/A
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Pos.

Beschreibung

Auswabhlfeld Funktionszuweisung — Auswahl einer Funktion, die dem entsprechenden
Sicherheits-E/A zugewiesen wird

Umschalt-Button Internes OSSD — Auswahl, ob internes OSSD verwendet wird

Eingabe Tiefpassfilter — Tiefpassfilter-Wert in ms

Umschalt-Button Riicklesekanal — Auswahl, ob der Ricklesekanal aktiviert wird

(21 I >NUN ICU I I ]

Umschalt-Button Riicklesekanal invertieren — Auswahl, ob der aktivierte
Ricklesekanal invertiert wird

Auswabhlfelder Kanal A/B — Auswahl zweier Eingange flr einen aktivierten
Rucklesekanal, die auf Kanal A und Kanal B gelegt werden

Anzeige Robotermodell ‘fast’ — zeigt an, ob der verbundene Roboter vom Typ ‘fast’ ist
und ob in horstFX ein Robotermodell vom Typ ‘fast’ verwendet wird oder nicht

Eingabe TCP-Offset — zur Uberwachung der TCP-Geschwindigkeit konnen hier die
Offsets fur X, Y und Z fur bis zu drei Tools angegeben werden

Button von Tool — Auswahl eines Tools, von welchem die Offset-Werte flr X, Y und Z
ubernommen werden

10

Button Exportieren — Exportieren der Konfigurationen in eine Datei

11

Button Speichern — Speichern der getatigten Anderungen der Konfigurationen

4.7 Info Log-Konsole

In der Info Log-Konsole werden die intern protokollierten Programm-Ausgaben (Logs) von horstFX
angezeigt. Im Normalfall sind diese nur flir Servicefalle relevant.

4.8 Menii Service/Fernzugriff

Im MenU Service/Fernzugriff kann der Fernzugriff flr einen Servicemitarbeiter der Firma
fruitcore robotics GmbH gestartet werden. Hierzu wird eine Internetverbindung benaotigt.

WARNUNG!
Wahrend des Fernzugriffs ist erhohte Vorsicht geboten! Fiir nicht in den Fernzugriff involvierte
Personen konnen die Roboterbewegungen unvorhergesehen sein.

P Lassen Sie niemals das Bedienpanel unbeaufsichtigt wahrend des Fernzugriffs.

P Leisten Sie den Anweisungen des Servicepersonals unbedingt Folge.

4.9 Menii Externe Schnittstelle

Im Menu Externe Schnittstelle konnen die verfligbaren Schnittstellen aktiviert und konfiguriert wer-

den.

Weitere Informationen zur Verwendung der externen Schnittstellen finden Sie unter
horstcosmos.com. Bei weiteren Fragen wenden Sie sich an den Service der Firma fruitcore
robotics GmbH.
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49.1 XML-RPC
Im MenU XML-RPC kann die Schnittstelle aktiviert und die Benutzer-Anmeldedaten Gbernommen

werden (s. auch Abschnitt 8).

4.9.2 Profinet und Modbus
In den Menis Profinet und Modbus konnen die Schnittstellen jeweils aktiviert werden. Im Men(
Profinet kann zusétzlich noch Software-Fehleraktiviert werden, wodurch horstFX auf Kommunika-
tionsfehler via Profinet reagiert.
Aulierdem kann in beiden Mendis die Adressierung der Ein- und Ausgénge festgelegt werden.
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5 Freies Fahren

Durch Dricken des Buttons Freies Fahren im HauptmenU wird das MenU Freies Fahren ausge-

wahlt.

Freies Fahren des Roboters kann erfolgen durch:
— Bewegung der einzelnen Roboterachsen
— Rotation um die Achsen des Basiskoordinatensystems
— Lineares Verfahren in Richtung der Achsen des Basiskoordinatensystems
— Rotation um die Achsen des TCP-Koordinatensystems (Toolkoordinatensystem)

— Lineares Verfahren in Richtung der Achsen des TCP-Koordinatensystems (Toolkoordina-
tensystem)

Der Wechsel der Betriebsart fuhrt zum Stopp des Roboters. Am Display erscheint eine Warn-
meldung. Um fortzufahren muss die Meldung bestéatigt werden. Wahrenddessen muss der
Zustimmtaster losgelassen werden.

Der Roboter lasst sich manuell nur im Zweihandbetrieb verfahren. Um den Roboter zu bewegen
muss in den Betriebsarten T1 und T2 immer der Zustimmtaster in Mittelstellung gedrickt
gehalten werden. Zusatzlich muss die gewtlinschte Verfahrrichtung auf dem Display gedrickt
gehalten werden. Sobald eine der beiden Bedingungen nicht mehr erfUllt ist, bremst der Roboter
sofort bis zum Stillstand ab.

Im Steuerungsmodus Simulation werden ausschlieBlich die Bewegungen des Robotermodells in
der 3D-Welt angezeigt.

Im Steuerungsmodus Real fiihrt der Roboter die Bewegungen aus und die Bewegungen des Robo-
termodells werden in der 3D-Welt angezeigt.
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Freies Fahren

Abb. 5-1:  Darstellung bei Annaherung an die zulassige Beschrankung einer Achse

Stolt ein Wert einer Roboterachse wahrend einer Bewegung an die Grenze der zulassigen Achsbe-
schrankung der jeweiligen Roboterachse, dann stoppt die Bewegung des Roboters. Sobald ein Wert
einer Roboterachse sich der Grenze der zuldassigen Achsbeschrankung annahert, springt die An-
zeige des Robotermodells am Display zu einem Drahtmodell (1) um. Durch Blinken einer roten Ku-
gel (2) und eines Warnsymbols (3) wird angezeigt, welche Achse das Ende ihrer zuldssigen Achs-
beschrankung erreicht hat bzw. sich deren Grenze annahert.

5.1 Bewegungen der einzelnen Roboterachsen

Durch Dricken des Buttons Achsen (2) im Men( Freies Fahren wird das Men( Freies Fahren —
Roboterachsen ausgewahlt.

horst FX : (D © i

frel verfahren
—

20:17

®

Freies Fahren Ausginge

Manuell Verfahren “ Best. Pose anfahren Modbus (Beta-Version)

fruitcore-Greifev
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Abb. 5-2 Mendi Frefes Fahren — Roboterachsen

Fur die Bewegung einzelner Achsen des Roboters konnen diese auf dem Display angewahlt wer-
den:

— durch Antippen der Achsmarkierung (3) am Robotermodell
oder
— durch Auswahl des Buttons (4) in der Achstiibersicht
Die jeweils ausgewahlte Roboterachse wird am Display farblich hervorgehoben (hier Achse 3).

Durch Dricken der Buttons + oder - (5) bewegt der Roboter die ausgewahlte Achse. Der Pfeil der
Achsmarkierung (3) gibt die + Richtung an.

In der Mentleiste (1) l&sst sich einstellen, wie weit der Roboter bei gedriicktem + oder — Button
verfahrt. Im Jogging-Modus (schrittweise in Grad) oder kontinuierlich im Modus frei verfahren.
Uber das Auswahlfeld zum Toolwechsel (6) I&sst sich ein anderes Tool auswahlen. Hier sind alle in
horstFX bestehenden Tools auswahlbar. Das Auswahlen eines Tools ist derselbe Vorgang wie in
Abschnitt 4.5.1.1 beschrieben.

5.2 Bewegungen in den Koordinatensystemen

Es gibt zwei Koordinatensysteme:
— Das Basiskoordinatensystem, welches seine Orientierung nicht andert und fest im Raum
bleibt.
— Das TCP-Koordinatensystem bezieht sich ausschliellich auf das geladene und angezeigte

Tool bzw. auf den Roboterflansch, falls kein Tool ausgewahlt wurde. Es andert seine Ori-
entierung in Abhangigkeit der jeweiligen Pose des Roboters.

Fur eine Bewegungen im jeweiligen Koordinatensystem wird dieses im MenU Freies Fahren ausge-
wahlt.

Bei Bewegungen in einem Koordinatensystem verfahren alle Roboterachsen simultan.

In der Mendileiste (Abb. 5-3) (1) lasst sich einstellen, wie weit der Roboter bei gedrlicktem + oder —
Button verfahrt. Im Jogging-Modus (schrittweise in Millimeter) oder kontinuierlich im Modus frei
verfahren.

Um die Bewegungsrichtungen zu veranschaulichen, wird das gewahlte Koordinatensystem immer
am Robotermodell mit den entsprechenden Achsfarben dargestellt (Abb. 5-3) (2). Hierbei liegt der
Ursprung des dargestellten Koordinatensystems im TCP des Robotermodells.

5.2.1 Bewegungen im Basiskoordinatensystem

Durch Driicken des Buttons X-Y-Z (3) im Menu Freies Fahren wird das Men( Freies Fahren — X-Y-
Z ausgewahlt. Durch Driicken des Buttons Basis (4) wird das Basiskoordinatensystem ausgewahlt
und im Robotermodell angezeigt (2).

Hier kdnnen Linearbewegungen (Translation) und Rotationsbewegungen im Basiskoordinatensys-
tem ausgefuhrt werden.
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h O rSt Fx v 20 Y higﬁﬂ ﬂ. @ EAE:ih:r:nistmtor 09:57
12 mm ( 1
Freies Fahren (Ausgénge Manuell Verfahren ” Modbus (Beta-Version)

Abb. 5-3:

Mendi Freies Fahren — X-Y-Z — Basis

Oracn =l 0

Rotation

Translation
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Linearbewegungen im Basiskoordinatensystem

Fir die Linearbewegung (Translation) des
Roboters entlang der einzelnen Koordina-
tenachsen konnen diese auf dem Display

Rotation

Translation

ausgewahlt werden durch: ﬁ@ﬂ
— antippen der Koordinatenachse :
am Robotermodell (1) @@ﬂ

oder = @@ﬂ @Qﬁ ®°@
— auswaihlen der Koordinatenachse - = .
in der Achstibersicht (2) L

Die jeweils ausgewahlte Koordinatenach- 1\\\
se wird am Robotermodell vergroBert dar-
gestellt und es erscheinen die Symbole + \
und = (1) fur die entsprechende Zuord- Abb. 5-4-
nung zu den Buttons + und —, welche am

Display farblich hervorgehoben werden.

Beispiel — Auswahl Translation auf
Achse Z im Basiskoordinatensystem

Durch Dricken der Buttons + oder — bewegt sich der Roboter linear vom TCP aus in die gewlinschte
Richtung.

0 Durch erneutes Antippen der Achse im Robotermodell wird zur Rotationsbewegung gewechselt.

Rotationsbewegungen im Basiskoordinatensystem

Fir die Rotation des Roboters um einzelne
Koordinatenachsen konnen diese auf dem
Display ausgewahlt werden durch:

Rotation

Translation

Q) g

O -
= /; @0@ Q’Q@

— antippen der Koordinatenachse
am Robotermodell (1)

oder

— auswahlen der Koordinatenachse
in der AchsUbersicht (2)

Die jeweils ausgewdhlte Koordinatenach- R
se wird am Robotermodell vergroBert -~ -
dargestellt und es erscheint ein Rotations- .~~~

symbol mit einem Pfeil, welcher die + ;lbb 55 Beispiel— A bl Potati Ach
Richtung angibt. Die Buttons + und - o eisplel ~ Auswahi Rolation um Achse

werden am Display farblich hervorge- Zim Basiskoordinatensystem

hoben.

Durch Drucken der Buttons + oder — rotiert der Roboter im TCP um die ausgewahlte Achse in die
gewunschte Richtung.

0 Durch erneutes Antippen der Achse im Robotermodell wird zur Linearbewegung gewechselt.
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5.2.2 Bewegungen im TCP-Koordinatensystem

Durch Driicken des Buttons X-Y-Z (1) im Men( Freies Fahren wird das Men Freies Fahren — X-Y-
Z ausgewahlt.

Durch Drlicken des Buttons TCP (2) wird das TCP-Koordinatensystem ausgewahlt und im Robo-
termodell angezeigt.

Hier kdnnen Linearbewegungen (Translation) und Rotationsbewegungen im TCP-Koordinatensys-
tem ausgeflhrt werden.

horst FX O = ® e 00

frei verfahren
—_—

| Modbus (Beta-Version)

Freies Fahren Ausginge l Manuell Verfahren

O O

Rotation Translation

N LTI

Abb. 5-6: Mentdi Freies Fahren — X-Y-Z — TCP
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Linearbewegungen im TCP-Koordinatensystem

Fir die Linearbewegung (Translation) des
Roboters entlang der einzelnen Koordina- Retatich
tenachsen konnen diese auf dem Display

ausgewahlt werden durch: a@ﬂ
— antippen der Koordinatenachse , a@ﬂ

am Robotermodell (1) | ﬁ@ﬁ §°‘9

Translation E

oder

— auswahlen der Koordinatenachse -
in der Achstibersicht (2)

Die jeweils ausgewahlte Koordinatenach- ><
se wird am Robotermodell vergrolbert :
dargestellt und es erscheinen die Symbole Apb. 5-7:  Beispiel — Auswahl Translation um
+und — (1) flr die entsprechende Zuord- Achse Y im TCP-Koordinatensystem
nung zu den Buttons + und —, welche am

Display farblich hervorgehoben werden.

Schiefien

Durch Dricken der Buttons + oder — bewegt sich der Roboter linear vom TCP aus in die gewlinschte
Richtung.

6 Durch erneutes Antippen der Achse im Robotermodell wird zur Rotationsbewegung gewechselt.

Rotationsbewegungen im TCP-Koordinatensystem

Fir die Rotation des Roboters um
einzelne Koordinatenachsen konnen diese
auf dem Display ausgewahlt werde durch:

— antippen der Koordinatenachse
am Robotermodell (1)

oder

— auswahlen der Koordinatenachse
in der Achstlbersicht (2)

Die jeweils ausgewahlte Koordinaten-
achse wird am Robotermodell vergrofert
dargestellt und es erscheint ein Rotations-
symbol mit einem Pfeil, welcher die +
Richtung angibt. Die Buttons + und —
werden am Display farblich hervor-
gehoben.

Abb. 5-8:  Beispiel — Auswahl Rotation urm Achse
Y im TCP-Koordinatensystem

Durch Drucken der Buttons + oder — rotiert der Roboter im TCP um die ausgewahlte Achse in die
gewdunschte Richtung.

o Durch erneutes Antippen der Achse im Robotermodell wird zur Linearbewegung gewechselt.
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5.3 Freies Fahren - Ausgange

Durch Driicken des Buttons Ausgédnge im Menl Freies Fahren wird das Meni Freies Fahren (Aus-
gange) ausgewahlt.

Hier kann sowohl der aktuelle Zustand aller Ein- und Ausgéange eingesehen als auch der Zustand
der Ausgénge verandert werden. Der Zustand der Eingange wird mit OFF oder ON signalisiert. Jeder
Ausgang kann direkt Uber den entsprechenden Umschalt-Button 0/1 geschaltet werden. So kdnnen
z. B. Greifer manuell gecffnet oder geschlossen werden.

horst FX @ ® @ i 1055

Freies Fahren (Ausgange) ‘ Ausginge H Manuell Verfahren [ Best. Pose anfahren H Modbus

g MAIN [ Ausginge WUV 3 )v

74 l . -
L . 0 ‘
A . —
TAZL ) I s P e : -
::7—7‘7_¥‘7—7<7<F7 ; <:ﬂ : ) ] IR R i 0 0!
S S T R e o S, N
e o 7>7>7;7"‘“‘*\—\

Abb. 5-9:  Mendi Freies Fahren (Ausgénge)

Pos. | Beschreibung

1 Auswabhlfeld Eingdnge — Auswahl der E/A-Karte, deren Eingdnge angezeigt werden

Anzeige Zustand Eingdnge — Anzeige der aktuellen Zustande der Eingange

2
3 Auswabhlfeld Ausgénge — Auswahl der E/A-Karte, deren Ausgange angezeigt werden
4

Anzeige/Umschalt-Buttons Ausgénge — Anzeige der aktuellen Zustande der
Ausgange und Moglichkeit zum Schalten der Ausgéange

5.4 Freies Fahren - Best. Pose anfahren

Durch Driicken des Buttons Best. Pose anfahren im Meni Freies Fahren wird das MenU Freies
Fahren (best. Pose anfahren) ausgewahit.

In diesem Menu kann der Roboter in eine bestimmte Pose gefahren werden, indem entweder die

Koordinaten und/oder die Orientierung angegeben werden oder indem die Achswerte angegeben
werden.

Die Pose, welche Uber die eingegebenen Werte berechnet wird, wird durch das Drahtmodell in

o der 3D-Welt visualisiert (s. Abb. 5-12). Ist kein Drahtmodell zu sehen, ist die Pose nicht mdéglich.
Jede Anderung einer der Werte in den Eingabefeldern |6st eine Aktualisierung des Drahtmodells
in der 3D-Welt aus.
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Im MenU Freies Fahren (best. Pose anfahren) — X-Y-Z (1) beziehen sich die Koordinaten und die
Orientierung immer auf den TCP im globalen Koordinatensystem. Die Orientierung in Form von
Euler-Winkel-Werten bezieht sich ebenfalls auf die Achsen des globalen Koordinatensystems.

horst FX n @ ominstator 20m

Best. Pose anfahren ‘ Modbus (Beta-Version) |

Freies Fahren (best. Pose anfahren) Ausginge

fruitcore-Greifer v

Manuell Verfahren

Pose anfahren

Abb. 5-710:  Menti Freies Fahren (best. Pose anfahren) — X-Y-Z

Pos. | Beschreibung

1 Button X-Y-Z — Anzeige der Eingabefelder fir Koordinaten und Orientierung

2 Eingaben Orientierung — Eingabe der Werte RX, RY und RZ zur Bestimmung der
Orientierung

3 Eingaben Koordinaten — Eingabe der Koordinaten X, Y und Z

4 Buttons Ausrichten nach Achse — Auswahl der Orientierung in positiver oder
negativer Richtung einer der globalen Koordinatensystem-Achsen
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Im Menti Freies Fahren (best. Pose anfahren) — Achsen (1) wird die Pose anhand der sechs Achs-
werte bestimmt.

horst FX n ®

Entwickler

Best. Pose anfahren } ‘ Modbus (Beta-Version)

Freies Fahren (best. Pose anfahren)

Ausginge Manuell Verfahren

fruitcore-Greifer 4

H Max: 1760

Max: B6.5
|

|
[ Min: 1710
B Max:1710

—
+

—

S
'

L) Ry in: 160
¥

od

—

—_

[ Min: 1190
B max:m90

. : Pose anfahren

Abb. 5-11: Mendi Freies Fahren (best. Pose anfahren) — Achsen

Pos. | Beschreibung

1 Button Achsen — Anzeige der Eingabefelder fir die Achswerte

2 Eingaben Achswerte — Eingabe der Achswerte A1, A2, A3, A4, A5 und A6

3 Anzeige Achsbeschrankungen — Anzeige der aktuell gliltigen/eingestellten
Achsbeschrankungen fir die jeweiligen Achsen

Nach Eingabe der Werte kann die Pose angefahren werden, falls es sich um eine gliltige Pose han-
delt. Falls nicht, erscheint ein entsprechender Hinweis auf dem Display, sobald versucht wird, die



5 Freies Fahren ' fruitcore
robotics

Pose anzufahren. Ebenso erscheint ein entsprechender Hinweis, sobald die Pose erreicht wird und
die Bewegung abgeschlossen ist.

Ein berechneter Pfad zur eingegebenen Pose kann durch Antippen des Buttons Stop (2) verworfen
werden, um beispielsweise Werte anzupassen und somit auch die Pose anzupassen.

h O rSt FX T, ‘@‘ ::v(;;;:;nis.h ator 13:48

Freies Fahren (best. Pose anfahren) Ausgange Manuell Verfahren I Best. Pose anfahren H Modbus (Beta-Version)

WL T-TT]

Ausrichten nach Achse (globales Koordinatensystem)

Pose anfahren

Euler-Winkel
RX: -162.04 6244 ¢ Anfahren

Abb. 5-12: Mend Freles Fahren (best. Pose anfahren) — X-Y-Z (Pose anfahren)

Pos. | Beschreibung

1 Button Start — Pfad zur Zielpose wird berechnet und durch orangene Kugeln
visualisiert zudem wird der Button Anfahren (3) aktiviert

2 Button Stop — aktueller Pfad zur Zielpose wird verworfen zudem wird der Button
Anfahren (3) deaktiviert

3 Button Anfahren — durch Antippen und Halten fahrt der Roboter den berechneten
Pfad ab
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5.5 Freies Fahren - Register

54

Durch Driicken des Buttons Register (1) im Men( Freies Fahren wird das MenU Freies Fahren —
Register ausgewahlt.

Die hier aufgefiihrten Eintrage zeigen nur eine bestimmte Auswahl der wichtigsten Register, die
Uber Profinet und Modbus adressiert werden konnen.

Die Eintrage werden in diesem Menu nur angezeigt und konnen nicht verandert werden.

D R Benutzer i
horstFX @ K_,) 2 () Administrator 15:59
\
Freies Fahren (Register) Ausginge H Manuell verfahren H Best. Pose anfahren I Register ( 1 )

Bitte beachten: Bool-Register Int-Register Float-Register Positionsvorgabe

Die hier aufgefiihrten Eintrige zeigen nur eine bestimmte
Auswabhl der wichtigsten Register, die iiber Profinet und Modbus
adressiert werden kénnen.

Die Eintrdge werden in diesem Menil nur angezeigt und kénnen
nicht verandert werden.

nextJoints 1

nextJoints 2

nextloints 3

- nextloints 4
Fir die vollstandige Ubersicht der Registerbelegung sowie

weitere Schnittstellen-Informationen schauen Sie in der
Online-Dokumentation nach unter:

nextJoints 5

nextloints 6

horstcosmos.com/documentation/Externe_Schnittstellen nextPose X

nextPose Y

nextPose Z

nextPose RX

nextPose RY

nextPose RZ

. Zusatzliche interne Register anzeigen™

“Diese Register kinnen nicht iiber Profinet/Modbus adressiert werden.

X

Abb. 5-13:  Menti Freies Fahren (Register)

Uber das entsprechende Kontrollkdstchen (2) besteht die Mdglichkeit, zusatzliche interne Register
anzuzeigen.

Eine vollstandige Ubersicht der Registerbelegung sowie weitere Informationen zur Verwendung
von Register Uber Profinet oder Modbus finden Sie unter horstcosmos.com. Bei weiteren
Fragen wenden Sie sich an den Service der Firma fruitcore robotics GmbH.
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6 Programme

Nachfolgend wird erlautert, wie Programme zur Automatisierung der Roboterbewegungen erstellt wer-
den.

Die Programmierung des Roboters erfolgt im Teachbetrieb.

WARNUNG!
Veranderung des Gefahrenbereiches durch Anbauteile und Werksticke

P Beachten Sie, dass sich durch Anbauteile und Werkstlcke die Reichweite des Roboters und
damit der Gefahrenbereich verandern.

Vor der Programmierung des Roboters muss die Inbetriebnahme mit der Initialisierung
durchgeflihrt werden (s. Abschnitt 2).

Je nach Auswahl des Steuerungsmodus Real oder Simulation werden beim Programmieren die
Bewegungen durch den Roboter oder nur durch das Robotermodell in der 3D-Welt ausgefuhrt.

Der Roboter lasst sich manuell nur im Zweihandbetrieb verfahren. Um den Roboter zu bewegen
muss in den Betriebsarten T1 und T2 immer der Zustimmtaster in Mittelstellung gedruckt
gehalten werden. Zusatzlich muss die gewtnschte Verfahrrichtung auf dem Display gedrickt
gehalten werden. Sobald eine der beiden Bedingungen nicht mehr erfullt ist, bremst der Roboter
bis zum Stillstand ab.

Der Wechsel der Betriebsart fihrt zum Stopp des Roboters. Am Display erscheint eine Warn-
meldung. Um fortzufahren muss die Meldung bestéatigt werden. Wahrenddessen muss der
Zustimmtaster losgelassen werden.

@ e e Pb

Im Steuerungsmodus Simulation werden ausschliellich die Bewegungen des Robotermodells in
der 3D-Welt angezeigt.

Im Steuerungsmodus Real fuhrt der Roboter die Bewegungen aus und die Bewegungen des Robo-
termodells werden in der 3D-Welt angezeigt.

6.1 Neues Programm

Durch Driicken des Buttons Neues Programm im HauptmenU erscheint das Pop-up-Fenster fir das
Erstellen eines neuen Programmes.

Durch Tippen in das Eingabefeld (1) erscheint @) Neues Pragramm
die Bildschirmtastatur fur die Texteingabe. Der
Programm-Name kann eingegeben werden. [ Hiereinen Programm-Namen eingeben. @

Mit dem Button OK (2) wird ein neues
Programm erstellt und die

Programmieransicht erscheint auf dem Grafisch Textuell
Display (s. Abschnitt 6.3).

oK Abbrechen

Abb. 6-1:  Programm erstellen
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Wird bei der Erstellung eines neuen Programmes die beispiel_programm )
Option Grafisch gewahlt, so ist im Programmbaum @ Start/Kanfiguration @
nur die Aktion Start/Konfiguration (1) zu sehen und P

zusatzlich ein Platzhalter (2), der anzeigt, dass an
dieser Stelle neue Aktionen hinzugefiigt werden
konnen.

Wenn die Option Textuell gewahlt wird, wird die
Programmieransicht an die textuelle Program-
mierung angepasst. Hauptunterschied hierbei ist,
dass der Programmbaum durch einen Texteditor mit
zusatzlichen Programmierelementen ersetzt wird (s.
Abschnitt 6.5).

®®

Abb. 6-2:  Neues grafisches Programm

6.2 Programm laden

Durch Driicken des Buttons Programm laden im Hauptmenu erscheint der Dateimanager.

horstFX

Benutzer

Administrator 15:36

1) (72) (@

Programm laden

c UsErs :; Docurnents fru®ore save exame!l=—prog_A.js
Sdlmﬁltzugri‘ff l Name A Andm’ungéjatum Info / Vorschau
=7 save [D| autosave 02.09.2022 | 1610

“j fruitcore [I5.l]5.2|]22| 15:34

E\ example_prog_Ajs 05.09.2022 | 15:36

[E| example_prog_B.js 05.09.2022 | 15:33

@ : f .I‘
~ - a— DR® =

Programm laden

\7 /Ordner erstellen | | Filtern ndtw—r’ ¥ s (5 \ Q9 ) x) l [ | Abbrechen
P >~ X T~ ~ v

Abb. 6-3:  Prograrnm laden — Dateimanager

)Q\ L CAVARVAWAVAY,

Die einzelnen Verzeichnisse (1) in der Pfadleiste konnen durch Antippen zum Navigieren verwendet
werden. Der Inhalt eines Verzeichnisses wird im mittleren Fenster (5) aufgelistet. Wird auf einen
Ordnereintrag (3) getippt, wird sofort dessen Inhalt aufgelistet. Nach Antippen eines Programmein-
trages (4) erscheint eine Vorschau (6) des entsprechenden Programmes.

Durch Antippen und kurzem Halten eines Eintrages (3+4) 6ffnet sich ein Bearbeitungsmen. Uber
dieses Bearbeitungsmenu kann das/der gewahlte Programm/Ordner kopiert, geloscht, ausge-
schnitten oder umbenannt werden.
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Die Eintrage kdnnen alphabetisch oder zeitlich sortiert werden (2). Zudem kann {ber den Button .js
(8) nach allen Programmen vom Dateityp .js gefiltert werden. Mithilfe der Suchleiste (9) kann nach
einem Programm durch Texteingabe gesucht werden. Uber den Button Ordner erstellen (7) kann
ein neuer Ordner im aktuell gewahlten Verzeichnis erstellt werden.

Sofern ein Programmeintrag (4) ausgewahlt ist, wird der Button Laden (11) aktiviert. Nach Antippen
dieses Buttons wird zur Programmieransicht gewechselt und das ausgewahlte Programm wird
geladen und im Programmbaum dargestellt. Handelt es sich bei dem ausgewahlten Programmein-
trag um ein grafisches Programm, wird zusatzlich das Kontrollkastchen Als textuelles Programm
laden (10) eingeblendet. Wird diese Option aktiviert, wird das Programm als textuelles Programm
geladen (s. Abschnitt 6.5).

6.3 Programm erstellen/bearbeiten

Durch Erstellen eines neuen Programmes, Laden eines gespeicherten Programmes oder Bearbei-
ten eines geladenen Programmes erscheint die Programmieransicht.

Beim Erstellen/Bearbeiten eines Programmes wird durch Verwendung der vorgegebenen Aktionen
der Programmablauf festgelegt.

p Geschwindigkeit - o
hOI'S[ Fx Simulation :O @ 4 25% UL (al Admgnistrator
standard_name 2 @ Makros

“m ORNG

09:05

Start/Konfiguration
ht: 250 kg

A\ X\ X/

Abb. 6-4:  Programmieransicht

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige Programmbaum — Darstellung des Programmes mit all seinen
Aktionen/Programmbausteinen

2 Programm-Name des aktuellen Programmes

w

Button f(x) & var (Funktionen/Variablen) — Auflistung bestehender
Funktionen/Variablen und Moglichkeit auf Erstellung von neuen Funktionen/Variablen

4 Button Exportieren — Uber einen sich 6ffnenden Dateimanager kann das Programm
mitsamt all seinen bestehenden Konfigurationen als ZIP-Datei exportiert werden

57



4

58

fruitcore
robotics

6 Programme

Pos.

Beschreibung

Button Speichern — Uber ein sich 6ffnendes Pop-up-Fenster kann das Programm
gespeichert werden

(Eine automatische Speicher-Funktion speichert das Programm alle 2 Minuten in
einer autosave-Datei zusatzlich ab.)

Button P (Ausfiihren) — der Bereich Programmausfiihrung erscheint im Bildschirm
(s. Abschnitt 6.4)

Geschwindigkeitsregler — einstellen der Geschwindigkeit der Programmausflihrung

Anzeige Betriebsart — anzeigen der aktuell gewahlten Betriebsart

T1 — Teachbetrieb — manueller Betrieb mit reduzierter Geschwindigkeit

T2 — Teachbetrieb — manueller Betrieb mit hoher Geschwindigkeit

A — Automatikbetrieb

£ — Anzeige Warn- und Fehlermeldung

Das Symbol blinkt rot bei nicht quittierten Meldungen: Not-Halt, Sicherheitshalt und
System-Fehler.

Button Hauptmenl — Ruckkehr zum Hauptmeni

10

Anzeige der aktuellen (angemeldeten) Benutzer-Rolle

11

Button Makros — Ein-/Ausklappen des Menis Makro-Buttons (s. Abschnitt 6.6.3)

12

Ansicht Robotermodell — Darstellung der aktuellen Pose des Roboters

13

Button Ausgéange — offnet das Meni Manuelle Steuerung (Ausgange) (s. Abschnitt
1.1.1)

14

Button Manuelle Steuerung — offnet das Menl Manuelle Steuerung (s. Abschnitt
1.1.17)

15

Button Simulation — Auswahl des Steuerungsmodus Simulation

Im Steuerungsmodus Simulation werden nur die Bewegungen des Robotermodells in
der 3D-Welt angezeigt.

16

Button Real — Auswahl des Steuerungsmodus Real

Im Steuerungsmodus Real fiihrt der Roboter die Bewegungen aus und die
Bewegungen des Robotermodells werden in der 3D-Welt angezeigt.

17

Button Aktion hinzufligen — 6ffnet den Aktionsauswahl-Bereich, Uber den eine Aktion
ausgewahlt wird (s. Abb. 6-5), die dem Programmbaum in Form eines
Programmbausteines hinzugefligt wird

Wird ein neues Programm geladen, dann erscheinen im Programmbaum zundchst nur der
Programmbaustein Start/Konfiguration und zusatzlich der Platzhalter Aktion hinzufiigen, der
anzeigt, dass an dieser Stelle neue Aktionen hinzugefligt werden kénnen.

Die Platzhalter Aktion hinzuftigen sind spezielle Programmbausteine. Sie werden bei einem neuen
Programm und bei neuen gruppierten Programmbausteinen automatisch gesetzt. Sobald dem
neuen Programm oder einem gruppierten Programmbaustein eine Aktion hinzugefligt wird, wird
der Platzhalter durch den zur hinzugefligten Aktion gehdrenden Programmbaustein ersetzt. Wird
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der letzte Programmbaustein innerhalb eines gruppierten Programmbausteines geldscht oder ver-
schoben, wird wieder automatisch ein Platzhalter gesetzt.

Mit Antippen eines Platzhalters oder des Buttons Aktion hinzufiigen (s. Abb. 6-4) (15) in der Pro-
grammieransicht erscheint der Aktionsauswahl-Bereich. Fir jede Aktion, die ausgewahlt wird, o6ff-
net sich ein entsprechendes Aktionsfenster mit diversen Konfigurations- und Auswahlmaglichkei-
ten zu der Aktion. Zudem wird dem Programmbaum ein entsprechender Programmbaustein hin-
zugefligt, und zwar immer unter den zuletzt selektierten Programmbaustein oder anstelle eines
Platzhalters.

Aktion hinzufligen

el

@

Wegpunkt

Aktion hinzufiigen

6@@@@

Meldung Variablenwert dnder: Funktions-Aufruf Rickgabewert

Aktion hinzufugen

Bereich priifen

Ordner erstellen Kommentar

E"D

| Wenn-Bedingung

Relativer Wegpunkt
Wartenq Wiederholen

O ON O

Gewicht andern Tool wechseln Koord. wechseln

@

@

Ausgang schalten |

€7 « = |

Palette

Reg 59 Weitere Aktionen

&)

Vorherige Aktiond) eitere Aktionen I

Abb. 6-5:

Programmieransicht — Aktionsauswahl-Bereich

S,

Daten aufzeichnen

Vorherige Akliur@

Pos.

Beschreibung

Verweis

—

Button Wegpunkt

Abschnitt 6.3.2

Button Relativer Wegpunkt

Abschnitt 6.3.3

Button Meldung

Abschnitt 6.3.4

Button Wenn-Bedingung

Abschnitt 6.3.5

a | ] WN

Button Warten auf

Abschnitt 6.3.6

(@)

Button Wiederholen

Abschnitt 6.3.7

Button Ausgang schalten

Abschnitt 6.3.8

[o¢]

Button Register setzen

Abschnitt 6.3.9

O

Buttons Vorherige/Weitere Aktionen — Wechsel zur
vorherigen/nachsten Auswahlseite

10

Button Abbrechen — Aktionsauswahl-Bereich schlielen

11

Button Variablenwert @ndern

Abschnitt 6.3.10

12

Button Funktions-Aufruf

Abschnitt 6.3.11

13

Button Riickgabewert

Abschnitt 6.3.12

14

Button Gewicht andern

Abschnitt 6.3.13

15

Button Tool wechseln

Abschnitt 6.3.14

16

Button Koord. wechseln

Abschnitt 6.3.15

17

Button Palette

Abschnitt 6.3.16

59



' fruitcore 6 Programme

robotics
Pos. | Beschreibung Verweis
18 | Button Bereich prifen Abschnitt 6.3.17
19 | Button Ordner erstellen Abschnitt 6.3.23
20 | Button Kommentar Abschnitt 6.3.24
21 Button Daten aufzeichnen Abschnitt 6.3.25

Jede Aktion wird im Programmbaum durch einen Programmbaustein dargestellt, welcher die
wichtigsten Informationen zur jeweiligen Aktion anzeigt.

Einem Programm bereits hinzugeflgte Aktionen konnen Uber ihren jeweiligen Programm-
baustein bearbeitet werden (s. Abschnitt 6.3.27).

Allgemein giiltige Funktionalitaten fir alle Aktionsfenster:

50 4

Anderungen
lbernehm

Zum Programm
hinzufiig

Zuriicksetzen Schliefien

)

Zuriicksetzen Schliefen

Abb. 6-6:  Allgemeine Buttons der Aktionsfenster

Pos. | Beschreibung

1 Button Zum Programm hinzufiigen bzw. Anderungen iibernehmen — die eingestellten
bzw. geanderten Konfigurations- und Auswahlmaglichkeiten im Aktionsfenster
werden Ubernommen und das Aktionsfenster geschlossen

Die linke Kombination erscheint bei einer neu hinzugefiigten Aktion, die rechte bei
einer zu bearbeitenden Aktion.

2 Button Zurlicksetzen — setzt alle Konfigurations- und Auswahlmaoglichkeiten im
Aktionsfenster auf den zuletzt gespeicherten Zustand zurlck

3 Button SchlieRen — schlieRen des Aktionsfensters

6.3.1 Aktion Start/Konfiguration
Die Aktion Start/Konfiguration ist in jedem Programm der erste Programmbaustein. Dieser ist fest
im Programmbaum gesetzt und kann weder geloscht noch verschoben werden. Da keine weiteren
solcher Aktionen erlaubt sind, ist kein entsprechender Button im Aktionsauswahl-Bereich zu finden.
Das entsprechende Aktionsfenster kann flr diese Aktion nur Uber das Bearbeitungsmendi (s. Ab-
schnitt 6.3.27) aufgerufen werden.
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Geschwindigkeit

] enutzer
hO rSt Fx Sialion: :07 25% [ ) /‘-l\J i\dmhinistrator ﬂ . 14:47

standard_name

r._’ Startlt(uc:ﬂgurathn
Gewicht: 150 kg

+ Aktion hinzufiigen

A/ Y\ X\

Konfiguration Konfiguration

Tools & Koord. Gewicht

- QD

Tool hinzufiigen E

o Koord. hinzufiigen H

ELSVECHN EMPTY_WORLD e v

l Zuriicksetzen | Schileen

Abb. 6-7-  Aktionsfenster — Start/Konfiguration — Tools & Koord.

Pos. | Beschreibung

1 Auswahlfeld Tool — auswéahlen/andern des Tools fir das aktuelle Programmm

2 Button Tool hinzufligen — hinzufligen weiterer Tools (s. Abschnitt 6.8)

3 Auswabhlfeld(er) Koordinatensystem — auswahlen/andern der Koordinatensysteme
flr das aktuelle Programm

4 Button Koord. hinzufligen — hinzufligen weiterer Koordinatensysteme

angezeigt wird

5 Auswabhlfeld 3D-Welt — auswahlen der 3D-Welt, die flr das aktuelle Programm

horstFX <)

Simulation

Geschwindigkeit

\ R Benutzer ( 2
25% ‘T" 4 i ] Administrator @ . 14:51

standard_name

g Start/Konfiguration
Gewicht: 150 kg

+ | Aktion hinzufiigen
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Abb. 6-8:  Aktionsfenster — Start/Konfiguration — Gewicht

Konfiguration Konfiguration

Tools & Koord. Gewicht

Gewicht am TCP (in kg):
(min. 0.0 kg - max. 5.0 kg)
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Pos. | Beschreibung

1 Anzeige Info zum Gewicht — siehe wichtiger Hinweis am Ende dieses Abschnitts

2 Eingabe Gewicht am TCP — Eingabe des aktuell eingestellten Gewichts am TCP

3 Buttons Gewichtanderung — Veranderung des eingestellten Gewichts am TCP in
Schritten von 0,5 kg oder 1,0 kg (innerhalb des giltigen Bereichs)

Um wahrend der Ausflihrung von Bewegungen zu vermeiden, dass der Roboter ,ruckelt”, wird der
Parameter flr das Gewicht, welches am TCP vorliegt, eingestellt. Das hier konfigurierte Gewicht
gilt programmweit flr alle Aktionen Wegpunkt und Relativer Wegpunkt, es sei denn, es wird von
einer Aktion Gewicht andern (s. Abschnitt 6.3.13) Gberschrieben oder in einer Aktion Wegpunkt oder
Relativer Wegpunkt ist ein separates Gewicht konfiguriert (s. Abschnitte 6.3.2 und 6.3.3).

fi ACHTUNG!
Das maximale Gewicht am TCP sollte moglichst exakt ermittelt und der Wert im Aktionsfenster
Start/Konfiguration eingestellt werden. StandardmaRig ist der hochstmdgliche Wert eingestellt.

Es wird darauf hingewiesen, dass bei zu geringer Gewichtsangabe der Roboter aufterhalb der
Spezifikation betrieben wird. Dies kann zu erhohtem Verschleils und eventuell zu Schrittverlusten
und somit zur Schadigung des Systems flhren.

Das Betreiben des Roboters aufterhalb der Spezifikation fiihrt zum Verlust der Gewahrleistung.

Die Belastungskenngrolien gelten gemal} der VDI-Richtlinie 2861. Hierbei ist zu beachten, dass
die Last und der zugehorige Lastschwerpunkt weder den zulassigen Wert fur die Nennlast noch
fir das Nennmoment und das Nenn-Massentragheitsmoment Uberschreiten darf.

6.3.2  Aktion Wegpunkt

Mit Auswahl von Aktion Wegpunkt im Aktionsauswahl-Bereich erscheint das entsprechende Akti-
onsfenster. Im Programmbaum wird ein neuer Programmbaustein Wegpunktangelegt.

Bei der Konfiguration der Aktion Wegpunkt werden Basiseinstellungen wie Geschwindigkeit, Art der
Bewegung, Toleranzen und Zielpunkt des Roboters festgelegt. Der Zielpunkt definiert die ge-
wiinschte Pose (Stellung) des Roboters. Zusatzlich gibt es weitere Konfigurationsmaglichkeiten,
auf die in den nachfolgenden Unterabschnitten naher eingegangen wird.

horstFX €78 e 2%~ @ OO 4@ iy —@ @ s
2 (3) (4) {9)

Wegpunkt

Wegpunkt Wegpunkt

standard_name Wegpunkt
Basiseinstellungen Ausgénge schalten Stopp-Bedingungen Register setzen

e Start/Konfiguration
Gewicht: 150 kg Wegpunkt-Name: Zielpunkt (Toleranzen): Zielpunkt definieren: @
Wegpunkt 1 =
o
Wegpunkt % =5 Gewicht:
B} JONT Geschw. = 100% ] u © petails v |

@ == Art der Bewegung: 1 Tool:
d | P
f 1
i

Koordinatensystem: /

X

SchlieBen

K\X O VARAVAY,
X
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Abb. 6-9:  Aktionsfenster — Wegpunkt — Basiseinstellungen

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige Programmbaum - Programmbaum mit neu angelegtem Programmbaustein
Wegpunkt

Menl Wegpunkt — Basiseinstellungen — s. Punkte (5) - (11)

MenU Wegpunkt — Ausgdnge schalten — s. Abschnitt 6.3.2.4

M WN

MenU Wegpunkt — Stopp-Bedingungen — s. Abschnitt 6.3.2.5

5 MenU Wegpunkt — Register setzen — s. Abschnitt 6.3.2.6

6 Eingabe Wegpunkt-Name — Benennung des Wegpunktes

Dieser Name erscheint nach dem Hinzufiigen (12) im Programmbaum in dem
entsprechenden Programmbaustein. Wird kein Name eingegeben, wird ein Standard-
Name vergeben, bestehend aus ,Wegpunkt” und einer Zahl. Die Zahl wird fortlaufend
erhoht.

7 Kontrollkastchen/Eingabe Separates Gewicht — Setzen eines separaten Gewichts

Die Eingabe ist nur aktiv, wenn das Kontrollkastchen aktiviert wird.

8 Umschalt-Button Joint/Linear — Art der Bewegung, mit welcher der Wegpunkt
angefahren wird

Linear — Der TCP fahrt entlang einer Geraden zum angegebenen Wegpunkt.

Joint — Der TCP fahrt entlang der schnellsten Bahn zum angegebenen Wegpunkt. Die

Bewegung ist undefiniert und hat meist die Form eines Bogens. Dies ist die schnellste
Bewegungsart.

9 Einstellungen Art der Geschwindigkeit — s. Abschnitt 6.3.2.1

10 | Buttons Geschwindigkeit — Auswahl der relativen Geschwindigkeit, mit welcher der
Wegpunkt angefahren wird (-/+ in Ter-Schritten, - -/++ in 10er-Schritten)

11 Umschalt-Button Anfahren/Uberschleifen — Auswahl der Zielpunkt-Anfahr-Toleranz
(s. Abschnitt 6.3.2.1)

12 | Button Neuer Zielpunkt — das Men( Zielpunkt definieren wird gedffnet (s. Abschnitt
6.3.2.3)

13 | Button Kopie — Auswahl eines bereits bestehenden Zielpunktes

Dieser Button ist nur sichtbar, wenn bereits eine Aktion Wegpunkt im Programmbaum
vorhanden ist. Beim Antippen erscheint ein Pop-up-Fenster mit einem Auswabhlfeld.
Dort kann aus allen Zielpunkten der Aktionen Wegpunkt, die dem Programmbaum
bereits hinzugefligt wurden, eine Kopie der auszuwahlenden Zielpunktdefinition
ubernommen werden.

14 | Anzeige Position & Orientierung — ein-/ausklappbare Anzeige mit Angaben zu
Position und Orientierung des Zielpunktes

15 | Anzeige Tool — zeigt das Tool an, mit dem dieser Wegpunkt angefahren werden soll

Nur relevant fiir Programme mit mehr als einem Tool (s. Abschnitt 6.8).

16 | Anzeige Koordinatensystem — zeigt das Koordinatensystem an, in dem dieser
Wegpunkt angefahren werden soll
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Pos. | Beschreibung

17 | Kontrollkastchen Variable — bei Aktivierung: Auswahl einer Variablen vom Typ
Zielposition als Zielpunkt

18 | Der Button Zum Programm hinzufligen wird erst aktiviert, sobald ein Zielpunkt
definiert ist.

6.3.2.1 Geschwindigkeit

In Abhangigkeit der Auswahl von Art der Bewegungkonnen verschiedene Geschwindigkeitseinstel-
lungen vorgenommen werden. Wird Joint als Bewegungsart ausgewahlt kann die Geschwindigkeit
in Prozent Gber Minus- und Plusbuttons eingestellt werden. Bei der Bewegungsart Linear ist zusatz-
lich eine absolute Eingabe der Geschwindigkeit sowie der Beschleunigung moglich.

Art der Bewegung: Art der Bewegung: Art der Bewegung:

OTEE=E

Art der Geschwindigkeit: Art der Geschwindigkeit: °

Absolut Relativ Absolut

Geschwindigkeit: Geschwindigkeit: Geschwindigkeit:

' N ° 130.0 mm/sec @
0,
00/0 ‘ Beschleunigung:
++ -
e e 1300.0 mm/sec?

. Beliebige Achswerte . Beliebige Achswerte

Geschwindigkeit einhalten 0

Abb. 6-70:  Geschwindigkeitseinstellungen fiir Wegpunkte

Pos. | Beschreibung

1 Umschalt-Button Joint/Linear — stellt Art der Bewegung ein

Relative Geschwindigkeit

Umschalt-Button relativ/absolut — stellt Art der Bewegung ein

Eingabe Geschwindigkeit

Eingabe Beschleunigung

Ol ] ODN

Kontrollkastchen Beliebige Achswerte — erlaubt andere Zielpose, bei anderen
Achswerten

7 Kontrollkastchen Geschwindigkeit einhalten — flihrt Bewegung nur aus wenn die
Geschwindigkeit eingehalten werden kann

6.3.2.2 Uberschleifen (Toleranzen Zielpunkt)

Das Uberschleifen wirkt sich wahrend der Programmausfiihrung durch einen harmonischen Uber-
gang zweier oder mehrerer aneinanderhdngender Bewegungen (Wegpunkte) aus, das heiltt ohne
Stoppen am definierten Zielpunkt bzw. an den definierten Zielpunkten.

Diesist z.B. in Anwendungsfallen hilfreich, bei denen Hindernisse durch Definition bestimmter Weg-
punkte umfahren werden sollen, diese Wegpunkte aber nicht genau erreicht werden muissen. Hier
konnen durch das Umfahren dieser Wegpunkte ohne Zwischenstopp sowohl Zeit als auch Energie
gespart und damit Taktzeiten verringert werden.
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Anfahren - Ist am Umschalt-Button Anfahren gewahlt, wird der Wegpunkt exakt so angefahren,
wie der Zielpunkt definiert wurde. Erst wenn der Zielpunkt exakt erreicht wurde, fahrt die Pro-
grammausfiihrung mit der nachsten Aktion fort.

Uberschleifen — Ist am Umschalt-Button Uberschleifen ausgewahlt, wird der Wegpunkt nicht exakt
angefahren, sondern umfahren. Das Umfahren kann Uber zwei Parameter, Kartesisch-Translation
(Uberschleif-Radius) und Orientierung, konfiguriert werden:

e Kartesisch-Translation (Uberschleif-Radius in Millimeter)

Mit der Translations-Toleranz bzw. dem Uberschleif-Radius r wird die Positions-Differenz zwi-
schen TCP und Zielpunkt definiert, ab welcher das Uberschleifen beginnt. Sobald die Position
des TCP beim Annahern an den Zielpunkt diese Differenz unterschreitet, wird der Ubergang zur
nachsten Bewegung (ndchster Wegpunkt) eingeleitet. Zu beachten ist hier, dass zur Vermei-
dung von gegenseitig tiberlappenden Uberschleif-Radien eine Limitierung von zu grolken Ra-
dien stattfindet.

e Orientierung in Grad

Mit der Orientierungs-Toleranz t wird die Differenz zwischen der Orientierung des TCP und
der Orientierung des Zielpunktes definiert, ab welcher das Uberschleifen beginnt. Sobald die
Orientierung des TCP beim Annahern an den Zielpunkt diese Differenz unterschreitet, wird der
Ubergang zur ndchsten Bewegung eingeleitet.

Verwendung der Parameter:

Das Uberschleifen wird eingeleitet, sobald beim Anfahren des Wegpunktes beide der oben be-
schriebenen Toleranzen unterschritten sind.

Es wird davon ausgegangen, dass das Uberschleifen standardmé&Big mittels Translations-Tole-
ranz/Uberschleif-Radius gesteuert werden soll. Voreingestellt ist hier 0.0 mm. Bei dieser Einstel-
lung wird der Wegpunkt exakt angefahren, jedoch wird ohne Zwischenstopp der Bewegung am
Zielpunkt die nachste Bewegung (ndchster Wegpunkt) eingeleitet. Um einen friiheren Ubergang
zur nachsten Bewegung zu erreichen, muss der Radius erhoht werden.

Wegpunkt oder eine Aktion Relativer Wegpunkt, so hat das konfigurierte Uberschleifen keine
Auswirkung.

o Ist die nachfolgende Aktion auf eine Aktion Wegpunkt mit Uberschleifen keine weitere Aktion
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6.3.2.3 Zielpunkt definieren
Mit Betatigung des Buttons Neuer Zielpunkt im Aktionsfenster erscheint das Men( Zielpunkt defi-

66

nieren.
horstFX

( T | ( R Benutzer ( = .
@ [ - & i Administrator @ ‘!‘ 15:08

NEl2 [=]=]0 =]

Zielpunkt definieren

T r >
‘ Ausginge Manuell verfahren “ Best. Pose anfahren Register

e AVARAVAY,

Abb. 6-71:

Wegpunkt — Basiseinstellungen — Mendi Zielpunkt definieren

Pos.

Beschreibung

1

Auswahlfeld Koordinatensystem — auswahlen und setzen des Koordinatensystems,
auf das sich die Definition des Zielpunktes bzw. die Steuerung in diesem Menl
beziehen soll

2 Auswabhlfeld Tool — auswahlen und setzen des Tools, auf das sich die Definition des
Zielpunktes bzw. die Steuerung in diesem MenU beziehen soll
Nur relevant fir Programme mit mehr als einem Tool (s. Abschnitt 6.8).

3 MenUs und Steuerungselemente zur Steuerung des Roboters.
Die Bedienung erfolgt wie in Abschnitt 5 beschrieben.

4 Button Wegpunkt speichern — die angesteuerte Pose des Roboters wird als Zielpunkt
gespeichert und das Menu Zielpunkt definieren geschlossen

5 Button SchlieBen — schlieRen des MenUs Zielpunkt definieren ohne einen Zielpunkt zu

speichern
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Im Menu Wegpunkt — Ausgénge schalten besteht die Mdglichkeit Ausgange wahrend des Anfah-
rens eines Wegpunktes zu schalten. Das bedeutet, dass Ausgange zu einem bestimmten Zeitpunkt

wahrend der Bewegung des Roboters geschaltet werden konnen.

horstFX £

Simulation

Geschwindigkeit

25% U i)

Wegpunkt

Basiseinstellungen

Wegpunki
Ausgénge schalten

standard_name Wegpunkt

Wegpunkt
JONT Geschw =1005%

Stopp-Bedingungen

Start/Konfiguration
Gewicht 150 kg

Ausgang: Wert:

Typ:

TOOL_OUTPUT_2 W N Pfaddauer v ‘3-‘.'1

Zeitpunkt:

~

=

==

i

<
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=

Abb. 6-12:  Aktionsfenster — Wegpunkt — Ausgange schalten

Benutzer -
Administrator ﬂ (N

10:39

Wegpunkt

Register setzen

=

l Zurlicksetzen

P

SchlieBen

Pos. | Beschreibung

1 Auflistung — zeigt alle Eintrage (Zeilen) an, die hinzugeflgt wu

rden

Button Ausgang hinzufligen — fligt der Auflistung (1) einen neuen Eintrag (Zeile) hinzu

Auswabhlfeld Ausgang — auswahlen des Ausgangs, welcher geschaltet werden soll

N W N

Umschalt-Button Wert — festlegen des Wertes, den der Ausga
annimmt

ng nach dem Schalten

5 Auswabhlfeld Typ — auswahlen des Typs der Schaltung

Typ Pfaddauer (in Prozent) — Legt fest nach welcher prozentual vergangenen Zeit der
Ausgang geschaltet wird. Die Zeit bezieht sich auf die komplette Bewegung inklusive
Beschleunigen und Abbremsen des Roboters.

Typ Zeitl. Verzdgerung (in Millisekunden) — Legt fest nach wie vielen Millisekunden ab
Beginn des Anfahrens des Wegpunktes der Ausgang geschaltet wird. Ist der Wert
hoher als die komplette Bewegung an sich dauert, wird am Ende der Bewegung so
lange gewartet, bis der zeitliche Wert erreicht ist und der Ausgang wird geschaltet.

Eingabe Zeitpunkt — der Wert in Prozent oder Millisekunden

Button Léschen — entfernt den entsprechenden Eintrag (Zeile)

6.3.2.5 Menii Wegpunkt — Stopp-Bedingungen

Uber das Meni Wegpunkt — Stopp-Bedingungen konnen Bewegungen zu einem Wegpunkt pausiert
oder abgebrochen werden, sobald eine bestimmte Bedingung eintrifft.
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standard_name

o

Start/Konfiguration

Gewicht: 150 kg

6 Programme

Geschwindigkeit N Benutzer
25% m mJ Administrator a) (N 10:42

Wegpunkt

Basiseinstellungen

Wegpunkt

Ausgénge schalten

Wegpunkt

Register setzen

Wegpunki
Stopp-Bedingungen

\ Wegpuni
J JONT Ges -

Wert: Aktion:

Autom. Forts.:

Typ: Register: Operator:

kt
hw. = 100%

-~
B=
=~
5 |
- (2] |
/ izu%nmzen scmuﬁ
S 2O
Abb. 6-13:  Aktionsfenster — Wegpunkt — Stopp-Bedingungen
Pos. | Beschreibung
1 Auflistung — zeigt alle Eintrage (Zeilen) an, die hinzugefligt wurden
2 Button Bedingung hinzufligen - fligt der Auflistung (1) einen neuen Eintrag (Zeile)
hinzu
3 Auswabhlfeld Typ — auswahlen des Typs, dessen Wert auf eine bestimmte Bedingung
Uberprift werden soll
Zur Auswahl stehen Input, Register und vier Modbus-Typen (InOutBits, InBits,
InOutRegister, InRegister).
4 Je nach ausgewahltem Typ:
Bei Input oder Register: Auswahlfeld Input/Register — auswahlen des Eingangs oder
des Registers, dessen Wert auf eine bestimmte Bedingung Uberprift werden soll
Bei einem der vier Modbus-Typen: Eingabe Adresse — eintragen der Adresse, deren
Wert auf eine bestimmte Bedingung Uberpriift werden soll
5 Auswabhlfeld Operator — auswahlen des Operators fur die Bedingung
6 Eingabe Wert — der Wert, auf den in der Bedingung gepruft werden soll
7 Umschalt-Button Aktion — festlegen der Aktion, die nach Eintreffen der Bedingung
ausgeftihrt wird
Aktion Pausieren — Ist Pausieren gewahlt, wird die Bewegung zum Wegpunkt so
lange pausiert, bis die Programmausfihrung wieder Uber den entsprechenden Button
fortgesetzt wird.
Aktion Abbrechen — Ist Abbrechen gewahlt, wird die Bewegung zum Wegpunkt
abgebrochen und die Programmausfiihrung fahrt mit der nachsten Aktion fort.
8 Kontrollkastchen Autom. Forts. — Aktivieren der automatischen Fortsetzung der
Bewegung (nur aktiv, wenn Option Pausieren ausgewahlt)
9 Button Léschen — entfernt den entsprechenden Eintrag (Zeile)
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6.3.2.6

6.3.2.6 Menii Wegpunkt — Register setzen

Uber das Menl Wegpunkt — Register setzen konnen wiahrend des Anfahrens eines Wegpunktes
Register gesetzt werden. Das bedeutet, dass Werte zu einem bestimmten Zeitpunkt wahrend der
Bewegung des Roboters in ein Register gesetzt werden konnen.

Geschwindigkeit
eechuindigre Benutzer

hOfSL FX < ?‘ :(j— 25% ) @ Administrator ﬂ L 10:43

mulation

Wegpunkt Wegpunkt Wegpunk! Wegpunkt

Basiseinstellungen Ausgénge schalten Stopp-Bedingungen Register setzen

standard_name

@ Start/Konfiguration
Gewicht 150 kg

punkt

Register: Wert: Typ:
Weg
@ JOINT Geschw. =100%
Int_Regist.. W INT_.R_42 W “ Zeitl. Verzoger.. W ms

Zeitpunkt:

o

=

=<

=
pr——

= | o) X
|

= l Zurlicksetzen Schilefen

Abb. 6-74.  Aktionsfenster — Wegpunkt — Register setzen

Pos. | Beschreibung

1 Auflistung — zeigt alle Eintrage (Zeilen) an, die hinzugefligt wurden

2 Button Register hinzufiigen — fligt der Auflistung (1) einen neuen Eintrag (Zeile) hinzu

3 Auswabhlfelder Register — auswahlen des Registertyps (linkes Auswahlfeld) und des
Registers, dessen Wert gesetzt werden soll

Zur Auswahl als Registertyp stehen Float_Register, Int_Register und Bool_Register.

Je nach ausgewahltem Registertyp stehen im rechten Auswahlfeld alle
entsprechenden Register zur Auswahl.

4 Eingabe Wert — festlegen des Wertes, den der Ausgang nach dem Schalten annimmt

5 Auswabhlfeld Typ — auswahlen des Zeitpunkt-Typs

Typ Pfaddauer (in Prozent) — Legt fest nach welcher prozentual vergangenen Zeit der
Registerwert gesetzt wird. Die Zeit bezieht sich auf die komplette Bewegung inklusive
Beschleunigen und Abbremsen des Roboters.

Typ Zeitl. Verzdgerung (in Millisekunden) — Legt fest nach wie vielen Millisekunden ab
Beginn des Anfahrens des Wegpunktes der Registerwert gesetzt wird. Ist der Wert
hoher als die komplette Bewegung an sich dauert, wird am Ende der Bewegung so
lange gewartet, bis der zeitliche Wert erreicht ist und der Registerwert wird gesetzt.

6 Eingabe Zeitpunkt — der Wert in Prozent oder Millisekunden

7 Button Léschen — entfernt den entsprechenden Eintrag (Zeile)
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6.3.3  Aktion Relativer Wegpunkt

70

Mit Auswahl von Aktion Relativer Wegpunkt im Aktionsauswahl-Bereich erscheint das entspre-
chende Aktionsfenster. Im Programmbaum wird ein neuer Programmbaustein Rel. Wegpunkt an-
gelegt.
Die Konfiguration der Aktion Relativer Wegpunkt erfolgt identisch zur Konfiguration der Aktion Weg-
punkt.

Die MenUs Relativer Wegpunkt — Basiseinstellungen, Relativer Wegpunkt — Ausgange schalten,
Relativer Wegpunkt — Stopp-Bedingungen und Relativer Wegpunkt — Register setzen entsprechen
hierbei den Menis (s. Abschnitt 6.3.2) Wegpunkt — Basiseinstellungen, Wegpunkt — Ausgange
schalten, Wegpunkt — Stopp-Bedingungen und Wegpunkt — Register setzen.

ra Geschwindigkeit Benutzer 2
hOFStFX Em,lahcrf [ () — 25% 'T_-l. \U = {!J\ Administrator ﬂ I._ 15:10

standard name Relativer Wegpunkl Relativer Wegpunkt Relativer Wegpunkt Relativer Wegpunkt
. Basiseinstellungen Ausgange schalten Stopp-Bedingungen Register setzen

e Start/Konfiguration
SIS Wegpunkt-Name: Zielpunkt (Toleranzen):

Relativen Zielpunkt definig
Rel. Wegpunkt 1 »
JOINT Gestchw. = 10085 Namen eingeben... Anfahren Uberschleifen & Neuer rel. Zielp
w

@ Rel. Wegpunkt . Separates Gewicht:
JOINTGeschw. = 1005

Art der Bewegung:

© petails v

Tool:

No Tool v

Koordinatensystem:

z Geschwindigkeit: . Variable
=
» - N\OJ
<«
g /
.

Abb. 6-15:  Aktionsfenster — Relativer Wegpunkt — Basiseinstellungen

Einziger Unterschied zwischen der Aktion Relativer Wegpunkt und der Aktion Wegpunkt ist das
MenU Zielpunkt definieren bzw. Relativen Zielpunkt definieren. Letzteres wird durch Driicken des
Buttons Neuer rel. Zielpunkt (1) aufgerufen (vgl. Button Neuer Zielpunkt, Abb. 6-9).

Mit Auswahl von Neuer rel. Zielpunkt (1) im Aktionsfenster erscheint das Meni Relativen Zielpunkt
definieren. Hier bestehen mehrere Moglichkeiten, die nachfolgend erldutert werden, einen relativen
Zielpunkt zu definieren.

ACHTUNG!

Da bei einer relativen Bewegung kein absoluter Zielpunkt bekannt ist und somit auch nicht die
Pose des Roboters am Ende der relativen Bewegung, kann es passieren, dass der Roboter in
eine ungdltige Stellung fahren wiirde oder die Bahn zum Zielpunkt nicht moglich ist. In einem
solchen Fall wird die Programmausfiihrung abgebrochen.
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6.3.3.1 Relativen Zielpunkt definieren — Roboterachsen

Durch Driicken des Buttons Achsen (1) im MenU Relativen Zielpunkt definieren wird das Meni Re-
lativen Zielpunkt definieren — Roboterachsen ausgewahlt.

(] Benutzer =
horstFX &/ = aemQ——— 2% ® @ ¢ @ e @ @ s

Relativ Verfahren

__________________________________

==y A LSS el s

Abb. 6-16:  Mendi Relativen Zielpunkt definieren — Roboterachsen

Pos. | Beschreibung

1 Auswahl-Buttons — je nach Auswahl werden die entsprechenden Elemente des
MenUs de-/aktiviert

Anzeige Robotermodell mit den jeweiligen Achsnummern

Eingaben Achswerte — Eingabe des Wertes der jeweiligen Achse

Buttons -/+ — dndern des Wertes der jeweiligen Achse (in 1°-Schritten)

a|l W N

Button Zielpunkt speichern — die eingegebenen Werte im Menu werden als relativer
Zielpunkt gespeichert und das MenU Relativen Zielpunkt definieren wird geschlossen

6 Button Zurlcksetzen — zuriicksetzen aller eingegebenen Werte im MenU auf den
zuletzt gespeicherten Zustand

7 Button SchlieBen — schlieRen des MenUs Relativen Zielpunkt definieren ohne einen
relativen Zielpunkt zu speichern
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6.3.3.2 Relativen Zielpunkt definieren — Translation und Rotation

horst FX

ral Geschwindigkeit

\ N Benutzer ( S §
:07 25% ) o Administrator & L 15412

Relativ Verfahren

Translation Rotation Translation Rotation

Werte in mm X, Y, Z als Vektor (Rot.-Achse)
i

A Winkel

=
Die eingegebenen Werte beziehen sich auf die Orientierung des

@ retativen Die ichtung des Roboters kann I ©

dadurch nicht kontrolliert werden.

Zuriicksetzen

‘

Pos.

Beschreibung

Auswahl-Buttons — je nach Auswahl werden die entsprechenden Elemente des
MenUs de-/aktiviert

Anzeige Skizzierung einer Translation und einer Rotation

Eingabe A-Werte — setzen des X-, Y-, Z-Wertes der jeweiligen Koordinatenachse

Buttons -/+ — dndern des Wertes der jeweiligen Achse (in T-mm-Schritten)

Eingabe Werte (Vektor) — setzen des X-, Y-, Z-Wertes als Vektor (Rotationsachse)

Buttons -/+ — dndern des jeweiligen Wertes (X, Y, Z, in Ter-Schritten)

Eingabe A Winkel — setzen des Winkelwertes der Rotationsachse

Buttons -/+ — dndern des Winkelwertes (in 1°-Schritten)

O | 0| || o]l ] WO N

Button Zielpunkt speichern — die eingegebenen Werte im Menu werden als relativer
Zielpunkt gespeichert und das Men( Relativen Zielpunkt definieren wird geschlossen

Button Zurlicksetzen — zuriicksetzen aller eingegebenen Werte im Menu auf den
zuletzt gespeicherten Zustand

11

Button Schlieen — schlieRen des MenUs Relativen Zielpunkt definieren ohne einen
relativen Zielpunkt zu speichern
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n Meldung

t Auswahl von Aktion Meldung im Aktionsauswahl-Bereich erscheint das entsprechende Akti-

onsfenster. Im Programmbaum wird ein neuer Programmbaustein Meldung angelegt.

Meldungen konnen beispielsweise dazu genutzt werden, den Bediener an bestimmten Programm-
stellen auf etwas hinzuweisen.

" pdid

Simulation

horst FX ®

10:35

AR/ Y\ K\

standard_name

e Starthnnﬂguratinn
@ Wegpunktl

Meldung

JOINT Geschw =

Meldung Text des Hinweises:

wggpunkt 2
= 100%

Info-, Warn- und Fehlermeldungen werden als
blockierende Pop-up-Fenster angezeigt. Hinweise nur
als nicht blockierender Text.

Abb. 6-18:  Aktionsfenster — Meldung

Pos. | Beschreibung
1 Button Hinweis — Auswahl des Meldungs-Typs Hinweis
2 Button Info — Auswahl des Meldungs-Typs Info
3 Button Warnung — Auswahl des Meldungs-Typs Warnung
4 Button Fehler — Auswahl des Meldungs-Typs Fehler
5 Eingabe Text Hinweis/Meldung — Eingabe des Textes des Hinweises/der Meldung

Zu
Fe

Es

Ein Hinweis erscheint fur eine bestimmte Zeit auf dem Display ohne die Programmausflihrung

blockieren. Bei den anderen drei Meldungs-Typen erscheint ein blockierendes Pop-up-
nster, das bestatigt werden muss, bevor die Programmausflihrung fortgesetzt wird.

gibt vier verschiedene Meldungs-Typen:

die Hinweis-Meldung (1),
die Info-Meldung (2),
die Warnmeldung (3) und

die Fehlermeldung (4).
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Eine Hinweis-Meldung wird ohne Pop-up-Fenster angezeigt und ist nicht blockierend.

horst FX ‘TJ :.:K 25% I

standard_name

10:42

B

Start/Konfiguration
Gewicht 20 kg

Wegpunkt 1
JONT Geschw = 100%

:Ae(dung ‘ Programmausfihrung |
wes L J

- Einginge v || Ausginge ¥

so0e

Wegpunkt 2
T Geschw. = 100%

Variablen v |

- VARVAWAVAY

Der Unterschied zwischen den anderen drei Meldungen besteht nur in der Darstellung des Pop-up-
Fensters. Bei der Anzeige jeder dieser drei Meldungen pausiert die Programmausfihrung im Ge-
gensatz zur Hinweis-Meldung. Es erscheint ein Pop-up-Fenster auf dem Display mit dem eingege-
benen Text. Durch Antippen des Buttons OK (fortfahren) wird das Pop-up-Fenster geschlossen und
die Programmausfuhrung fortgesetzt.

Info-Meldung ‘Warn-Meldung Fehler-Meldung
.
I Hier steht eine Information. o Hier ist eine Warnung. e Hier ist ein Fehler.
[ ] [ ]
OK (fortfahron) OK (fortfahren)

Abb. 6-20:  Pop-up-Fenster — Meldungs-Typen

Pos. | Beschreibung

1 Pop-up-Fenster Info-Meldung

2 Pop-up-Fenster Warn-Meldung

3 Pop-up-Fenster Fehler-Meldung

6.3.5 Aktion Wenn-Bedingung

Mit Auswahl von Aktion Wenn-Bedingung im Aktionsauswahl-Bereich erscheint das entsprechende
Aktionsfenster. Im Programmbaum wird ein neuer gruppierter Programmbaustein Wenn-Bedin-
gung angelegt.
Der Inhalt einer Wenn-Bedingung wird wahrend einer Programmausflihrung nur dann ausgeftihrt,
wenn eine bestimmte Bedingung erflllt ist. Ist dies nicht der Fall, werden alle beinhalteten Aktionen
ubersprungen.
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] Geschwind gkeit R Benutzer <
horSt FX i Coi 25% T / (Ll Administrator ﬂ \ !‘ 16:14
standard_name
Start/Konfiguration
Gewitht 150 kg
_/@3 Wenn-Bedingung
) Bteswswdnien. AT\ T S
o 1 58
+ | Aktion hinzufiigen '} Wert JVar./Par. 6

Eingang/ !

= i

Ausgan - - i [

) Eingang Ausgang E Eingang J| Ausgang || Register |4

i R [ L

2 :

TOOL_INPUT_1 v
= Register 7
e — [
i
3 ! (] 1
< R
5 Variable/

AT Y\ L

Abb. 6-27.  Aktionsfenster — Wenn-Bedingung — Eingang

Parameter

~ i L B e S5 / =

Pos

Beschreibung

.

Button Eingang/Ausgang — Auswahl der Bedingung Eingang/Ausgang

Button Register — Auswahl der Bedingung Register

Button Variable/Parameter — Auswahl der Bedingung Variable/Parameter

2
3
4

Umschalt-Button/Auswahlfeld — wird entsprechend der Auswahl der Bedingung
eingeblendet/aktiviert

ol

Auswahlfeld Operator — auswahlen des Operators fur die Bedingung

Buttons Wert, Var./Par., Eingang, Ausgang, Register — Auswahl des Typs fur die rechte
Seite der Bedingung

Auswahlfeld/Umschalt-Button/Eingabefeld — festlegen des Wertes, auf den in der
Bedingung gepriift werden soll (wird entsprechend der Auswahl des Typs
eingeblendet/aktiviert)

Kontrollkastchen Sonst-Fall — fligt einen Sonst-Fall zur Wenn-Bedingung hinzu

Die Bedingungen Register (2) und Variable/Parameter (3) werden vergleichbar zur Bedingung Ein-
gang/Ausgang (1) konfiguriert.

Wird das Kontrollkdstchen Sonst-Fall (12) _/@ Wenn-Bedingung
aktiviert, wird nach dem Ubernehmen der \ B ' TOOL_INPUT_1=00
Konfigurationsmaoglichkeiten ~ (13) im

Programmbaum an den
Programmbaustein Wenn-Bedingung ein
weiterer gruppierter Programmbaustein
Sonst-Fall angehangt. Diese beiden
Programmbausteine sind fest

'+' Aktion hinzufiigen

S ' Sonst-Fall

<5

'+' Aktion hinzufiigen

miteinander verbunden. Abb. 6-22: Wenn-Bedingung mit Sonst-Fall
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6.3.6 Aktion Warten auf

Mit Auswahl von Aktion Warten auf im Aktionsauswahl-Bereich erscheint das entsprechende Akti-
onsfenster. Im Programmbaum wird ein neuer Programmbaustein Pausieren oder Warten aufan-
gelegt.

Als Parameter konnen eine Zeitspanne oder ein Eingangssignal gewahlt werden. Die Pro-
grammausfihrung wird bei dieser Aktion so lange pausiert, bis die eingestellte Zeitspanne abge-
laufen bzw. die ausgewahlite Bedingung erfillt ist.

horstFX €@  cowmwe c@g——— »% T

Simulation

B

standard_name Warten auf

Start/Konfiguration

Gewicht: 20 kg

Wegpunkt 1

UNEAR Geschw. = 100%

Rel. Wegpunkt 1 0
JONT Geschw. » 75%

Funktion "beispiel_funktion™

Argumante =

Ausgang schalten ===

OUTPUT_4 = NAUT_7

Pausieren §

00005 = Eingang

ceeecee

v
C

VAW AV,

/

@) (»

Abb. 6-23:  Aktionsfenster — Warten auf — Zeit

Pos. | Beschreibung

1 Button Zeit — Auswahl der Bedingung Zeitspanne

2 Auswabhlfelder fir Zeitspanne — Zeitangaben in Stunden, Minuten, Sekunden und
Millisekunden

Benutz

7~ [ i R\ Benutzer \ (B
hOFS'[ FX ”‘s‘mma";—“ = ) 25% 'T>1 W@ @& L Administrator ‘@ ‘.,‘ 16:05
standard_name

Start/Konfiguration

Gewiht 150 kg
r‘ Pausieren
ALY 0000 3 _____________ -

i

Wert | Var./Par. 4

Zeit
1] Eingang JJ Ausgang | Register
2 : .- A
> —
= 1 /R f
= TOOL_INPUT_1 v - \ g :
< Eingang \ E i
1 I
= g 0 1 E
< e L =
B=
g Register
==
Q) (=) (P
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Abb. 6-24:  Aktionsfenster — Warten auf — Eingang

Pos. | Beschreibung

1 Button Eingang — Auswahl der Bedingung Eingangssignal

2 Auswahlfeld Eingang — Auswahl des Eingangs, dessen Wert auf eine bestimmte
Bedingung dberpriift werden soll

3 Auswahlfeld Operator — auswéhlen des Operators fir die Bedingung

4 Buttons Wert, Var./Par., Eingang, Ausgang, Register — Auswahl des Typs fur die
rechte Seite der Bedingung

5 Auswahlfeld/Umschalt-Button — festlegen des Wertes, auf den in der Bedingung
geprift werden soll (wird entsprechend der Auswahl des Typs eingeblendet/aktiviert)

6.3.7 Aktion Wiederholen

Mit Auswahl von Aktion Wiederholen im Aktionsauswahl-Bereich erscheint das entsprechende Ak-
tionsfenster. Im Programmbaum wird ein neuer gruppierter Programmbaustein Wiederholen ange-
legt.

Diese Aktion dient zum Anlegen einer Wiederholschleife. Innerhalb der Wiederholschleife kdnnen
beliebig viele Aktionen hinzugefligt werden. Die Wiederholschleife fiihrt ihren Inhalt so oft aus, bis
ihre Ausfihrbedingung nicht mehr erfiillt ist.

Wird die Aktion mit der Bedingung Endlos (2) ausgewahlt, wird die Wiederholschleife bei einer Pro-
grammausfihrung nicht mehr verlassen. Dadurch kann die Programmausfiihrung nur noch been-
det werden, indem sie manuell abgebrochen wird.

chwindigkeit

horst FX rf“‘ﬂ :.:) 25% n @ Acministyatos 17:55

standard_name

Start/Konfiguration
Gewicht 20 kg
Variablenwert dndern
xe=15

@ Wiederholen

[_ + ) Aktion hinzufigen
~
\
>
=]
>
=
=

Abb. 6-25:  Aktionsfenster — Wiederholen — Anzah/

Pos. | Beschreibung

1 Button Anzahl — Auswahl der Bedingung Anzahl

2 Button Endlos — Auswahl der Bedingung Endlos

3 Button Erweitert — Erweiterung der Auswahl an Bedingungen
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Pos. | Beschreibung

4 Auswabhlfelder flr eine bestimmte Anzahl an Wiederholungen (max. 9999)

Die Wiederholschleife wird so lange ausgefihrt, bis die eingestellte Anzahl an
Wiederholungen erreicht ist (gilt auch fur (5)).

5 Auswabhlfeld Variable/Parameter — nach Aktivierung des Auswahlfeldes kann ein Wert
einer/s Variable/Parameters als Anzahl an Wiederholungen gesetzt werden
(Parameter sind nur in der Bearbeitung einer grafischen Funktion auswahlbar)

Wird die Aktion mit der Bedingung Erweitert — Eingang/Ausgang (1), Erweitert — Register (2) oder
Erweitert — Variable/Parameter (3) ausgewahlt (s. folgende Abb.), wird die Wiederholschleife bei
einer Programmausfihrung so lange ausgefihrt, bis die konfigurierte Bedingung nicht mehr erfillt

ist.

I Geschwindigkeit R s .

hOrSt FX b :O— 25% ‘T:] L E LY Administrator e { .f 16:12
standard_name

e Start/Konfiguration
Gewicht: 150 kg

@Wlederhalen
f i
Eingang/

|
|

~_ |
| TOOL_INPUT_1 v
— Register

|

| Variable/
W] Parameter

e ARV

Abb. 6-26.  Aktionsfenster — Wiederholen — Erweitert

Pos. | Beschreibung

1 Konfiguration der Bedingung s. Aktion Wenn-Bedingung (Abschnitt 6.3.5)

6.3.8  Aktion Ausgang schalten

78

Mit Auswahl von Aktion Ausgang schalten im Aktionsauswahl-Bereich erscheint das entspre-
chende Aktionsfenster. Im Programmbaum wird ein neuer Programmbaustein Ausgang schalten
angelegt.

Durch diese Aktion kénnen Ausgange geschaltet werden. Damit konnen Vorgange an Anbauteilen
(z. B. Greifer) ausgelost oder Information an andere mit dem Robotersystem verbundenen Maschi-
nen weitergeleitet werden.
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radl Geschwindigkeit

) it

Benutzer

VAW AV,

horstFX #7 & -)—————— 5% m @ Administrator (@) (W) 11:51
standard_name
Start/Konfiguration
Gewicht: 150 kg
reﬁ Ausgang schalten
(g e
= OUTPUT_1 v
//
1

@ Es stehen nur Ausgange zur Auswahl, denen keine Funktion zugewiesen ist.

B b R e S N~ e === ~L ]

Abb. 6-27:  Aktionsfenster — Ausgang schalten

Pos. | Beschreibung
1 Auswahlfeld Ausgang — Auswahl des Ausgangs, der geschaltet bzw. dem ein Wert
zugewiesen wird
2 Buttons Wert, Var./Par., Eingang — Auswahl des Typs flr die Zuweisung
3 Auswahlfeld/Umschalt-Button — festlegen des Wertes, der zugewiesen werden soll

(wird entsprechend der Auswahl des Typs eingeblendet/aktiviert)

6.3.9 Aktion Register setzen

Mit Auswahl von Aktion Register setzen im Aktionsauswahl-Bereich erscheint das entsprechende
Aktionsfenster. Im Programmbaum wird ein neuer Programmbaustein Register setzen angelegt.

Durch diese Aktion kann der Wert eines Registers gesetzt werden, welcher in anderen Aktionen
verwendet werden kann oder Informationen (liber externe Schnittstellen) an andere mit dem Robo-
tersystem verbundene Maschinen weitergeleitet werden.

horst FX

1 Geschwindigkeit Benutzer

L B am( ) 25% ain ) (L) Administrator ﬂ -‘ 1%:07
Simulation

VAW AV,

standard_name

e Start/Konfiguration
Gewicht: 150 kg

egister setzen

- REGISTER_0 =50

f 1
: 2N
g
K 1)
K 1)
Int_Register v | Wert JVar./Par. | Register [}
~ 1 oA A
e :
b [
= INT_REGISTER_0 v ! E
d ] /
f g
d )
] K
] 5 0
d ]
> — )
_
2
S - e < = 7 7 ~— 7~
= ;
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Abb. 6-28:  Aktionsfenster — Register setzen

Pos. | Beschreibung

1 Auswabhlfelder Register — Auswahl des Registertyps und des Registers, dem ein Wert
zugewiesen wird

2 Buttons Wert, Var./Par., Eingang — Auswahl des Typs flr die Zuweisung

3 Auswahlfeld/Umschalt-Button — festlegen des Wertes, der zugewiesen werden soll
(wird entsprechend der Auswahl des Typs eingeblendet/aktiviert)

6.3.10 Aktion Variablenwert andern

80

Mit Auswahl von Aktion Variablenwert dndern im Aktionsauswahl-Bereich erscheint das entspre-
chende Aktionsfenster. Im Programmbaum wird ein neuer Programmbaustein Variablenwert an-
dernangelegt.

Uber diese Aktion kann einer Variablen ein bestimmter Wert zugeordnet bzw. der bisherige Wert
geandert werden. Fur numerische Variablen ist zusatzlich eine Inkrementier- und Dekrementier-
Funktionalitat vorhanden.

Wie neue Variablen erstellt und bestehende Variablen geldscht werden, entnehmen Sie bitte
dem Abschnitt 6.7.

s enutzer S
horSt FX SM_-WJ :()7 25% ) | / @ dehlnistramr a) (N 16:07

standard_name Variablenwert andern

Start/Konfiguration
Gewicht: 150 kg
@ Variablenwert dndern d l

A\ Y \/

ol s — i A
Abb. 6-29:  Aktionsfenster — Variablenwert andern

Pos. | Beschreibung

1 Auswahlfeld Variable wahlen — auswahlen der Variable, fir welche ein bestimmter
Wert gesetzt werden soll

2 Eingabe Wert — eingeben/auswahlen des Variablenwerts

Je nach Auswahl des Zuweisungstyps (3) erscheint hier das entsprechende Eingabe-
oder Auswahlfeld.
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) it

Pos.

Beschreibung

Buttons Zuweisungstyp — auswahlen des Zuweisungstyps

Einer Variablen vom Datentyp Numerischkdnnen folgende Typen zugewiesen
werden: numerischer Wert, Variable/Parameter vom Datentyp Numerisch, Eingang,
Ausgang, Register

Einer Variablen vom Datentyp 7ext? konnen folgende Typen zugewiesen werden:
textueller Wert, Variable/Parameter vom Datentyp 7ext

Variablen vom Datentyp Zie/position s. Abschnitt 6.3.10.1.

(Parameter sind nur in der Bearbeitung einer grafischen Funktion auswahlbar)

Buttons Inkrementieren/Dekrementieren — auswahlen der Inkrementier- oder
Dekrementier-Funktionalitat

6.3.10.1 Variablen vom Datentyp Zielposition

Einer Variablen vom Datentyp Zielposition wird eine Zielposition fur einen (relativen) Wegpunkt, der
Wert einer anderen Variablen oder die aktuelle Position des Roboters als Wert zugewiesen.

horst FX

F Geschwindigkei Benutzer

172l o
Simulaton’ [ @ m— 1 o & @ w Administrator (@) (W) 16:11

standard_name

e Start/Konfiguration
Gewicht: 150 kg

Variablenwert @ndern

@ Variablenwert dndern Zuweisungstyp:
m m

~
= s
~ Oor=m == @
> ' Koordinaten speichern
< (
/
><
=
Abb. 6-30:  Aktionsfenster — Variablenwert dndern — Zielposition
Pos. | Beschreibung
1 Button Wegpunkt — Definition eines Zielpunkts fur einen Wegpunkt (s. Abschnitt
6.3.2.3)
2 | Button Relativer Wegpunkt — Definition eines Zielpunkts fir einen relativen Wegpunkt
(s. Abschnitt 6.3.3.1 und 6.3.3.2)
3 Anzeige Definition Zielpunkt — Anzeige der entsprechenden Werte des definierten
Zielpunkts, sobald definiert
4 Kontrollkastchen Koordinaten speichern — Speichern der Werte des Zielpunkts als
Koordinaten mit Orientierung (standardmanig werden die Achswerte gespeichert)
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6.3.11 Aktion Funktions-Aufruf

Mit Auswahl von Aktion Funktions-Aufruf im Aktionsauswahl-Bereich erscheint das entsprechende
Aktionsfenster. Im Programmbaum wird ein neuer Programmbaustein Funktion ‘neue_funktion” an-
gelegt.

Wie neue Funktionen erstellt und bestehende Funktionen bearbeitet werden, entnehmen Sie
bitte dem Abschnitt 6.6.

6.3.11.1 Schritt 1: Funktion auswahlen

horstFX {;Imula‘]if :wa 25% o) @2 A i) Adrlatistor 12:06
standard_name Funktions-Aufruf
Q Start/Konfiguration
Gewicht: 250 kg Schritt 1/3 "Funktion auswahlen”
Wegpunkt 1 Funktionen Vorschau
ORI Sesth 0% Lokal ‘ ‘ Global Funktion definieren

Parameteranzahl: 2, Rickgabe: 14

Wegpunkt 2

JOINT Geschw. = 100%

beispiel_funktion Wegpunkt hin
JOINT Geschw. = 100%

Funktion "neue_funktion”

Paramet

000

Wegpunkt zuriick
JOINT Geschw. = 100%

Riickgabewert
Wert:0 Nachster
Schritt

Abb. 6-31:  Aktionsfenster — Funktionen (Schritt 7)

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige Funktionen — Auflistung aller lokalen und globalen Funktionen

2 Anzeige Vorschau — Vorschau des Inhalts der ausgewahlten Funktion

3 Button Nachster Schritt — Wechsel zum nachsten Schritt des Aktionsfensters
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6.3.11.2 Schritt 2: Funktionsbeschreibung und Parameter

horst FX <

Simulation

Geschwindigkeit

25 % n ) 1447

standard_name

Star!fKarlﬁguraﬁan
Gewicht: 20 kg

Wegpunkt 1

JOINT Geschw. = 1003

Funktlon ‘neue_funktion™

Wegpunkt 2
JOINT Geschw. = 100%

_____ VAW AVEY

Vorheriger H parameter 1

Funktions-Aufruf

Schritt 2/3 "Funktionsbeschreibung und Parameter”
Funktions-Name: heispiel_funktiorO%
Beschreibung:

Das ist eine Baispial-am%e

Ubergabeparameter:

Name Wert

f
. n Das ist ein Parameter. Néchster
Schritt
i
parameter_2 . m Ein weiterer Parameter.

1 ?

| Hirre Schiieen

Abb. 6-32:  Aktionsfenster — Funktionen (Schritt 2)

Pos. | Beschreibung

1 Button Zurlick — Wechsel zum vorherigen Schritt des Aktionsfensters

Anzeige Funktions-Name - zeigt den Funktions-Namen an

werden.

2

3 Anzeige Beschreibung — zeigt die Beschreibung der Funktion an

4 Anzeige Ubergabeparameter / Eingabe Wert — die definierten Parameter werden
angezeigt (Name, Wert, Kurzbeschreibung)

Der Wert der Parameter entspricht dem jeweiligen Standardwert und kann hier tber
die Eingabe verandert werden. Alternativ kann der Wert einer Variablen zugewiesen

5 Button Nachster Schritt — Wechsel zum nachsten Schritt des Aktionsfensters
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6.3.11.3 Schritt 3: Riickgabewert zuweisen
' Wenn-Bedingung
TOOL_INPUT_1= 0.0

T = -

6 Programme

if- -Hﬁl ktion hinzyfiigen
) oyt
A (3)
F

' Sonst-Fall

(4 Aktion hinzufiigen

Abb. 6-33:  Aktionsfenster — Funktionen (Schritt 3)

Pos. | Beschreibung

1 Button Zurlick — Wechsel zum vorherigen Schritt des Aktionsfensters

2 Umschalt-Button Riickgabewert-Zuweisung — auswahlen, ob der Rickgabewert einer
neuen oder einer existierenden Variable zugewiesen werden soll

bestehende Variable auszuwahlen

3 Eingabe Name / Auswahlfeld Variable — je nach Auswahl von (2) wird hier entweder
die Eingabe flr einen neuen Variablennamen angezeigt oder ein Auswahlfeld, um eine
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6.3.12

6.3.12 Aktion Riickgabewert
Mit Auswahl von Aktion Riickgabewert im Aktionsauswahl-Bereich erscheint das entsprechende
Aktionsfenster. Im Programmbaum wird ein neuer Programmbaustein Rickgabewert angelegt.

Die Aktion Riickgabewert ist nur verwendbar innerhalb der Bearbeitung einer Funktion (s. Abschnitt
6.6), flr die der Umschalt-Button Riickgabewert aktiviert ist (s. Abschnitt 6.6.1).

Ruckgabewerte werden verwendet, um innerhalb oder am Ende einer Funktion einen definierten
Wert zu speichern, welcher einer Variablen zugewiesen wird. Diese Variable kann flr den weiteren

Programmverlauf genutzt werden.

horst FX E}‘ld C‘$ 25% n @  Administrator

16:29

beispiel_funktion Riickgabewert

Funktion definieren
Parameteranzahl: 2. Riickgabe: Ja

hin

JOINT Geschw. = 100%

zuriick
JOINT Geschw. = 100%

Riickgabewert .
Wert0 Datentyp:

Numerisch

Riickgabewert: o

A\ Y\ X/

Abb. 6-34:  Aktionsfenster — Riickgabewert

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige Datentyp — anzeigen des Datentyps des Rickgabewertes

2 Eingabe Riickgabewert — Eingabe des Riickgabewertes

6.3.13 Aktion Gewicht @andern
Mit Auswahl von Aktion Gewicht dndern im Aktionsauswahl-Bereich erscheint das entsprechende
Aktionsfenster. Im Programmbaum wird ein neuer Programmbaustein Gewicht andern angelegt.

Alle Aktionen Wegpunkt und Relativer Wegpunkt, die nachfolgend ausgefiihrt werden, verwenden
dasin dieser Aktion gesetzte Gewicht, es sei denn, in der Aktion Wegpunkt oder Relativer Wegpunkt

selbst ist ein separates Gewicht konfiguriert (s. Abschnitte 6.3.2 und 6.3.3).
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hwindigkeit
Geschwindigkei Benutzer

h "p4s R @ = Y
OrSt FX s a)_— 25% @ | & LY Administrator ‘«@‘ { !‘ 14:15

Simulation - =

standard_name Gewicht @ndern

Start/Konfiguration

SppEidle Ermitteln Sie das maximale Gewicht am TCP mdglichst exakt und geben Sie diesen Wert hier ein. StandardméBig ist der

ra‘ Gewicht andern Maximalwert eingestellt.
L J Gewicht: 342)g

Wir weisen Sie darauf hin, dass bei zu geringer Gewichtsangabe der Roboter auBerhalb der Spezifikation betrieben wird. Dies kann

zu erhohtem Verschiei und eventuell zu Uberlast und somit zur Schadigung des Systems fiihren.

Das Betreiben des Roboters auBerhalb der Spezifikation fiihrt zum Verlust der Gewahrleistung.

Die Belastungskenngrofien gelten gemag der VDI-Richtlinie 2861. Hierbel ist zu beachten, dass die Last und der zugehorige
Li P weder den Wert fiir die Nennlast noch fiir das und das Nenn-| S i

iiberschreiten darf.

.
=
B<
géwicht am TCP (in k
=
> (min. 0.0 kg - max. 5.0 kg)
—
<

a P

| Gibemehmen

h) (=) ()] =

| zZuriicksetzen SchlieBen

Abb. 6-35:  Aktionsfenster — Gewicht andern

Pos. | Beschreibung

1 Eingabe Gewicht am TCP — Eingabe des aktuell eingestellten Gewichts am TCP

2 Buttons Gewichtdnderung — Veranderung des eingestellten Gewichts am TCP in
Schritten von 0,5 kg oder 1,0 kg (innerhalb des giltigen Bereichs)

6.3.14 Aktion Tool wechseln

Mit Auswahl von Aktion Tool wechseln im Aktionsauswahl-Bereich erscheint das entsprechende
Aktionsfenster. Im Programmbaum wird ein neuer Programmbaustein 7oo/wechsel angelegt.

Die Aktion Tool wechseln ist nur relevant in Programmen mit mehr als einem Tool (s. Abschnitt
6.8).

horst FX

Geschwindigkelt

= T (N entzer
25% J W Administrator 19:24

standard_name

Start/Konfiguration
Gewicht 20 kg
@ Toolwechsel

Tool wechseln

Y\ X\

=) (P ! )

| zuricksetzen SchlieBen |

Abb. 6-36:  Aktionsfenster — Tool wechseln

86



6 Programme ' fruitcore
robotics

Pos. | Beschreibung

1 Auswabhlfeld Tool — Auswahl des Tools auf welches gewechselt werden soll

6.3.15 Aktion Koordinatensystem wechseln

Mit Auswahl von Aktion Koord. wechseln im Aktionsauswahl-Bereich erscheint das entsprechende
Aktionsfenster. Im Programmbaum wird ein neuer Programmbaustein Koord. wechseln angelegt.

Fur Verwendung und Auswirkungen der Aktion Koord. wechseln s. Abschnitt 6.9.

Geschwindigkeit

I3 R Benutzer
horst Fx L= = ) 25% T1 4 ) (L] Administrator @ . 15:05
standard_name Koo haakt
Start/Konfiguration
Gewicht 150 kg
@ Koord. wechseln

Koordinatensystem: n

® Weitere Koordinatensysteme konnen dem aktuellen Programm iiber

Start/Konfiguration' hinzugefiigt werden.

Abb. 6-37:  Aktionsfenster — Koord. wechsein

&\X\/\\/“///

Pos. | Beschreibung

1 Auswabhlfeld Koordinatensystem — Auswahl des Koordinatensystems auf welches
gewechselt werden soll

6.3.16 Aktion Palette

Mit Auswahl von Aktion Palette im Aktionsauswahl-Bereich erscheint das entsprechende Aktions-
fenster. Im Programmbaum wird ein neuer gruppierter Programmbaustein angelegt. Dies ist ein
spezieller Programmbaustein fir die Aktion Palette. Er besteht aus mehreren Programmbaustei-
nen, die Uber eine Linie verbunden sind. Der spezielle Programmbaustein fur die Aktion Palette be-
ginnt mit dem Programmbaustein Start Palette palette_neuund endet mit dem Programmbaustein
Ende Palette palette_neu (,palette_neu" ist der Standardname einer neuen, noch undefinierten Pa-
lette). Dadurch wird Ubersichtlich gemacht, welche Programmbausteine zu einer Aktion Palette ge-
horen. Eine Palette wird in drei Schritten definiert.

Alle zugehdrigen Aktionen (Programmbausteine innerhalb) stellen hierbei einen Palettierdurchgang
dar, was bedeutet, dass wahrend einer Programmausfiihrung nur der erste Palettierpunkt abgear-
beitet wird. Danach fahrt die Programmausfiihrung mit der nachfolgenden Aktion fort. Sollen alle
Palettierpunkte abgearbeitet werden, also die komplette Palette, so muss die Aktion Palette in eine
Aktion Wiederholen (s. Abschnitt 1.1.7) gesetzt und die Anzahl der Wiederholschleife entsprechend
der Anzahl der definierten Palettierpunkte eingestellt werden. Ist die Anzahl der Wiederholschleife
groler als die Anzahl der definierten Palettierpunkte, so beginnt die Abarbeitung nach dem letzten
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Palettierpunkt wieder mit dem ersten Palettierpunkt und fahrt so lange fort, bis die Anzahl in der
Wiederholschleife erreicht ist.

Beispiel: Um eine 4 x 6 Palette einmal komplett abzuarbeiten, muss in der Wiederholschleife die
Anzahl 24 eingegeben werden. Wird als Anzahl 28 eingegeben, beginnt die Programmausfihrung
nach der Abarbeitung einer kompletten Palette wieder mit dem ersten Palettierpunkt und hort nach
dem vierten Palettierpunkt auf.

Um alle Palettierpunkte bzw. mehrere Palettierpunkte einer Palette abzuarbeiten, muss die Aktion
Palette einer Aktion Wiederholen hinzugefligt und die Anzahl der Wiederholschleife entsprechend
eingestellt werden.

Eine noch nicht vollstéandig definierte Palette kann zwar :ﬁzgﬂ:;::g:g:ﬁte_ne"
gespeichert und in den Programmbaum tbernommen

werden. Solange ihr Zustand jedoch undefiniert ist, sind
die Programmbausteine Start Palette palette_neu und
Ende Palette palette_neu mit einem Warnsymbol
gekennzeichnet (1). Sind in einem Programm eine oder
mehrere unvollstandig definierte Paletten vorhanden,
kann keine Programmausfiihrung gestartet werden.

\—‘,—l Aki\on hinzufiigen

Ende Palette palette_neu
Paletten(-Stapel)-Definition

Abb. 6-38:  Programmbausteine der
Aktion Palette

Sobald eine Palette vollstandig definiert ist, wird ein einfaches Modell der Palette in der 3D-Welt
dargestellt.

6.3.16.1 Allgemeine Einstellungen, Schritt 1: Palettenraster anlegen
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T‘ Geschwindigkeit PN N o~ Benutzer 4 =
horstFX =S C @ —1-1. a 02 a) (@ Administrator () (W) 10:31

Simulation - -

Paletten Definition

Punktkorrektur

Paletien Definition
Palettenkorrektur

Paletten-Definition Paletten-Definition

standard_name ;
Aligemeine Einstellungen Benutzerspez. Einstellungen

. wieaernoten
(O )
— \
| fllnrlP:lEl‘!!;TnmtE_nEu | Schritt 1/3 "Palettenraster anlegen” e Néchster Schritt ’e
al etten{-Stapel}-Definition

| Aktion hinzuf
& — e Paletten-Name:
+  Rel Anfahrpunkt
o Wegpunkt palette_neu .

+ Aktion hinzufiigen
Tool:

Lo (o )

Koordinatensystem:

ca®n

00000
0000
000

P Rel. Palettierpunkt
Palettierpunkt: -

-+ | Aktion hinzufigen

4 Rel Abfahrpunkt
. Wegpunkt

-+ | Aktion hinzufiigen

r- Wenn-Bedingung
Falette abgeschlossen
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I Zuriicksetzen SchiieBen
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Abb. 6-39:  Aktionsfenster — Paletten-Definition — Allg. Einstellungen (Schritt 7)

Pos. | Beschreibung

1 Eingabe Paletten-Name — benennen der Palette

Dieser Name erscheint nach dem Hinzufiigen (11) im Programmbaum in den
Programmbausteinen Start Palette und Ende Palette.

2 Auswabhlfeld Tool — Auswahl des Tools, mit dem die Palette konfiguriert werden soll

w

Auswahlfeld Koordinatensystem — Auswahl des Koordinatensystems in dem die
Palette konfiguriert werden soll

Eingabe Anzahl (Spalten) — Anzahl der Spalten der Palette

Eingabe Anzahl (Zeilen) — Anzahl der Zeilen der Palette

Buttons -/+ — dndern der Anzahl (in Ter-Schritten)

N | o o | b

Anzeige Palette — Visualisierung der Palette, bestehend aus allen Palettierpunkten

Die Darstellung der Palette passt sich an die eingestellte Anzahl Spalten und Zeilen an

8 Button Nachster Schritt — Wechsel zum nachsten Schritt des Aktionsfensters

9 Programmbaustein Rel Anfahrounkt — s. Abschnitt 1.1.1

10 | Programmbaustein Rel Palettierpunkt — s. Abschnitt 1.1.1

11 Programmbaustein Rel Abfahrounkt — s. Abschnitt 1.1.1

12 | Programmbaustein Wenn-Bedingung — s. Abschnitt 1.1.1

6.3.16.2 Allgemeine Einstellungen, Schritt 2: Eckpunkte definieren

=
horst FX L. r a0 ————>  25% o @ @ () Administrator (@) (W) 11:22

Paletten-Definition

Punktkorrektur

Paletten-Definition Paletten-Definition

standard_name )
Aligemeine Einstellungen Benutzerspez. E

) @ wieagernowen
{ :E Sty p""“{ fiiette_peu e( Vorheriger Schritt Schritt 2/3 “Eckpunkte definieren*

+ | Aktion hinzufigen

® | Wempunkt

Def. Eckpunkt 1

<+ | Aktion hinzufiigen

Rel. Palettierpunkt
p Palettierpunkt: -

-+ | Aktion hinzufiigen

~ 4 Rel Abfahrpunkt /
®  Wegpunke

+ | Aktion hinzufiigen

Ende Palette palette_neu

ten(-Stapel)-Definition

e > s = = R =

Abb. 6-40:  Aktionsfenster — Paletten-Definition — Allg. Einstellungen (Schritt 2)

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige Palette — Visualisierung der Palette, bestehend aus allen Palettierpunkten
und zusatzlich mit Kennzeichnung aller Eckpunkte
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Pos. | Beschreibung

2 Button Definiere Eckpunkt 1, 2, 3, 4 — definieren eines Zielpunktes flir den jeweiligen
Eckpunkt

Es 6ffnet sich das MenU Zielpunkt definieren (vgl. Abschnitt 6.3.2.3).

3 Button Vorheriger Schritt — Wechsel zum vorherigen Schritt des Aktionsfensters

4 Button Nachster Schritt — Wechsel zum nachsten Schritt des Aktionsfensters

6.3.16.3 Allgemeine Einstellungen, Schritt 3: An- und Abfahrpunkt definieren

Fa Geschwindigkeit

\ AN Benutzer S :
horSt FX Simutation :O— 25% o) & B Ll Administrator @ . 11:40
standard_name Paletten-Definition Paletten-Definition | patettenDefinition Paletien Definition ‘
@ v\ne‘uernolen Aligemeine Einstellungen Benutzerspez. Ei Punktkorrektur

= 4
et Stary P"‘mer fette_peu e\ Vorheriger Schritt Schritt 3/3 "An- und Abfahrpunkt definieren*

+ ) Aktion hinzufigen
Def. An-, ‘- ahrpunkt

Relativer An-/Abfahrpunkt:

i RelAnfahrpunkt

L] Wagpunkt

+ ) Aktion hinzufiigen

P RelPalettierpunkt

Palettierpunkt: -

+ ) Aktion hinzufiigen

o 7

Easll ! Rel Abfahrpunkt e : /i
- O Q

+ | Aktion hinzufiigen LJ
=0 :
B . :
>< 28 Ende Palette palette_neu
==
B J
/

Abb. 6-47:  Aktionsfenster — Paletten-Definition — Allg. Finstellungen (Schritt 3)

Pos. | Beschreibung

1 Umschalt-Button Identisch/Separat — auswahlen, ob An- und Abfahrpunkt denselben
Zielpunkt verwenden

Identisch — Der Zielpunkt fir An- und Abfahrpunkt ist derselbe.

Separat — An- und Abfahrpunkt besitzen unterschiedliche Zielpunkte und missen
somit separat definiert werden.

2 Button Definiere An-/Abfahrpunkt — definieren eines Zielpunktes fiir An- und
Abfahrpunkt. Es offnet sich das Men( Zielpunkt definieren (vgl. Abschnitt 6.3.2.3).

Wird am Umschalt-Button (1) Separat gewahlt, gibt es fiir An- und Abfahrpunkt
jeweils einen eigenen Button zum Definieren.

3 Auswabhlfeld Eckpunkt — auswahlen eines Eckpunktes

Der ausgewahlte Eckpunkt dient als Ausgangspunkt fur den relativen An- und
Abfahrpunkt. Die An- und Abfahrpunkte samtlicher Palettierpunkte werden relativ zu
diesem gewahlten Eckpunkt berechnet.

4 Anzeige Palette — Visualisierung der Palette, bestehend aus allen Palettierpunkten
und zusatzlich mit Kennzeichnung aller Eckpunkte sowie besonderer Kennzeichnung
fur den Eckpunkt, der als Ausgangspunkt fur den relativen An- und Abfahrpunkt
samtlicher Palettierpunkte dient
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Pos. | Beschreibung

5 Button Zurlick — Wechsel zum vorherigen Schritt des Aktionsfensters

6.3.16.4 Benutzerspez. Einstellungen, Schritt 1: Einstiegspunkt und Teilabschnitte

Im Reiter benutzerspezifische Einstellungen kann die Palette in Teilabschnitte eingeteilt werden (s.
6.3.16.5). AuBBerdem kann ein globaler Einstiegspunkt (zuerst angefahrener Punkt) festgelegt wer-
den.

T‘ Geschwindigkeit Benutzer =
hOfSL FX Sm,\aflj 5 () — 25% 'T_-l @ Administrator A a \ . 11:45

Paletten Definition Paletien-Definition Paletten-Definition

Allgemeine Einstellungen Benutzerspez. Einstellungen EECIEIEHECHE AT

Paletten Definition

Punktkorrektur

standard_name

. 4 Wieaernoten
‘ ‘./ Endlas

Schritt 1/2 "Einstiegspunkt und Teilabschnitte”

Aktiv: Reihenfolge: Teilabschnitt: Teilabschnitt von-bis: Globaler Einstiegspunkt: e

+ Aktion hinzufiigen

P Rel. Palettierpunkt
Palettierpunkt -

-+ | Aktion hinzufigen

® . Wegpunkt

(S

=
+ | Aktion hinzufiigen @

et Bei dieser Option wird der hier

= eingegebene Einstiegspunkt
verwendet.

B

><

=l

/

Abb. 6-42:  Aktionsfenster — Paletten-Definition — Benutzerspez. Einstellungen (Schritt 7)

Pos. | Beschreibung

1 Kontrollkastchen Akiv — ohne Selektierung wird dieser Teilabschnitt nicht ausgefihrt

Auswahlfeld Reihenfolge — Legt Reihenfolge der Bearbeitung fest

2
3 Button Teilabschnitt — Bearbeiten des Teilabschnitts (s. 6.3.16.5)
4

Button Wert — Einstiegspunkt kann direkt in Eingabeleiste (9) eingegeben werden

Button Bei Start fragt Wert bei Programmstart durch Pop-up-Fenster mit Eingabe ab

6 Button Variable — Einstiegspunkt ist gleich dem Wert der ausgwahlten Variable
7 Button Register — Einstiegspunkt ist gleich dem Wert des ausgwahlten Registers
8 Eingabe/Auswahlfeld - festlegen des Werts fir den globalen Einstiegspunkt (wird

entsprechend der Auswahl des Typs eingeblendet/aktiviert)

9 Button Neuer Teilabschnitt — fligt neuen Teilabschnitt hinzu
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6.3.16.5 Benutzerspez. Einstellungen, Schritt 2: Teilabschnitt definieren

Geschwindigkeit

horstFX Z‘ () 25% m

Simulation

6 Programme

Administrator \ ﬂ | . 11:44

Paletten-Definition Paletten-Definition

Aligemeine Einstellungen Benutzerspez. Einstellungen

standard_name

.‘ 1 wieaernoten
h/ Endlos

Start Palette palette_neu

Paletten(-Stapel-Definition

+ Aktion hinzufiigen

i Rel Anfahrpunkt
Wegpunkt

Teilabschnitisname:

Teilabschnitt von-bis: e

Speichern 9

+ Aktion hinzufiigen

P Rel. Palettierpunkt =
Palettierpunkd: - -

+ ) Aktion hinzufigen

—<

Rel. Abfahrpunkt
Wegpunkt

+ Aktion hinzufiigen

Ende Palette palette_neu
Patetten(-Stapel)-Defniton

AR\ K AA VS

TN U ~.

Paletten-Definition

Punktkorrektur

Schritt 2/2 "Teilabschnitt definieren”

Zurlicksetzen

Abb. 6-43:  Aktionsfenster — Paletten-Definition — Benutzerspez. Einstellungen (Schritt 2)

Pos. | Beschreibung

1 Eingabe Teilabschnittsname

Eingabe Teilabschnitt von-bis

Button Verwerfen — Eingaben verwerfen und zurlick zu vorherigem Fenster

AW

Button Speichern — speichert den Teilabschnitt

5 Visualisierung des Teilabschnitts

6.3.16.6 Palettenkorrektur, Schritt 1: Palettenkorrektur

Geschwindigkeit

horstFX 7€ &a)——————— 5% T

Simulation

=

Administrator a) (N 11:42

Paletten-Definition Paletten-Definition

standard_name
Aligemeine Einstellungen

‘ ‘:\ wiegernoten
| o Smrt Palette palzde neu
u tten

Benutzerspez. Einstellungen

+ | Aktion hinzufigen

Rel. Anfahrpunkt

Korrekturgrad wahlen:

Korrekturgrad1 W

Korrekturpunkte:

. Wagpunkt
+ 1 Aktion hinzufiigen
P Rel. Palettierpunkt

— 3,6,8,10,18

+ | Aktion hinzufiigen E

<]
i | Rel Abfahrpunkt ><]
@ wegpunkt

+ ) Aktion hinzufilgen

I:l Emie Pulettz palene neu
B @ ,
apel-Definitor

JESIREEEKAA VY

Paletten-Definition ‘

Punktkorrektur

Schritt 1/2 "Palettenkorrektur"

e Néchster Schritt >

SchiieBen

Abb. 6-44:  Aktionsfenster — Paletten-Definition — Palettenkorrektur (Schritt 7)
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Pos. | Beschreibung

1 Auswabhlfeld Korrekturgrad — Wahl zwischen Keine Korrektur, Korrekturgrad 7,
Korrekturgrad 2und Benutzerdefiniert

2 Anzeige der Korrekturpunkte

3 Visualisierung der Korrekturpunkte

4 Button Nachster Schritt — fiihrt zu 6.3.16.7

6.3.16.7 Palettenkorrektur, Schritt 2: Korrektur definieren

Je nachdem welcher Korrekturgrad im vorherigen Schritt ausgewahlt wurde, werden hier die Kor-
rekturpunkte angezeigt und konnen neu eingegeben werden.

horst FX

P Geschwindigkeit

i a0 ————— 5% T

Paletten-Definition Paletten Definition Paletten-Definition Paletten-Definition ‘

| Aligemeine Einstellungen | Benutzerspez. Einstellungen Palettenkorrektur Punktkorrektur

Benutzer
Administrator G) (N 11:43

=

standard_name

‘0\ ) wiegernoten

| I ::‘ Sl “_‘mey'f“l_e“e—"““ ] < Vorheriger Schritt Schritt 2/2 "Korrektur definieren”

+ | Aktion hinzufiigen
Korrekturpunkte:

i Rel Anfahrpunkt

. Wagpunkt

+ | Aktion hinzufiigen

P Rl Palettierpunit

Palettierpuakt: -

-+ | Aktion hinzufugen

7
>= 4 Rel. Abfahrpunkt /
< . Weggunkt

-

-+ | Aktion hinzufiigen
[
Bk Ende Palette palette_neu
P Erklarung zum Button | s |

= Hieriiber wird die Pose des ausgewahiten Palettierpunkts anhand der definierten Eckpunkte
> der Palette berechnet. Bisher definierte Korrekturen werden hierfiir NICHT beriicksichtigt!

Abb. 6-45:  Aktionsfenster — Paletten-Definition — Palettenkorrektur (Schritt 2)

Pos. | Beschreibung

1 Button Definieren — definieren eines Zielpunktes fur den jeweiligen Korrekturpunkt
Es offnet sich das Men Zielpunkt definieren (vgl. Abschnitt 6.3.2.3).

2 Button Pin — Urspringlicher Punkt wird beibehalten

3 Anzeige der Koordinaten

6.3.16.8 Punktkorrektur, Schritt 1: Punktkorrektur

Bei der Punktkorrektur konnen einzelne Punkte korrigiert werden.
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Palettierpunkts und des

zugehdrigen An- und
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Zurlicksetzen Schiieflen

Abb. 6-46:  Aktionsfenster — Paletten-Definition — Punktkorrektur (Schritt 7)

Pos.

Beschreibung

Button Bearbeiten — definieren eines Zielpunktes flr den jeweiligen Korrekturpunkt
Es offnet sich das MenU Zielpunkt definieren (vgl. Abschnitt 6.3.2.3).

Button Pin — Ursprunglicher Punkt wird beibehalten

Anzeige der Koordinaten

M WN

Button Entfernen — I6scht Punktkorrektur

Button Neue Punktkorrektur — fiigt neuen Teilabschnitt hinzu

6.3.16.9 Punktkorrektur, Schritt 2: Punkt auswahlen
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=

standard_name

.‘\\ wieaernoten
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ten(-Stapel)-Definition

Paletten Definition Palctten-Definition

P Punktkorrektur e

Schritt 2/4 "Punkt auswahlen” Néchster Schritt >

Paletten-Definition Paletten-Definition

Aligemeine Einstellungen Benutzerspez. Eil

Korrekturpunkt: a

Speichern e

SchiieBen

Abb. 6-47:  Aktionsfenster — Paletten-Definition — Punktkorrektur (Schritt 2)
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Pos. | Beschreibung

1 Eingabe Korrekturpunkt — Eingabe des zu korrigierenden Punkts

Visualisierung ausgewahlter Punkt

Button Nachster Schritt — fihrt zu 6.3.16.10

AW N

Button Verwerfen — verwirft Anderungen

5 Button Speichern — Speichert Anderungen

6.3.16.10 Punktkorrektur, Schritt 3: Korrektur Punkt

| Geschwindigkeit

horSt FX o :07 25% 1 () j\c:iur:;;\istramr a) -‘ 11:46
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Abb. 6-48:  Aktionsfenster — Paletten-Definition — Punktkorrektur (Schritt 3)
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Pos. | Beschreibung

1 Button Korrektur — definieren eines Zielpunktes fir den jeweiligen Korrekturpunkt
Es 6ffnet sich das MenU Zielpunkt definieren (vgl. Abschnitt 6.3.2.3).

2 Anzeige der Koordinaten

3 Button Vorheriger Schritt — zuriick zu Schritt 2

6.3.16.11 Punktkorrektur, Schritt 4: Korrektur An-/Abfahrpunkt

eschwindigke
o Benutzer

horstFX 5 ,,‘_:‘3,.; :07 25% Ul @ Adv‘v;inistrator ﬂ L 11:46

standard_name eties Datein -Definition Paletten Definition
== All 0 .

Punktkorrektur
“ ) wieaernoten

Fes Start Palette palette_neu
e Patetten(-Stapel) Defins

< Vorheriger Schritt Schritt 4/4 "Korrektur An-/Abfahrpunkt”

Korrekturpunkt:
Korrektur

12

+ | Aktion hinzufiigen

L] Wagpunkt

<+ | Aktion hinzufiigen

P Rel. Palettierpunkt An-/Abfahrpunkt:

Palettierpunkt:

Identisch Separat

-+ Aktion hinzufiigen

7
3= ¢ Rel Abfahrpunkt £
\\
-+ Aktion hinzufiigen
\
>J
;
><
—
B
/

Abb. 6-49:  Aktionsfenster — Paletten-Definition — Punktkorrektur (Schritt 4)

Pos. | Beschreibung

1 Umschalt-Button identisch/separat — Wechselt zwischen An-/Abfahrpunkt separat
anpassen oder beide identisch anpassen

2 Button Korrektur — offnet freies Fahren-Fenster zur Punktdefinition

6.3.16.12 Programmbaustein Rel. Anfahr-/Palettier-/Abfahrpunkt

96

Diese drei speziellen Programmbausteine sind nur im gruppierten Programmbaustein der Aktion
Palette auffindbar. Sie kdnnen weder gel6scht noch verschoben werden. Das entsprechende Akti-
onsfenster kann fir diese Aktion nur tber das Bearbeitungsmen (s. Abschnitt 6.3.27) aufgerufen
werden.

Alle drei Aktionen sind vergleichbar mit der Aktion Relativer Wegpunkt (s. Abschnitt 6.3.2.6). Es gibt
lediglich weniger Konfigurations- und Auswahlmaoglichkeiten (vgl. hierzu ), sowie keine Moglichkeit
einen relativen Zielpunkt zu definieren, da dieser fir Anfahr-, Palettier- und Abfahrpunkt automa-
tisch Uber die Paletten-Definition berechnet wird.

Im Vergleich zum Programmbaustein Rel. Palettierpunkt besitzen die beiden Programmbausteine
Rel. Anfahrpunkt und Rel Abfahrpunkt noch eine zusétzliche Option. Uber den Umschalt-Button
Orientierung des Punktes kann hier die Option Von Palettierpunkt ausgewahlt werden, wodurch
sich die Orientierung des An- oder Abfahrpunktes an die Orientierung des jeweiligen Palettierpunk-
tes anpasst, was bei der Option £igene nicht der Fall ist.
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radl Geschwindigkeit

R Benutzer %
horstFX i o e
standard_name Rel. Anfahrpunkt

.“\ wiegernowen

‘ S e

Art der Bewegung:

Zielpunkt (Toleranzen): Orientierung des Punktes:

Anfahren Uberschleifen

Start Palette palette_neu

letten(-Stapel)-Definiton

| Von
| Palettierpunkt

Eigene
+ | Aktion hinzufigen 9

Rel. Anfahrpunkt
el

+ | Aktion hinzufiigen

- R—
Palettierpunk: - =

+ | Aktion hinzufiigen

Wird die Option Von Palettierpunkt
gewihit, wird fiir den
@ An-/Abfahrpunkt die interpolierte
Geschwindigkeit: L Orientierung des jeweiligen

g Palettierpunktes ibernommen

9 Ende Palette palette_neu
INOD] ¢ Faietteni Stspel)-Definion —

| ‘
-

Abb. 6-50:  Aktionsfenster — Rel. Palettierpunkt

6.3.16.13 Programmbaustein Wenn-Bedingung

Dieser spezielle Programmbaustein ist nur im gruppierten Programmbaustein der Aktion Palette auffindbar. Er
kann weder geldscht, bearbeitet oder verschoben werden. Das entsprechende Aktionsfenster kann fiir diese
Aktion nur Uber das Bearbeitungsmend (s. Abschnitt 6.3.27) aufgerufen werden.

Diese Aktion ist vergleichbar mit der Aktion Wenn-Bedingung (s. Abschnitt 1.1.7), jedoch ist die Bedingung fest-
gelegt. Es wird gepriift, ob der letzte Palettierpunkt, somit die komplette Palette, abgearbeitet wurde. Trifft dies
zu, wird standardmafig eine Meldung angezeigt, die darauf hinweist, dass die Palette abgearbeitet ist.

6.3.17 Aktion Uberschleifpfad (Polygonzug)
Ein Polygonzug ist eine Aneinanderreihung von Strecken durch vorgegebene Stiitzpunkte.

Im Reiter £instellungen werden die Stltzpunkte festgelegt

S Geschwindigkeit N - - N - N
Fal g an R Benutzer = )
horstFX & ' [ () 100 % @ @ (») @  Administrator (@) (W) 1423
fad Oberschlsifpfad Obarschlsifpfad
komplex Einstellungen Ausgange schal 1 i Register setzen

Start/Konfiguration _ .
e fmene m s
Name:

rad = 0,000
& _ E

Uberschlelfradius:

| ) Neuer Stitzpunkt

| ] Punkte Vorschau
J—

— —

. M) (» ) (A

— "_
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Im Reiter Einstellungen kdnnen die Stlitzpunkte mithilfe des Zielpunkt-definieren-Fensters (6.3.2.3) definiert wer-
den, ebenso wie der fir alle Punkte glltige Uberschleifradius. Uber den Umschaltbutton kann zwischen den
Koordinaten der Stiitzpunkte und deren Vorschau im Raum gewechselt werden.

Reiter 2-4 bieten weitere Optionen, siehe daflr 6.3.2.

6.3.18 Aktion Splinepfad (komplexer Pfad)

Mit der Aktion Splinepfad ist es moglich eine Bewegung anhand einer definierten Kurve auszufihren, dies ist
unter anderem fir die Vermeidung von Kollisionen oder fiir z.B. Klebeanwendungen vorteilhaft. Eine normale
Point-to-Point-Bewegung (6.3.2) hingegen definiert allein die Endposition.

Ein Spline ist eine Funktion, die stlickweise aus Polynomen (Grad n) besteht und fir die gewisse Bedingungen
an den Stellen gilt, an denen zwei Stiicke aufeinander treffen (Stiitzstellen). Je nach Grad der Polynome und
gestellte Bedingungen erhalt man unterschiedliche Arten von Splines.

(Freier) Kubischer Spline: Polynome 3. Grades, 2-mal stetig differenzierbar. Geht immer exakt durch die Stiitz-
punkte!
B-Spline (Ordnung k): Polynome des Grads k-1. Geht in der Regel nicht durch die Stiitzstellen!

schwindigkeit

horst FX H"nl e ————— 5% T () (& @ Admmnistrator (@) (W) 08:29

fad Splinepfad Splinepfad Splinepfad
komplexe Pfade i Ausginge schalten Stopp-Bedingungen Register setzen

Start/Konfiguration )
@ L i
= I
Splinepfad
e KUBISCH e

2 _
Typ:
3 Bearbeiten
KUBISCH v

_ M xusiscH
— M EBSPLINE
=

Neuer Stitzpunkt

Punkte Vorschau

)Q\ __AVAWAVAY]

<

Reiter 2-4 bieten weitere Optionen, siehe daflir 6.3.2.

6.3.19 Aktion Kreispfad (komplexer Pfad)
Im Reiter Einstellungen kann u.a. der Typ des Kreispfads eingestellt werden. Ein Kreispfad wird immer mithilfe
von 3 Punkten festgelegt.
Variante 1 - Ebene:
P1 bildet den Mittelpunkt des Kreises. P2 ist der Startpunkt der Kreisbewegung und die Lange der Strecke P1P2
bestimmt somit den Radius des Kreises. Mit dem Punkt P3 wird schlielilich die Ebene des Kreises definiert. Die
Orientierung des Effektors am Start der Kreisbewegung ist durch P2 gegeben. Wird eine "Feste Orientierung"

gewahlt, bleibt die Orientierung wahrend der Kreisbewegung konstant, andernfalls kann sie sich dndern." (Die
Orientierungen von P1 und P3 werden ignoriert.)
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Geschwindigkeit

(] < - - R Benutze . - )
hOFST Fx = am ) ) 25 % m ) | ({mJ) Administrator a (w) 16:24
Simulation
eis, Kreispfad Kreispfad Kreispfad
neu i Ausgange schalten Stopp-Bedingungen Register setzen

Start/Konfiguration o .
e crmnen m i

Kreispfad Narme: ] Bearbeiten
EBENE ame:
Pz Searositen
Typ:

EBENE v

P3 Bearbeiten

CARp——

—

IEERTA\A YA X

s

Variante 2 - Bogen:

Es wird ein Kreisbogen durch P1, P2 und P3 gelegt. Die Kreisbewegung startet in P1 und geht Uber P2 bis nach
P3. Die Startorientierung des Effektors ist gegeben durch P1. (Die Orientierungen von P2 und P3 werden igno-
riert). Der Winkel gibt an, wieviel des Kreises gefahren werden soll. Demnach wird die Kreisbahn bei negativem
Vorzeichen andersherum abgefahren.

Geschwindigkeit

horstFX €75 emo————— 2% @ @

Benutze

Administrator a) I\ } 09:59

®)

< Kreispfad Kreispfad Kreispfad
komplexe Pfade Einstellungen Ausgange schalten Stopp-Bedingungen Register setzen

Start/Konfiguration o .
e cmene m i

Bearbeitel

Kreispfad N i P1 earbeiten
EBENE =3

Pz Searbeiten

Typ:
* P3 Bearbeiten

CARp——

Schliefen

Reiter 2-4 bieten weitere Optionen, siehe daflr 6.3.2.
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6.3.20 Aktion verketteter Pfad (komplexer Pfad)
Verkettete Pfade verbinden mehrere komplexe Pfade miteinander.

Reiter 1: Basiseinstellungen

S Geschwindigkeit

P 2 = z R Benutzer = = :
horstFX i ea()————> 25% @ @ | (@  Administrator (&) (R) 1610
Simulation -
Verketteter Pfad Verketteter Pfad Verketteter Pfad Verketteter Pfad
neu Einstellungen Ausgange schalten Stopp-Bedingungen Register setzen

Start/Konfiguration
Gewicht 8.00 kg Erweitert

Verkettung N )
100% e
= = Verkettung 1
° Aktion hinzufigen

Verbindungspfad:

. Automatisch verbinden

S< 3 7»,,,” ot / '/" ) \ 77 5
2 ‘ =
a1 < _"
—— =
Zum Programm |
=i s < r hinzufugen
4 \
B< m) (») (B e !D
[ SR S Zsiat A5 A - & 42 il =

Wenn die Checkbox "Automatisch Verbinden" nicht aktiviert ist, kann der Pfad nur ausgefiihrt werden, wenn fir
alle Teilpfade gilt, dass der Endpunkt eines Teilpfades gleich (bis auf eine kleine Toleranz) dem Anfangspunkt
des folgenden Teilpfades ist.

Wenn "Automatisch Verbinden" aktiviert ist, werden diejenigen Teilpfade, fur die Endpunkt und folgender Start-
punkt nicht Gbereinstimmen automatisch durch einen kubischen Hermite-Spline verbunden (wenn sie schon
Ubereinstimmen, werden sie nicht verbunden). Der automatisch erzeugte Verbindungspfad ist bisher durch die
beiden Teilpfade eindeutig bestimmt und kann nicht weiter manipuliert werden.

Erweitert

Hier kann zusatzlich das Tool und das Koordinatensystem eingestellt werden. AulRerdem kann das Verhalten
festgelegt werden im Falle eines abweichenden Startpunkts, Abbruch oder Anfahren.

Zusatzlich konnen Geschwindigkeitseinstellungen vorgenommen werden.
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Benutzer

Administrator a8 (N) 16:10

)

horstFX ‘? CO: 25 % ® @ @

Verketteter Pfad Verketteter Pfad Verketteter Pfad Verketteter Pfad
neu Einstellungen Ausgange schalten Stopp-Bedingungen Register setzen

Start/Konfiguration
Gewicht 8.00 kg Basis

Verkettung
@ 100% Tool:
: : @ Zimmer GEP2010 grip v
° Aktion hinzufigen

Koordinatensystem:

Abwelchender Startpunkt:

Anfahren

Geschwindigkelts-Art:

r Zum Programm ‘4}

hinzufugen

| o

Zuriicksetzen

KA A Y S

6.3.21 Aktion Try-Catch-Anweisung

Diese Aktion ist relevant flr ausgeflhrte Bewegungen, die von externen Geraten vorgegeben werden, z.B. Ka-
mera oder SPS.

Im Falle eines auftretenden Fehlers z.B. wenn eine von der Kamera vorgegebene Position nicht erreichbar ist,
kann im Roboterprogramm dieser Fehler abgefangen werden. Alle Aktionen innerhalb der Try-Catch-Anweisung
werden Uberprift und nur dann ausgefihrt, wenn sie moglich sind.

Try

Aktionen innerhalb des Try-Blocks werden komplett oder bis zu einem Fehler ausgefihrt. Entsteht ein Fehler
wird der Catch-block aktiviert.

Catch
Im Catch block werden die Aktionen nur dann ausgefihrt, sollte innerhalb des Trys ein Fehler auftauchen.
Finally

Die Aktionen des Finally-Blocks werden unabhangig der Ereignisse im Try und/oder Catch-Block in jedem Fall
ausgefiihrt. Dies kann wichtig sein, um bestimmte Funktionen sauber zu beenden.
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horstFX €]

wilation

Geschwindigkeit

[ () —]

25%

6 Programme

( ﬂu i? 08:43

komplexe Pfade
Start/Konfiguration
Gawicht: 800 kg
@ "

@ ~xton hinzufiigen

Try-Catch-Anweisung

___ VAW AVAY;

WAl Catch

Val Finally

 ———
| Zum Programm
hinzufiigen /

Es muss mindestens eine der beiden Optionen ausgewshlt werden. l D ” x

I Zuriicksetzen Schliefen

<~ S —~7 A~

>< S L S~ S </

6.3.22 Aktion Bereich priifen

102

Mit Auswahl von Aktion Bereich priifen im Aktionsauswahl-Bereich erscheint das entsprechende
Aktionsfenster. Im Programmbaum wird ein neuer gruppierter Programmbaustein Bereich priifen
(name) angelegt.

Die Aktion Bereich priifen ist von der Funktionalitat her vergleichbar mit der Aktion Wenn-Bedin-
gung (s. Abschnitt 1.1.7). Der Inhalt einer Aktion Bereich priifen wird wéahrend einer Programmaus-
flhrung nur dann ausgefihrt, wenn eine bestimmte Bedingung erfillt ist. In diesem Fall sind die
Bedingungen, dass der aktuelle TCP in einem definierten Quader oder einzelne Achsen in definier-
ten Bereichen liegen. Ist dies nicht der Fall, werden alle beinhalteten Aktionen tbersprungen.

Es gibt drei Moglichkeiten einen Bereich zu definieren. Diese sind in Form eines Quaders, entweder
definiert durch alle vier Ecken (CUBOID_CORNERS) oder durch eine Ecke und Abstéande
(CUBOID_XYZ), oder Definition durch Achswerte (JOINTS).
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6.3.22.1 CUBOID_CORNERS: Quader (Ecken)

,-,'l" =1 Geschwindigkeit > enutzer -
horSt Fx ”.s"‘ m,:n:‘ g 25% 1T,1 = / @ :\dmlnlstramr “@ { !‘ ) 14:08
grundstellung E
@ Funktion definieren
B Quader (Ecken) Quader (Abstéande) Achsen
Bereich priifen (Bereich 1)
PriA-Art: CUBOID_CORNERS
@ Rickgabewert Bereich 1 1 SOl No Tool 2 v oord.: MEES 3w
ﬁb Eerekhpriifen(!erei(hz) i--------------------------------------------------------------------i
_— = E X= 500.0 mm X= 550.0 mm X= 500.0 mm X= 500.0 mm E
@ Ru(kgabcwert = b
= | v-  -1000 mm Y= -100.0 mm Y= 100.0 mm Y= -100.0 4
< @ serrekh::ien (Bereich 3) R 7
== @ e E Z= 800.0 mm Z= 800.0 mm Z= 800.0 mm Z= 850.0 mm i
>\ Wert 30 :::::::::::::::::::::::::::::.:""""‘.' """"""""""""""""
@ Damgl
= : :
< i i
== : : =
£ 5 :
Abb. 6-51:  Aktionsfenster — Bereich priifen — Quader (Ecken)
Pos. | Beschreibung
1 Eingabe Bereichsname — Eingabe des Bereichnamens
2 Auswahlfeld Tool — Auswahl des Tools, mit welchem die Prifung durchgefihrt wird
3 Auswabhlfeld Koord. — Auswahl des Koordinatensystems, in welchem der Bereich
definiert wird
4 Eingabe Ecken — Eingabe der Koordinatenwerte X, Y und Z aller vier Eckpunkte
5 Anzeige Skizze — Skizze zur Veranschaulichung wie die Ecken und Abstande
angeordnet sind

6.3.22.2 CUBOID_XYZ: Quader (Abstande)

A/ Y\ X/

7~ T‘ Geschwindigkeit . s =
il - ~ ( ) 4
horstFX Gl 25% @ @ W Administrator () (W) 14:09
grundstellung Bereich priifen
Funktion definieren
Parameteranzahl: 0, Rickgabe: Ja
Quader (Ecken) Quader (Abstande) m
Bereich priifen (Bereich 1)

©
@:

erelch priifen (Bereich 2)

Prif-Art: CUBDID_CORNERS

— Q) - MO — O

Ecke E4

Rnckgabewevt

Ecke E2 Ecke E3

vz

h
@ Ru(kgahewnrt
@ Bereich priifen (Bereich 3)
Prif-Art JOINTS

Riickgabewert
Wert 00

Riickgabewert
Wert: 30

@

—

-

i Zurlicksetzen

Abb. 6-52:  Aktionsfenster — Bereich priifen — Quader (Absténde)
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Pos. | Beschreibung

1 Eingabe Bereichsname — Eingabe des Bereichnamens

2 Auswabhlfeld Tool — Auswahl des Tools, mit welchem die Prifung durchgefthrt wird

3 Auswabhlfeld Koord. — Auswahl des Koordinatensystems, in welchem der Bereich
definiert wird

4 Eingabe Ecke E1 — Eingabe der Koordinatenwerte X, Y und Z des Eckpunktes

5 Eingabe Abstidnde von E1 - Eingabe der Abstande von Eckpunkt 1 zu den drei
anderen Eckpunkten

6 Anzeige Skizze — Skizze zur Veranschaulichung wie die Ecken und Abstande
angeordnet sind

6.3.22.3 JOINTS: Achsen

Geschwindigkeit

horstFX = -)———— 5% O @ @ ) Administrator (@) (W) 14:10

Simulation

grundstellung Bereich priifen

@) Funktion definieren
Paramateranzahl 0, Riickgabe: Ja

Quader (Ecken) Quader (Abstande) Achsen
@ Bereich pru'en (Berzkh 1)

Prif-Art: CUBDI

@ Riickgabewert LELEH Bereich 3 ”

Wert 10

Bereich prufen (Berekh 2)
Prif-Art: CUBO Ungiiltige Werte werden rot markiert.

- e Folgende Fille sind ungiiltig:
Riickgabewert = Achse 1 311177:3
. > - Der Minimum-Wert ist kleiner als die

) Bereich pri.ifen (Bereich 3) : Achae2 Min.: -16.0 erlaubte Achsbegrenzung.
\ o Max.: 86 ®

Min: 67 Der Maximum-Wert ist gréBer als die

Achse 3
Max.: 42, erlaubte Achsbegrenzung.

@ Ru—:kjgpabewert Achse 4 171.0 M'"'iv' J Der Minimum-Wert ist groBer als der
> Max. 171, Maximum-Wert.
Min.: -119.i

Achse
chees - Max.: 119,

Min.: -300.
SER0 8

Max.: i |

1S

l Zuriicksetzen

Abb. 6-53:  Aktionsfenster — Bereich priifen — Achsen

Pos. | Beschreibung

1 Eingabe Bereichsname — Eingabe des Bereichnamens

2 Eingabe Achswerte — Eingabe der Achswerte
(wird ein Textfeld leer gelassen, wird automatisch der entsprechende Minimum- oder
Maximum-Wert der jeweiligen Achse verwendet)
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6.3.23

6.3.23 Aktion Ordner erstellen

Mit Auswahl von Aktion Ordner im Aktionsauswahl-Bereich erscheint das entsprechende Aktions-
fenster. Im Programmbaum wird ein neuer gruppierter Programmbaustein Oranerangelegt.

Ordner werden genutzt, um mehrere Aktionen zusammenzufassen. Dies bietet eine bessere Uber-
sichtlichkeit fir eine langere Reihenfolge von Aktionen. Des Weiteren kann der gesamte Ordner
verschoben werden, so dass nicht jede darin befindliche Aktion einzeln verschoben werden muss.

h orst FX g Geschwindigkelt :.:) 25% ‘2 ® 15:20

Simulation

standard_name Ordner erstellen

Start/Konfiguration

Gewicht 20 kg

Wegpunkt 1

UNEAR Geschw. = 100%

Rel. Wegpunkt 1

JOINT Geschw, » 75%

Funktion "beispiel_funktion™

Argumente

Ausgang schalten
OUTPUT_4 = NPUT_7

Ordner-Name: hier eingeben
Pausieren
1500

v

Meldung

Wamung

Wiederholen
19

00006000

o Ty s W)

Wenn-Bedingung

TOOL_INPUT_1# 0.0

£
i
5 .

Ordnar

- | Zuriicksetzen | SchiieBen

Abb. 6-54:  Aktionsfenster — Oraner

Pos. | Beschreibung

1 Eingabe Ordner-Name — benennen des Ordners
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6.3.24 Aktion Kommentar

Mit Auswahl von Aktion Kommentar im Aktionsauswahl-Bereich erscheint das entsprechende Ak-
tionsfenster. Im Programmbaum wird ein neuer Programmbaustein Kommentarangelegt.

Kommentare kénnen verwendet werden, um die Ubersichtlichkeit im Programmbaum zu verbes-
sern oder um sich an bestimmten Stellen im Programmbaum eine/n Kommentar/Notiz zu hinter-
legen.

h 0] rSt FX LrJ Geschwindigkeit :.:] 25 % 2 S 15:21

Simulation

=

standard_name Kommentar

Wegpunkt 1
UNEAR Geschw. = 1005

Rel. Wegpunkt 1

JOINT Geschw, = 75%

Funktion "beispiel_funktion”
Arpumente Kommentar:

Ausgang schalten
DUTRUT_& = INPUT_7

Pausieren
15006

Meldung
T Warnang

=
Wenn-Bedingung
S % TODL INPUT 1= 00
Beispiel-Ordner
< Grdner
/I Hommentar

pn Zurilcksetzen Schliefien

Abb. 6-55:  Aktionsfenster — Kommentar

Pos. | Beschreibung

1 Eingabe Kommentar — Eingabe des Textes des Kommentars

6.3.25 Aktion Daten aufzeichnen

Mit Auswahl von Aktion Daten aufzeichnen im Aktionsauswahl-Bereich erscheint das entspre-
chende Aktionsfenster. Im Programmbaum wird ein neuer Programmbaustein Daten aufzeichnen

angelegt.
7~ T] Geschwindigkeit Benutzer S
il e . T | ~ ) 4
horSt Fx riiation :O—: 25% T,1 & l Administrator \ @ { !‘ 15:01
standard_name Daten aufzeichnen
Start/Konfiguration
Gewicht: 150 kg
Daten aufzeichnen
D/ Schilsset:
Eingang Ausgang
Schlissel: o Kategorie (optional): e Wert:
Auswiahlen... v Auswihlen... v Wert eingeben
o
B Schiiissel anlegen: e e
~ S e
B
Kategorie anlegen: e e
z E? e
- —
 (O) ( » =

i Zurlicksetzen
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Abb. 6-56;  Aktionsfenster — Daten aufzeichnen

Pos. | Beschreibung

1 Auswahl Typ des Werts — Auswahl des Wertetyps (Wert, Variable/Parameter, Eingang
oder Ausgang)
Je nach Auswahl erscheint bei (4) entweder eine Eingabe oder ein Auswahlfeld.

2 Auswahlfeld Schliissel — Auswahl eines Schliissels, fiir welchen ein Wert
aufgezeichnet werden soll

3 Auswabhlfeld Kategorie — optionale Auswahl einer Kategorie des Schlissels
4 Eingabe/Auswanhlfeld Wert — Eingabe oder Auswahl des Wertes

5 Eingabe Schliisselname — Eingabe eines neuen Schlisselnamens

6 Button Anlegen — der neue Schlisselname wird angelegt

7 Eingabe Kategoriename — Eingabe eines neuen Kategorienamens

8 Button Anlegen — der neue Kategoriename wird angelegt

6.3.26 Menii Manuelle Steuerung

Mit Auswahl von Manuelle Steuerung in der Programmieransicht erscheint das Mend Manuelle
Steuerung.

Hier besteht die Mdglichkeit den Roboter frei zu bewegen, ohne zunachst eine Aktion Wegpunkt
auszuwahlen.

Soll die angesteuerte Pose des Roboters in einen Wegpunkt umgewandelt werden, gelingt dies Gber
den Button Wegpunkt speichern (3). Durch Antippen dieses Buttons wird das Meni Manuelle Steu-
erung geschlossen, das Aktionsfenster fir die Aktion Wegpunkt wird angezeigt, die Pose des Ro-
boters wird direkt als definierter Zielpunkt dbernommen und ein entsprechender Programmbau-
stein Wegpunktwird dem Programmbaum hinzugefigt.

P
\

( = S N Benutzer
o/ T1 ) (fay) o 16:33
hOfSt FX o B s Wine i z < }L\ Administrator
(2) (3) (4)
Manuelle Steuerung ‘M Manuell verfahren H Best. Pose anfahren ‘ Register

O EEea

=@ g g
mow U
mom ¢o® Yo, |

fruntrore-GrEifi :v

HEAEEOE

. AVARAVAY,

Abb. 6-57:  Ment Manuelle Steuerung
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Pos. | Beschreibung

1 Mendus und Steuerungselemente zur Steuerung des Roboters.
Die Bedienung erfolgt wie in den Abschnitten 5.1 und 5.2 beschrieben.

2 Button Ausgénge — anzeigen des Menls Manuelle Steuerung (Ausgénge)
Die Bedienung erfolgt wie in Abschnitt 5.3 (S. 50) beschrieben.

Alle Ausgénge kénnen hier manuell geschaltet werden (z. B. Greifer 6ffnen/schliefsen,
um ein Objekt zu greifen oder loszulassen). Uber dieses Men( kann kein
Programmbaustein ,Ausgang schalten” erstellt werden.

3 Button Best. Pose anfahren — anzeigen des Meniis Manuelle Steuerung (best. Pose
anfahren)

Die Bedienung erfolgt wie in Abschnitt 5.4 beschrieben.

4 Button Register — anzeigen des Meniis Manuelle Steuerung (Register) (s. Abschnitt
5.5)

5 Auswabhlfeld Tool — auswahlen des Tools, nach dessen TCP sich die Steuerung
richten soll

Eine Auswahl kann nur in Programmen mit mehr als einem Tool getroffen werden (s.
Abschnitt 6.8).

6 Button Wegpunkt speichern — Ubernehmen der angesteuerten Pose des Roboters als
Zielpunkt in einer Aktion Wegpunkt

7 Button SchlieBen — schlielfen des Meniis Manuelle Steuerung

6.3.27 Bearbeitungsmenii (Aktionen)
Damit das Bearbeitungsmeni erscheint, muss der entsprechende Programmbaustein gedriickt
und gehalten werden, bis das Menu eingeblendet wird.

Das Bearbeitungsmend enthalt diverse Optionen, welche auf den jeweiligen Programmbaustein
und somit auf die jeweilige Aktion angewendet werden kdnnen. Manche Optionen werden nur fir
gewisse Programmbausteine/Aktionen angezeigt. Als Beispiel wird in Abb. 6-58 das Bearbeitungs-
meni eines Programmbausteines Wegpunkt verwendet, da fur diesen alle verfliigbaren Optionen
angezeigt werden.

Wird eine Option ausgewahlt, erscheint zunachst im Button der Option ein weiterer Bestatigungs-
Button «. Durch Antippen dieses Buttons wird die ausgewahlte Option angewendet.

Zusatzlich kann in diesem MenU ein Programmbaustein im Programmbaum verschoben werden.
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Abb. 6-58:  Selektierter Programmbaustein Wegpunkt mit Bearbeitungsmen(

Pos. | Beschreibung

1 Selektierter Programmbaustein mit eingeblendetem Bearbeitungsmenii

2 Buttons A'Y — verschieben des Programmbausteines im Programmbaum

3 Button Bearbeiten — bearbeiten der Aktion

Es offnet sich das entsprechende Aktionsfenster.

4 Button Wegpunkt anfahren — siehe unten: Abschnitt Menl Wegpunkt anfahren

5 Button Léschen — |6schen des Programmbausteines

6 Button Anker setzen — definieren des Programmbausteines als Anker

Wird ein Programmbaustein als Anker definiert, wird dies durch ein Anker-Symbol im
Programmbaustein verdeutlicht. Es kann im ganzen Programmbaum immer nur ein
Programmbaustein als Anker definiert sein. Auf die Funktionalitat eines Ankers wird in
Abschnitt 6.4 eingegangen.

7 Button SchlieRen — Kontextmeni schliel3en

Menii Wegpunkt anfahren

Im MenU Wegpunkt anfahren kann gewahlt werden, ob der Zielpunkt des Wegpunktes automatisch
oder manuell angefahren werden soll und ob die Bewegung als Joint- oder Linear-Bewegung aus-
gefiihrt werden soll. StandardmaRig ist die Steuerungsart Automatisch ausgewahlt und plant eine
Joint-Bewegung zum Zielpunkt. Die Steuerungsart Manuell kann verwendet werden, wenn der ge-
plante Pfad aus irgendeinem Grund nicht abfahrbar ist. Dabei kann jederzeit zwischen den beiden
Steuerungsarten gewechselt werden. Befindet sich beispielsweise ein Hindernis im Weg des ge-
planten Pfades, kann dieses manuell umfahren und von diesem Punkt aus der Rest der Strecke bis
zum Zielpunkt wieder automatisch angefahren werden.
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Abb. 6-59:  Mendi Wegpunkt anfahren

Pos. | Beschreibung

1 Ansicht (Standard-)Robotermodell — Anzeige der aktuellen Pose des Roboters

2 Ansicht Drahtmodell — Anzeige der Zielpose des Roboters (anhand des im Wegpunkt
definierten Zielpunktes)

3 Ansicht Pfad — Anzeige des geplanten Pfades von Start- zu Zielpunkt

4 Umschalt-Button Manuell/Automatisch — Auswahl der Steuerungsart
Manuell — Der Roboter wird manuell gesteuert (s. Abschnitte 5.1 und 5.2).

Automatisch — Der Roboter bewegt sich automatisch entlang des geplanten Pfades.

5 Umschalt-Button Bewegungs-Art — Auswahl der Bewegungs-Art Joint oder Linear

6 Button Automatisch fahren — Ausflihrung der Bewegung des Roboters entlang des
geplanten Pfades

7 Button Abbrechen — SchlieRen des Menls Wegpunkt anfahren

6.4 Programm ausfiihren

Mit Auswahl des Buttons P (Ausfiihren) in der Programmieransicht erscheint rechts im Bildschirm
der Bereich Programmausfiihrung.

WARNUNG!
StoB und Quetschgefahr durch Bewegungen des Roboters

P Die Funktionalitat aller Schutzeinrichtungen muss wiederhergestellt sein, bevor die Betriebs-
art Automatik gewahlt wird.
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Abb. 6-60:  Programmieransicht — Bereich Programmausfiihrung

Pos. | Beschreibung

1 Button P> (Ausflihren) — anzeigen des Bereiches Programmausfiihrung

2 Buttons Ab Anker / Bis Anker — s. Abschnitt 6.4.1

3 Button Komplettes Programm — Auswahl des kompletten Programmes (Gegenpart
zu Buttons Ab Anker / Bis Anker)

4 Button SchlieBen — ausblenden des Bereiches Programmausfiihrung

5 Button Programm starten — starten der Programmausfihrung

Automatikbetrieb — Der Bereich Programmausfiihrung verandert sich und passt sich
an fir die Programmausfiihrung im Automatikbetrieb (s. Abb. 6-62).

Teachbetrieb — Der Bereich Programmausfiihrung verandert sich und passt sich an
fur die Programmausfiihrung im Teachbetrieb (s. Abb. 6-61).

6.4.1 Funktionalitat Ab Anker / Bis Anker

Im Bereich Programmausfiihrung kann die Funktionalitat Ab Anker / Bis Anker verwendet werden.
Voraussetzung hierfir ist jedoch, dass ein Programmbaustein als Anker definiert ist (s. Abschnitt
6.3.27).

Wird die Funktionalitat Ab Anker gewahlt, beginnt die Programmausfihrung mit der Aktion, welche
zum definierten Anker-Programmbaustein gehort und fahrt bis zum Ende des Programmes fort.

Wird die Funktionalitat Bis Anker gewahlt, beginnt die Programmausfihrung am Anfang des Pro-
grammes und fahrt bis einschlielllich der Aktion, welche zum definierten Anker-Programmbaustein
gehort, fort.

In beiden Fallen werden im Programmbaum nur die auszuflhrenden Programmbausteine darge-
stellt.

Sonderfall: Ist der als Anker definierte Programmbaustein Teil eines gruppierten Programmbau-
steines, so beziehen sich die Anker-Funktionalitaten nicht auf das gesamte Programm, sondern
lediglich auf den Inhalt des gruppierten Programmbausteines.
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Wahrend der Programmausfiihrung wird jeweils der Programmbaustein der aktuell
ausgefihrten Aktion im Programmbaum selektiert. Somit wird grafisch hervorgehoben, an
welcher Stelle sich die Programmausfiihrung befindet.

6.4.2 Programmausfiihrung im Teachbetrieb

Weitere Informationen zum Teachbetrieb entnehmen Sie bitte Abschnitt 10.2.

hOI’StFX f‘“ seschwindigkelt :.q/i? 26 ‘7 @ 15:04

standard_name

Start/Konfiguration Abspielmodus
Gemicht 20 kg L
aginge

Wegpunkt 1
JONT Geschw, = 100%

R Wegpunkt 2

Abb. 6-61.  Programmausfihrung — Teachbetrieb

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige der Zustande von Eingdngen, Ausgangen und Variablen

2 Button Programm abbrechen - stoppen der Programmausfiihrung

3 Button zum Bewegen des Roboters

Im Teachbetrieb T1 oder T2 muss dieser Button gedrlckt gehalten werden, um die
Programmausfihrung nicht zu unterbrechen. Durch Loslassen des Buttons pausiert
die Programmausfihrung.

4 Geschwindigkeitsregler — einstellen der Geschwindigkeit der Programmausfiihrung

Sobald die Betriebsart auf T2 gewechselt wird, wird der Geschwindigkeitsregler (4) auf 10 % ge-
setzt, sofern zuvor mehr als 10 % eingestellt waren. Der Geschwindigkeitsregler kann in T2 aus
Sicherheitsgrinden nur mit gedriicktem Zustimmtaster verandert werden. Sobald der Zustimmta-
ster losgelassen wird, endet nicht nur die Bewegung (falls der Roboter sich gerade bewegt), son-
dern der Geschwindigkeitsregler wird wieder auf 10 % heruntergesetzt und es erscheint ein ent-
sprechender Hinweis am Display.
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6.4.3 Programmausfiihrung im Automatikbetrieb

Weitere Informationen zum Automatikbetrieb entnehmen Sie bitte Abschnitt 10.3.
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Abb. 6-62:  Programmausfihrung — Automatikbetrieb

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige der Zustande von Eingangen, Ausgangen und Variablen

Button Programm pausieren — pausieren der Programmausfihrung

2
3 Button Programm abbrechen - stoppen der Programmausfiihrung
4

Geschwindigkeitsregler — einstellen der Geschwindigkeit der Programmausfihrung

Sobald die Betriebsart auf Automatik gewechselt wird, wird der Geschwindigkeitsregler (4) aus Si-
cherheitsgriinden einmalig auf 10 % gesetzt, sofern zuvor mehr als 10 % eingestellt waren. Dadurch
soll verhindert werden, dass eine Programmausfihrung unerwartet Bewegungen mit hoher Ge-
schwindigkeit ausfihrt.

6.5 Textuelles Programmieren

Beim textuellen Programmieren werden der Programmbaum und die Aktionen/Progralmmbau-
steine (s. Abschnitt 6.3) durch einen Text-Editor ersetzt. Beim Hinzufligen von Aktionen werden
diese dem Text-Editor in textueller Form hinzugefligt, und zwar genau an der Stelle, an welcher der
Cursor positioniert ist.
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horstFX 'y@
Beispiel-Progra®im A

Akt. Koordinaten (X, Y, Z inn): Akt. Orient. (Euler: R/, RY, RZ in *): Einfiigen ( /1 aktueller Cursor\?asition):

Benutzer

@ '@ L Administrator 14:31
)

move ({

'Coord’: 'JOINT',
'MoveType': 'JOINT',
'PoseRelation': "ABSOLUTE',
‘anyconfiguration': false,

‘speed.ratio’: 1.0,

‘target': {' ts': [(-45.000000, 10.000000, -10.000000, 30.000000, -20.000000, 0.0000001},

‘tool': 'No Tool®

}, “Wegpunkt 1°);

move ({

‘Coord’: 'JOINT',
't 'JOINT',

AL

Pos. | Beschreibung

1 Programm-Name des aktuellen Programmes

2 Anzeige Akt. Koordinaten und Akt. Orientierung — anzeigen der aktuellen Koordinaten
(X, Y und Z in mm) und der aktuellen Orientierung (Euler-Winkel in °) des TCP

Durch Klicken auf das Anzeigefeld werden die entsprechenden Werte in den
Zwischenspeicher gelegt. Mit einem Rechtsklick werden die Werte im Array-Format
an der aktuellen Cursor-Position eingefiigt.

Beispiel fur Koordinaten: [670.75, 0.00, 827.43];

3 Buttons Achswerte, Koordinaten + Euler-Winkel und Koordinaten + Quaternionen —
einflgen der Achswert oder der Koordinaten- und Orientierungswerte an der aktuellen
Cursor-Position

Die entsprechenden Werte werden direkt im richtigen Format fir den move()-Befehl

eingefligt. Die bisherigen Werte im move()-Befehl miissen dementsprechend entfernt
werden.

4 Button < (Ein-/Ausklappen) — verkleinern/vergroRern der Flache des Text-Editors

5 Button i (Info) — Auflistung der verfiigbaren Befehle inklusive Programmierbeispiele

6 Bearbeitungsmaoglichkeiten des Programm-Codes (vorteilhaft und empfohlen fir
kleine Anderungen, wenn keine (physische) Tastatur vorhanden ist)

Eingabe Textbearbeitung —Anpassung/Andern von Programm-Code

Button Bearbeiten — fligt die aktuell selektierte Zeile im 7ext-Editorin die Eingabe
Textbearbeitung ein

Button Einfligen — fligt den Inhalt der Eingabe 7extbearbeitung unter der aktuell
selektierten Zeile im 7ext-Editorein

Button Ersetzen — ersetzt die aktuell selektierte Zeile im 7ext-Editordurch den Inhalt
der Eingabe Textbearbeitung

Button Riickgédngig — macht die letzte Anderung im 7ext-Ediitor rickgangig

7 Text-Editor — zeigt den bearbeitbaren Programm-Code (Befehle) an
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Pos. | Beschreibung

8 Button Exportieren — Uber einen sich 6ffnenden Dateimanager kann das Programm
mitsamt all seinen bestehenden Konfigurationen als ZIP-Datei exportiert werden

9 Button Speichern — Uber ein sich 6ffnendes Pop-up-Fenster kann das Programm
gespeichert werden

(Eine automatische Speicher-Funktion speichert das Programm alle 2 Minuten in
einer autosave-Datei zusatzlich ab.)

10 | Button P (Ausfiihren) — der Bereich Programmausfiihrung (textuell) erscheint im
Bildschirm (siehe unten: Abschnitt Bereich Programmausfiihrung (textuell))

11 Ansicht Robotermodell — Darstellung der aktuellen Pose des Roboters

12 | Button Ausgénge — 6ffnet das Meni Manuelle Steuerung (Ausgénge) (s. Abschnitt
1.1.17)

13 | Button Manuelle Steuerung - 6ffnet das Menl Manuelle Steuerung (s. Abschnitt
1.1.1)

14 | Button Aktion hinzufligen — o6ffnet den Aktionsauswahl-Bereich, Giber den eine Aktion
ausgewahlt wird (s. Abb. 6-5), die dem Text-£ditorin textueller Form hinzugefiigt wird

15 | Button Simulation — Auswahl des Steuerungsmodus Simulation

Im Steuerungsmodus Simulation werden nur die Bewegungen des Robotermodells in
der 3D-Welt angezeigt.

16 | Button Real — Auswahl des Steuerungsmodus Real

Im Steuerungsmodus Real fiihrt der Roboter die Bewegungen aus und die
Bewegungen des Robotermodells werden in der 3D-Welt angezeigt.

Bereich Programmausfiihrung (textuell)

Der Bereich Programmausfiihrung (textuell) ist fast identisch zu dem Bereich Programmausfiih-
rung (s. Abschnitt 6.4). Einziger Unterschied ist, dass die Funktionalitdt Ab Anker / Bis Anker durch
die Funktionalitdt Markierten Code ausfiihren ersetzt ist (vgl. Abb. 6-60 und Abb. 6-64).

Durch Antippen des Buttons Markierten Code ausfiihren (1) wird statt des kompletten Programmes

nur der zuvor markierte Code im Text-Editor ausgefihrt. Hierbei konnen beliebig viele Befehle mar-
kiert werden.

Es muss darauf geachtet werden, dass der markierte Code im Text-Editor ausschliellich
komplette und gultige Befehle beinhaltet. Sollte dies nicht der Fall sein, bricht die
Programmausfiihrung mit einer entsprechenden Fehlermeldung direkt ab.
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Abb. 6-64:  Programmieransicht — Bereich Programmausfiibrung (textuell)

6.6 Funktionen

116

Funktionen konnen in jedem Programm erstellt werden. Eine
Funktion besteht aus diversen Aktionen. Funktionen werden
verwendet, um wiederkehrende Aktionen zu gruppieren und in
einem Programmbaustein zusammenzufassen. Somit bleibt

standard_name

)

E;+;‘ Aktion hinzufiigen

Start/Konfiguration
Gewicht: 250 kg

der Programmbaum Ubersichtlicher und das Erstellen eines
Programmes wird komfortabler, wenn oft dieselben Aktionen
ausgeflihrt werden.

Durch Antippen des Buttons Funktionen/Variablen (1) in der

Abb. 6-65: Programmbaum
(Ausschnitt)

Programmieransicht wird der Programmbaum durch eine
Auflistung aller bestehenden Funktionen ersetzt (s. Abb. 6-66).

Eine Funktion kann Uber die Aktion Funktions-Aufruf an jeder Stelle im Programmbaum hinzuge-
fligt werden (s. Abschnitt 6.3.4).
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Abb. 6-66:  Funktions-Auflistung

o

Benutzer
Administrator

fruitcore
robotics

12:04

Pos. | Beschreibung

1 Auflistung aller bestehenden Funktionen

Button Neue Funktion — erstellen einer neuen Funktion

2
3 Kennzeichnung fir globale Funktionen
4

Button Zurlck — blendet die Funktions-Auflistung aus und den Programmbaum ein

Nach Antippen des Buttons Neue Funktion erscheint ein Pop-
up-Fenster. Hier muss die Funktion benannt werden und die
Auswahl getroffen werden, ob eine grafische (s. Abschnitt
6.6.1) oder eine textuelle (s. Abschnitt 6.6.2) Funktion erstellt
werden soll.

Textue

0’0

Abb. 6-67: Neue Funktion erstellen

Pos. | Beschreibung
1 Eingabe Funktions-Name — eingeben des Funktions-Namens
2 Button Grafisch — Auswahl Grafische Funktion (s. Abschnitt 6.6.1)
3 Button Textuell — Auswahl 7extuelle Funktion (s. Abschnitt 6.6.2)
4 Button OK — 6ffnen eines MenUs zur Bearbeitung der Funktion
5 Button Abbrechen — schlieRen des Pop-up-Fensters

Grafische Funktionen

Das MenU Grafische Funktionen erscheint, wenn eine neue grafische Funktion erstellt wird oder in

der Funktions-Auflistung eine bestehende grafische Funktion ausgewahlt wird.
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Wird eine neue Funktion erstellt, erscheint zunachst das Aktionsfenster Funktion definieren. Hier
konnen eine Beschreibung, Ubergabeparameter und ein Riickgabewert hinzugefiigt werden.

h orst FX “ Geschwindigkeit

Benutzer

= ~ 3
Slmulaﬂ‘on ! 25% I ‘ L) Administrator 11:58

beispiel_funktion Funktion definieren

rn Funktion definieren
B e
[N Foronsaranmali: o Ricigiba: i (ZLUCLLERET A beispiel_funktion

4+ Aktion hinzutiigen
Beschreibung: Das ist eine Beispiel-Funktion. @

Ubergabeparameter:
Name Datentyp (Standard-)Wert Kurzbeschreibung (optional)

: parameter_2

<+ Parameter hinzufiigen

Riickgabewert (einmal hinzugefiigt, sind die Einstellungen nicht mehr dnderbar):

R\ Y\

< S

Abb. 6-68:  Aktionsfenster — Funktion definieren

Pos. | Beschreibung

1 Umschalt-Button Typ — Auswahl, ob die Funktion vom Typ Loka/oder Globalist

2 Eingabe Beschreibung — eine Beschreibung der Funktion eingeben

3 Definition Ubergabeparameter — definieren des Namens, des Datentyps, des
(Standard-)Werts und einer optionalen Beschreibung der Parameter

4 Button Parameter hinzufligen — fligt eine neue Parameterdefinition hinzu (2)

5 Umschalt-Button Riickgabewert — fiigt der Funktion einen Rickgabewert hinzu

6 Auswabhlfeld Riickgabewert (Datentyp) — auswahlen des Datentyps des
Riuckgabewertes

7 Button Definition libernehmen — die eingestellten Konfigurations- und
Auswahlmaglichkeiten im Aktionsfenster werden Ubernommen und das
Aktionsfenster geschlossen

8 Button Zurlcksetzen — zuriicksetzen aller Konfigurations- und Auswahlmaglichkeiten
im Aktionsfenster auf den zuletzt gespeicherten Zustand

9 Button SchlieRen — schlieRen des Aktionsfensters

Die Bearbeitung einer grafischen Funktion unterscheidet sich nicht von der Bearbeitung des nor-
malen Programmes (s. Abschnitt 6.3). Im MenU Grafische Funktionen zeigt der Programmbaum
die Programmbausteine der Funktion an. Der erste Programmbaustein Funktion definieren ist in
jeder Funktion der erste Programmbaustein. Dieser ist fest im Programmbaum gesetzt und kann
weder geldscht noch verschoben werden. Wird dieser Programmbaustein bearbeitet (s. Abschnitt
6.3.27), offnet sich das entsprechende Aktionsfenster (s. Abb. 6-68).

Wird hier ein Rickgabewert hinzugefligt, wird automatisch am Ende der Funktion eine entspre-
chende Aktion Riickgabewert (s. Abschnitt 6.3.11) mit einem Standardwert angehangt. Innerhalb
der Funktion kdnnen beliebig viele Aktionen Rickgabewert hinzugefiigt werden.
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Funktionen missen nicht separat gespeichert werden. Wird das MenU Grafische Funktionen ver-
lassen, wird eine globale Funktion automatisch gespeichert und eine lokale Funktion wird automa-
tisch im Programm hinterlegt. Beide Funktionstypen kdnnen anschliefend (ber die Aktion Funkti-
ons-Aufruf (s. Abschnitt 6.3.4) verwendet werden.

Geschwindigkeit

hO!S[ FX io ——) 25% m () :d;;ﬁistrator 12:00

beispiel_funktion @ﬁ.\@
@ Funktion definieren l
Y Wegpunkt 1
€} Wegpunkt 2
G
g \ Riickgabewert
/" =

RORARY/\ YA\ X\

o)

Abb. 6-69:  Mendi Grafische Funktion

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige Programmbaum — Darstellung der Funktion mit all ihren
Aktionen/Programmbausteinen

2 Funktions-Name der aktuellen Funktion

3 Button Funktionen/Variablen — Auflistung bestehender Funktionen/Variablen und
Moglichkeit auf Erstellung von neuen Funktionen/Variablen

4 Button Zurlick (zum Hauptprogramm) - blendet des Meni Grafische Funktion aus
und den Programmbaum ein

5 Button Funktion ausflhren — Ausfiihrung der aktuellen Funktion

6 Aktionsbereich — Bedienung und Funktionalitdaten sind exakt gleich wie in Abschnitt
6.3 beschrieben

Eine grafische Funktion kann Gber den Button Funktion abspielen (s. Abb. 6-69) ausgefiihrt werden,
das bedeutet, es werden alle Programmbausteine der Funktion ausgefiihrt, unabhangig vom
Hauptprogramm. Falls im Hauptprogramm mehr als ein Tool hinterlegt ist, muss vor der Funkti-
onsausflihrung ein Tool ausgewahlt werden, welches zu Beginn der Funktionsausfihrung verwen-
det wird. Sind zudem Parameter in der Funktion definiert, missen die entsprechenden Parameter-
werte gesetzt werden (vgl. ). Wird hier nichts gedndert, werden die definierten Standard-Werte ver-
wendet.
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- . »
— —
Parameterwerte und Tool setzen
—— s
‘ Ubergabeparameter ui ool fiir Funktion beispiel_funktion():
- Tool: No Tool
D—— Name Var. Wert Kurzbeschreibung (optional)
parameter_1 Q - “ Das ist ein Parameter.
parameter_2 . n Ein weiterer Parameter.

Ubernehmen H Abbrechen

Abb. 6-70:  Funktion abspielen — Parameterwerte und Tool setzen

Pos. | Beschreibung

1 Auswahlfeld Tool — auswéahlen/andern des Tools fur die aktuelle Funktion

2 Konfiguration Parameter — setzen der Parameterwerte fir die Funktionsausfihrung

6.6.2 Textuelle Funktionen

Das MenU Textuelle Funktionen erscheint, wenn eine neue textuelle Funktion erstellt wird oder in
der Funktions-Auflistung eine bestehende textuelle Funktion ausgewahlt wird.

Die Bearbeitung einer textuellen Funktion unterscheidet sich nicht von der Bearbeitung des norma-
len textuellen Programmes (s. Abschnitt 6.5). Im Meni Textuelle Funktionen zeigt der Text-Editor
den gesamten Code (Befehle) der Funktion an.

Funktionen missen nicht separat gespeichert werden. Wird das Menu Textuelle Funktionen ver-
lassen, wird eine globale Funktion automatisch gespeichert und eine lokale Funktion wird automa-
tisch im Programm hinterlegt. Beide Funktionstypen konnen anschliefend Uber die Aktion Funkti-
ons-Aufruf (s. Abschnitt 6.3.4) verwendet werden.
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Fa Geschwindigkeit
Py
horstFX o F P — -1 ) T
Simulation m -
1 -
textuelle_funktior Typ: (R Lokal ] @" /@
Funktions-Code: < i
Akt. Koordinaten (X, Y, Z in mm): /Akt. Orient. (Euler: RX, RY, RZin"):  Einfiigen (an aktueller Cursor-Position)
50974 000 82753 ooo  sooo oo et : neten e
£ X £
Function textuelle funktion 0 {
\ @
=
A
>
1
}

Abb. 6-71.

PN VD

Menti Textuelle Funktionen

@) (ruitcore

uuuuu

09:14

Pos.

Beschreibung

1

Funktions-Name der aktuellen Funktion

Button Funktionen/Variablen — Auflistung bestehender Funktionen/Variablen und

Moglichkeit auf Erstellung von neuen Funktionen/Variablen

Text-Editor — zeigt den bearbeitbaren Programm-Code (Befehle) an

Button Zurlick (zum Hauptprogramm) — das Men( Textuelle Funktionen wird aus-

und der Programmbaum eingeblendet

Button Funktion ausfiihren — Ausfiihrung der aktuellen Funktion

Alle weiteren Elemente in diesem Mend, die nicht gekennzeichnet sind, sind in
Bedienung und Funktionalitat wie in Abschnitt 6.5 beschrieben.

6.6.3 Makro-Buttons

Makro-Buttons sind ein Schnellzugriff, um ausgewahlte Funktionen direkt ausfiihren zu konnen.
Die Makro-Buttons sind in der normalen Programmieransicht sowie im Ment Nutzerspezifische
Bedienansicht (s. Abschnitt 7) zu finden. Es gibt sechs Makro-Buttons, denen jeweils eine Funk-
tion zugewiesen werden kann. Hierflir konnen sowohl lokale als auch globale Funktionen ver-

wendet werden. Die Zuweisung gilt immer nur fir das aktuelle Programm.

Wird ein Makro-Button ausgewabhlt, 6ffnet sich dasselbe Menl wie bei der Funktionalitat Funk-
tion ausfiihren (s. Abschnitte 6.6.1 und 6.6.2). Im Meni Nutzerspezifische Bedienansicht wer-
den die auszuflihrenden Aktionen jedoch nicht angezeigt.
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U

(=] Geschwindigkeit @ o o P i
horstFX €78  emQ—"—— 2% LA A m@m‘ —
oo a

standard_name Makros

- >

r. W) Start/Konfiguration Konfiguration ]

N Gawicht: 250 kg —
. I

4 Aktion hinzufiigen 1

Nullstellung 1
\

example_func_2

example_func.3 ! (

example_func_4 1

______

%

_ VAR AvAY

o

Abb. 6-72:  Makro-Buttons

Pos. | Beschreibung

1 Button Makros — Ein-/Ausklappen des Meniis Makro-Buttons

2 Button Konfiguration — Belegung der Makro-Buttons (siehe nachste Abbildung)

3 Buttons M1-M6 — Makro-Buttons zur Ausfiihrung der zugewiesenen Funktionen

Konfiguration/Belegung der Makro-Buttons:

. . - -
LA .
. e — Belegung der Makro-Buttons: °
- Funktion Beschreibung (optional)
: : example_func_1 v Nullstellung ' X :

4| example_func_2

=

Speichern

Abb. 6-73:  Belegung der Makro-Buttons

Pos. | Beschreibung

1 Auswahlfeld Funktion — Auswahl einer Funktion zur Belegung des Makro-Buttons

2 Eingabe Beschreibung — optionale Eingabe einer Beschreibung, welche anstelle des
Funktionsnamens angezeigt wird
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Pos. | Beschreibung

3 Button Léschen — Entfernen der ausgewahlten Funktion und der Beschreibung

4 Button Speichern — Speichern der Konfiguration/Belegung

6.7 Variablen
Variablen konnen in jedem Programm erstellt
werden. Durch Antippen des Buttons Funktionen/ h O rSt FX 5le16%]
Variablen (1) in der Programmieransicht und ./@
anschlieendem Antippen des Buttons Variablen standard_name @@
wird der Programmbaum durch eine Auflistung
aller bestehenden Variablen ersetzt (s. Abb. 6-75). ’@ E':\:::ﬁgk"gﬁg”raﬂ""

Variablen werden verwendet, um bestimmte
Werte zwischenzuspeichern, die zu einem
spateren Zeitpunkt im Programm bendtigt
werden.

'+' Aktion hinzufiigen

Abb. 6-74: Programmieransicht
(Ausschnitt)

Ein Variablenwert kann Uber die Aktion Variablenwert dndern an jeder Stelle im Programmbaum
hinzugefligt werden (s. Abschnitt 6.3.10).

T Geschwindigke: enutzer
horstFX L= e=() 25% m @ Administrator a) (W) 117

Funktionen/Variablen ./@
- S —
Funknonen‘ Variablen

Abb. 6-75:  Variablen-Auflistung

Pos. | Beschreibung

1 Auflistung aller bestehenden Variablen

Button Variablen — einblenden der Variablen-Auflistung (falls nicht bereits sichtbar)

2
3 Button Neue Variable — erstellen einer neuen Variable
4

Button Zurlck — ausblenden der Variablen-Auflistung und einblenden des
Programmbaumes
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Durch Antippen des Buttons Neue Variable 6ffnet sich das Aktionsfenster Variable deklarieren. Hier
wird eine neue Variable erstellt, indem ein gliltiger Variablen-Name vergeben, ein Datentyp ausge-
wahlt und optional direkt ein Wert zugewiesen wird.

Geschwindigkeit

7~/ ] ? Benutzer
hOFSt FX IJ' ;5 :(D— 25% ‘TJ @ @& “@ Admuinistramr ‘@ ‘!‘ 11:58

Simulati

Funktionen/Variablen Variable deklarieren
| Funktionen ‘ Variablen ‘

+ Neue Variable

Datentyp:

o0

pos
Zielposition

Initialwert (optional): e

Zietposition

text_var
Text | Variablen-Name: e
x .
= Numerisch ~ Namen eingeben.
B v -
= Numensch
B

3

Koordinaten speichern
(anstatt Achswerte)

A \/\

3

Abb. 6-76:  Aktionsfenster — Variable dekiarieren (neu)

Pos. | Beschreibung

1 Buttons Datentyp — Auswahl des Datentyps Numerisch, Text oder Zielposition

Eingabe Variablen-Name — eingeben eines Variablen-Namens

Eingabe Initialwert — Initialwert zuweisen

Button Wegpunkt — MenU Zielpunkt definieren 6ffnet sich (6.3.2.3)

Button Relativer Wegpunkt — Meni Relativer Zielpunkt definieren 6ffnet sich (6.3.3.1)

Kontrollkastchen Koordinaten speichern — speichert Koordinaten anstatt Achswerte

N[ OO~ WN

Button Variable erstellen — die eingestellten Konfigurations- und
Auswahlmoglichkeiten im Aktionsfenster werden bernommen, das Aktionsfenster
geschlossen und die erstellte Variable wird der Variablen-Auflistung hinzugefigt

Wird eine bestehende Variable in der Variablen-Auflistung angetippt, 6ffnet sich das Aktionsfenster
Variable deklarieren zum Bearbeiten der Variable (s. Abb. 6-77). Hier kann der Variablen-Name ge-
andert, und die Variable geloscht werden und ihr Wert neu zugewiesen werden.

Eine Variable kann nur geloscht werden, wenn sie an keiner Stelle im Programm mehr
verwendet wird, das heil3t auch nicht innerhalb anderer Aktionen.

Eine Variable kann auch persistiert werden. Das bedeutet, dass sie in einer separaten Datei
gespeichert wird und Uber den Ablauf eines Programmes und Uber das Beenden von horstFX
bestehen bleibt. Somit eignet sich diese Funktionalitat um Prozessdaten zu erfassen.
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horstFX

Goschwindigheit
m uE\ 25% an (12) (A) @ Administrator @) (W) ose

___ AVARAPEY;

Funktionen/Variablen Variable deklarieren

Variablan

Datentyp:
SRR m oA St

Varlablen-Name: Initialwert (optional):

PRI

Abb. 6-77: Aktionsfenster — Variable dekiarieren (bearbeiten)

6.8 Mehrfach-Tool

6.8.1

Wird fir ein Programm mehr als ein Tool bzw. TCP benétigt (z. B. Doppelgreifer), besteht die Mog-
lichkeit, im Programm weitere Tools hinzuzufligen und zu hinterlegen.

Da sich die Aktion Relativer Wegpunkt in Bezug auf Tools nahezu identisch zu der Aktion Wegpunkt

verhalt, wird die Aktion Relativer Wegpunkt in diesem Kapitel nur separat genannt oder beschrie-
ben, wenn das Verhalten abweicht. Ansonsten gelten fir beide Aktionen dieselben Funktionalitaten.

Weitere Tools hinzufiigen

Einem Programm konnen weitere Tools Uber die Aktion Start/Konfiguration (s. Abschnitt 6.3.7)
hinzugefligt werden.

Geschwindigkeit

rodls aa Benutzer
horstFX g :.:’ 25% I 12) (A (@ Administrator 14:44

Simulation

standard_name @@

r. — Start/Konfiguration
N Gewicht: 50 kg
+ | Aktion hinzufiigen Tool: Doppeltool_LINKS v

Konfiguration

Tool hinzufiigen

Wir weisen Sie darauf hin, dass bei zu geringer Gewichtsangabe der Roboter alb der Spezifikation betrieben wird.
® Dies kann zu erhohtem VerschleiR und eventuell zu Schrittverlusten und som adigung des Systems fihren
e Das Betreiben des Roboters auRerhatb der Spezifikation fihrt zum Verlust der Gewahrleistung,
>
$< Gewicht am TCP:
= (min. 0.0 kg - max. 5.0 kg)
> o s e
B
~
= =) (>

Abb. 6-78:  Aktionstfenster — Start/Konfiguration mit mehreren Tools

Ist mehr als ein Tool hinterlegt, gilt immer das erste Tool als Standard-Tool fiir das Programm. Das
erste Tool kann daher nicht geldscht werden, da immer ein Standard-Tool hinterlegt sein muss. Alle
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anderen Tools kdnnen geldscht werden (1), sofern sie in keiner weiteren Aktion im Programm ver-
wendet werden.

Bei der Konfiguration der Aktionen Wegpunkt, Palette und Tool wechseln kénnen jeweils nur die
hier dem Programm hinzugefligten Tools verwendet werden.

6.8.2 Tool in Wegpunkt hinterlegen

In der Aktion Wegpunkt (s. Abschnitt 6.3.2) kann festgelegt werden, mit welchem Tool der Weg-
punkt bei der Programmausfihrung angefahren werden soll. Bei einer neuen Aktion Wegpunkt wird
in der Anzeige Tool (1) immer das aktuell gesetzte Tool Gibernommen.

7~/ Geschwindigkelt g enurzer
horstFX €< —c@g—— 25% L @ Administrator 16:52
Simulation = = Samslashads
standard_name Wegperse bt [ wegpunc
- " Basiseinstellungen Ausgange schalten Stopp-Bedingungen
e Start/Konfiguration
SN Wegpunkt-Name: Zielpunkt (Toleranzen): Zielpunkt definieren:

r \ Wegpunkt o | .
JONT Geschw, = 100% n o Never Zietpunkt
e | v

Tool:

Geschwindigkeit:
Doppeltool_LINKS
B |

Position & Orientierung:

© Dpetails

Art der Bewegung:

“

PEARY/\ Y\ ) \/

Abb. 6-79:  Aktionsfenster — Wegpunkt

Uber den Button Entfernen (2) kann das im Wegpunkt hinterlegte Tool entfernt werden. In der An-
zeige Tool (1) wird nach dem Entfernen der Text , Variables Tool” angezeigt.

Um im Wegpunkt ein anderes Tool zu hinterlegen, das bereits im Programm hinterlegt ist, muss in
das Meni Zielpunkt definieren gewechselt werden (s. Abschnitt 6.8.3).

Wegpunkte, bei denen als Tool , Variables Tool/” hinterlegt ist, werden bei der Programmausfihrung
immer mit dem zu diesem Zeitpunkt gesetzten Tool angefahren. Um innerhalb eines Programmes
ein anderes Tool zu setzen, wird die Aktion Tool wechseln verwendet (s. Abschnitt 6.8.6).

6.8.3 Zielpunkt definieren
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Wenn ein Wegpunkt mit einem bestimmten Tool angefahren werden soll, welches nicht dem aktuell
hinterlegten Tool entspricht, kann im Men( Zielpunkt definieren (s. Abschnitt 6.3.2.3) ein anderes
Tool ausgewahlt werden. Fiir die Aktion Relativer Wegpunkt gilt entsprechend das MenU Relativen
Zielpunkt definieren (s. Abschnitte 6.3.3.1 und 6.3.3.2). Es kann allerdings nur aus den Tools ge-
wahlt werden, die im Programm hinterlegt sind (s. Abschnitt 6.8.7).

Sobald die Zielpunkt-Definition gespeichert wird, wird das ausgewahlte Tool im Wegpunkt hinter-
legt.
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6.8.4 Tool in Palette hinterlegen

In der Aktion Palette (s. Abschnitt 6.3.8) kann festgelegt werden, mit welchem Tool die An-/Abfahr-
punkte sowie die Palettierpunkte bei der Programmausfiihrung angefahren werden soll. Bei einer
neuen Aktion Palette wird im Auswabhlfeld Tool (s. ) immer , Variables Tool” gesetzt.

Wird hier ein bestimmtes Tool ausgewahlt, werden alle An-/Abfahr- und Palettierpunkte der Palette
bei der Programmausfihrung mit dem ausgewahliten Tool angefahren. Wenn als Tool , Variables
Tool” ausgewahlt wird, gilt - wie bei Wegpunkten - fir jeden An-/Abfahr- sowie Palettierpunkt, dass
der jeweilige Punkt bei der Programmausfihrung immer mit dem zu diesem Zeitpunkt gesetzten
Tool angefahren wird. Folglich kann Uber die Aktion Tool wechseln (s. Abschnitt 6.8.6) sogar inner-
halb eines Palettendurchganges ein anderes Tool verwendet werden.

6.8.5 Weitere Aktionen mit Auswahl des Tools
Weitere Aktionen, in denen ein bestimmtes Tool oder , Variables Too/* ausgewahlt werden kann:
e Aktion Bereich priifen (s. Abschnitt 6.3.9)

6.8.6 Tool wechseln
Alle dem Programm hinzugefligten Tools kdénnen in der Aktion Tool wechseln (s. Abschnitt 6.3.14)
ausgewahlt werden.

horstFX €2 —g———— x« mn ® o 16:54

Simulation

standard_name Tool wechseln

Start/Konfiguration

Gewicht 20 kg

Wegpunkt 1

JOINT Géschw. = 100%
@ Toolwechsel

Tool Doppeltool_RECHTS w

Doppeltool_LINKS

/Y \ X/

Abb. 6-80:  Aktionsfenster — Tool wechseln mit mehreren Tools

Wahrend einer Programmausfiihrung kann somit das Tool gewechselt und ein anderes Tool ge-
setzt werden. Von dieser Aktion sind alle anderen Aktionen betroffen, die als Tool , Variables Too!
hinterlegt haben. Diese werden entsprechend mit dem zuletzt gesetzten bzw. zum Zeitpunkt der
Ausflihrung gesetzten Tool ausgefihrt.

”

6.9 Koordinatensysteme (benutzerdefiniert)

Die Erstellung von Koordinatensystemen ist in Abschnitt 4.5.4 beschrieben.

Auf die erstellten Koordinatensysteme kann in den Aktionen Wegpunkt, Relativer Wegpunkt, Pa-
lette, Bereich priifen, und Koordinatensystem wechseln sowie in den Steuerungsmenis zugegrif-
fen werden. Sie missen jedoch Uber die Aktion Start/Konfiguration zuerst zum Programm hinzu-
gefligt worden sein.
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7 Nutzerspezifische Bedienansicht

128

Das Meni Nutzerspezifische Bedienansicht ist eine sehr vereinfachte und abgespeckte Version der
normalen Programmieransicht. Hier kann der Inhalt des geladenen Programms weder angesehen
noch bearbeitet, sondern lediglich das Programm ausgefihrt werden. Sie ist ausschlieilich fur die
Verwendung durch die Benutzer-Rolle Bedlenervorgesehen.

Welche Konfigurationsmaglichkeiten es flir das Menl Nutzerspezifische Bedienansicht gibt, ist im
Einstellungsmenl Nutzersp. Ansicht (s. Abschnitt 4.3.5) beschrieben.

Durch Driicken des Buttons Programm laden im HauptmenU erscheint dieses Mendi, jedoch nur
unter folgenden Bedingungen:

e Im Einstellungsment Nutzersp. Ansicht muss ein Programm hinterlegt sein.
e Die Betriebsart Autornatik muss ausgewahlt sein.
e Die Benutzer-Rolle Bediener muss angemeldet sein.

Ist eine dieser Bedingungen nicht erfillt, wird stattdessen die normale Programmieransicht (s. Ab-
schnitt 6.2 und 6.3) oder ein entsprechendes Pop-up-Fenster angezeigt.

hwindigkeit

horstFX - —  25% A @ Bediener 10:25

Aktuelles Programm: ‘ standard_name.js @

i M1 [ M2 | [ M3 | M4 ) M5 M6 ) :
| - A 4 b 4 - :
E_ llung le_func_2 le_func_.3  example_func_4 t

Abb. 7-1:  Meni Nutzerspezifische Bedienansicht

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige Aktuelles Programm — zeigt den Namen des geladenen Programms an

2 Button Start/Fortsetzen — startet die Programmausfihrung bzw. setzt sie fort, sofern
zuvor pausiert wurde

3 Button Stopp — stoppt das ausgefiihrte Programm

4 Button Pause — pausiert das ausgefihrte Programm

5 Anzeige des aktuellen Programmstatus
- Grun: Programm wird ausgefuhrt

- Gelb: Programm pausiert

- Rot: Fehler liegt vor

6 Buttons M1-M6 — Makro-Buttons zur Ausfiihrung der zugewiesenen Funktionen (s.
Abschnitt (6.6.3)
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8 Roboter extern steuern

Durch Driicken des Buttons Roboter extern steuern im Hauptmeni wird das Meni Roboter extern
steuern angezeigt.

Uber die Primérschnittstelle von horstFX Iasst sich der Roboter (iber einen externen Computer mit-
tels Funktionsaufrufen Uber ein XML-RPC-Protokoll (Extensible Markup Language Remote Proce-
dure Call) steuern.

Diese Technik ermdglicht ein entferntes Ausflihren von Methoden, dabei erfolgt die Dateniberta-
gung per HTTP (Hypertext Transfer Protocol). Die zu Ubertragenden Daten besitzen dabei eine
XML-Formatierung. Es gibt viele XML-RPC Clients in diversen Programmiersprachen, somit ist eine
Integration in bestehende Projekte leicht moglich. Fur einen erleichterten Einstieg werden mehrere
Beispiel-Clients entwickelt. Zunachst in Java und in HTML/JavaScript. Diese Clients konnen sich
zum XML-RPC-Server der horstFX-Anwendung verbinden und dort dann Befehle ausfiihren.

e

horstFX _*¢ ” n @ aministator 10:33

URL:
hetpy/10.125. 1 TIQBOB0/mi-rpe
Benutzername:
horstFX

Letzter Befehl:

Abb. 8-7: Menti Roboter extern steuern

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige von Daten, welche fir die externen Clients zum Verbinden mit der
Primarschnittstelle bendttigt werden.

2 Auflistung aller verfligbaren Befehlen, welche an die Primarschnittstelle geschickt
werden konnen.

3 Anzeige der Log-Ausgaben, welche durch einkommende Befehle erzeugt werden.

unter horstcosmos.com. Bei weiteren Fragen wenden Sie sich an den Service der Firma
fruitcore robotics GmbH.

o Weitere und detailliertere Informationen zur Verwendung der externen Steuerung finden Sie
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9 Warn- und Fehlermeldungen

Warn- und Fehlermeldungen, wie z.B. die Not- 19 y Q) o 14:25
Halt-Warnmeldung, erscheinen in Form von Pop- =—— SR

up-Fenstern. Falls eine Warn- oder Fehlermeldung \]%

ignoriert statt quittiert wird, blinkt ein rotes Warn-

Symbol (Blitz) in der Meniileiste. Durch Antippen Einstellungen

dieses Warn-Symbols kann eine ignorierte

Meldung zu einem spateren Zeitpunkt wieder
angezeigt und anschlieend quittiert/bestatigt

Abb. 9-1: Nicht quittierte Warn- oder
werden.

Fehlermeldung
Folgende Meldungen sind maoglich:
— Not-Halt-Warnmeldung
—  Sicherheitshalt-Warnmeldung
—  System-Fehler-Meldung
—  Betriebsart-Wechsel-Warnmeldung

9.1 Not-Halt-Warnmeldung

Nach Auslosen des Not-Halt: NOT-HALT

Der Button Quittieren ist zunachst deaktiviert.

Der Button Quittieren wird aktiviert, sobald der o NOT-HALT wurde ausgeldst.
Not-Halt-Taster entriegelt wird. Quittieren oder ignorieren?

M

Abb. 9-2: Not-Halt-Warnmeldung

Durch Tippen auf den Button Quittieren 6ffnet

sich ein Pop-up-Fenster zur Bestatigung des NOT-HALT quittieren
thUer—Vorganges. Sind Sie sicher, dass Sie den
( ? NOT-HALT quittieren
d maochten?

Abb. 9-3:  Not-Halt — Quittieren bestatigen

0 Verhalten im Notfall s. Abschnitt 10.1.

130



9 Warn- und Fehlermeldungen ' fruitqore
robotics

9.2 Sicherheitshalt-Warnmeldung

Nach Auslosen des Sicherheitshalts: Sicherheitshalt

Der Button Quittieren ist zunachst deaktiviert. Der
Button Quittieren wird aktiviert, sobald die Ursache

des Sicherheitshalts beseitigt wird (z.B. die o
Schutztlr einer Sicherheitszelle wird wieder
geschlossen oder im Uberwachungsbereich eines
Sicherheitsscanners befinden sich keine Objekte J X
mehr). (| —

Abb. 9-4:  Sicherheitshalt-Warnmeldung

Sicherheitshalt wurde ausgelost.
Quittieren oder ignorieren?

Durch Tippen auf den Button Quittieren 6ffnetsich
ein Pop-up-Fenster zur Bestatigung des Quittier- Sicherheitshalt quittieren
Vorganges. Sind Sie sicher, dass Sie den
‘ 9 Sicherheitshalt quittieren
d mochten?

Abb. 9-5; Sicherheitshalt — Quittieren
bestatigen

9.3 System-Fehler-Meldung

Bei Storungen am Robotersystem werden entsprechende Fehlermeldungen (System-Fehler) am
horstPANEL angezeigt.
Treten ein oder mehrere System-Fehler auf, erscheint ein entsprechendes Pop-up-Fenster.

" e hd .

System-Fehler | Zeitpunkt: 15.11.2021 14:29:51 Uhr

Aufgetretene System-Fehler:

(KL1) COM_KL1_KL2_MISSING_HEARTBEAT — 0

(KL1) COM_KL1_KL2_NOT_ACTIVE - 0
] [ —
(KL1) SAFETY_WATCHDOG_KL4_TRIGGERED — 0

g (KL2) SAFETY_STANDSTILL_VIOLATION — 0
o

J X

Alle quittieren Ignorieren

Abb. 9-6:  Anzeige System-Fehler
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Durch Tippen auf den Button Alle quittieren offnet | guittieren aller System-Fehler bestatigen?
sich ein Pop-up-Fenster zur Bestatigung des
Quittier-Vorganges.

KL2

? STANDSTILL_VIOLATION

Abb. 9-7: System-Fehler — Quittieren
bestatigen

Nachdem alle System-Fehler quittiert wurden, | system-fehler
kann der normale Betrieb fortgesetzt werden.

Alle System-Fehler wurden quittiert.
Machten Sie den normalen Betrieb
fortsetzen?

J
Abb. 9-8:  Betrieb fortsetzen — Abfrage
Durch Tippen auf den Button Ja 6ffnet sich das
Pop-up-Fenster zur Bestatigung des Fortsetzens. System-Fehler - Betrieb fortsetzen

normalen Betrieb fortsetzen

1 ? Sind Sie sicher, dass Sie den
mochten?

Abb. 9-9:  Betrieb fortsetzen — Bestatigen
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fruitcore
robotics

o

Ist unter den System-Fehlern ein Uberlast-Fehler (Schrittverlust), wird ein spezielles Pop-up-Fenster
mit zusatzlichen Informationen zu Uberlast (Schrittverlust) angezeigt.

hd .

System-Fehler | Zeitpunkt: 15.11.2021 14:23:49 Uhr

Mégliche Ursachen:
- Falsche Traglast eingestellt
- Kollision gefahren

= Unzureichend b: ig

Roboter hat aufgrund von Uberlast (Schrittverlust) gestoppt.

- Zu hohe Geschwindigkeit eingestellt

- Technische Probleme

aoaes

Roboterdaten eingesehen werden.

(KL1) ROBOT_JOINT_OVERLOAD — 4

Traglast (Schwing )

ACHTUNG: Zu hiufig auftretende Uberlast kann den Roboter beschidigen bzw. die
Genauigkeit des Roboters beeinflussen. Wenden Sie sich im Zweifel an fruitcore robotics.

Weitere Informationen zu den aufgetretenen Fehlern kdnnen unter Einstellungen >

B

Alle quittieren

Ignorieren

Abb. 9-10:  Anzeige System-Fehler — Uberlast

Das weitere Vorgehen ist identisch wie bei allen anderen System-Fehlern (s. Abb. 9-7, Abb. 9-8 und

Abb. 9-9).

Detailliertere Informationen wie Anzahl und Zeitpunkte der letzten Vorkommnisse zu den Uberlast-
Fehlern sind im MenU Einstellungen — Roboterdaten (s. Abschnitt 4.4.1) zu finden.

9.4 Betriebsart-Wechsel-Warnmeldung

Der Wechsel der Betriebsart flihrt zum Stopp des
Roboters. Am Display erscheint ein entsprech-
endes Pop-up-Fenster. Um fortzufahren, muss die
Warnmeldung bestatigt werden. Wahrenddessen
muss der Zustimmtaster losgelassen werden.

Durch Tippen auf den Button Bestatigen offnet
sich ein Pop-up-Fenster zur Bestatigung des
Betriebsart-Wechsels.

Wechsel Betriebsmodus

Betriebsmodus < T1 > wurde

ausgewahlt.
- (Aktuell: < AUTOMATIC >)
I Soll der Betriebsmodus nicht

gewechselt werden, muss der
Wabhlschalter wieder in die AUTOMATIC

J

Bestatigen

Wechsel Betriebsart — Abfrage

Abb. 9-11:

Wechsel Betriebsmodus

| ?

Sind Sie sicher, dass Sie den
Betriebsmodus wechseln
mochten?

J

Ja

Wechsel Betriebsart —
Bestatigen

Abb. 9-12:
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Nach Bestatigen des Betriebsart-Wechsels wird in
der Mentileiste das Symbol fir die entsprechende
Betriebsart farblich hervorgehoben.

9 Warn- und Fehlermeldungen

Abb. 9-13: Anzeige der aktuellen Betriebsart
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10 Betrieb

10.1 Verhalten im Notfall

A WARNUNG!
StoB und Quetschgefahr durch Bewegungen des Roboters
Die Sicherheitshalt-Funktion ist beim Teachen deaktiviert.
P Sperren Sieim Teachbetrieb den Bereich um den Roboter ab und sichern Sie ihn gegen Zutritt

von unbefugten Personen. Es dirfen sich keine Personen im Gefahrenbereich des Roboters
aufhalten.

P Sichern Sie im Teachbetrieb horstPANEL und horstCONTROL gegen Bedienung durch unbe-
fugte Personen.

WARNUNG!
Der Roboterarm darf nur in Notfallen durch duBere Gewaltanwendung bewegt werden.

Wenn der Roboterarm im Notfall manuell bewegt wurde, konnen Baugruppen des
Robotersystems beschadigt worden sein. Unkontrolliertes Anlaufen kann die Folge sein.

P Lassen Sie das Robotersystem durch den Service der Firma fruitcore robotics GmbH Uber-
prifen, bevor Sie es wieder in Betrieb nehmen.

» Betatigen Sie im Notfall den Not-Halt- /®

Taster (1).

= Alle Bewegungen des Roboters
werden bis zum Stillstand ab-
gebremst. Das Programm wird
pausiert.

Abb. 10-1:  horstPANEL

» Im Display erscheint das Pop-up-Fens-
ter mit der Warnmeldung, dass der
Not-Halt ausgelost wurde.

NOT-HALT

NOT-HALT wurde ausgelost.
Quittieren oder ignorieren?

Abb. 10-2:  Not-Halt-Warnmeldung

P Beseitigen Sie die Gefahrensituation.

Zuricksetzen des Not-Halt
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P Priifen Sie vor dem Zuriicksetzen des Not-Halt, ob die Gefahr
beseitigt wurde.
P Entriegeln Sie den Not-Halt-Taster
durch Herausziehen.

NOT-HALT quittieren

= Der Button Quittieren wird akti-

: Sind Sie sicher, dass Sie den
viert. ‘ 7 NOT-HALT quittieren
e . . L .
P Quittieren Sie die Warnmeldung am mébchten?

Display.
= Wurde der Not-Halt zurtickge-
setzt, lauft das Programm erst
weiter, sobald es manuell fort-
gesetzt wird. Abb. 10-3:  Not-Halt — Quittieren bestatigen

10.2 Teachbetrieb

WARNUNG!
StoB und Quetschgefahr durch Bewegungen des Roboters
Die Sicherheitshalt-Funktion ist beim Teachen deaktiviert.

» Sperren Sie im Teachbetrieb den Bereich um den Roboter ab und sichern Sie ihn gegen Zutritt
von unbefugten Personen. Es diirfen sich keine Personen im Gefahrenbereich des Roboters
aufhalten.

P Sichern Sie im Teachbetrieb horstPANEL und horstCONTROL gegen Bedienung durch unbe-
fugte Personen.

Der Roboter lasst sich manuell nur im Zweihandbetrieb verfahren. Um den Roboter zu bewegen

o muss in den Betriebsarten T1 und T2 immer der Zustimmtaster in Mittelstellung gedrickt
gehalten werden. Zusatzlich muss das gewilnschte Steuerungselement auf dem Display
gedrickt gehalten werden. Sobald eine der beiden Bedingungen nicht mehr erfillt ist, bremst der
Roboter bis zum Stillstand ab.

P Schalten Sie das Robotersystem ein (s. Abschnitt 2.1).

o Wurde zuvor die Stromzufuhr unterbrochen, muss der Roboter erneut initialisiert werden.

P Fihren Sie ggf. die Initialisierung des Roboters durch (s. Ab-
schnitt 2.2).

Der Wechsel der Betriebsart fihrt zum Stopp des Roboters. Am Display erscheint eine
Warnmeldung. Um fortzufahren muss die Meldung bestatigt werden. Wahrenddessen muss der
Zustimmtaster losgelassen werden.

Der Teachbetrieb kann durch zwei Betriebsarten erfolgen: T1 oder T2.
T1 - Programmierbetrieb

Die Geschwindigkeit des TCP auf 250 mm/s begrenzt. Der Roboter kann nur mit Zustimmtaster
bewegt werden.
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T2 — Programmverifikationsbetrieb

Die Geschwindigkeit des TCP kann schneller als 250 mm/s sein. Der Roboter kann nur mit Zu-
stimmtaster bewegt werden.

P Schalten Sie den Schlisselschalter von horstCONTROL auf T1
oder T2. Ziehen Sie den Schllssel ab, um ein Umschalten durch
unbefugte Personen zu verhindern.

= Bestatigen Sie den Wechsel der Betriebsart (s. Abschnitt 9.3.1).

= Erstellen, bearbeiten oder flhren Sie ein Programm aus (s. Abschnitt 6).

10.3 Automatikbetrieb

Im Automatikbetrieb verfahrt der Roboter ohne Zustimmtaster und der Sicherheitshalt-Eingang ist aktiv.

WARNUNG!
StoB und Quetschgefahr durch Bewegungen des Roboters

P Stellen Sie sicher, dass geeignete Schutzeinrichtungen (z. B. trennende Schutzeinrichtung,
Lichtgitter oder Sicherheits-Laserscanner) installiert wurden.

» Uberprifen Sie die ordnungsgemale Funktion der Schutzeinrichtungen.

ACHTUNG!
Gefahr von Beschadigungen durch falsche oder fehlende Konfigurationen in der Software.

>

» Vor Start des Automatikbetriebes muss sichergestellt sein, dass das auszufiihrende Pro-
gramm korrekt programmiert und getestet wurde.

ACHTUNG!
Kollisionsgefahr durch Programm-Veranderungen wahrend des Automatikbetriebes.

>

» Nehmen Sie im Automatikbetrieb keine Veranderungen am Programm vor.
P Stellen Sie sicher, dass keine unbefugten Personen Zugang zu horstPANEL haben.
P Schalten Sie das Robotersystem ein (s. Abschnitt 2.1).

o Wurde zuvor die Stromzufuhr unterbrochen, muss der Roboter erneut initialisiert werden.

P Fihren Sie ggf. die Initialisierung des Roboters durch (s. Ab-
schnitt 2.2).

Der Wechsel der Betriebsart fihrt zum Stopp des Roboters. Am Display erscheint eine
Warnmeldung. Um fortzufahren muss die Meldung bestatigt werden. Wahrenddessen muss der
Zustimmtaster losgelassen werden.

P Schalten Sie den Schlisselschalter von horstCONTROL auf Au-
tomatik. Ziehen Sie den Schlissel ab, um ein Umschalten durch
unbefugte Personen zu verhindern.

= Bestétigen Sie den Wechsel der Betriebsart (s. Abschnitt 9.3.7).
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= FErstellen, bearbeiten oder fiihren Sie ein Programm aus (s. Abschnitt 6).

10.4 Stillsetzen nach Betriebsende

Bei Betriebsende muss das Robotersystem stillgesetzt werden.

» Um ein laufendes Programm abzubre- horstex ; e
chen, tippen Sie auf den Button Pro-
gramm abbrechen (1).

@
e Weeggunkt |

= Der Roboter wird sofort abge-
bremst.

Abb. 10-4:  Programmausfiihrung abbrechen

P Prifen Sie, dass sich der Roboter in einer sicheren Position be-
findet (z.B. kein  Werkstick mehr im  Greifer).
Bringen Sie den Roboter ggf. in eine sichere Position durch ma-
nuelles Verfahren Uber das Men( Freies Fahren (s. Abschnitt
4.9.1).

ACHTUNG!
Vor dem Ausschalten des Robotersystems muss ein ordnungsgemalies Herunterfahren des in
horstCONTROL integrierten Computers flr horstFX gewahrleistet werden.

» Navigieren Sie zum Hauptmendi. Tippen Sie dort auf den Button
horstFX beenden (s. Abb. 3-3). Es erscheint ein Pop-up-Fenster
mit zwei Auswahlmaoglichkeiten. Wahlen Sie hier die Option
System herunterfahren (1) und bestétigen Sie anschlieltend mit
dem Button OK (2).

138



10 Betrieb

' fruitcore
robotics
-~ -
o horstFX beenden
- - - —
Wollen Sie horstFX beenden und auf den Desktop wechseln
7 | oder das System herunterfahren?
®
- - * -l
—— | horstFX beenden ‘
S -
. — ] - R il -
‘ System herunterfahren @ ’
- - g - -

Abb. 10-5:  Herunterfahren des Computers fiir horstFX

Alternativ konnen Sie den in horstCONTROL integrierten Computer fir horstFX auch folgender-

mallen herunterfahren:

Driicken Sie auf den PC-EIN/AUS-Taster von horstCONTROL. Es erscheint ein Pop-up-Fenster.
Tippen Sie in diesem Pop-up-Fenster auf den Button Shut Down (1), um den Computer fir

horstFX herunterzufahren.

)

horst FX

L
16:45

Benutzer r
Teacher

Programm bearbeiten

Neues
Programm

Programm
laden

Freies Fahren

Einstellungen

Roboter initialisieren

172 A
=
1
Log out root
——H b | 8| @&
S logOut | Bestart wwﬁ-r. o
= o H 32 | =
Suspend Hibernate !
¥ Save session for future logins
Qe

Abb. 10-6:  Herunterfahren des Computers fiir horstFX - Alternative

P Schalten Sie den Hauptschalter von horstCONTROL auf AUS.

P Sichern Sie den Hauptschalter mit einem Schloss.
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11 Storungsbehebung

Treten Storungen am Robotersystem auf, werden entsprechende Fehlermeldungen (System-Feh-
ler) am horstPANEL angezeigt.
» Folgen Sie den Anweisungen am horstPANEL, um die Fehler-
ursache zu beheben.
P Quittieren Sie die Fehlermeldung am Display, wenn alle Fehler-
ursachen beseitigt sind.
» Rufen Sie den Service der Firma fruitcore robotics GmbH an,
wenn Sie die Fehlerursachen nicht selbst beseitigen kdnnen.

Schalten Sie bei Softwareproblemen das Robotersystem gemals Abschnitt 10.4 aus und wie in
Abschnitt 2 beschrieben wieder ein.
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