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Vorwort

Dieses Benutzerhandbuch dient ausschliellich zur effizienten und sicheren Anwendung der Software horstFX
und ersetzt nicht die Original-Betriebsanieitung des jeweiligen Robotersystems. Vor Inbetriebnahme des
Roboters muss unbedingt die Original-Betriebsanleitung gelesen, verstanden und beachtet werden. Eine
fachgerechte Montage unter Beachtung der Montageanleitung und der jeweils giiltigen Normen ist
unabdingbar.

GEFAHR!

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

P Dieses Benutzerhandbuch ist als Ergdnzung zu sehen und beschreibt ausschliel3lich die Steu-
erung der Software ohne Berlcksichtigung der Aufstellsituation.

Lesen Sie die Original-Betriebsanleitung des jeweiligen Robotersystems sorgfaltig und voll-
standig durch, bevor Sie das Robotersystem in Betrieb nehmen.

Behandeln Sie die Betriebsanleitung sorgsam. Eine unleserliche oder fehlende Betriebsanlei-
tung muss umgehend ersetzt werden.
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1 Einleitung

Das Bedienpanel ist mit der Software horstFX der Firma fruitcore robotics GmbH ausgertiistet. Die
Software horstFX ermdglicht die Programmierung und Bedienung des Roboters mittels einer beriih-
rungsempfindlichen Bedienoberflache (Touchscreen-Display). Durch die verfiigbaren Schnittstellen
am Schaltschrank sind auch die Kommunikation und die Ansteuerung anderer Maschinen und exter-
ner Sensoren maglich.

Durch Einschalten des Hauptschalters am Schaltschrank startet automatisch die Software (horstFX)
am Bedienpanel.

GEFAHR!

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

P Diese Anleitung ist als Ergdnzung zu sehen und beschreibt ausschlieBlich die Steuerung der
Software ohne Berticksichtigung der Aufstellsituation.

1.1 Grundsatz

Dieses Benutzerhandbuch dient ausschliellich zur effizienten und sicheren Anwendung der Software
horstFX und ersetzt nicht die Original-Betriebsanleitung des jeweiligen Robotersystems. Vor Inbetrieb-
nahme des Roboters muss unbedingt die Original-Betriebsanleitung gelesen, verstanden und beachtet
werden. Eine fachgerechte Montage unter Beachtung der Montageanleitung und der jeweils gultigen
Normen ist unabdingbar.

Die Betriebsanleitung (nicht dieses Handbuch) enthalt wichtige Hinweise, um das Robotersystem si-
cher, sachgerecht und wirtschaftlich zu betreiben. Die Beachtung der Betriebsanleitung hilft, Gefahren
zu vermeiden, Reparaturkosten und Ausfallzeiten zu vermindern und die Zuverlassigkeit und die Le-
bensdauer des Robotersystems zu erhohen.

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 flr die Bedienung des Roboter-
systems. Dieses Handbuch erganzt die Betriebsanleitung in der Sie eine detaillierte Beschreibung des
Robotersystems, Richtlinien fir den Transport und die Installation, Tipps zur Storungsbeseitigung und
Informationen zur Instandhaltung erhalten.

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

0 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.
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Das Robotersystem ist nur fUr die in der Betriebsanleitung aufgelisteten zugelassenen Zwecke einzu-
setzen. Der Hersteller Gbernimmt keine Haftung fir die unsachgemalie und unbefugte Benutzung des
Robotersystems, Bedienfehler oder unsachgemalle, beziehungsweise unzureichende Instandhaltung.

Die Betriebsanleitung enthalt Anweisungen und dazugehdérige Informationen fiir die sichere Nutzung
des Robotersystems. Die darin vorgeschriebenen Anweisungen mussen jederzeit befolgt werden.

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 auf-
geflhrt.

P Handlungsanweisungen werden mit "»" gekennzeichnet.

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

Hinweis

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

1.4 Kennzeichnung der Sicherheits- und Warnhinweise

A

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

Beachten Sie unbedingt diese Hinweise und verhalten Sie sich in diesen Fallen besonders vorsichtig.
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.
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A

1.4.1

VORSICHT!
Das Zeichen mit dem Zusatz VORSICHT bezeichnet eine maglicherweise 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 hdaufig mit einem Bildzeichen zur Verdeutlichung der Gefahren-
quelle eingesetzt.

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 flir das Robotersystem,
einzelne Baugruppen oder die Betriebsumgebung besteht. Es besteht keine Verletzungsgefahr.

Schutzkleidung tragen!
Tragen Sie lhre personliche Schutzausrustung:

Sicherheitsschuhe, Schutzhelm, Schutzbrille und Arbeitshandschuhe.

Abkiirzungen

Gefahr von Umweltschaden!

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

Abb. Abbildung

BA Betriebsanleitung

bzw. beziehungsweise

E/A Ein- und Ausgang

etc. et cetera

ggf. gegebenenfalls

HORST  Highly Optimized Robotic Systems Technology
0.4a. oder ahnlich

S. siehe

TCP Tool Center Point (Werkzeugmittelpunkt)

u.a. unter anderem

vgl. vergleiche

z.B. zum Beispiel
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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 fiir alle Robotertypen glltig sind. Sofern

nicht anders angegeben beziehen sich diese Abbildungen lediglich auf die darin dargestellten Funkti-
onen der Software (horstFX).
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2 Einschalten des Systems

Nach der erfolgreichen Inbetriebnahme des Roboters entsprechend der Betriebsanleitung kdnnen 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.

2.1 Robotersystem einschalten

P Schalten Sie den Hauptschalter am Schaltschrank auf EIN.
= Auf dem Bedienpanel startet die Software (horstFX).

= Das Hauptmenu erscheint auf dem Display.

horst FX n ® e 1830

Einstellungen

Neues Programm
Programm laden

Roboter initialisieren

Freies Fahren Mit Roboter verbinden =

YAX\

Abb. 2-1: Hauptmenti

= Falls bei der letzten Verwendung der Soft-
ware (horstFX) eine Benutzer-Rolle ange-
meldet war, welche nicht die Berechti- ? In welcher Rolle méchten Sie horstFX nutzen?
gung besitzt nach Neustart angemeldet :

Benutzer-Rolle wechseln

zu bleiben, erscheint das Pop-up-Fenster Rolle: | v|
zum Wechseln der Benutzer-Rolle. Passwart: | |
Informationen zu den Benutzer-Rollen

J X

entnehmen Sie bitte Abschnitt 3.3.

Wechseln | Abbrechen

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

» Warten Sie bis am Display ,Verbindung zum Roboter erfolgreich hergestellt.” angezeigt wird.

Im nachsten Schritt muss der Roboter initialisiert werden.

2.2 Roboter initialisieren

WARNUNG!
Stol 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 diirfen 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 Durchdrticken auf Funktion Gberprtfen.

» Wihlen Sie im Hauptmeni Roboter initialisieren.

= Das Menu Automatische Initialisierung erscheint.
horst FX n ® Coveioper 736

r )
Roboter initialisieren ‘Automaﬂk‘ Manuell || Ausginge

Initialisierungsstatus

Achse Achse Achse Achse
5 4 E

Hinweise:

Um die Achsen des Roboters zu initialisieren. e gedriickt halten. Die Achsen bewegen sich nachelnander
icht miglic 2r S he| Manuell |wechseln
riickt sein!

st die v

Abb. 2-3: Meni Automnatische Initialisierung
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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 angezeigt.
Nach der Initialisierung wechselt die Farbe zu Turkis.

» Halten Sie den Zustimmtaster in Mittelstellung gedrtckt.
» Berlhren Sie dauerhaft den Button Auto Init.
= Die automatische Initialisierung der Achsen wird durchgefihrt.

= Wenn die Initialisierung erfolgreich war, werden alle sechs Punkte (Initialisierungsstatus) der
Achsen in der Farbe TUrkis angezeigt.

Um die Initialisierung durchzufiihren, missen die Achsen (beginnend mit Achse 6) nacheinander eine
Bewegung ausflhren. Ist dies nicht mdglich, missen die Achsen manuell bewegt werden. Wechseln
Sie in diesem Fall in das MenU Manuelle Initialisierung.

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

» Wihlen Sie den Button Manuell.

= Das MenU Manuelle Initialisierung erscheint.

horst FX jul ® oo T

Roboter initialisieren [Autnmaﬁkl Manuell {Ausginge

Initialisierungsstatus

Achse Achse Achse Achse Achse Achse
6 5 “ - 2 1

(@)
(@)

(g
= Q)
(@)
(g

anent gedrilckt sein:

Abb. 2-4: Mend Manuelle Initialisierung

Die Achsen konnen hier manuell verfahren werden, falls die automatische Initialisierung nicht moglich ist.
» Halten Sie den Zustimmtaster in Mittelstellung gedriickt.

» Wahlen Sie die Achsen nacheinander an und bewegen Sie diese etwas, bis eine erfolgreiche Initi-
alisierung angezeigt wird.

= Wenn die Initialisierung erfolgreich war, wird der Punkt (Initialisierungsstatus) der jeweiligen
Achse in der Farbe Tirkis angezeigt.
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Ggf. muss ein Greifer gedffnet werden, um die Initialisierung durchfihren zu kénnen. Wechseln Sie in
diesem Fall Uber den Button Ausgange in das MenU Roboter initialisieren — Ausgange.

horst FX n @ Developer U1

Roboter initialisieren I Automatik ” Manuell

Hinweise:

Um die Achsen des Robo tickt halten. Die Achsen bewegen sich nacheinander.

zur Schaltflache | Manuell |wechseln.

Abb. 2-5: Mendi Roboter initialisieren — Ausgénge

Hier konnen Ausgange manuell geschaltet werden. Beispielsweise kann ein Greifer ge6ffnet werden,
bevor die Initialisierungsfahrt fortgesetzt wird.

P Schalten Sie den gewtinschten Ausgang Uber den entsprechenden Umschalt-Button.

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

= Der Button Initialisierung abschlieRen wird aktiviert.
P Betéatigen Sie den Button Initialisierung abschlie3en.

= Die Initialisierung des Roboters wird abgeschlossen.

= Das Hauptmenu wird wieder angezeigt.

= Der Roboter ist bereit.
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3 Erste Schritte

In diesem Kapitel wird das Hauptmenl mit seinen Elementen beschrieben. Zudem werden weitere
generelle Elemente der Software (horstFX) vorgestellt.

3.1 Hauptmenii

Nach dem Einschalten des Schaltschranks (horstCONTROL) erscheint auf dem Display das Haupt-
mendu.

horst FX (D fey 18:30

‘ Einstellungen

(3 O
Neues Programm
Programm laden
=< Freies Fahren =<l : Mit Roboter verbinden
=

Abb. 3-1:  Hauptmendi

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige Betriebsart — anzeigen der aktuell gewahlten Betriebsart

T1 — Teachbetrieb — manueller Betrieb mit reduzierter Geschwindigkeit

T2 - Teachbetrieb — manueller Betrieb mit hoher Geschwindigkeit

A — Automatikbetrieb

£ — Warn- und Fehlermeldung

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

2 Button Programm bearbeiten — das zuletzt bearbeitete Programm wird ge6ffnet und
kann bearbeitet werden (s. Abschnitt 6.3).

3 Button Neues Programm - erstellen eines neuen Programms (s. Abschnitt 6.1).

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

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

6 Button Roboter extern steuern — Roboter wird Uber extern geschickte Befehle
gesteuert (s. Abschnitt 7).
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Pos. | Beschreibung

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

8 Button Roboter initialisieren — Men( Roboter initialisieren wird gedffnet (s. Abschnitt
2.2).

9 Button Mit Roboter verbinden — Verbindung zwischen Software (horstFX) und
Roboter wird hergestellt.

10 | Button d) (horstFX beenden) — Software (horstFX) wird beendet.

3.2 Navigation (Mendileiste)

/N

10

Das Bedienpanel besitzt ein bertihrungsempfindliches Touchscreen-Display. Die Bedienung erfolgt
durch Berthren des Displays mit dem Finger.

ACHTUNG!

Das Display nicht mit scharfen oder spitzen Gegenstanden bedienen.

Nachfolgend wird die allgemeine Navigation der Software (horstFX) erlautert.

In der Mendileiste im oberen Bildschirmbereich konnen folgende Buttons und Anzeigen erscheinen:

I ddd

horst FX 1D i = 2%

horst FX

Abb. 3-2: Mendileiste Ansicht 7

1)

Abb. 3-3: Mendileiste Ansicht 2

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige Betriebsart — anzeigen der aktuell gewahlten Betriebsart

T1 - Teachbetrieb — manueller Betrieb mit reduzierter Geschwindigkeit
T2 — Teachbetrieb — manueller Betrieb mit hoher Geschwindigkeit
A — Automatikbetrieb
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3 Erste Schritte

3.3

Pos. | Beschreibung

2 £ — Warn- und Fehlermeldung
Das Symbol blinkt rot bei nicht quittierten Meldungen: NOT-HALT, Sicherheitshalt und
System-Fehler.

3 Button Benutzer-Rolle — wechseln der Benutzer-Rolle

4 Anzeige der aktuellen (angemeldeten) Benutzer-Rolle

5 Anzeige der Uhrzeit

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

7 Geschwindigkeitsregler — einstellen der Geschwindigkeit der Programmausfiihrung

8 Button Hauptmeni — Auswahl des Hauptmenus

Benutzer-Rollen

Fir die Benutzung der Software (horstFX) sind mehrere Benutzer-Rollen vorgesehen. Jede Benutzer-
Rolle besitzt diverse Berechtigungen.

Bei Auslieferung der Software (horstFX) wird standardmafig die Benutzer-Rolle Administrator verwen-
det und automatisch angemeldet. Diese bendétigt kein Passwort. Uber das Men( Einstellungen — Pass-
worter (s. Abschnitt 4.1) kann fir die Benutzer-Rolle Administrator ein Passwort vergeben werden.
Sobald ein Passwort vergeben ist, kdnnen die beiden Benutzer-Rollen Programmierer und Bediener
freigeschaltet und optional jeweils ein Passwort flr diese vergeben werden.

Benutzer-Rolle Beschreibung/Berechtigungen

Programme laden, ausfihren und speichern — Roboter manuell

Bediener steuern — Ausgange schalten — mit Roboter verbinden — Log-Konsole

Wie Bediener, zusétzlich: Programme bearbeiten — Roboter extern
Programmierer steuern — Tool andern — 3D-Welt und 3D-Objekte — Modbus verwenden
— Daten an horstCOSMOS senden

Wie Programmierer, zusatzlich: im Automatikmodus Programme
bearbeiten und Roboter manuell steuern — Software (horstFX)
Administrator aktualisieren — Offset Achse 6 einstellen — Passworter andern und
Benutzer-Rollen freischalten — Reglerwerte einstellen —
Achsbeschrankungen definieren — Robotermodell andern

11
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3 Erste Schritte

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

3.4 Ansicht Robotermodell

horst FX

Freies Fahren

X:6708 mm  ¥:00 mm Z: 8274 mm RGC13500° RV:S000° RZ13500°

Abb. 3-4:  Perspektive auf das Robotermodell

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

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

—  Verschieben — durch Tippen auf die Buttons (3)[1][1] 5] und

— Drehen - durch Tippen (getippt halten) und Ziehen mit dem Finger (4) auf dem Display
Zusatzlich gibt es ein ausklappbares Fenster (5) mit Informationen sowohl Uber die aktuellen Werte
jeder Achse und ihren Begrenzungen als auch Uber die aktuelle Koordinatenposition (X, Y, Z) und Aus-
richtung (in Form von Euler-Winkel) des Tool Center Points (TCP).

3.5 Bildschirmtastatur

12

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

Bei einem ungiltigen Zeichen oder ungultigem Text erscheint je nach Typ des Eingabefeldes ein Hin-
weis auf dem Bedienpanel 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
geloscht werden kann (s. Abb. 3-7, (1)).
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Abb. 3-5:
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robotics

f.j > Neues Programm

beispiel J
O— —
beispiel 1

q w e r t z u i o P 5

a s d f g h j k }
o 6

2 y X c v b n m ¥
.

Bildschirmtastatur fir 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)

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 — 10schen des Zeichens links von der aktuellen Cursor-Position

Enter-Taste — Ubernehmen der Eingabe und ausblenden der Bildschirmtastatur

Ausblenden-Taste — ausblenden der Bildschirmtastatur (Eingabe wird Gbernommen)

13
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3 Erste Schritte

] | -

@ > Neues Programm

‘ i8S | —
2
rgs A Ungiiiige Eingabe
q w e r h z u i ] P
a s | d f 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 ungiltig ist
horst FX 1 ’L.\J o 15:45

3D-Objekte Log-Konsole Version Fernzugriff

Reglerwerte Achsbeschr.

Dffset Achse 6 ‘

Einstellungen Passwirter

Tool-Name;

3D-Modell laden

Orientierung;

o

v
7

Abb. 3-7: Bildschirmtastatur fir numerische Eingaben

Pos. | Beschreibung

1 C-Taste — loschen der kompletten Eingabe

14
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4 Einstellungen

Durch Driicken des Buttons Einstellungen im Hauptment wird das Men( Einstellungen ausgewahilt.

In den Einstellungs-Mens kdnnen diverse Einstellungen ausgewahlt und gesetzt werden (z. B. Tool
auswahlen/erstellen, Reglerwerte einstellen, Passworter andern, 3D-Objekte hinzufiigen, etc.).

4.1 Menii Einstellungen — Passworter

Im Menl Einstellungen — Passworter konnen die Passworter flr die Benutzer-Rollen gedndert sowie
weitere Benutzer-Rollen freigeschaltet werden.

h o} I’St FX ,E ‘Q‘ i-‘t::lr::;nistmtor 13:24

T [ voeton || e | Gl

Einstellungen lefsnnrhseﬁ" Reglerwerte ]l Achsheschr. ” 3D-Objekte

Sobald ein Passwort fiir die eingeloggte Benutzer-Rolle vergeben wird,
konnen weitere Benutzer-Rollen in diesem Bereich freigeschaltet werden.

Benutzer-Rolle Benutzer-Rollen freischalten:

Altes Passwort Benutzer-Rolle

Neues Passwort

Neues Passwort wiederholen o_

Benutzer-Rollen deaktivieren:

Abb. 4-1:  Mendi Einstellungen — Passworter

Pos. | Beschreibung

1 Auswabhlfeld Benutzer-Rolle — auswahlen einer Benutzer-Rolle, fir die das Passwort
geandert werden soll

Eingabe Altes Passwort — eingeben des alten Passwortes

Eingabe Neues Passwort — eingeben des neuen Passwortes

Eingabe Neues Passwort wiederholen — eingeben des neuen Passwortes

Button Passwort entfernen — entfernen eines bestehenden Passwortes

Button Passwort dndern — dndern des Passwortes

N o |lo| bW |N

Auswabhlfeld Benutzer-Rolle — auswahlen einer Benutzer-Rolle, die freigeschaltet
werden soll

(e0]

Button Freischalten — freischalten der ausgewahlten Benutzer-Rolle

9 Auswabhlfeld Benutzer-Rolle — auswahlen einer Benutzer-Rolle, die deaktiviert werden
soll

15
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4.2

4.3

4.4

4.5

4 Einstellungen

Pos. | Beschreibung

10 | Button Deaktivieren — deaktivieren der ausgewahlten Benutzer-Rolle

Menii Einstellungen — Offset Achse 6

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

Im MenU Einstellungen — Offset Achse 6 kann dieser falsche Wert ausgeglichen werden.

Menii Einstellungen — Reglerwerte

Im Mend Einstellungen — Reglerwerte kann ein Reglerwertesatz eingestellt werden, um das Einregeln
des Roboters zu konfigurieren.

Menii Einstellungen — Achsbeschrankungen

Im MenU Einstellungen — Achsbeschrankungen konnen benutzerdefinierte Konfigurationen von Achs-
beschrankungen erstellt werden, die von den Standardwerten abweichen.

Menii Einstellungen — 3D-Objekte

Im Mend Einstellungen - 3D-Objekte konnen neue 3D-Objekte erstellt und bestehende 3D-Objekte einer
ausgewahlten 3D-Welt hinzugeflgt, bearbeitet oder entfernt werden. Des Weiteren kdnnen 3D-Welten
erstellt und geloscht werden.

Hierdurch konnen Prozessablaufe in der 3D-Welt bereits voraufgebaut werden und ggf. Programmie-
rungen ohne Roboter in der Simulation vorgenommen werden.

ACHTUNG!
Die Software (horstFX) beriicksichtigt diese 3D-Objekte nicht automatisch, um Bewegungen des

16

Roboters zu begrenzen. Um Kollisionen zu vermeiden, mussen reale Objekte/Hindernisse, die
sich im Arbeitsraum befinden, bei der Programmerstellung beriicksichtigt werden.
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4.5.1 Menii Einstellungen — 3D-Welt

Im MenU Einstellungen — 3D-Welt kann eine bestehende 3D-Welt ausgewahlt, geléscht oder eine neue
3D-Welt erstellt werden. Die Software (horstFX) besitzt standardmaRig die 3D-Welt FMPTY_WORLD.
Dieser sind keine 3D-Objekte hinzugefligt und sie kann weder verandert noch geldscht werden.

N Benutzer
h orst Fx E L@ Administrator 1204
]
Einstellungen I Passworter “onseumses Reglerwette‘ Achsbeschr. Tool Log-Konsole on 9

EBEIETEN eMPTY_WORLD ol “

Haaann

Abb. 4-2:  Mendi Einstellungen — 3D-Welt

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 Neu — erstellen einer neuen 3D-Welt

4 Button X — loschen der aktuell ausgewahlten 3D-Welt

4.5.2 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 abgelegt
werden. In diesem Verzeichnis sind auch die Standard-3D-Objekte zu finden.

Wenn Sie STL-Dateien fiir 3D-Objekte in die Software (horstFX) importieren mochten, finden Sie
hierzu Informationen und Hilfe unter www.horstcosmos.com. Bei weiteren Fragen wenden Sie
sich an die Firma fruitcore robotics GmbH.

17
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4.5.3 Menii Einstellungen — 3D-Objekte — Erstellen

Im MenU Einstellungen — 3D-Objekte — Erstellen konnen 3D-Objekte aus den importierten STL-Dateien
erstellt werden. Die Erstellung erfolgt in drei Schritten.

4.5.3.1 Schritt 1: Name und Datei
hOrSt FX Tj ‘:@\ X;i‘::;nistr()(or 15:10

Einstellungen ‘ Passwarter “OffselAchseG“ Reglerwerte

{ Achsbeschr. \ Tool Log-Konsole H Version ‘

e (I B

Schritt 1/3 "Name und Datei”

3D-Objekt-Name: 9
Beispiel-3D-Objekt
® Farbe (optional):

(bei ungiiltigem Wert wird die Standardfarbe #777 verwendet)

AoEEDE

STL-Datei laden (3D-Modell):

Geladene Datei: default_mrb_mustl

Schritt

Né(hs(g»

Abb. 4-3: Mendi Einstellungen — 3D-Objekte — Erstellen (Schritt 1)

Pos. | Beschreibung

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

2 Eingabe 3D-Objekt-Name — Name flr das zu erstellende 3D-Objekt

3 Eingabe Farbe — optionale Eingabe eines Farbwerts (hexadezimal)

4 Anzeige Farbe — bei einem gultigen Farbwert wird die entsprechende Farbe
dargestellt, ansonsten die Standard-Farbe

5 Button Datei laden — Auswahl einer STL-Datei

6 Button Nachster Schritt — weiter zum nachsten Schritt

18
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4.5.3.2 Schritt 2: 3D-Objekt anpassen

horst FX n @ ioswatr 152

Einstellungen ‘ Passwirter “Cm'se!Achses Achsbeschr.

Reglerwerte ]

Log-Konsole ‘ Version

Schritt 2/3 "3D-Objekt anpassen”

EnEEnE

amrheriger Nﬁchst@»

Schritt Schritt

Abb. 4-4:  Mendi Einstellungen — 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

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

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

Eingabe Skalierung — eingeben des Skalierungswertes

Button Vorheriger Schritt — zurlick zum vorherigen Schritt

(|| | b

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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4.5.3.3 Schritt 3: Ubersicht

h O rSt Fx ﬂ (@) l;::J“rl-‘r:;nistramr 1512

1

Einstellungen I Passwiorter Hmn\ms” Reglerwerte ” Achsbeschr. ] [ Log-Konsole [ Version w

3D-Welt:

Schritt 3/3 "Ubersicht”

X=
Y= 1000.0 mm
Zs

ENEEDE

RX =
RY =
RZ= -90.0 °

Skalierung:

Vorheriger
G{hrin

Abb. 4-5:  Mendi Einstellungen — 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 — zuricksetzen des Erstellvorgangs
5 Button Vorheriger Schritt — zurlick zum vorherigen Schritt

20
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4.5.4 Menii Einstellungen - 3D-Objekte — Hinzufiigen

Im MenU Einstellungen — 3D-Objekte — Hinzuftigen konnen 3D-Objekte zur 3D-Welt hinzugefugt und
deren Position, Ausrichtung und Grolbe definiert werden. Wird ein 3D-Objekt ausgewahilt, wird es direkt
in der 3D-Welt angezeigt.

horst FX n @ Aomiistrator 2003

] )
Einstellungen { Passwirter ”fosetAchseG

= -
Reglerwerte ] Achsbeschr. I Tool

[ imutgen | seaneven | ntemen | eseten |

Auswahl Objekt:

Log-Konsole ] ‘ Version ]

i Orientierung (x-y-z"):

-

- Aaaang

Skalierung

Objekt hinzufiigen e

Abb. 4-6:  Mendi Einstellungen — 3D-Objekte — Hinzufiigen

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige der 3D-Welt inklusive des Robotermodells und aller hinzugefiigten 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 — auswahlen eines 3D-Objektes (aus allen
standardméfig vorhandenen und zusétzlich importierten 3D-Objekten)

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

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

Eingabe Skalierung — eingeben des Skalierungswertes

(N[O ]| o,

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

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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4.5.5 Menii Einstellungen — 3D-Objekte — Bearbeiten

Im Menu Einstellungen — 3D-Objekte — Bearbeiten konnen Position, Ausrichtung und GrolRe bereits
hinzugefligter 3D-Objekte definiert werden. Wird ein 3D-Objekt ausgewahlt, wird die Auswahl in der 3D-
Welt in Form eines orangenen Gittermodells dargestellt.

h (0] rSt Fx ,L_m) ‘@‘ lA(tm‘lmt ator 20013

Version

Log-Konsole

| icuigen | seaneien | ovemen | rten |

Auswahl Objekt:

Einstellungen { Passwirter “offseumses Reglerwerte ] A(hsbes(hrw

[T

Skalierung

Abb. 4-7: Mend Einstellungen — 3D-Objekte — Bearbeiten

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 Auswabhlfeld Auswahl| Objekt — auswahlen eines 3D-Objektes (aus allen
standardmalig vorhandenen und zusétzlich importierten 3D-Objekten)

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

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

Eingabe Skalierung — eingeben des Skalierungswertes

N[O | o,

Button Ubernehmen — Anderungen am ausgewahlten 3D-Objekt (ibernehmen

Jede Anderung einer der Werte in den Eingabefeldern |dst eine Aktualisierung des 3D-Objektes
aus, sodass das 3D-Objekt in der 3D-Welt immer die aktuell definierten Werte darstellt.
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4.5.6 Menii Einstellungen — 3D-Objekte — Entfernen
Im Mendu Einstellungen — 3D-Objekte — Entfernen konnen bereits hinzugefigte 3D-Objekte entfernt
werden. Wird ein 3D-Objekt ausgewahlt, wird die Auswahl in der 3D-Welt in Form eines orangenen
Gittermodells dargestellt.

Benutzer

h O rSt FX L_m, ‘@‘ A(iv‘.‘;ini':,t: ator 16:47

]

==

Achsbeschr.

| iocuigen | seaneen | eoemen | ten |

Auswahl Objekt: Q
v

Orientierung (x-y-z"):

Reglerwerte ] Log-Konsole

Einstellungen ‘ Passwirter “fose! Achsesl

-1

RX 0.0

RY 0.0

RZ -45.0

Skalierung 10

Objekt entfernen 0

Abb. 4-8: Mendi Einstellungen — 3D-Objekte — Entfernen

Pos. | Beschreibung

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

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

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

4 Button Objekt entfernen — I0schen des ausgewahlten 3D-Objektes

4.6 Menii Einstellungen - Tool

Im Menu Einstellungen — Tool kdnnen bestehende Tools ausgewahlt, geladen und in der Software
(horstFX) Gbernommen werden. Zudem kénnen neue Tools erstellt werden.

4.6.1 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 sind auch die Standard-Tools zu finden.

23



o) it

4 Einstellungen

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

4.6.2 Menii Einstellungen — Tool - Erstellen

Im Mend Einstellungen — Tool — Erstellen konnen Tools aus den importierten STL-Dateien erstellt wer-
den. Die Erstellung erfolgt in vier Schritten.

4.6.2.1 Schritt 1: Name und Datei
horst FX n @ i 121

Einstellungen Passwirter HO"SQ!A(!\S@SH Reglerwerte ‘ Achsbeschr. H 3D-Objekte

Log-Konsole Version

Schritt 1/4 "Name und Datei"

s = Z Tool-Name: Q
= = L. = . 7 4 Farbe (optional):

=0 2 = — (bei ungtiltigem Wert wird die Standardfarbe #777 verwendet)

STL-Datei laden (3D-Modell):

Geladene Datei: Beispiel-Greifer.stl

BITTE BEACHTEN: Wenn keine STL-Datel geladen wird, wird das Tool mit simplen
geometrischen Formen visualisiert und Schritt 2 wird Gbersprungen.

Né(hst@
Schritt

Abb. 4-9:  Mend Einstellungen — Tool — Erstellen (Schritt 7)

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige des Tools in der 3D-Welt

2 Eingabe Tool-Name — Name fir das zu erstellende Tool

3 Eingabe Farbe — optionale Eingabe eines Farbwerts (hexadezimal)

4 Anzeige Farbe — bei einem gliltigen Farbwert wird die entsprechende Farbe
dargestellt, ansonsten die Standard-Farbe

5 Button Datei laden — Auswahl einer STL-Datei

6 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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4.6.2.2 Schritt 2: Tool anpassen
horst FX n ‘ﬁ‘ Administrator 1212

Einstellungen | Passwirter || Offset Achse 6 || Reglerwerte || Achsheschr. 3D-Objekte Log-Konsole Version

Schritt 2/4 "Tool anpassen”

Vorheriger Nér.hstene

Schritt Schritt

Abb. 4-710:  Mendj Einstellungen — Tool — Erstellen (Schritt 2)

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige des Tools in der 3D-Welt

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

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

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

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

Eingabe Skalierung — eingeben des Skalierungswertes

Button Vorheriger Schritt — zurlick zum vorherigen Schritt

(|| | b

Button Nachster Schritt — weiter zum nachsten Schritt

Jede Anderung einer der Werte in den Eingabefeldern |dst eine Aktualisierung des Tools aus,
sodass das Tool in der 3D-Welt immer die aktuell definierten Werte darstellt.
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4.6.2.3 Schritt 3: TCP anpassen

horst FX Ti ‘/@\‘ N 1214

e

Einstellungen | Passwirter H{)ffsetﬂchszﬁ Reglerwerte [ Achsbeschr. 3D-Objekte Log-Konsole Version

Schritt 3/4 “TCP anpassen”

BITTE BEACHTEM: Die Transformationen bezichen sich in diesem Schritt auf das
TCP-Koordinatensystem.

Vorheriger Nér.hstena
Schritt Schritt

Abb. 4-711:  Mendi Einstellungen — 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

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

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

Button Vorheriger Schritt — zurtick zum vorherigen Schritt

~N|o | o b~

Button Nachster Schritt — weiter zum nachsten Schritt

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

h OrSt Fx n (é\‘ :Q.:;;nistralor 12315

= A

Einstellungen I Passwirter Hoﬂwtﬂdvszé REg!enuzﬂel Achsbeschr. I 3D-Objekte Log-Konsole

Schritt 4/4 "Ubersicht’

: Tool-Name: Beispiel-Greifer

Werte TCP:

-65.0 mm
i z= 100.0 mm

RX = 90.0 °
RY = -

RZ= 90.0 °

Skalierung:

Vorheriger
Schritt

Abb. 4-12: Mendj Einstellungen — 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 Zurlicksetzen — zuriicksetzen des Erstellvorgangs

g OWIN

Button Vorheriger Schritt — zurtick zum vorherigen Schritt

27



o) it

4 Einstellungen

4.6.3 Menii Einstellungen — Tool — Auswahlen
Im MenU Einstellungen — Tool — Auswahlen kann ein Tool ausgewahlt werden, welches dann in der
Software (horstFX) fir alle Funktionalitdten angewandt wird.

ne Benutzer
h OI’St FX ‘JZ], ‘-@-‘ Administrator 14:58
1
Achsbeschr. | 3D-Objekte Log-Konsole Version -

Auswahl Tool:

Reglerwerte

Einstellungen | Passwbrter Hclffs!l Achse 6

Werte TCP:
X=
Y=
Z=

RX =
RY =
RZ=

Abb. 4-13: Mendi Einstellungen — Tool — Auswaéhlen

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
hinzugefligt und in der Software (horstFX) (bernommen

4.7 Menii Einstellungen - Log-Konsole

Im MenU Einstellungen — Log-Konsole werden die intern protokollierten Programm-Ausgaben (Logs)
der Software (horstFX) angezeigt.

4.8 Menii Einstellungen - Version

Im MenU Einstellungen — Version sind die Versionen der Software (horstFX) und diverser Hardware-
Komponenten ersichtlich.

Zudem kann in diesem Mendi Uber den Button horstFX aktualisieren die Software-Version (horstFX-
Version) aktualisiert werden. Unter Umstanden startet wahrend des Aktualisierungsvorganges der im
Schaltschrank integrierte Computer fiir die Software (horstFX) neu.
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4.9 Menii Einstellungen — Fernzugriff

Im Menu Einstellungen — Fernzugriff kann der Fernzugriff fur einen Servicemitarbeiter der Firma
fruitcore robotics GmbH gestartet werden. Hierzu wird eine Internetverbindung bendtigt.

4.10 Menii Einstellungen - Lizenzen

Im Mend Einstellungen — Lizenzen sind Software-Lizenzen von Drittanbietern aufgelistet, die in der
Software (horstFX) verwendet werden.

4.11 Menii Einstellungen - Lizenz

Im Mend Einstellungen — Lizenz kann die Lizenz, mit der die Software (horstFX) verwendet wird, geén-
dert werden.

h OI’St Fx n @' B;;iﬁ:inis(mtor b7:28

Reglerwerte Version

Einstellungen

Achsbeschr. “ 3D-Obijekte ” Toal H Log-Konsole

Fernzugriff ‘ [ Lizenzen

Aktivierte Lizenz:aVDLLVERSIDN

horstFX-1D: e ABCD1234abcd

Um eine Lizenz zu erwerben, miissen Sie fruitcore robotics die
horstFX-1D mitteilen.

- horstFX-1D in die
horstFX-1D per E-Mail senden Zwischenablage kapieren

Abb. 4-14:  Mend Einstellungen — Lizenz

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige Aktivierte Lizenz — die aktuelle Lizenz wird angezeigt

Eingabe Neuer Lizenzschlissel — Lizenzschlissel zum Aktivieren einer neuen Lizenz

Anzeige horstFX-ID — die horstFX-ID wird angezeigt

Button Aktivieren — eine Lizenz durch den eingegebenen Lizenzschlissel aktivieren

Button horstFX-ID per E-Mail senden - 6ffnen des Standard-E-Mail-Clients

|| W N

Button horstFX-ID in die Zwischenablage kopieren — kopieren der horstFX-ID in die
Zwischenablage

4.12 Menii Einstellungen — Sprache

Im Mendi Einstellungen — Sprache kann die Sprache der Software (horstFX) gedndert werden.
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4.13 Menii Einstellungen — Kompatibilitat

Im Mend Einstellungen — Kompatibilitit werden nicht abwartskompatible Anderungen und neue Funk-
tionalitaten der einzelnen Software-Versionen (horstFX-Versionen) aufgelistet und kurz beschrieben.

4.14 Menii Einstellungen — Roboterdaten

Im Mend Einstellungen — Roboterdaten werden verschiedene Daten angezeigt, die seit Aufzeichnungs-
beginn gesammelt wurden. Diese und noch weitere Daten konnen an horstCOSMOS gesendet werden,
sofern eine Verbindung zu horstCOSMOS besteht.

horst FX n ‘ﬁ‘ N 10:03

Einstellungen Log-Konsale | Version Fernzugriff “ Lizenzen Lizenz H Sprache Kompatibilitat Roboter dndern El

Hier werden Daten zu dem Roboter seit Beginn der Aufzeichnung am 04.08.2020 dargestellt.

Achse  Gesamtumdrehungen
1

Informationen zu Uberlast (Schrittverlust):

In den letzten 24 h aufgetreten:

f Die letzten drei:

Daten bertragen e

Abb. 4-15:  Menti Einstellungen — Roboterdaten

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige Gesamtumdrehungen — zeigt fur alle sechs Roboterachsen jeweils die
Anzahl der Gesamtumdrehungen an

2 Eingabe Anmeldedaten - eingeben der Anmeldedaten, um Verbindung zu
horstCOSMOS herzustellen

3 Anzeige Uberlast (Schrittverlust) — zeigt die Anzahl an Schrittverlust-Fehler der letzten
24 Stunden an und zusatzlich die letzten drei Vorkommnisse

4 Button Daten Ubertragen — sobald eine Verbindung zu horstCOSMOS hergestellt ist,
konnen Daten Ubertragen werden

Beim Ubertragen der Daten werden zusétzlich auch die am Standard-Speicherort (Ordner save) abge-
legten Programme an horstCOSMOS gesendet bzw. online gesichert. Ob ein Programm online auf
horstCOSMOS gesichert ist, ldsst sich im Dateimanager Gberprifen (s. Abschnitt 6.2). Online auf
horstCOSMOS gesicherte Programme sind mit einem speziellen Symbol gekennzeichnet (s. (1), Abb.
4-16). Sobald ein Programm verandert wird, nachdem es an horstCOSMOS Ubertragen wurde, werden
die Anderungen nicht automatisch online auf horstCOSMOS gesichert. Um auch die Anderungen und
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somit den aktuellen Stand verénderter Programme online auf horstCOSMOS zu sichern, missen die
Daten erneut tUbertragen werden.

horst FX i) - 17:03

Programm laden

C: ) Users ) Documents ) fruitcore ) save
/ /

Schnellzugriff Name a Anderungsdatum Info / Vorschau

=7 save =7 autosave 06.04.2021 | 15:33
[D‘| fruitcore 10.03.2021 | 12:37
)~ beispiel_prog_Ajs 09.04.2021 | 16:57

N
‘ 3 beispiel_prog_B.js 09.04.2021 | 16:57

=~ P
= [E| beispiel_prog_Cijs 09.04.2021 | 16:57
] [ R vl
)| beispiel_prog_Dijs 09.04.2021 | 16:57 vl
> = beispiel_prog_E.js 09.04.2021 | 16:57
/
[ —
~ L~
awyd X
— Ordner erstellen | ‘ Fiternnach: | ¥ js | Lages: | Abbrechen '
ST NN T XX T~ K 7

Abb. 4-16:  Programm laden — Dateimanager mit online gesicherten Programmen

4.15 Menii Einstellungen — Roboter @andern

Im Mend Einstellungen — Roboter @ndern kann das in der Software (horstFX) verwendete Robotermo-
dell geandert werden.
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5 Freies Fahren

Durch Driicken des Buttons Freies Fahren im Hauptmend wird das MenU Freies Fahren ausgewahilt.
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 (Toolkoordinatensys-
tem)

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 gedrtickt
gehalten werden. Sobald eine der beiden Bedingungen nicht mehr erfUllt ist, bremst der Roboter
sofort bis zum Stillstand ab.

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

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

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

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

Durch Driicken des Buttons Achsen (2) im Men( Freies Fahren wird das MenU Freies Fahren — Robo-
terachsen ausgewahilt.

) i
horst FX i us—ﬁw— re},/m n @ e 20.17

Manuell Verfahren [ Best. Pose anfahren
fruitcore-Greifev

Freies Fahren Ausginge Modbus (Beta-Version)

Abb. 5-2; Mendi Freies Fahren — Roboterachsen

Fur die Bewegung einzelner Achsen des Roboters kénnen diese auf dem Display angewahlt werden:
— durch Antippen der Achsmarkierung (3) am Robotermodell
oder
— durch Auswahl des Buttons (4) in der Achstibersicht
Die jeweils ausgewahlte Roboterachse wird am Display farblich hervorgehoben (hier Achse 3).

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

In der Mendileiste (1) lasst sich einstellen, wie weit der Roboter bei gedriicktem + oder — Button ver-
fahrt. Im Jogging-Modus (Schrittweise in Grad) oder kontinuierlich im Modus frei verfahren.

Uber das Auswahlfeld zum Toolwechsel (6) lasst sich ein anderes Tool auswéhlen. Hier sind alle in der
Software (horstFX) bestehenden Tools auswéhlbar. Das Auswahlen eines Tools ist derselbe Vorgang
wie in Abschnitt 4.6.3 beschrieben.

5.2 Bewegungen in den Koordinatensystemen

Es gibt zwei Koordinatensysteme:
— Das Basiskoordinatensystem, welches seine Orientierung nicht dndert und fest im Raum bleibt.

— Das TCP-Koordinatensystem (Tool Center Point Koordinatensystem) bezieht sich ausschliellich
auf das geladene und angezeigte Tool bzw. auf den Roboterflansch, falls kein Tool ausgewahlt
wurde. Es andert seine Orientierung in Abhangigkeit der jeweiligen Pose des Roboters.
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Flr eine Bewegungen im jeweiligen Koordinatensystem wird dieses im Mend Freies Fahren ausgewahlt.
Bei Bewegungen in einem Koordinatensystem verfahren alle Roboterachsen simultan.

In der Mentileiste (Abb. 5-3) (1) lasst sich einstellen, wie weit der Roboter bei gedriicktem + oder —
Button verfahrt. Im Jogging-Modus (Schrittweise in Millimeter) oder kontinuierlich im Modus frei ver-
fahren.

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

5.2.1 Bewegungen im Basiskoordinatensystem

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

Hier konnen Linearbewegungen (Translation) und Rotationsbewegungen im Basiskoordinatensystem
ausgefiihrt werden.

horSt Fx Q ﬂ @ ZZ‘H“M"&' 09:57

Freies Fahren

9

Translation

Abb. 5-3; Menti Freles Fahren — X-Y-Z — Basis
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Linearbewegungen im Basiskoordinatensystem

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

ausgewshlt werden durch: E@ﬂ W
— antippen der Koordinatenachse am @Q
(M) e

Robotermodell (1)

oder == @@ﬂ @Qﬁ %0@
— auswahlen der Koordinatenachse in = :
der Achslbersicht (2)

Die jeweils ausgewahlte Koordinatenach- < S
se wird am Robotermodell vergréRert dar- \
gestellt und es erscheinen die Symbole + \<\
und = (1) fur die entsprechende Zuord- Abb. 54
nung zu den Buttons + und —, welche am

Display farblich hervorgehoben werden.

Rotation

Translation

Beispiel — Auswahl Translation auf
Achse Z im Basiskoordinatensystem

Durch Drlicken der Buttons + oder — bewegt sich der Roboter linear vom TCP (Tool Center Point) aus
in die gewiinschte Richtung.

o 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:

— antippen der Koordinatenachse am n@me g

Robotermodell (1)

A= N

Rotation Translation

&@% -]

oder @ Q

— auswahlen der Koordinatenachse in | = o @9 Q@
der Achstibersicht (2)

Die jeweils ausgewahlte Koordinatenach-
se wird am Robotermodell vergréRert " <
dargestellt und es erscheint ein Rotations- -~~~

symbol mit einem Pfeil, welcher die + ;lbb 55  Beispiel - A b Potati Ach
Richtung angibt. Die Buttons + und - o erspre uswani rotation um Achse

werden am Display farblich hervorge- Zim Basiskoordinatensystem

hoben.

Durch Driicken der Buttons + oder — rotiert der Roboter im TCP (Tool Center Point) um die ausgewahlte
Achse in die gewlnschte Richtung.
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0 Durch erneutes Antippen der Achse im Robotermodell wird zur Linearbewegung gewechselt.

5.2.2 Bewegungen im TCP-Koordinatensystem

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

Durch Driicken des Buttons TCP (2) wird das TCP-Koordinatensystem ausgewahlt und im Roboter-
modell angezeigt.

Hier kdnnen Linearbewegungen (Translation) und Rotationsbewegungen im TCP-Koordinatensystem
ausgefihrt werden.

h 0 rSt Fx mO . ﬂ :@: ::;:gnistmtur 1oao

l Manuell Verfahren | Modbus (Beta-Version)

Freies Fahren Ausgange

Rotation Translation

innannn

T
]
‘I\I
L
N
|
I

|
|

Abb. 5-6. Mendi Frefes Fahren — X-Y-Z — TCP
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Linearbewegungen im TCP-Koordinatensystem

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

ausgewahlt werden durch: a@m
— antippen der Koordinatenachse am : a@ﬂ

Robotermodell (1) | amp @Qﬁ

Translation E

oder

— auswahlen der Koordinatenachse in =~ -~ * _:,:
der Achstibersicht (2) ,\:\s .
Die jeweils ausgewahlte Koordinatenach- >\/ >
se wird am Robotermodell vergroliert
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.

Durch Drlicken der Buttons + oder — bewegt sich der Roboter linear vom TCP (Tool Center Point) aus
in die gewiinschte Richtung.

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

Rotationsbewegungen im TCP-Koordinatensystem

Fir die Rotation des Roboters um [ xvz [ acrsen | E3lEeEa
el n Zel n e Rotation e Translation

Koordinatenachsen konnen diese auf
dem Display ausgewahlt werde durch: (2)

« g
aa(m

— antippen der Koordinatenachse am
Robotermodell (1)

: m@.;m @9’9 §0@

oder

— auswahlen der Koordinatenachse in
der Achstibersicht (2)

Die jeweils ausgewahlte Koordinaten-
achse wird am Robotermodell vergrofiert
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 — Auswah! Rotation urm Achse
Y im TCP-Koordinatensystem

Durch Driicken der Buttons + oder - rotiert der Roboter im TCP (Tool Center Point) um die ausgewahlte
Achse in die gewinschte Richtung.
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0 Durch erneutes Antippen der Achse im Robotermodell wird zur Linearbewegung gewechselt.

5.3 Freies Fahren - Ausgange

Durch Driicken des Buttons Ausgénge (1) im MenU Freies Fahren wird das MenU Freies Fahren — Aus-
gange ausgewahlt.

(] - 7 Benutzer
h O rSt FX ‘:I:m\rz: Geskhumnaigik :.: 25% % m Administrator 15:22

Freies Fahren (Ausgange)

Abb. 5-9:  Mendi Freies Fahren — Ausgénge

Das MenU Freies Fahren — Ausgénge zeigt den Zustand der Ausgénge (3, 4, 5) und Eingédnge (2) an.

Es gibt insgesamt 16 Ausgange, die unterteilt sind in Tool-Ausgange 1+2 (3), sowie die Ausgénge 1-8
(4)und 9-14 (5).

Jeder Ausgang kann direkt dber den Umschalt-Button 0/1 geschaltet werden. So kénnen z. B. Greifer
manuell gedffnet oder geschlossen werden.

Es gibt insgesamt 18 Eingange, die unterteilt sind in Tool-Eingdnge 1+2, sowie die Eingadnge 1-16.

Der Zustand der Eingange wird mit OFF oder ON signalisiert.

39



o) it

5 Freies Fahren

5.4 Freies Fahren - Best. Pose anfahren

40

Durch Drlicken des Buttons Best. Pose anfahren im MenU Freies Fahren wird das Men( Freies Fahren
(best. Pose anfahren) ausgewahlt.

In diesem MenU kann der Roboter in eine bestimmte Pose gefahren werden, indem entweder die Ko-
ordinaten 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
der 3D-Welt visualisiert (s. Abb. 5-12). Ist kein Drahtmodell zu sehen, ist die Pose nicht moglich.
Jede Anderung einer der Werte in den Eingabefeldern |6st eine Aktualisierung des Drahtmodells
in der 3D-Welt aus.

Im Meni Freies Fahren (best. Pose anfahren) — X-Y-Z (1) beziehen sich die Koordinaten und die Orien-
tierung immer auf den TCP (Tool Center Point) im globalen Koordinatensystem. Die Orientierung in
Form von Euler-Winkel-Werten bezieht sich ebenfalls auf die Achsen des globalen Koordinatensys-
tems.

horst FX T @ At 20m

T
Freies Fahren (best. Pose anfahren) Ausginge Manuell Verfahren

fruitcore-Greifer W

Pose anfahren

Abb. 5-10:  Mend 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 MenU Freies Fahren (best. Pose anfahren) — Achsen (1) wird die Pose anhand der sechs Achswerte

bestimmt.

horst FX

.,_ Berutzer
; ﬂ) @ Entwickler

13:57

Freies Fahren (best. Pose anfahren)

Ausgange Manuell Verfahren

Min: 176.0
i Max: 1760
'

Min: -16.0
I

Max: B6.5
|

i Min -67.0
i max: 420
I Min. rmre
g mMax:1710
I

i Min:-119.0
B Max:19.0

-300.0

Pose anfahren

Best. Pose anfahren ‘ Modbus (Beta-Version)

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
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Nach Eingabe der Werte kann die Pose angefahren werden, falls es sich um eine gliltige Pose handelt.
Falls nicht, erscheint ein entsprechender Hinweis auf dem Display, sobald versucht wird, die Pose an-
zufahren. Ebenso erscheint ein entsprechender Hinweis, sobald die Pose erreicht wird und die Bewe-
gung 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.

horst FX 'T‘l ‘Q‘ Z::‘,‘;;;‘,]i“'mm, 13:48

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

Ausrichten nach Achse (globales Koordinatensystem)

Anfahren J

SchileRen

Abb. 5-12: Mend Freies 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

5.5 Freies Fahren - Modbus

Durch Driicken des Buttons Modbus (1) im Meni Freies Fahren wird das Menl Freies Fahren —
Modbus ausgewahlt.

Modbus ist ein Kommunikationsprotokoll, welches auf einer Client-Server-Architektur basiert. Die
Steuerung des Roboters fungiert hierbei als Modbus-Server. Die Verbindung wird Uber die IP-Adresse
des Roboters hergestellt, welche in demselben Subnetz liegen muss wie die des Clients. Die IP-Ad-
resse des Roboters lasst sich im MenUl Roboter extern steuern (s. Abschnitt 7) ablesen. Die Modbus-
Kommunikation lauft tber den Port 8502.
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Zur Datenubertragung konnen unterschiedliche Funktionen verwendet werden. Der jeweilige Funkti-
onscode wird vom Client an den Server geschickt, welcher daraufhin eine Antwort mit den Daten zu-
rick an den Client sendet.

In der Software (horstFX) stehen (ber das textuelle Programmieren Funktionen zur Verfligung, Gber
die auf vier verschiedene Register zugegriffen werden kann. Diese sind in der Software (horstFX) wie

folgt benannt:

Name Beschreibung
INOutBit Lesen und Schreiben von Bits
InBit Lesen von Bits

InOutRegister

Lesen und Schreiben von Registern

InRegister

Lesen von Bits

Die Belegung der Adressen dieser vier Register lasst sich im MenU Freies Fahren — Modbus ablesen

(s. Abb. 5-13):
horst FX n @ mnstatr 625
e
Freies Fahren (Modbus) Ausginge Manuell Verfahren “ Best. Pose anfahren H Modbus 1

Bitte beachten:

Die hier aufgefiihrten Eintrage zeigen nur

eine bestimmte Auswahl.

InOutBits

1: Output 1 IFF Tinput 1
2: Output 2 OF 2: Input 2

Fuir weitere Informationen schauen Sie in 3: Output 3 OFF 3:Input 3

der Modbus-Dokumentation nach.

4: Output 4 OF & Input &
5: Output 5 OFF 5:Input 5
6: Output 6 6: Input 6
7: Output 7 OFF 7: Input 7
8: Output 8 IFF 8: Input 8
9: Output 9 9: Input 9
10: Output 10 10: Input 10
11: Qutput 1 OFF T Input 11

InOutRegister InRegister

: nextloints 1

2: nextJoints 2

3: nextJoints 3

&: nextloints 4

5: nextloints 5

6: nextloints 6

7: nextPose X

8: nextPose Y

9: nextPose Z

T: Joint 1

2: Joint 2

3:Joint 3

4&: Joint &

5: Joint 5

6: Joint 6

X

8y

9:Z

Abb. 5-13:  Mendi Freijes Fahren — Modbus

12: Output 12
13: Output 13
14: Output 14
15: Tool Output 1
16: Tool Output 2

12: Input 12
13: Input 13
14: Input 14
15: Input 15
16: Input 16
17: Input 17
18: Input 18

10: nextPose RX
11: nextPose RY

12: nextPose RZ

X

Schliefien

0 Weitere und detailliertere Informationen zur Verwendung von Modbus finden Sie unter

www.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 werden.

Die Programmierung des Roboters erfolgt im Teachbetrieb.

WARNUNG!
Veranderung des Gefahrenbereiches durch Anbauteile und Werkstiicke

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
durchgefuhrt 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 erfillt 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 e P

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

Im Steuerungsmodus Real fihrt der Roboter die Bewegungen aus und die Bewegungen des Roboter-
modells werden in der 3D-Welt angezeigt.
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6.1 Neues Programm

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

Durch Tippen in das Eingabefeld (1) erscheint | @ > Neues Programm

die Bildschirmtastatur fiir die Texteingabe. Der

Programm-Name kann eingegeben werden. [Hm cinen Programm-Namen eingeben.. @
Mit dem Button OK (2) wird ein neues ‘..: ‘ ‘EB‘ ‘ — ‘
Programm erstellt und die - -
Programmieransicht erscheint auf dem Grafisch Palettieren Textuell
Display (s. Abschnitt 6.3).

e oK Abbrechen

Abb. 6-7:  Prograrmm anlegen

Wird bei der Erstellung eines neuen Pro- beispiel_programm @ beispiel_programm @

grammes die Option Grafisch gewahlt, so ist im E Start/Konfiguration ( . ) B Start/Konfiguration
Gewicht: 20 kg Gewicht: 2.0 kg

Programmbaum nur die Aktion Start/Konfi- (4] Mason vieasttgen

Wiederholen

guration (1) und zusatzlich ein Platzhalter (2) zu i @
sehen, der anzeigt, dass an dieser Stelle neue B ——
Aktionen hinzugefligt werden konnen.  —

Wird die Option Palettieren gewahlt, wird im =i

+ | Aktion hinzufiigen

Programmbaum der Platzhalter (2) durch eine
Schleife inklusive einer neuen, noch nicht de-
finierten Palette ersetzt (3).

P Rel. Palettierpunkt
Palettierpunkt: -

+ 1 Aktion hinzufiigen

4 Rel Abfahrpunkt

®  Wegpunkt

Wenn die Option Textuell gewahlt wird, wird die
Programmieransicht an die textuelle Program-
mierung angepasst. Hauptunterschied hierbei
ist, dass der Programmbaum durch einen Text-

editor mit zuséatzlichen Programmierelementen @ @

ersetzt wird (s. Abschnitt 6.5).

-+ Aktion hinzufiigen

'w Wenn-Bedingung
Palette abgeschlossen

Meldung
! -

Abb. 62 Neues Programm: links Standard,
rechts Palettieren
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6.2 Programm laden

46

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

horst FX

14:31

=

Programm laden

C ) Users ) Documents ) fruitcore ) save

Schnellzugriff Name a Anderungsdatum Info / Vorschau

= - \D| Archiv 06.04.2020 | 12:28

[D| autosave 07.04.2020 | 11:05
‘ Neuer Ordner 15.04.2020 | 14:30

< = | beispiel_programm_A js 14.04.2020 | 15:32
B [.'-E | beispiel_programm_B.js 25.03.2020 | 13:27
—q
>
= @ =
> |
_ X
-~ ( 8 )Ordnererslellzn \ | Fittern nach: | ¥ js ( 7 | Abbrechen '
~

ST N T X I K

Abb. 6-3- Programm laden — Dateimanager

Die einzelnen Verzeichnisse (1) in der Pfadleiste konnen durch Antippen zum Navigieren verwendet
werden. Der Inhalt eines Verzeichnisses wird im mittleren Fenster (2) aufgelistet. Wird auf einen Ord-
nereintrag (3) getippt, wird sofort dessen Inhalt aufgelistet. Nach Antippen eines Programmeintrages
(4) erscheint eine Vorschau (5) des entsprechenden Programmes.

Durch Antippen und kurzem Halten eines Eintrages (3+4) 6ffnet sich ein Bearbeitungsment. Uber die-
ses Bearbeitungsmeni kann das/der gewahlte Programm/Ordner kopiert, geldscht oder umbenannt
werden.

Die Eintrage konnen alphabetisch oder zeitlich sortiert werden (6). Zudem kann tber den Button .js (7)
nach allen Programmen vom Dateityp js gefiltert werden. Uber den Button Ordner erstellen (8) kann
ein neuer Ordner im aktuell gewahlten Verzeichnis erstellt werden.

Sofern ein Programmeintrag (4) ausgewahlt ist, wird der Button Laden (9) aktiviert. Nach Antippen
dieses Buttons wird zur Programmieransicht gewechselt und das ausgewahlte Programm wird gela-
den und im Programmbaum dargestellt.
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6.3 Programm erstellen/bearbeiten

Durch Erstellen eines neuen Programmes, Laden eines gespeicherten Programmes oder Bearbeiten
eines geladenen Programmes erscheint die Programmieransicht.

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

horstFX €7 & —@— y— u»«

; 1)
- DEmONO
standard_name @ " U 8
Ea Start/Konfiguration J

4+ Aktion hinzufiigen

~

>

>=

B

B

==

B
( /‘ ( ’

o
=

Abb. 6-4:  Programmieransicht

Pos. | Beschreibung

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

2 Programm-Name des aktuellen Programmes

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

4 Button Speichern — ber 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.)

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

6 Geschwindigkeitsregler — einstellen der Geschwindigkeit der Programmausfiihrung
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Pos. | Beschreibung

7 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.

8 Button Hauptmenl — Rickkehr zum Hauptmenii

9 Anzeige der aktuellen (angemeldeten) Benutzer-Rolle

10 | Ansicht Robotermodell — Darstellung der aktuellen Pose des Roboters

11 Button Ausgéange — offnet das Meni Manuelle Steuerung (Ausgange) (s. Abschnitt
6.3.15)

12 | Button Manuelle Steuerung - 6ffnet das Menl Manuelle Steuerung (s. Abschnitt
6.3.15)

13 | Button Simulation — Auswahl des Steuerungsmodus Simulation

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

14 | Button Real — Auswahl des Steuerungsmodus Real

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

15 | Button Aktion hinzufligen — o6ffnet den Aktionsauswahl-Bereich, Giber den eine Aktion
ausgewahlt wird (s. Abb. 6-5), die dem Programmbaum in Form eines
Programmbausteines hinzugefligt wird

Programmbaustein Start/Konfiguration und zusatzlich der Platzhalter Aktion hinzufiigen, der

0 Wird ein neues Programm geladen, dann erscheinen im Programmbaum zunachst nur der

48

anzeigt, dass an dieser Stelle neue Aktionen hinzugefligt werden kénnen.

Die Platzhalter Aktion hinzufiigen sind spezielle Programmbausteine. Sie werden bei einem neuen Pro-
gramm und bei neuen gruppierten Programmbausteinen automatisch gesetzt. Sobald dem neuen Pro-
gramm oder einem gruppierten Programmbaustein eine Aktion hinzugefiigt wird, wird der Platzhalter
durch den zur hinzugefiigten Aktion gehorenden Programmbaustein ersetzt. Wird der letzte Pro-
grammbaustein innerhalb eines gruppierten Programmbausteines geldscht oder verschoben, wird
wieder automatisch ein Platzhalter gesetzt.

Mit Antippen eines Platzhalters oder des Buttons Aktion hinzufiigen (s. Abb. 6-4) (15) in der Program-
mieransicht erscheint der Aktionsauswahl-Bereich. Fir jede Aktion, die ausgewahlt wird, 6ffnet sich
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ein entsprechendes Aktionsfenster mit diversen Konfigurations- und Auswahlmaoglichkeiten zu der Ak-
tion. Zudem wird dem Programmbaum ein entsprechender Programmbaustein hinzugefiigt, und zwar
immer unter den zuletzt selektierten Programmbaustein oder anstelle eines Platzhalters.

Aktion hinzufigen

Aktion hinzufiigen

Funktions-Aufruf

Palette Ordner erstellen Kommentar

Wegpunkt Relativer Wegpunkt (Beta-Version) A
(4 (5 (6 (13 14 15
(>} ) < =] o) " b))
¥ 7 g/ y 1 \J 7
Ausgang schalten Warten auf Variablenwert andern Meldung Tool wechseln Riickgabewert

@ e\ = ol o7 &l

Wiederholen Wenn-Bedingung Weitere Aktionen Bereich priifen Daten aufzeichnen Zuriick

Abb. 6-5:  Programmieransicht — Aktionsauswahl-Bereich

Pos. | Beschreibung Verweis
1 Button Wegpunkt Abschnitt 6.3.2
2 Button Relativer Wegpunkt Abschnitt 6.3.2.5
3 Button Funktions-Aufruf Abschnitt 6.3.4
4 Button Ausgang schalten Abschnitt 6.3.5
5 Button Warten auf Abschnitt 6.3.6
6 Button Variablenwert dndern Abschnitt 6.3.7
7 Button Wiederholen Abschnitt 6.3.8
8 Button Wenn-Bedingung Abschnitt 6.3.9
9 Button Weitere Aktionen — Wechsel zur zweiten Aus-

wahlseite mit weiteren Aktionen

10 | Button Palette Abschnitt 6.3.10
11 Button Ordner erstellen Abschnitt 6.3.11
12 | Button Kommentar Abschnitt 6.3.12
13 | Button Meldung Abschnitt 6.3.13
14 | Button Tool wechseln Abschnitt 6.3.14
15 | Button Rickgabewert Abschnitt 6.3.15
16 | Button Bereich priifen Abschnitt 6.3.16
17 | Button Daten aufzeichnen Abschnitt 6.3.17

18 Button Zurlick — Wechsel zur ersten Auswahlseite
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Pos. | Beschreibung Verweis

19 Button Abbrechen — Aktion auswéhlen schlieRen

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

Einem Programm bereits hinzugefiigte Aktionen konnen Uber ihren jeweiligen Programm-
baustein bearbeitet werden (s. Abschnitt 6.3.19).

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 sol-
cher Aktionen erlaubt sind, ist ein entsprechender Button im Aktionsauswahl-Bereich nicht zu finden.
Das entsprechende Aktionsfenster kann fir diese Aktion nur Giber das Bearbeitungsmenti (s. Abschnitt
6.3.19) aufgerufen werden.

&~ r‘ Geschwindigkeit - — R Benutze
horstFX &~ & ———— % = e IO -
standard_name Konfiguration
W tart/Konfiguration

-

(@Y oot 20

+ Aktion hinzufiigen
‘

Tool hinzuﬁ.’lgen

Sl e (3) ~

Gewicht am TCP:

(min. 0.0 kg - r@kg)

Be
L

Abb. 6-6:  Aktionsfenster — Start/Konfiguration

Pos. | Beschreibung

1 Auswabhlfeld Tool — auswahlen/andern des Tools fir das aktuelle Programm

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

3 Auswahlfeld 3D-Welt — auswahlen der 3D-Welt, die fir das aktuelle Programm
angezeigt wird

4 Anzeige Gewicht am TCP - zeigt das aktuell eingestellte Gewicht am TCP (Tool
Center Point) an
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Pos. | Beschreibung

5 Button-0.5kg / + 0.5 kg — &ndern des eingestellten Gewichts am TCP (Tool Center
Point) um 0.5 kg (min. 0 kg, max. 3 kg)

6 Button Anderungen ibernehmen - die Anderungen aller Konfigurations- und
Auswahlmaglichkeiten im Aktionsfenster werden Gibernommen und das
Aktionsfenster geschlossen

7 Button Zurlicksetzen — zuriicksetzen aller Konfigurations- und Auswahlmaglichkeiten
im Aktionsfenster auf ihre Standard-Werte

8 Button SchlieRen — schlieRen des Aktionsfensters

Das ausgewahlte Tool (1) wird am Robotermodell angezeigt. Der TCP (Tool Center Point) dieses Tools
ist relevant fur alle Wegpunkte (Zielpunkte) des Programmes.

Um wahrend der Ausfihrung von Bewegungen zu vermeiden, dass der Roboter ,ruckelt’, wird der Pa-
rameter flir das Gewicht, welches am TCP vorliegt, eingestellt (2, 3).

6.3.2 Aktion Wegpunkt

Mit Auswahl von Aktion Wegpunkt im Aktionsauswahl-Bereich erscheint das entsprechende Aktions-
fenster. Im Programmbaum wird ein neuer Programmbaustein Wegpunkt angelegt.

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

s Geschwindigkeit

horstFX .5 P~ R % P~ 15:34
2 3 , 4 5
standard_name e W'EP""“U Wagpunkt U

Basiseinstellungen Ausgange schalten Stopp-Bedingungen Register setzen

Q Start/Konfiguration
Sewicht: 20 kg Wegpunkt-Name: Zielpunkt (Toleranzen): Zielpunkt definieren:
Wegpunkt 1 ’
JONT Geschw. = 100% m W & Neuer Zielpun
w
Wegpunkt | o
L JOINT Geschw, = 100%
Geschwindi
No Tool
—f
-7:-7- - ;
= B |
) n Position & Orientierung: @

o Details

Wegpunkt

Tool:

Art der Bewegung:

% R

VARV,

=1 | | X

Zuriicksetzen Schliefen

Abb. 6-7:  Aktionsfenster — Wegpunkt — Basiseinstellungen
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Pos. | Beschreibung

1 Anzeige Programmbaum — Programmbaum mit neu angelegtem Programmbaustein
Wegpunkt

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

MenU Wegpunkt — Ausgange schalten — s. Abschnitt 6.3.2.3

AW

MenU Wegpunkt — Stopp-Bedingungen — s. Abschnitt 6.3.2.4

5 MenU Wegpunkt — Register setzen — s. Abschnitt 6.3.2.5

6 Eingabe Wegpunkt-Name — benennen des Wegpunktes

Dieser Name erscheint nach dem Hinzufligen (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 Buttons Geschwindigkeit — Auswahl der Geschwindigkeit, mit welcher der Wegpunkt
angefahren wird (-/+ in Ter-Schritten, - -/++ in 10er-Schritten)

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

10 | Button Neuer Zielpunkt — das Menii Zielpunkt definieren wird gedffnet (s. Abschnitt
6.3.2.2)

11 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 Auswahlfeld.
Dort kann aus allen Zielpunkten der Aktionen Wegpunkt, die dem Programmbaum
bereits hinzugefligt wurden, eine Kopie der auszuwahlenden Zielpunktdefinition
ubernommen werden.

12 | 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).

13 | Anzeige Position & Orientierung — ein-/ausklappbare Anzeige mit Angaben zu
Position und Orientierung des Zielpunktes
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Pos. | Beschreibung

14 | Button Zum Programm hinzufiigen — die eingestellten Konfigurations- und
Auswahlmadglichkeiten im Aktionsfenster werden Gbernommen und das
Aktionsfenster geschlossen

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

15 | Button Zurilicksetzen — zuriicksetzen aller Konfigurations- und Auswahlmaoglichkeiten
im Aktionsfenster auf ihre Standard-Werte

16 Button Schlieffen — schlielRen des Aktionsfensters

6.3.2.1 Uberschleifen (Toleranzen Zielpunkt)

Das Uberschleifen wirkt sich wahrend der Programmausfiihrung durch einen harmonischen Ubergang
zweier oder mehrerer aneinanderhangender Bewegungen (Wegpunkte) aus, d. h. ohne Stoppen am
definierten Zielpunkt bzw. an den definierten Zielpunkten.

Dies ist z.B. in Anwendungsfallen hilfreich, bei denen Hindernisse durch Definition bestimmter Weg-
punkte umfahren werden sollen, diese Wegpunkte aber nicht genau erreicht werden missen. Hier kon-
nen durch das Umfahren dieser Wegpunkte ohne Zwischenstopp sowohl Zeit als auch Energie gespart
und damit Taktzeiten verringert werden.

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 Programmaus-
fuhrung 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 ndchs-
ten Bewegung (nachster Wegpunkt) eingeleitet. Zu beachten ist hier, dass zur Vermeidung von
gegenseitig Uberlappenden Uberschleif-Radien eine Limitierung zu grolRer Radien 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 Orientie-
rung des TCP beim Annéhern an den Zielpunkt diese Differenz unterschreitet, wird der Ubergang
zur nachsten Bewegung eingeleitet.

Verwendung der Parameter:

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

Es wird davon ausgegangen, dass das Uberschleifen standardméaRig mittels Translations-Tole-
ranz/Uberschleif-Radius gesteuert werden soll. Voreingestellt ist hier 0.0 mm. Bei dieser Einstellung
wird der Wegpunkt exakt angefahren, jedoch wird ohne Zwischenstopp der Bewegung am Zielpunkt
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die ndchste Bewegung (nachster Wegpunkt) eingeleitet. Um einen friiheren Ubergang zur ndchsten
Bewegung zu erreichen, muss der Radius erhoht werden.

Ist die nachfolgende Aktion auf eine Aktion Wegpunkt mit Uberschleifen keine weitere Aktion
Wegpunkt oder eine Aktion Relativer Wegpunkt, so hat das konfigurierte Uberschleifen keine
Auswirkung.

6.3.2.2 Zielpunkt definieren

Mit Betatigung des Buttons Neuer Zielpunkt im Aktionsfenster erscheint das MenU Zielpunkt definie-
ren.

horst FX > @ @® n=n @ o

Manuell Verfahren ‘ Best. Pose anfahren ‘
fruitcore-Greife v

Zielpunkt definieren Modbus (Beta-Version)

Ausginge ‘

. VARVAWAVAY,

Abb. 6-8:  Wegpunkt — Basiseinstellungen — Mendii Zielpunkt definieren

Pos. | Beschreibung

1 Mendus und Steuerungselemente zur Steuerung des Roboters.

Die Bedienung erfolgt wie in Abschnitt 5 beschrieben.

2 Auswabhlfeld Tool — auswahlen und setzen des Tools, auf das sich die Definition des
Zielpunktes bzw. die Steuerung in diesem Men( beziehen soll

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

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

4 Button Schliellen — schlieRen des MenUs Zielpunkt definieren ohne einen Zielpunkt zu
speichern
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6.3.2.3 Menii Wegpunkt — Ausgénge schalten

Im Menl Wegpunkt — Ausgange schalten besteht die Moglichkeit Ausgange wahrend des Anfahrens
eines Wegpunktes zu schalten. Das bedeutet, dass Ausgange zu einem bestimmten Zeitpunkt wah-
rend der Bewegung des Roboters geschaltet werden kdnnen.

hOFSt EX [a Geschwindigkelt (:.:) 259 .T’] o) 1512

Simulation

ctandard name Wagpunkt Wegpunkt Wegpunkt

Basiseinstellungen Ausgange schalten Stop-Bedingungen
Start/Konfiguration
Gewicht 20 kg

Ausgang: Wert: Typ: Zeitpunkt:
Wegpunkt
JONT Geschw, = 100%
TOOL_OUTPUT_ 2 w -“ Pfaddauer v %

4+ Ausgang hinzufiigen o
e | /
15
l Zuriicksetzen | Schlieien

>< <~ S —~ A~ ]

_____VAWAVEY;

Abb. 6-9:  Aktionsfenster — Wegpunkt — Ausgange schalten

Pos. | Beschreibung

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

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

Auswabhlfeld Ausgang — auswahlen des Ausgangs, welcher geschaltet werden soll

AW N

Umschalt-Button Wert — festlegen des Wertes, den der Ausgang nach dem Schalten
annimmt

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. Verzogerung (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.

6 Eingabe Zeitpunkt — der Wert in Prozent oder Millisekunden

7 Button Loschen - entfernt den entsprechenden Eintrag (Zeile)
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Pos. | Beschreibung

8 Button Zum Programm hinzufligen — die eingestellten Konfigurations- und
Auswahlmaglichkeiten im Aktionsfenster werden tibernommen und das
Aktionsfenster geschlossen

Der Button Zum Programm hinzufligen ist nur aktiviert, wenn ein Zielpunkt definiert
wurde.

9 Button Zurlicksetzen — zurlicksetzen aller Konfigurations- und Auswahlmaoglichkeiten
im Aktionsfenster auf ihre Standard-Werte

10 Button Schliellen — schlielen des Aktionsfensters

6.3.2.4 Menii Wegpunkt — Stopp-Bedingungen

56

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

horst FX L) e ———— x5% 1 A 1615

Simulation

_____ AAWAVAY

standard_name b Wegpumit

schalten Stopp-Bedingungen
Start/Konfiguration
Gewicht 20kg
Register: Operator: Wert: Aktion:

Typ:
Wegpunkt

=+ Bedingung hinzufiigen @
o |

15

I Zuricksetzen Schliefien

A A ey T A U e |

Abb. 6-10:  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).
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Pos. | Beschreibung

4 Je nach ausgewahltem Typ:

Bei Input oder Register: Auswahlfeld Input/Register — auswahlen des Eingangs oder
des Registers, dessen Wert auf eine bestimmte Bedingung tberprift werden soll

Bei einem der vier Modbus-Typen: Eingabe Adresse — eintragen der Adresse, deren
Wert auf eine bestimmte Bedingung Uberpriift werden soll

5 Auswahlfeld Operator — auswahlen des Operators fir die Bedingung

6 Eingabe Wert — der Wert, auf den in der Bedingung gepriift werden soll

7 Umschalt-Button Aktion — festlegen der Aktion, die nach Eintreffen der Bedingung
ausgefihrt wird

Aktion Pausieren — Ist Pausieren gewahlt, wird die Bewegung zum Wegpunkt so
lange pausiert, bis die Programmausfiihrung wieder Uber den entsprechenden Button
fortgesetzt wird.

Aktion Abbrechen — Ist Abbrechen gewahlt, wird die Bewegung zum Wegpunkt
abgebrochen und die Programmausfihrung fahrt mit der nachsten Aktion fort.

8 Button Léschen — entfernt den entsprechenden Eintrag (Zeile)

9 Button Zum Programm hinzufligen - die eingestellten Konfigurations- und
Auswahlmaglichkeiten im Aktionsfenster werden ibernommen und das
Aktionsfenster geschlossen

Der Button Zum Programm hinzufligen ist nur aktiviert, wenn ein Zielpunkt definiert
wurde.

10 | Button Zurlicksetzen — zurlicksetzen aller Konfigurations- und Auswahlmaoglichkeiten
im Aktionsfenster auf ihre Standard-Werte

11 Button SchlieRen — schlieRen des Aktionsfensters

57



fruitcore
robotics

4

6.3.2.5 Menii Wegpunkt - Register setzen

6 Programme

Uber das Menii Wegpunkt — Register setzen konnen wéhrend des Anfahrens eines Wegpunktes Re-
gister gesetzt werden. Das bedeutet, dass Werte zu einem bestimmten Zeitpunkt wahrend der Bewe-

gung des Roboters in ein Register gesetzt werden konnen.

horst FX

I Geschwindigkeit

Simulation

25% n @

1617

standard_name Wagpunkt Wegpunkt Wegpunkt Wegpunie

Basiseinstellungen Ausgange schalten Stopp-Bedingungen
Start/Konfiguration
Gewicht 20 kg

Wegpunkt
JONT Geschw, = 1D0%

Register: Wert:

Register setzen

Typ:
Int_Register w INT_R..ER_13 w Pfaddauer v nlc':

s O
>
>
.<
(=l
=
=
>~ >
Abb. 6-71.  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. Verzogerung (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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Pos. | Beschreibung

8 Button Zum Programm hinzufligen — die eingestellten Konfigurations- und
Auswahlmaglichkeiten im Aktionsfenster werden libernommen und das
Aktionsfenster geschlossen

Der Button Zum Programm hinzufligen ist nur aktiviert, wenn ein Zielpunkt definiert
wurde.

9 Button Zurilicksetzen — zurlicksetzen aller Konfigurations- und Auswahlmaglichkeiten
im Aktionsfenster auf ihre Standard-Werte

10 Button Schlieffen — schlielRen des Aktionsfensters

6.3.3 Aktion Relativer Wegpunkt

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

Die Konfiguration der Aktion Relativer Wegpunkt erfolgt identisch zur Konfiguration der Aktion Wegpunkt.

Die Menus Relativer Wegpunkt — Basiseinstellungen, Relativer Wegpunkt — Ausgange schalten und
Relativer Wegpunkt — Stopp-Bedingungen entsprechen hierbei den Menis (s. Abschnitt 6.3.2) Weg-
punkt — Basiseinstellungen, Wegpunkt — Ausgange schalten und Wegpunkt — Stopp-Bedingungen.

Geschwindigkeit

horst FX - c@g—————> 5% n @ Banuze -

Simulation

standard name Relativer Wegpunkt Relativer Wegpunkt I Relativer Wegpunkt
- Basiseinstellungen Ausgiénge schalten Stopp-Bedingungen

a Start/Konfiguration
Gewicht 20 kg Wegpunkt-Name: Zielpunkt (Toleranzen): Relativen Zielpunkt definieren:

Rel. Wegpunkt 1 »
, a

a
r? Rel. Wegpunkt 3
L:'- ‘ JOINT Geschw. = 100% Toak

No Tool

D E Rel. Zielpunkt Definition:
B a s 0 et

Geschwindigkeit:

Art der Bewegung:

“ L

BN\ Y\ X/

| L4 ! rs)

| Zuriicksetzen SchlieBen

Abb. 6-12:  Aktionsfenster — Relativer Wegpunkt — Basiseinstellungen

Einziger Unterschied zwischen der Aktion Relativer Wegpunkt und der Aktion Wegpunkt ist das Ment
Zielpunkt definieren bzw. Relativen Zielpunkt definieren. Letzteres wird durch Driicken des Buttons
Neuer rel. Zielpunkt (1) aufgerufen (vgl. Button Neuer Zielpunkt (9), Abb. 6-7).

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.
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6.3.3.1 Relativen Zielpunkt definieren — Roboterachsen

Durch Dricken des Buttons Achsen (1) im Meni Relativen Zielpunkt definieren wird das Meni Relati-
ven Zielpunkt definieren — Roboterachsen ausgewahit.

Geschwindigkelt

horst FX rl c@——————— 5% n @  Administrator 16:54

Relativen Zielpunkt definieren Relativ Verfahren

o kart, Tep [T
U

A VA Y\ [/

Abb. 6-13:  Menti Relativen Zielpunkt definieren — Roboterachsen

Pos. | Beschreibung

1 Button Achsen — Wechsel zum Men( Relativen Zielpunkt definieren — Roboterachsen

2 Anzeige Robotermodell mit den jeweiligen Achsnummern

3 Auswahlfeld Tool — auswahlen und setzen des Tools, auf das sich die Definition des
relativen Zielpunktes beziehen soll

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

4 Eingabe A Winkel — setzen des Wertes der jeweiligen Achse

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

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

7 Button Zurlicksetzen — zuriicksetzen aller eingegebenen Werte im MenU auf ihren
Standard-Wert

8 Button Schliellen — 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

Uber die Auswahl des Buttons Kart. Basis (1) oder Kart. TCP (2) im Men Relativen Zielpunkt definie-
ren wird bestimmt, auf welches Koordinatensystem sich die relative Bewegung bezieht.

Die MenUs Relativen Zielpunkt definieren — Translation und Relativen Zielpunkt definieren — Rotation
sind jeweils identisch fUr beide Koordinatensysteme.

horst FX MTJ C.#—K.—) 25% n ) e 16:54

Relativen Zielpunkt definieren Relativ Verfahren

Zuricksetzen

Abb. 6-14:  Mendi Relativen Zielpunkt definieren — Transiation

Pos. | Beschreibung

1 Button Kart. Basis — auswahlen des Basiskoordinatensystems

2 Button Kart. TCP — auswahlen des TCP-Koordinatensystems

3 Button Translation — anzeigen des Meniis Relativen Zielpunkt definieren —
Translation

4 Anzeige Skizzierung einer Translation

5 Auswabhlfeld Tool — auswahlen und setzen des Tools, auf das sich die Definition des
relativen Zielpunktes beziehen soll

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

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

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

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

9 Button Zurilicksetzen — zuriicksetzen aller eingegebenen Werte im MenU auf ihren
Standard-Wert

10 | Button SchlieRen — schlielien des Menus Relativen Zielpunkt definieren ohne einen
relativen Zielpunkt zu speichern
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horst FX ] :.% 25% n @ 16:55

Simulation

Relativen Zielpunkt definieren Relaiivcren
=8 2
Rot-Achse);

Zielpunkt
speichern

O AVAAVAYAY,

IS

Zurlicksetzen Schliefien

Abb. 6-15:  Menti Relativen Zielpunkt definieren — Rotation

Pos. | Beschreibung

1 Button Rotation — anzeigen des Ments Relativen Zielpunkt definieren — Rotation

2 Anzeige Skizzierung einer Rotation

3 Auswahlfeld Tool — auswahlen und setzen des Tools, auf das sich die Definition des
relativen Zielpunktes beziehen soll

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

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

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

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

7 Buttons -/+ — dndern des Winkel-Wertes (in 1°-Schritten)

8 Button Zielpunkt speichern — die eingegebenen Werte im Ment werden als relativer

Zielpunkt gespeichert und das Men( Relativen Zielpunkt definieren wird geschlossen

9 Button Zurlicksetzen — zuriicksetzen aller eingegebenen Werte im MenU auf ihren
Standard-Wert

10 | Button Schlielen — schlieBen des MenUs Relativen Zielpunkt definieren ohne einen
relativen Zielpunkt zu speichern
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ACHTUNG!

A 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 wirde oder die Bahn zum Zielpunkt nicht maglich ist. In einem
solchen Fall wird die Programmausfiihrung abgebrochen.

6.3.4 Aktion Funktions-Aufruf

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

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

6.3.4.1 Schritt 1: Funktion auswahlen
horst FX ‘TJ :.: 25%

14:46

=

standard_name Funktions-Aufruf

Stnrthon'lguratlon :
Schritt 1/3 "Funktion auswahlen”

WQgpunkt \ Funktionen Vorschau

Lokal

@ Wegpunktz
i beispiel_funktion

Funkﬂon neue_funktion™

)

Nachster

Schritt

=
>
=]
,,>
=
=
<
==

Abb. 6-16:  Aktionsfenster — Funktionen (Schr/n‘ 7)

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige Funktionen — Auflistung aller lokalen Funktionen

2 Anzeige Vorschau — Vorschau auf den Inhalt der in (1) ausgewdhlten Funktion

3 Button Nachster Schritt — Wechsel zum nachsten Schritt des Aktionsfensters

4 Button Zum Programm hinzufligen - die ausgewahlte Funktion wird {bernommen
und das Aktionsfenster geschlossen

5 Button Hilfe — Anzeige von Hilfestellungen zum Aktionsfenster

6 Button SchlieRen — schlieRen des Aktionsfensters
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6.3.4.2 Schritt 2: Funktionsbeschreibung und Parameter

s Geschwindigkeit - q Hanutzes )
horstFX £ = c@—— = = —
standard_name Funktions-Aufruf

Stanfl(anﬁguraticn . . »

Gewicht: 20 kg Schritt 2/3 "Funktionsbeschreibung und Parameter”

Wegpunkt 1 Funktions-Name: heispiel_funktiorO:*\\*_e
JOINT Geschw. = 100%

Beschreibung:

Das ist eine Beispial-na&.*\*%—e

Funktion "neue_funktion™

Wegpunkt 2
JONT Geschw. = 100%

Ubergabeparameter:
aﬁ Name wert Kurzbeschreibung (optional) ‘e
1 |

Vorheriger R parameter_1 . n Das ist ein Parameter. Nachster 2
Schritt i

| parameter_2 . m Ein weiterer Parameter.

_____AAW AV

Abb. 6-17:  Aktionsfenster — Funktionen (Schritt 2)

Pos. | Beschreibung

1 Button Zurlick — Wechsel zum vorherigen Schritt des Aktionsfensters

Anzeige Funktions-Name - zeigt den Funktions-Namen an

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
werden.

5 Button Nachster Schritt — Wechsel zum nachsten Schritt des Aktionsfensters

6 Button Zum Programm hinzufiigen — die ausgewahlte Funktion wird bernommen
und das Aktionsfenster geschlossen

7 Button Hilfe — Anzeige von Hilfestellungen zum Aktionsfenster

8 Button SchlieRen — schlieRen des Aktionsfensters
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6.3.4.3 Schritt 3: Riickgabewert zuweisen

indigkelt

horst FX "J (:.: 25%

14:47

=

standard_name Funktions-Aufruf

Start/Konfiguration

e Gewicht: 20 kg Schritt 3/3 "Rlickgabewert zuweisen”

Wegpunkt 1
JOINT Geschw. = 100%
Wegpunkt 2
JJJJJ Geschw. = 100%

@ Funktion “neue_funktion” ] Riickgabewert einer neuen oder einer existierenden Variablen zuweisen:
Pacamatar- —

o '"Tou=u

= Vorheriger Name der neuen Variablen:

— Schritt

 VARVAWAVY,

-~ N i 7 A =

Abb. 6-18:  Aktionsfenster — Funktionen (Schritt 5)

Pos. | Beschreibung

1 Button Zurlick — Wechsel zum vorherigen Schritt des Aktionsfensters

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

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
bestehende Variable auszuwahlen

4 Button Zum Programm hinzufiigen — die ausgewahlte Funktion wird tbernommen
und das Aktionsfenster geschlossen

5 Button Hilfe — Anzeige von Hilfestellungen zum Aktionsfenster

6 Button SchlieRen — schlieRen des Aktionsfensters

6.3.5 Aktion Ausgang schalten

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

Durch diese Aktion kdnnen Ausgénge geschaltet werden. Damit kénnen Vorgédnge an Anbauteilen (z.
B. Greifer) ausgelost oder Information an andere mit dem Robotersystem verbundenen Maschinen
weitergeleitet werden.
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17:25

standard_name Ausgang schalten

Start/Konfiguration

Gewicht 20 kg

re, Ausgang schalten
L ' bite auswahlen.

Abb. 6-19:  Aktionsfenster — Ausgang schalten

e Variable, °
on

Parameter
Eingang

Pos. | Beschreibung

1 Auswahlfeld Ausgang — Auswahl des Ausgangs, der geschaltet wird

Button 0/1 — aktiviert den Umschalt-Button 0/1 (6)

Button Eingang — aktiviert das Auswahlfeld Eingang wahlen (5)

AW N

Button Variable/Parameter — aktiviert das Auswahlfeld Variable/Parameter wahlen
(5) (Parameter sind nur in der Bearbeitung einer grafischen Funktion auswahlbar)

5 Auswahlfeld Eingang wahlen — auswahlen des Eingangs, auf dessen Wert der

Ausgang geschaltet wird

6 Umschalt-Button 0/1 — festlegen des Wertes, auf den der Ausgang geschaltet wird

7 Button Zum Programm hinzufiigen — die eingestellten Konfigurations- und
Auswahlmaglichkeiten im Aktionsfenster werden ibernommen und das

Aktionsfenster geschlossen

8 Button Zurlicksetzen — zuriicksetzen aller Konfigurations- und Auswahlmaoglichkeiten

im Aktionsfenster auf ihre Standard-Werte

9 Button SchlieRen — schlieRen des Aktionsfensters

6.3.6 Aktion Warten auf

66

Mit Auswahl von Aktion Warten auf im Aktionsauswahl-Bereich erscheint das entsprechende Aktions-
fenster. Im Programmbaum wird ein neuer Programmbaustein Pausieren oder Warten aufangelegt.

Als Parameter konnen eine Zeitspanne oder ein Eingangssignal gewahlt werden. Die Programmaus-
fihrung wird bei dieser Aktion so lange pausiert, bis die eingestellte Zeitspanne abgelaufen oder die
ausgewahlte Bedingung erfullt ist.
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Abb. 6-20:  Aktionsfenster — Warten auf — Zeit

Pos. | Beschreibung

1 Button Zeit — Auswahl der Bedingung Zeitspanne

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

3 Button Zum Programm hinzufligen — die eingestellten Konfigurations- und
Auswahlmaglichkeiten im Aktionsfenster werden Gbernommen und das Aktions-
fenster geschlossen

4 Button Zurilicksetzen — zurlcksetzen aller Konfigurations- und Auswahlmaglichkeiten
im Aktionsfenster auf ihre Standard-Werte

5 Button SchlieRen — schlieRen des Aktionsfensters
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Abb. 6-27:  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 uberprtift werden soll

3 Auswahlfeld Operator — auswéhlen des Operators fir die Bedingung
4 Button Absolut — aktiviert den Umschalt-Button 0/1 (7)
5 Button Eingang — aktiviert das Auswahlfeld Eingang wéhlen (6)

6 Auswabhlfeld Eingang wéhlen — auswahlen des Eingangs, auf dessen Wert in der
Bedingung geprtift werden soll

7 Umschalt-Button 0/1 - festlegen des Wertes, auf den in der Bedingung gepruft
werden soll

8 Button Zum Programm hinzufiigen - die eingestellten Konfigurations- und
Auswahlmaglichkeiten im Aktionsfenster werden tibernommen und das
Aktionsfenster geschlossen

9 Button Zurlicksetzen — zuriicksetzen aller Konfigurations- und Auswahlmaoglichkeiten
im Aktionsfenster auf ihre Standard-Werte

10 Button SchlieRen — schlieRen des Aktionsfensters

6.3.7 Aktion Variablenwert andern

68

Mit Auswahl von Aktion Variablenwert dndern im Aktionsauswahl-Bereich erscheint das entspre-
chende Aktionsfenster. Im Programmbaum wird ein neuer Programmbaustein Variablenwert andern
angelegt.
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Uber diese Aktion kann einer Variablen ein bestimmter Wert zugeordnet bzw. der bisherige Wert gean-
dert werden. Flr numerische Variablen ist zusatzlich eine Inkrementier- und Dekrementier-Funktiona-
litat vorhanden.

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

horSt FX a}w« 'j C.% 25 % 'T(‘J @ ’vm‘u‘ tor 17:52

Simulation

standard_name Variablenwert dndern

Start/Konfiguration
Gewicht 20 kg
Yirf:blmwm andern | _______________________________________
v |
|

VAW AVAY

HJ

| zuricksetzen

Abb. 6-22:  Aktionsfenster — Variablenwert andern

Pos. | Beschreibung

1 Auswabhlfeld 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.

3 Buttons Zuweisungstyp — auswahlen des Zuweisungstyps (Parameter sind nur in der
Bearbeitung einer grafischen Funktion auswahlbar)

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

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

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

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

69



o) it

6 Programme

Pos. | Beschreibung

5 Button Variable erstellen — Verknlpfung zur Aktion Variable deklarieren (s. Abschnitt
6.7), um direkt eine Variable erstellen/deklarieren zu konnen

6 Button Zum Programm hinzufiigen - die eingestellten Konfigurations- und
Auswahlmaglichkeiten im Aktionsfenster werden ibernommen und das
Aktionsfenster geschlossen

Der Button Zum Programm hinzufligen wird erst aktiviert, sobald ein gltiger Wert
eingegeben bzw. ausgewahlt ist.

7 Button Zurlicksetzen — zuriicksetzen aller Konfigurations- und Auswahlmaglichkeiten
im Aktionsfenster auf ihre Standard-Werte

8 Button Schliellen — schlielen des Aktionsfensters

6.3.8 Aktion Wiederholen

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

Diese Aktion dient zum Anlegen einer Wiederholschleife. Innerhalb der Wiederholschleife konnen be-
liebig viele Aktionen hinzugefligt werden. Die Wiederholschleife flhrt ihren Inhalt so oft aus, bis ihre
Ausfihrbedingung nicht mehr erfUllt ist.

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

Geschwindigkeit

horstFX €& c@—————— 25% n @ Adinictaten 1755

Simulation

standard_name Wiederholen

Start/Konfiguration
Gewicht 20 kg
Variablenwert dndern
x+=15

@ Wiederholen

o
+ ) Aktion hinzufigen

Abb. 6-23:  Aktionsfenster — Wiederholen — Anzah/

Pos. | Beschreibung

1 Button Anzahl — Auswahl der Bedingung Anzahl
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Pos. | Beschreibung

2 Button Endlos — Auswahl der Bedingung Endlos

3 Button Erweitert — Erweiterung der Auswahl an Bedingungen

4 Auswahlfelder fir eine bestimmte Anzahl an Wiederholungen (max. 9999)

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

5 Auswahlfeld 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)

6 Button Zum Programm hinzufligen - die eingestellten Konfigurations- und
Auswahlmaglichkeiten im Aktionsfenster werden Gibernommen und das
Aktionsfenster geschlossen

7 Button Zurilicksetzen — zuriicksetzen aller Konfigurations- und Auswahlmaglichkeiten
im Aktionsfenster auf ihre Standard-Werte

8 Button SchlieRen — schlieRen des Aktionsfensters

Wird die Aktion mit der Bedingung Erweitert — Eingang (1), Erweitert — Variable (2) oder Erweitert -
Ausgang (3) ausgewahlt, wird die Wiederholschleife bei einer Programmausfiihrung so lange ausge-
fuhrt, bis die konfigurierte Bedingung nicht mehr erflillt ist.

) Geschwindigkeit

horstFX ©

Simulation

25 % 16:48

=

standard_name Wiederholen

Start/Konfiguration
Gewicht: 204

@ Wiederholen
0x

+ ) Aktion hinzufiigen ]

e e Variable a
Parameter

Variable/ TOOL_INPUT_1 v
Parameter

VARV

Abb. 6-24:  Aktionsfenster — Wiederholen — Erweitert — Eingang

Pos. | Beschreibung

1 Button Eingang — Auswahl der Bedingung Eingang

2 Button Variable/Parameter — Auswahl der Bedingung Variable/Parameter
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Pos. | Beschreibung

3 Button Ausgang — Auswahl der Bedingung Ausgang

4 Auswahlfeld Eingang — Auswahl des Eingangs, dessen Wert auf eine bestimmte
Bedingung uberprtift werden soll

5 Auswabhlfeld Operator — auswahlen des Operators fir die Bedingung

6 Button 0/1 - aktiviert den Umschalt-Button 0/1 (11)

7 Button Variable/Parameter — aktiviert das Auswahlfeld Variable/Parameter wéhlen
(10) (Parameter sind nur in der Bearbeitung einer grafischen Funktion auswahlbar)

8 Button Eingang — aktiviert das Auswahlfeld Eingang wahlen (10)

9 Button Ausgang - aktiviert das Auswahlfeld Ausgang wéhlen (10)

10 | Auswahlfeld Eingang wahlen — auswahlen des Eingangs, auf dessen Wert in der
Bedingung geprift werden soll

11 Umschalt-Button 0/1 - festlegen des Wertes, auf den in der Bedingung gepruft
werden soll

12 | Button Zum Programm hinzufiigen — die eingestellten Konfigurations- und
Auswahlmaglichkeiten im Aktionsfenster werden ibernommen und das
Aktionsfenster geschlossen

13 | Button Zurlicksetzen - zurlicksetzen aller Konfigurations- und Auswahlmaoglichkeiten
im Aktionsfenster auf ihre Standard-Werte

14 Button SchlieRen — schlieRen des Aktionsfensters

Die Bedingungen Variable (2) und Ausgang (3) werden vergleichbar zur Bedingung Eingang (1) konfi-
guriert.

6.3.9 Aktion Wenn-Bedingung

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

Der Inhalt einer Wenn-Bedingung wird wahrend einer Programmausfihrung nur dann ausgefihrt,
wenn eine bestimmte Bedingung erflllt ist. Ist dies nicht der Fall, werden alle beinhalteten Aktionen
Ubersprungen.
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Wenn-Bedingung

Wenn-Bedingung
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| Aktion hinzufigen Paramete

Varraaté/
Parameter

| zurticksetzen SchiieBen

Abb. 6-25:  Aktionsfenster — Wenn-Bedingung — Eingang

Pos

Beschreibung

1

Button Eingang — Auswahl der Bedingung Eingang

Button Variable/Parameter — Auswahl der Bedingung Variable/Parameter

Button Ausgang — Auswahl der Bedingung Ausgang

AW IN

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

(@)

Auswabhlfeld Operator — auswahlen des Operators fur die Bedingung

Button 0/1 — aktiviert den Umschalt-Button 0/1 (11)

Button Variable/Parameter — aktiviert das Auswahlfeld Variable/Parameter wahlen
(10) (Parameter sind nur in der Bearbeitung einer grafischen Funktion auswahlbar)

Button Eingang — aktiviert das Auswahlfeld Eingang wahlen (10)

Button Ausgang — aktiviert das Auswahlfeld Ausgang wéhlen (10)

10

Auswahlfeld Eingang wéahlen — auswahlen des Eingangs, auf dessen Wert in der
Bedingung gepruft werden soll

11

Umschalt-Button 0/1 - festlegen des Wertes, auf den in der Bedingung geprift werden

soll

12

Button Zum Programm hinzufiigen — die eingestellten Konfigurations- und

Auswahlmaglichkeiten im Aktionsfenster werden tibernommen und das Aktionsfenster

geschlossen

13

Button Zurlcksetzen — zuriicksetzen aller Konfigurations- und Auswahlmaglichkeiten

im Aktionsfenster auf ihre Standard-Werte
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Pos | Beschreibung

14 | Button SchlieBen — schlielen des Aktionsfensters

Die Bedingungen Variable (2) und Ausgang (3) werden vergleichbar zur Bedingung Eingang (1) konfi-
guriert.

6.3.10 Aktion Palette

74

Mit Auswahl von Aktion Palette im Aktionsauswahl-Bereich erscheint das entsprechende Aktionsfens-
ter. Im Programmbaum wird ein neuer gruppierter Programmbaustein angelegt. Dies ist ein spezieller
Programmbaustein fur die Aktion Palette. Er besteht aus mehreren Programmbausteinen, die tber
eine Linie verbunden sind. Der spezielle Programmbaustein fur die Aktion Palette beginnt mit dem
Programmbaustein Start Palette palette_neu und endet mit dem Programmbaustein £nde Palette pa-
lette_neu (,palette_neu” ist der Standardname einer neuen, noch undefinierten Palette). Dadurch wird
dbersichtlich gemacht, welche Programmbausteine zu einer Aktion Palette gehoren. Eine Palette wird
in drei Schritten definiert.

Alle zugehorigen Aktionen (Programmbausteine innerhalb) stellen hierbei einen Palettierdurchgang
dar, was bedeutet, dass wahrend einer Programmausflhrung nur der erste Palettierpunkt abgearbeitet
wird. Danach fahrt die Programmausfiihrung mit der nachfolgenden Aktion fort. Sollen alle Palettier-
punkte abgearbeitet werden, also die komplette Palette, so muss die Aktion Palette in eine Aktion Wie-
derholen (s. Abschnitt 6.3.8) gesetzt und die Anzahl der Wiederholschleife entsprechend der Anzahl
der definierten Palettierpunkte eingestellt werden. Ist die Anzahl der Wiederholschleife grofier als die
Anzahl der definierten Palettierpunkte, so beginnt die Abarbeitung nach dem letzten 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 Programmausfiihrung 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.
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6.3.10.1 Schritt 1: Palettenraster anlegen

) Geschwindigkeit

horst FX = c@———— 5% mn @ 15:50
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Tool:
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>< Hinweis: Um beim Abspielen des Programmes mehrere/alle Palettierpunkte anzufahren, muss | """"""""/
die Palette in eine Wiederholen-Schleife mit entsprechender Anzahl gesetzt werden. | ? b4

B l SchlieBen

Abb. 6-26:  Aktionsfenster — Paletten-Definition (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 Auswahlfeld Tool — auswahlen des Tools, mit dem die Palettierpunkte und der
An-/Abfahrpunkt angefahren werden sollen

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

Eingabe Anzahl (Spalten) — Anzahl der Spalten der Palette

Eingabe Anzahl (Zeilen) — Anzahl der Zeilen der Palette

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

(@20 IN@ 2 B B SN O]

Anzeige Palette — Visualisierung der Palette, bestehend aus allen Palettierpunkten

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

7 Button Nachster Schritt — Wechsel zum nachsten Schritt des Aktionsfensters

8 Programmbaustein Rel. Anfahrounkt — s. Abschnitt 6.3.10.4

9 Programmbaustein Rel Palettierpunkt — s. Abschnitt 6.3.10.4

10 | Programmbaustein Rel Abfahrpunkt — s. Abschnitt 6.3.10.4

11 Programmbaustein Wenn-Bedingung — s. Abschnitt 6.3.10.5

12 | Button Zum Programm hinzufligen — die eingestellten Konfigurations- und
Auswahlmaglichkeiten im Aktionsfenster werden ibernommen und das
Aktionsfenster geschlossen
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Pos. | Beschreibung

13 | Button Hilfe — Anzeige von Hilfestellungen zum Aktionsfenster

14 Button Schlielen — schliefen des Aktionsfensters

6.3.10.2 Schritt 2: Eckpunkte definieren
horst FX L o o 25% Tl

Simulation

15:22

=)

standard_name

Kommentar
|@ Start Palette palette_neu | Schritt 2/3 "Eckpunkte definieren®

Paletten(-Stapel}-Definition

Paletten-Definition

4 Aktion hinzufiigen Definiere Eckpunkt 1

+  Rel Anfahrpunkt
- Wegpunkt

-+ Aktion hinzufiigen

P Rel. Palettierpunkt
Palettierpunkt: -

+ | Aktion hinzufiigen

4 Rel Abfahrpunkt
®  Wegpunkt

+ | Aktion hinzufiigen

Ende Palette palette_neu
Paletten(-Stepel}-Definition

Abb. 6-27:  Aktionsfenster — Paletten-Definition (Schritt 2)

Pos. | Beschreibung

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

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

Es offnet sich das Men Zielpunkt definieren (vgl. Abschnitt 6.3.2.2).

3 Button Zurlick — Wechsel zum vorherigen Schritt des Aktionsfensters

4 Button Nachster Schritt — Wechsel zum nachsten Schritt des Aktionsfensters

5 Button Zum Programm hinzufiigen - die eingestellten Konfigurations- und
Auswahlmadglichkeiten im Aktionsfenster werden Gibernommen und das
Aktionsfenster geschlossen

6 Button Hilfe — Anzeige von Hilfestellungen zum Aktionsfenster

7 Button SchlieRen — schlieRen des Aktionsfensters
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6.3.10.3 Schritt 3: An- und Abfahrpunkt definieren
horst FX Lol R — cf———> x% r
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4 Aktion hinzufiigen

+  Rel Anfahrpunkt
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%t Definiere An-/Abfahrpunkt l
Altion hinzufigen .
P el Patettierpunie [ e
Palettierpunkt: - : @

+ | Aktion hinzufiigen
~

Rel. Abfahrpunkt ~ (c1] O
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-__\ Wegpunkt

v ‘Wenn-Bedingung
Palgtte abgeschlossen

Ende Palette palette_neu
Paletten(-Stepel}-Definition

@ T Schlieien
ST : 7
Abb. 6-28:  Aktionsfenster — Paletten-Definition (Schritt 3)

XA VA

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 6ffnet sich das Menii Zielpunkt definieren (vgl. Abschnitt 6.3.2.2).

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

3 Auswahlfeld 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 fir den relativen An- und Abfahrpunkt
samtlicher Palettierpunkte dient

5 Button Zurlick — Wechsel zum vorherigen Schritt des Aktionsfensters

6 Button Zum Programm hinzufligen - die eingestellten Konfigurations- und
Auswahlmoglichkeiten im Aktionsfenster werden tbernommen und das
Aktionsfenster geschlossen
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Pos. | Beschreibung

7 Button Hilfe — Anzeige von Hilfestellungen zum Aktionsfenster

8 Button Schlielen — schliefen des Aktionsfensters

Eine noch nicht vollstandig definierte Palette kann zwar iﬁz:;;:sgixﬁtﬂ“-ﬂe"
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 Programmausflihrung gestartet werden.

Weny/Bedingung
Palettffabgeschlossen

Info

Ende Palette palette_neu
Paletten(-Stapel)-Definition

Abb. 6-29:  Programmbausteine der
Aktion Palette

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

6.3.10.4 Programmbaustein Rel. Anfahr-/Palettier-/Abfahrpunkt

Diese drei speziellen Programmbausteine sind nur im gruppierten Programmbaustein der Aktion Pa-
lette auffindbar. Sie konnen weder geldscht noch verschoben werden. Das entsprechende Aktions-
fenster kann fir diese Aktion nur Uber das Bearbeitungsmenti (s. Abschnitt 6.3.19) aufgerufen werden.

Alle drei Aktionen sind vergleichbar mit der Aktion Relativer Wegpunkt (s. Abschnitt 6.3.2.5). Es gibt
lediglich weniger Konfigurations- und Auswahlmaglichkeiten (vgl. hierzu Abb. 6-30), sowie keine M6g-
lichkeit einen relativen Zielpunkt zu definieren, da dieser flr Anfahr-, Palettier- und Abfahrpunkt auto-
matisch Uber die Paletten-Definition berechnet wird.
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1 Start Palette palette_neu

+ Paletten(-Stapel} Defrution

4 Aktion hinzufigen
§  Rel Anfahrpunkt

®  Wegpunkt

-+ | Aktion hinzufigen

+ | Aktion hinzufiigen

r.- Wenn-Bedingung
Paiette abgeschlossen

& Info

| Ende Palette palette_neu

Paletten(-Stapel} Definution

Zurlicksetzen

Abb. 6-30:  Aktionsfenster — Rel. Palettierpunkt

6.3.10.5 Programmbaustein Wenn-Bedingung

SchlieBen

Dieser spezielle Programmbaustein ist nur im gruppierten Programmbaustein der Aktion Palette auf-
findbar. Er kann weder geléscht, bearbeitet oder verschoben werden. Das entsprechende Aktionsfens-
ter kann fir diese Aktion nur Uber das Bearbeitungsmeni (s. Abschnitt 6.3.19) aufgerufen werden.

Diese Aktion ist vergleichbar mit der Aktion Wenn-Bedingung (s. Abschnitt 6.3.9), jedoch ist die Bedin-
gung festgelegt. Es wird geprift, ob der letzte Palettierpunkt, somit die komplette Palette, abgearbeitet
wurde. Trifft dies zu, wird standardmanig eine Meldung angezeigt, die darauf hinweist, dass die Palette

abgearbeitet ist.
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6.3.11 Aktion Ordner erstellen

80

Mit Auswahl von Aktion Ordner im Aktionsauswahl-Bereich erscheint das entsprechende Aktionsfens-
ter. Im Programmbaum wird ein neuer gruppierter Programmbaustein Ordnerangelegt.

Ordner werden genutzt, um mehrere Aktionen zusammenzufassen. Dies bietet eine bessere Ubersicht-
lichkeit fiir eine langere Reihenfolge von Aktionen. Des Weiteren kann der gesamte Ordner verschoben
werden, so dass nicht jede darin befindliche Aktion einzeln verschoben werden muss.

horst FX L o c————> 2% T @ be

15:20

Simulation S

standard_name

Ordner erstellen

15005

¥4

T, . W

Abb. 6-31:

-
Start/Konfiguration
Gewicht 20 kg

Wegpunkt 1

UNEAR Ge:

Rel. Wegpunkt 1
JONT Geschw, » 75%

Q-
Ausgang schalten
oUTRUT_&

Pausieren

=
=
7
¥
3
3
3

~
Wenn-Bedingung
i TOOL_INPUT_1» 00
~
>
L B dnar

schw. = 100%

=NPuT_7

Ordner-Name:

Aktionsfenster — Oraner

Pos.

Beschreibung

1

Eingabe Ordner-Name — benennen des Ordners

2

Button Zum Programm hinzufligen — die eingestellten Konfigurations- und
Auswahlmaglichkeiten im Aktionsfenster werden Ubernommen und das
Aktionsfenster geschlossen

Button Zurlcksetzen — zuriicksetzen aller Konfigurations- und Auswahlmaglichkeiten
im Aktionsfenster auf ihre Standard-Werte

Button SchlieRen — schlieRen des Aktionsfensters
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6.3.12 Aktion Kommentar

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

Kommentare konnen verwendet werden, um die Ubersichtlichkeit im Programmbaum zu verbessern
oder um sich an bestimmten Stellen im Programmbaum eine/n Kommentar/Notiz zu hinterlegen.

horst FX 70 g cg—> % I ) Develope 15:21

Simulation

standard_name Kommentar

Wegpunkt 1
UNEAR Geschw. = 1005

Rel. Wegpunkt 1
JOINT Geschw = 75%

Funktion "beispiel_funktion”
Arguata: Kommentar:

Ausgang schalten
DUTRUT_& = INPUT_7

hier Text eingeben..

Pausieren

efol-T 1.

15008

Meldung
""--O Warnang

= Wiederhalen

18

>< Wenn-Bedingung
> @ Beispiel-Ordner
< Oraner

ﬂl Kommentar

>

Abb. 6-32:  Aktionsfenster — Kommentar

Pos. | Beschreibung

1 Eingabe Kommentar — Eingabe des Textes des Kommentars

3 Button Zum Programm hinzufligen - die eingestellten Konfigurations- und
Auswahlmaglichkeiten im Aktionsfenster werden Ubernommen und das
Aktionsfenster geschlossen

4 Button Zurilicksetzen — zurlcksetzen aller Konfigurations- und Auswahlmaglichkeiten
im Aktionsfenster auf ihre Standard-Werte

5 Button SchlieRen — schlieRen des Aktionsfensters
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6.3.13 Aktion Meldung

Mit Auswahl von Aktion Meldung im Aktionsauswahl-Bereich erscheint das entsprechende Aktions-
fenster. Im Programmbaum wird ein neuer Programmbaustein Me/dung angelegt.

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

Geschwindigkelt

horst FX L‘& rJ P—————— 5% n @  Administrator 1035

il

standard_name
Start/Konfiguration
Gewicht 20 kg
Wegpunkt 1
JOINT Geschw. = 1D0%
Meldung Text des Hinweises:
L Q) rinves

Meldung

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

AR Y\ )/

Abb. 6-33:  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

6 Button Zum Programm hinzufligen — die eingestellten Konfigurations- und Auswahl-
maoglichkeiten im Aktionsfenster werden Gbernommen und das Aktionsfenster
geschlossen

7 Button Zurlicksetzen — zuriicksetzen aller Konfigurations- und Auswahlmaoglichkeiten
im Aktionsfenster auf ihre Standard-Werte

8 Button SchlieRen — schlieRen des Aktionsfensters

Ein Hinweis erscheint fir eine bestimmte Zeit auf dem Display ohne die Programmausfihrung
zu blockieren. Bei den anderen drei Meldungs-Typen erscheint ein blockierendes Pop-up-
Fenster, das bestéatigt werden muss, bevor die Programmausflihrung fortgesetzt wird.
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E

s gibt vier verschiedene Meldungs-Typen:
die Hinweis-Meldung (1),
die Info-Meldung (2),
die Warnmeldung (3) und

fruitcore
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- die Fehlermeldung (4).

Eine Hinweis-Meldung wird ohne Pop-up-Fenster angezeigt und ist nicht blockierend.

Geschwindigkeit

horstFX € z) —@Pg———— 5%

Simulation

10:42

standard_name

Start/Konfiguration
Gemicht: 20 kg
Wegpunkt 1

JONT Geschw: = 100%

Hinwes

C & Wegpunkt 2
JONT Geschwe = 1D0%

O VANAVAY

Abb. 6-34:  Anzeigen einer Hinweis-Meldung

= =z S

Programmausfiihrung

|
= e ey

Programm abbrechen

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 Gegen-
satz zur Hinweis-Meldung. Es erscheint ein Pop-up-Fenster auf dem Display mit dem eingegebenen
Text. Durch Antippen des Buttons OK (fortfahren) wird das Pop-up-Fenster geschlossen und die Pro-

grammausfihrung fortgesetzt.

Info-Meldung Warn-Meldung

Fehler-Meldung

.
I Hier steht eine Information.

o Hier ist eine Warnung.

e Hier ist ein Fehler.

Abb. 6-35:  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
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6.3.14 Aktion Tool wechseln

84

Mit Auswahl von Aktion Tool wechseln im Aktionsauswahl-Bereich erscheint das entsprechende Akti-
onsfenster. 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).

. Geschwindigkelt % Benutzer
horst FX “H‘:J c@————— 5% n @ Administrator 1592%

standard_name Tool wechseln
Start/Konfiguration
Gewicht 20 kg

@ Toolwechsel

A VARAVAY;

| Zurcksetzen

Abb. 6-36:  Aktionsfenster — Tool wechseln

Pos. | Beschreibung

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

2 Button Zum Programm hinzufligen - die eingestellten Konfigurations- und Auswahl-
moglichkeiten im Aktionsfenster werden Ubernommen und das Aktionsfenster
geschlossen

3 Button Zurlicksetzen — zurlcksetzen aller Konfigurations- und Auswahlmaoglichkeiten
im Aktionsfenster auf ihre Standard-Werte

4 Button SchlieRen — schlieRen des Aktionsfensters
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6.3.15 Aktion Riickgabewert
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Mit Auswahl von Aktion Riickgabewert im Aktionsauswahl-Bereich erscheint das entsprechende Akti-
onsfenster. Im Programmbaum wird ein neuer Programmbaustein Rickgabewert angelegt.

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

Rickgabewerte werden verwendet, um innerhalb oder am Ende einer Funktion einen definierten Wert
zu speichern, welcher einer Variablen zugewiesen wird. Diese Variable kann fiir den weiteren Pro-
grammverlauf genutzt werden.

Geschwindigkelt

~/[F e Benutzer
horst FX Lf‘nw;;‘[’J P> 25% n ) it it 16:29
beispiel_funktion Riickgabewert

Funktion definieren

Parameteranzahl: 2 Rickgabe 12

hin

JOINT Geschw. = 100%

@ zuriick

JOINT Geschw. = 100%

Datentyp:

rf(x) \ Riickgabewert

Numerisch

Riickgabewert:

__ L VARAVAY

Abb. 6-37:  Aktionsfenster — Riickgabewert

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige Datentyp — anzeigen des Datentyps des Riickgabewertes

2 Eingabe Riickgabewert — Eingabe des Riickgabewertes

3 Button Zum Programm hinzufiigen — die eingestellten Konfigurations- und Auswahl-
maglichkeiten im Aktionsfenster werden Ubernommen und das Aktionsfenster
geschlossen

4 Button Zurilicksetzen — zuriicksetzen aller Konfigurations- und Auswahlmaglichkeiten
im Aktionsfenster auf ihre Standard-Werte

5 Button SchlieRen — schlieRen des Aktionsfensters

6.3.16 Aktion Bereich priifen

Mit Auswahl von Aktion Bereich priifen im Aktionsauswahl-Bereich erscheint das entsprechende Akti-
onsfenster. 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-Bedingung
(s. Abschnitt 6.3.9). Der Inhalt einer Aktion Bereich priifen wird wahrend einer Programmausfihrung
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nur dann ausgeflhrt, wenn eine bestimmte Bedingung erfiillt ist. In diesem Fall sind die Bedingungen,
dass der aktuelle TCP in einem definierten Quader oder einzelne Achsen in definierten Bereichen lie-

6 Programme

gen. Ist dies nicht der Fall, werden alle beinhalteten Aktionen Gbersprungen.

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 Absténde

(CUBOID_XYZ), oder Definition durch Achswerte (JOINTS).

6.3.16.1 CUBOID_CORNERS: Quader (Ecken)

86

horstFX €&

Geschwindigkelt ciia .
25% .ﬂ) @ Adininictratan 13:57

grundstellung

Funktion definieren
Parameteranzahl:0, Rickgabe: Ja

Bereich priifen (Bereich 1)

Riickgabewert
Wert 10
Bereich priifen (Bereich 2)
Prif-Art CUBOID_XYZ
Riickgabewert
Wert 20
Bereich priifen (Bereich 3)
Prif-Art JOINTS

Bereich priifen

\ Riickgabewert
E
L= Riickgabewert
=
=
Abb. 6-38:  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
(nur auswahlbar, wenn mehrere Tools im Programm hinterlegt sind, s. Abschnitt 6.8)
3 Eingabe Ecken — Eingabe der Koordinatenwerte X, Y und Z aller vier Eckpunkte
4 Anzeige Skizze — Skizze zur Veranschaulichung wie die Ecken und Abstande
angeordnet sind
5 Button Zum Programm hinzufiigen - die eingestellten Konfigurations- und Auswahl-
moglichkeiten im Aktionsfenster werden Ubernommen und das Aktionsfenster
geschlossen
6 Button Zurlicksetzen — zuriicksetzen aller Konfigurations- und Auswahlmaglichkeiten
im Aktionsfenster auf ihre Standard-Werte
7 Button Schliellen — schlielen des Aktionsfensters
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6.3.16.2 CUBOID_XYZ: Quader (Abstande)
horstFX €8 —g——"——— x»q n @ e 38

Simulation

grundstellung

Funktion definieren

Parameteranzahl: 0, Rickgabe: la
uader E:ken "‘ m

Bereich priifen (Bereich 1) = 2

Prif-Art: CUBDID_CORNERS

@ Riickgabewert Bereichsname: W:TI¢-1«, P4 0 Tool: m‘
|

Bereich priifen

Bereich priifen (Bereich 2) | Ecke E2 Ecke E3 Ecke E4

Prif-Art: CUBOID_XYZ

Riickgabewert
Wert 20 |
Bereich priifen (Bereich 3) =
= Wert: 30 T Y vy rrrryry, | [Ty
> @ | !
L= Riickgabewert ] |
> Wert 0.0

=

_____________________________

Abb. 6-39:  Aktionsfenster — Bereich priifen — Quader (Abstande)

Pos. | Beschreibung

1 Eingabe Bereichsname — Eingabe des Bereichnamens

2 Auswahlfeld Tool — Auswahl des Tools, mit welchem die Prifung durchgefiihrt wird
(nur auswahlbar, wenn mehrere Tools im Programm hinterlegt sind, s. Abschnitt 6.8)

3 Eingabe Ecke E1 - Eingabe der Koordinatenwerte X, Y und Z des Eckpunktes

4 Eingabe Abstande von E1 — Eingabe der Abstande von Eckpunkt 1 zu den drei
anderen Eckpunkten

5 Anzeige Skizze — Skizze zur Veranschaulichung wie die Ecken und Abstande
angeordnet sind

6 Button Zum Programm hinzufiigen — die eingestellten Konfigurations- und Auswahl-
moglichkeiten im Aktionsfenster werden ibernommen und das Aktionsfenster
geschlossen

7 Button Zurlicksetzen — zuriicksetzen aller Konfigurations- und Auswahlmaglichkeiten
im Aktionsfenster auf ihre Standard-Werte

8 Button SchlieRen — schlieRen des Aktionsfensters
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6.3.16.3 JOINTS: Achsen
horst FX

Geschwindigkeit

25% .T*‘\) ‘@‘ ‘rm‘n trator 13:58

grundstellung
Funktion definieren
Parameteranzahl:0, Rickgabe: Ja
Bereich priifen (Bereich 1)
Prif-Art: CUBDID_CORNERS
Riickgabewert
Wert 10

Bereich priifen (Bereich 2)

Prif-Art. CUBDID_XYZ

Bereich priifen

Quader (Abstande) ; n ‘

Quader (Ecken)

Riickgabewert L Achse1l
|

Wert: 20

~ Achse 2
> |

Riickgabewert

Riickgabewert k
DR i Max: 1710 |

K Min:-11S.0
Achse 5
Max

I Ain.
b Achse6

Abb. 6-40:  Aktionsfenster — Bereich priifen — Achsen

Pos. | Beschreibung

1 Eingabe Bereichsname — Eingabe des Bereichnamens

2 Auswahlfeld Tool — Auswahl des Tools, mit welchem die Prifung durchgefihrt wird
(nur auswahlbar, wenn mehrere Tools im Programm hinterlegt sind, s. Abschnitt 6.8)

3 Eingabe Achswerte — Eingabe der Achswerte
(wird ein Textfeld leer gelassen, wird automatisch der entsprechende Minimum- oder
Maximum-Wert der jeweiligen Achse verwendet)

4 Button Zum Programm hinzufligen — die eingestellten Konfigurations- und Auswahl-
maoglichkeiten im Aktionsfenster werden Ubernommen und das Aktionsfenster
geschlossen

5 Button Zurlcksetzen — zuriicksetzen aller Konfigurations- und Auswahlmaglichkeiten
im Aktionsfenster auf ihre Standard-Werte

6 Button SchlieRen — schlieRen des Aktionsfensters
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6.3.17 Aktion Daten aufzeichnen

4
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Mit Auswahl von Aktion Daten aufzeichnen im Aktionsauswahl-Bereich erscheint das entsprechende
Aktionsfenster. Im Programmbaum wird ein neuer Programmbaustein Daten aufzeichnen angelegt.

horstFX €% (:.:) 25% n

Geschwindigkeit

1m:07

()

Simulation

standard_name

Start/Konfiguration
Gewicht: 204g

Daten aufzeichnen

4 Daten aufzeichnen
Schigsset:

__ VAR APV

\

Abb. 6-41:

Variable/
Parameter

Schliissel Kategorie (optional) e

Ausgang |y

Auswahlen... Auswihlen...

Schliissel anlegen
en® =0
Kategorie anlegen

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.

Auswabhlfeld Schlissel — Auswahl eines Schlussels, fiir welchen ein Wert
aufgezeichnet werden soll

Auswabhlfeld Kategorie — optionale Auswahl einer Kategorie des Schlissels

A~ | W

Eingabe/Auswahlfeld Wert — Eingabe oder Auswahl des Wertes

Eingabe Schliisselname — Eingabe eines neuen Schlisselnamens

Button Anlegen — der neue Schliisselname wird angelegt

Eingabe Kategoriename — Eingabe eines neuen Kategorienamens

Button Anlegen — der neue Kategoriename wird angelegt

O | 0| | o | o,

Button Zum Programm hinzufiigen — die eingestellten Konfigurations- und Auswahl-
moglichkeiten im Aktionsfenster werden Ubernommen und das Aktionsfenster
geschlossen

10

Button Zurilicksetzen — zuriicksetzen aller Konfigurations- und Auswahlmaoglichkeiten
im Aktionsfenster auf ihre Standard-Werte

11

Button SchlieRen — schlieRen des Aktionsfensters
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6.3.18 Menii Manuelle Steuerung

90

Mit Auswahl von Manuelle Steuerung in der Programmieransicht erscheint das Menu Manuelle Steu-

erung.

Hier besteht die Mdglichkeit den Roboter frei zu bewegen, ohne zunachst eine Aktion Wegpunkt aus-

zuwahlen.

Soll die angesteuerte Pose des Roboters in einen Wegpunkt umgewandelt werden, gelingt dies Uber
den Button Wegpunkt speichern (3). Durch Antippen dieses Buttons wird das Menl Manuelle Steue-
rung geschlossen, das Aktionsfenster fir die Aktion Wegpunkt wird angezeigt, die Pose des Roboters
wird direkt als definierter Zielpunkt Gbernommen und ein entsprechender Programmbaustein Weg-
punktwird dem Programmbaum hinzugefigt.

@ Tl i 19:51
horst FX AR w— w 2 G Kiministrat

(2) (3) (4)
Manuelle Steuerung M_ Manuell Verfahren \ Best. Mahren MndhusMersion)

[ ETEETE

AR\ X \/

fruit(nre'ﬁreifev

Abb. 6-42:  Ment Manuelle Steuerung

Pos.

Beschreibung

1

MenUs und Steuerungselemente zur Steuerung des Roboters.
Die Bedienung erfolgt wie in den Abschnitten 5.1 und 5.2 beschrieben.

Button Ausgénge — anzeigen des Meniis Manuelle Steuerung (Ausgénge)
Die Bedienung erfolgt wie in Abschnitt 5.3 (S. 39) beschrieben.

Alle Ausgange konnen hier manuell geschaltet werden (z. B. Greifer 6ffnen/schlieRen,
um ein Objekt zu greifen oder loszulassen). Uber dieses Meni kann kein
Programmbaustein ,Ausgang schalten” erstellt werden.

Button Best. Pose anfahren — anzeigen des Meniis Manuelle Steuerung (best. Pose
anfahren)

Die Bedienung erfolgt wie in Abschnitt 5.4 beschrieben.

Button Modbus - anzeigen des Meniis Manuelle Steuerung (Modbus) (s. Abschnitt
5.5)
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Pos. | Beschreibung

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 — Gibernehmen der angesteuerten Pose des Roboters als
Zielpunkt in einer Aktion Wegpunkt

7 Button SchlieBen — schlielfen des Menlis Manuelle Steuerung

6.3.19 Bearbeitungsmenii (Aktionen)
Damit das Bearbeitungsmeni erscheint, muss der entsprechende Programmbaustein gedrickt und
gehalten werden, bis das Menu eingeblendet wird.

Das Bearbeitungsmeni enthalt diverse Optionen, welche auf den jeweiligen Programmbaustein und
somit auf die jeweilige Aktion angewendet werden konnen. Manche Optionen werden nur fir gewisse
Programmbausteine/Aktionen angezeigt. Als Beispiel wird in Abb. 6-43 das Bearbeitungsmenii eines
Programmbausteines Wegpunkt verwendet, da fir diesen alle verfigbaren Optionen angezeigt wer-
den.

Wird eine Option ausgewahlt, erscheint zunachst im Button der Option ein weiterer Bestatigungs-But-
ton «. Durch Antippen dieses Buttons wird die ausgewéhlte Option angewendet.

Zusatzlich kann in diesem Men( ein Programmbaustein im Programmbaum verschoben werden.

horst FX V1D o ——— 2% ®

standard_name

@ Start/Konfiguration
¥ Ausgang schalten
/ roooutry
S

6" Wegpunkt 1

L X

Bl earbeiten | Wegpunke

2 ) Warten auf

Gi:‘] Ausgang schalten

Abb. 6-43:  Selektierter Programmbaustein Wegpunkt mit Bearbeitungsmenti

Pos. | Beschreibung

1 Selektierter Programmbaustein mit eingeblendetem Bearbeitungsmendi

2 Buttons A'Y — verschieben des Programmbausteines im Programmbaum
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Pos. | Beschreibung

3 Button Bearbeiten — bearbeiten der Aktion

Es offnet sich das entsprechende Aktionsfenster.

4 Button Wegpunkt anfahren — siehe unten: Abschnitt Menli Wegpunkt anfahren

5 Button Loschen — [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 Schliellen — Kontextmeni schliellen

Menii Wegpunkt anfahren

Im MenlU Wegpunkt anfahren kann gewahlt werden, ob der Zielpunkt des Wegpunktes automatisch
oder manuell angefahren werden soll. Die Steuerungsart Automatik ist standardmaRig ausgewahlt
und plant eine Joint-Bewegung zum Zielpunkt. Die Steuerungsart Manuell kann verwendet werden,
wenn der geplante Pfad aus irgendeinem Grund nicht abfahrbar ist. Dabei kann jederzeit zwischen den
beiden Steuerungsarten gewechselt werden. Befindet sich beispielsweise ein Hindernis im Weg des
geplanten Pfades, kann dieses manuell umfahren und von diesem Punkt aus der Rest der Strecke bis
zum Zielpunkt wieder automatisch angefahren werden.

horst FX 018 s > 2% T ® e e

simulatio

Wegpunkt anfahren

(=)

R\ Y\ [/

Abb. 6-44:  Mendi Wegpunkt anfahren

Pos. | Beschreibung

1 Ansicht (Standard-)Robotermodell — anzeigen der aktuellen Pose des Roboters
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Pos. | Beschreibung

2 Ansicht Drahtmodell — anzeigen der Zielpose des Roboters (anhand des im
Wegpunkt definierten Zielpunktes)

3 Ansicht Pfad — anzeigen des geplanten Pfades, um den Zielpunkt zu erreichen

4 Button Automatisch fahren — bewegt den Roboter entlang des geplanten Pfades

5 Umschalt-Button Manuell/Automatik — Auswahl der Steuerungsart

Manuell — Der Roboter wird manuell tber die einzelnen Roboterachsen gesteuert.
Hierzu wird das Menid Wegpunkt anfahren — Roboterachsen angezeigt
(s. Abschnitt 5.1).

Automatik — Der Roboter bewegt sich automatisch entlang des geplanten Pfades.

6 Button Abbrechen — schlielRen des Menis Wegpunkt anfahren

6.4 Programm ausfiihren

Mit Auswahl des Buttons P (Ausfiihren) in der Programmieransicht erscheint rechts im Bildschirm der
Bereich Programmausfihrung.

WARNUNG!
StoB und Quetschgefahr durch Bewegungen des Roboters

» Die Funktionalitat aller Schutzeinrichtungen muss wiederhergestellt sein, bevor die Betriebs-
art Automatik gewahlt wird.

horst FX . ————— 2%

D)

standard_name

- 3 "
Start/Konfiguration
Gemicht: 20 kg

|

Abspielmodus

Komplettes Programm | | SchiieBen
[

Wegpunkt 3
OINT Geschw = 100

@ Wegpunkt 1
@ Wegpunkt 2
JOIT Geschw. » 100

@ Wegpunkt &
NT Gesctw, = 100°

I\ [

Abb. 6-45:  Programmieransicht — Bereich Programmausfiihrung
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Pos. | Beschreibung

1 Button P (Ausfiihren) — 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 Schliellen — ausblenden des Bereiches Programmausfiihrung

5 Button Programm starten — starten der Programmausfiihrung

Automatikbetrieb — Der Bereich Programmausfiihrung verandert sich und passt sich
an fur die Programmausfiihrung im Automatikbetrieb (s. Abb. 6-47).

Teachbetrieb — Der Bereich Programmausfiihrung verandert sich und passt sich an
fur die Programmausfiihrung im Teachbetrieb (s. Abb. 6-46).

6.4.1 Funktionalitat Ab Anker / Bis Anker
Im Bereich Programmausfiihrung kann die Funktionalitat Ab Anker / Bis Anker verwendet werden. Vo-
raussetzung hierfir ist jedoch, dass ein Programmbaustein als Anker definiert ist (s. Abschnitt 6.3.19).

Wird die Funktionalitdat Ab Anker gewahlt, beginnt die Programmausfiihrung 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 Programmausfiihrung am Anfang des Program-
mes und fahrt bis einschlielllich der Aktion, welche zum definierten Anker-Programmbaustein gehort,
fort.

In beiden Fallen werden im Programmbaum nur die auszuflihrenden Programmbausteine dargestellt.

Sonderfall: Ist der als Anker definierte Programmbaustein Teil eines gruppierten Programmbausteines,
so beziehen sich die Anker-Funktionalitaten nicht auf das gesamte Programm, sondern lediglich auf
den Inhalt des gruppierten Programmbausteines.

ausgeflihrten Aktion im Programmbaum selektiert. Somit wird grafisch hervorgehoben, an
welcher Stelle sich die Programmausflihrung befindet.

0 Wahrend der Programmausfiihrung wird jeweils der Programmbaustein der aktuell
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6.4.2 Programmausfiihrung im Teachbetrieb

Weitere Informationen zum Teachbetrieb entnehmen Sie bitte Abschnitt 9.2.

horst FX e s ® oo o

standard_name

Start/Konfiguration Abspielmodus
emicht 20 kg L
gange

Ausginge A

Wegpunkt 1
JOINT Geschw = 100% bl

OUTRUT3  faisx  OUTPUTD ‘ol
outPuT 4 < LOUTPUT) faic

Wegpunkt 2
JOINT Geschw, = 100%

@ Wegpunkt 3
P onT Geschwe =1

ouTRUT 5.

OUTRUTG  Fais

¢
oc
D0%
Wegpunkt 4
OINT Geschw, = 100

\\I\I\HH(
lw

A
it

Abb. 6-46:  Programmaustihrung — Teachbetrieb

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige der Zustande von Eingangen, Ausgangen und Variablen

2 Button Programm abbrechen — stoppen der Programmausfiihrung

3 Button zum Bewegen des Roboters

Im Teachbetrieb T1 oder T2 muss dieser Button gedriickt 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 % gesetzt,
sofern zuvor mehr als 10 % eingestellt waren. Der Geschwindigkeitsregler kann in T2 aus Sicherheits-
grunden nur mit gedricktem Zustimmtaster verandert werden. Sobald der Zustimmtaster losgelassen
wird, endet nicht nur die Bewegung (falls der Roboter sich gerade bewegt), sondern der Geschwindig-
keitsregler wird wieder auf 10 % heruntergesetzt und es erscheint ein entsprechender Hinweis am
Display.
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6.4.3 Programmausfiihrung im Automatikbetrieb

Weitere Informationen zum Automatikbetrieb entnehmen Sie bitte Abschnitt 9.3.

horst FX 8 s e 5% ® o 1506

standard_name

Start/Konfiguration Abspielmodus

20kg

") Wegpunkt 1
")\ Wegpunkt 2
JOIT Geschw. » 100%

9\ Wegpunkt 3
P JoNT Geschw. = 100%

Wegpunkt 4
st Geschw.= 100

annne

ISR NN 1

®)

Abb. 6-47:  Programmausfihrung — Automatikbetrieb

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige der Zustande von Eingangen, Ausgangen und Variablen

Button Programm pausieren — pausieren der Programmausfiihrung

2
3 Button Programm abbrechen - stoppen der Programmausfiihrung
4

Geschwindigkeitsregler — einstellen der Geschwindigkeit der Programmausfiihrung

Sobald die Betriebsart auf Automatik gewechselt wird, wird der Geschwindigkeitsregler (4) aus Sicher-
heitsgrinden einmalig auf 10 % gesetzt, sofern zuvor mehr als 10 % eingestellt waren. Dadurch soll
verhindert werden, dass eine Programmausfihrung unerwartet Bewegungen mit hoher Geschwindig-
keit ausfihrt.

6.5 Textuelles Programmieren

Beim textuellen Programmieren werden der Programmbaum und die Aktionen/Programmbausteine
(s. Abschnitt 6.3) durch einen Text-Editor ersetzt. Beim Hinzufligen von Aktionen werden diese dem

Text-Editor in textueller Form hinzugefiigt, und zwar genau an der Stelle, an welcher der Cursor positi-
oniert ist.
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horst FX

2

Fa chwindigkeit

Etandard_nam@)\J \-/k' |

Akt. Koordinaten (X, ¥, Z in mm)

525.20

-276.2§

m'” c@———— 5 {‘5\

Akt. Orient. (Euler: RX, RY, RZin°):  Einfiigen (an aktueller Cursor-Position):

. 89.998, 136.035)),

at": [ 0.5252, -0.2762, 0.6195, 0.60304, 0.07038, 0.76673, -0.208591),

y TN
( @\l (p)

5
T~ P T~/ A e
Abb. 6-48:

Textuelle Programmieransicht

Pos.

Beschreibung

1

Programm-Name des aktuellen Programmes

Text-Editor — schreiben des Programm-Codes (Befehle)

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 (Tool
Center Point)

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 eingeflgt.

Beispiel fir Koordinaten: [670.75, 0.00, 827.43];

Buttons Achswerte, Koordinaten + Euler-Winkel und Koordinaten + Quaternionen —
einfligen der Achswert oder der Koordinaten- und Orientierungswerte an der aktuellen
Cursor-Position

Die entsprechenden Werte werden direkt im richtigen Format fiir den move()-Befehl
eingeflgt. Die bisherigen Werte im move()-Befehl miissen dementsprechend entfernt
werden.

Button < (Ein-/Ausklappen) — verkleinern/vergrofRern der Flache des Text-Editors

Button i (Info) — Auflistung der verfiigbaren Befehle inklusive Programmierbeispiele

Button Speichern — (ber 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 (Ausflhren) — der Bereich Programmausfiihrung (textuell) erscheint im
Bildschirm (siehe unten: Abschnitt Bereich Programmausfiihrung (textuell))

fruitcore
robotics
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Pos. | Beschreibung

9 Ansicht Robotermodell — Darstellung der aktuellen Pose des Roboters

10 | Button Ausgange — 6ffnet das Meni Manuelle Steuerung (Ausgénge) (s. Abschnitt
6.3.15)

11 Button Manuelle Steuerung — 6ffnet das MenU Manuelle Steuerung (s. Abschnitt
6.3.15)

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

13 | Button Simulation — Auswahl des Steuerungsmodus Simulation

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

14 | 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 Programmausfiihrung
(s. Abschnitt 6.4). Einziger Unterschied ist, dass die Funktionalitat Ab Anker / Bis Anker durch die Funk-
tionalitat Markierten Code ausfiihren ersetzt ist (vgl. Abb. 6-45 und Abb. 6-49).

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 markiert
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.

98



' fruitcore
robotics

6 Programme

Geschwindigkelt

5 ~ Benutzer
horst FX Pg————— 5% n @  Administrator 10:04
e
standard_name (=)
Akt, Koordinaten (X, Y, Zinmm): Akt Orientierung (Euler-Winkel X, ¥, Z in ) Einfiigen (an aktueller Cursor-Position):
” Koordinats
! configuration() ;
o Abspielmodus
config("robot.horstproto”, "HorstSlRev3Black”);

config("tool”, "No Tool");
s config("scripttype”, "textual”); =

0 config("version", "2020.09"); =

& config("tcp.weight", "2.0");

0 Markierten Code ausfihren

g X

Komplettes Programm SchiieBen

# joints(-9.604311, 24.126916, 5.898645, -94.839846, 81.694396, 120.377177, 1.000000, “Wegpunkt 1*, false);
Y]

—
>
—1
>
<

)
)\

Abb. 6-49:  Programmieransicht — Bereich Programmausfiihrung (textuel)

6.6 Funktionen

Funktionen konnen in jedem Programm erstellt hOI’S’[ FX r

werden. Eine Funktion besteht aus diversen Aktio- Simulation
nen. Funktionen werden verwendet, um wieder-
kehrende Aktionen zu gruppieren und in einem standard_name @

bleibt der Programmbaum Ubersichtlicher und Gewicht: 2.0 kg
das Erstellen eines Programmes wird komfor- {4 Aktion hinzufiigen
tabler, wenn oft dieselben Aktionen ausgeftihrt

werden.

Programmbaustein zusammenzufassen. Somit R
Start/Konfiguration

Durch Antippen des Buttons f(x) (1) in der
Programmieransicht wird der Programmbaum
durch eine Auflistung aller bestehenden Funktio-
nen ersetzt (s. Abb. 6-57).

Abb. 6-50: Programmieransicht
(Ausschnitt)

Eine Funktion kann Uber die Aktion Funktions-Aufruf an jeder Stelle im Programmbaum hinzugefligt
werden (s. Abschnitt 6.3.4).
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horstFX €% —g——— »«

Funktionen/Variablen
Funktionen Variablen

Zuriick zum Hauptprugramm'_/@

beispiel_funktion

by

Pos. | Beschreibung

1 Auflistung aller bestehenden Funktionen

2 Button Neue Funktion — erstellen einer neuen Funktion

w

Button Zurlick zum Hauptprogrammm — ausblenden der Funktions-Auflistung und
einblenden des Programmbaumes

4 Button Zurlick — ausblenden der Funktions-Auflistung und einblenden des
Programmbaumes

Nach Antippen des Buttons Neue Funktion @)Neuerunktion
erscheint ein Pop-up-Fenster. Hier muss die

Funktion benannt werden und die Auswahl [ Hier einen Funktions-Namen eingeben. (:D
getroffen werden, ob eine grafische (s. Abschnitt @

6.6.1) oder eine textuelle (s. Abschnitt 6.6.2) ‘..: %
Funktion erstellt werden soll. N | | .

Grafisch Textuell

Abb. 6-52:  Pop-up-Fenster Neue Funktion

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)
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4 Button OK — 6ffnen eines Menus zur Bearbeitung der Funktion

5 Button Abbrechen — schlieRen des Pop-up-Fensters

6.6.1 Grafische Funktionen

Das Menl Grafische Funktionen erscheint, wenn eine neue grafische Funktion erstellt wird oder in der
Funktions-Auflistung eine bestehende grafische Funktion ausgewahlt wird.

Wird eine neue Funktion erstellt, erscheint zunachst das Aktionsfenster Funktion definieren. Hier kon-
nen eine Beschreibung, Ubergabeparameter und ein Riickgabewert hinzugefiigt werden.

horst FX \” :.:; 25% n @ Adminictyaton 1339

beispiel_funktion Funktion definieren

rf(x) ’ Funktion definieren
L B/ parameteranzahl 0, Rckgabe: Nein (LIS LOERED S beispiel_funktion

+ Aktion hinzufiigen Beschreibung: Das ist eine Beispiel-Funktion. @

Ubergabeparameter:

Datentyp (Standard-)Wert Kurzbeschreibung (optional)

<+ Parameter hinzufiigen

Riickgabewert (einmal hinzugefiigt, sind die Einstellungen nicht mehr dnderbar):

Abb. 6-53:  Aktionsfenster — Funktion definieren

Pos. | Beschreibung

1 Eingabe Beschreibung - eine Beschreibung der Funktion eingeben

2 Definition Ubergabeparameter — definieren des Namens, des Datentyps, des
(Standard-)Werts und einer optionalen Beschreibung der Parameter

3 Button Parameter hinzufiigen — fligt eine neue Parameterdefinition hinzu (2)

4 Umschalt-Button Riickgabewert — fiigt der Funktion einen Rickgabewert hinzu

5 Auswahlfeld Riickgabewert (Datentyp) — auswahlen des Datentyps des
Ruckgabewertes

6 Button Definition Gbernehmen - die eingestellten Konfigurations- und
Auswahlmoglichkeiten im Aktionsfenster werden tbernommen und das
Aktionsfenster geschlossen

7 Button Zurilicksetzen — zuriicksetzen aller Konfigurations- und Auswahlmaglichkeiten
im Aktionsfenster auf ihre Standard-Werte

8 Button SchlieRen — schlieRen des Aktionsfensters
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Die Bearbeitung einer grafischen Funktion unterscheidet sich nicht von der Bearbeitung des normalen
Programmes (s. Abschnitt 6.3). Im Meni Grafische Funktionen zeigt der Programmbaum die Pro-
grammbausteine der Funktion an. Der erste Programmbaustein Funktion definierenist in jeder Funk-
tion der erste Programmbaustein. Dieser ist fest im Programmbaum gesetzt und kann weder geldscht
noch verschoben werden. Wird dieser Programmbaustein bearbeitet (s. Abschnitt 6.3.19), 6ffnet sich
das entsprechende Aktionsfenster (s. Abb. 6-53).

Wird hier ein Riickgabewert hinzugefiigt, wird automatisch am Ende der Funktion eine entsprechende
Aktion Riickgabewert (s. Abschnitt 6.3.15) mit einem Standardwert angehangt. Innerhalb der Funktion
konnen beliebig viele Aktionen Riickgabewert hinzugefligt werden.

Funktionen missen nicht separat gespeichert werden. Wird das Meni Grafische Funktionen verlas-
sen, wird die Funktion automatisch im Programm hinterlegt und kann tber die Aktion Funktions-Aufruf
(s. Abschnitt 6.3.4) verwendet werden.

horst FX P 5%

grafische_funktion @Q'\@
@ Funktion definieren I

+ Aktion hinzufisgen

=

)Q\ AR\ Y\ X\

Abb. 6-54.  Mendi Grafische Funktionen

Pos. | Beschreibung

1 Anzeige Programmbaum — Darstellung der Funktion mit all ihren
Aktionen/Programmbausteinen

2 Funktions-Name der aktuellen Funktion

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

4 Button Zurlick (zum Hauptprogramm) — ausblenden des Men(s Grafische
Funktionen und einblenden des Programmbaumes

5 Aktionsbereich — Bedienung und Funktionalitdten sind exakt gleich wie in Abschnitt
6.3 beschrieben
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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 normalen
textuellen Programmes (s. Abschnitt 6.5). Im Ment Textuelle Funktionen zeigt der Text-Editor den ge-
samten Code (Befehle) der Funktion an.

Funktionen miissen nicht separat gespeichert werden. Wird das MenU Textuelle Funktionen verlassen,
wird die Funktion automatisch im Programm hinterlegt und kann tber die Aktion Funktions-Aufruf (s.
Abschnitt 6.3.4) verwendet werden.

horst FX ‘ > g CT————— 25% A —_—

textuelle_funktior

Funktions-Code: <
function textuelle_funktiS 0 ¢

(2)

R X\ )

}
e e Tl
Abb. 6-55: Menlii Textuelle Funktionen

Pos. | Beschreibung

1 Funktions-Name der aktuellen Funktion

2 Text-Editor — schreiben des Programm-Codes (Befehle)

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

4 Button < (Ein-/Ausklappen) — verkleinern/vergréern der Flache des Text-Editors

5 Button i (Info) — Auflistung der verfiigbaren Befehle inklusive Programmierbeispiele

6 Button Zurilick (zum Hauptprogrammm) — ausblenden des MenUs Textuelle Funktionen
und einblenden des Programmbaumes

7 Aktionsbereich — Bedienung und Funktionalitdten sind exakt gleich wie in Abschnitt
6.3 beschrieben
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6.7 Variablen
Variablen konnen in jedem Programm erstellt
werden. Durch Antippen des Buttons Funktionen/ h O rSt FX gmL,B%}
Variablen (1) in der Programmieransicht und '/@7
anschlie®endem Antippen des Buttons Variablen standard name @;@
wird der Programmbaum durch eine Auflistung —
aller bestehenden Variablen ersetzt (s. Abb. 6-57). ’6 f:ﬁf:{ ';g:gﬂg”raﬂo"

104

Variablen werden verwendet, um bestimmte
Werte zwischenzuspeichern, die zu einem
spateren Zeitpunkt im Programm bendtigt
werden.

‘+‘ Aktion hinzufiigen

Abb. 6-56: Programmieransicht
(Ausschnitt)

Ein Variablenwert kann tber die Aktion Variablenwert dndern an jeder Stelle im Programmbaum hin-
zugeflgt werden (s. Abschnitt 6.3.7).

horst FX ,_“‘_';‘ C._: 25%

Funktionen/Variablen ./@
)
Funktionen ‘ ‘ Variablen

=

K\)(\/\\////

Abb. 6-57:  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 Zurlick — ausblenden der Variablen-Auflistung und einblenden des
Programmbaumes




' fruitcore
robotics

6 Programme

Durch Antippen des Buttons Neue Variable offnet sich das Aktionsfenster Variable deklarieren. Hier
wird eine neue Variable erstellt, indem ein gultiger Variablen-Name vergeben und ein Datentyp ausge-

wahlt wird.
Fa Geschwindigkelt s = Benutz
horst FX !’\“3 g 25% n @  Administrator 18:42
Funktionen/Variablen Variable deklarieren

‘ Funktionen ‘

+ Neue Variable

Variablen-Name:

A/ XY\ X \/

Abb. 6-58:  Aktionsfenster — Variable dekilarieren (neu)

Pos. | Beschreibung

1 Buttons Datentyp — auswahlen des Datentyps Murmerischoder Text

2 Eingabe Variablen-Name — eingeben eines Variablen-Namens

3 Button Variable erstellen — die eingestellten Konfigurations- und
Auswahlmaoglichkeiten im Aktionsfenster werden ibernommen, das Aktionsfenster
geschlossen und die erstellte Variable wird der Variablen-Auflistung hinzugefigt

4 Button Zurilicksetzen — zuriicksetzen aller Konfigurations- und Auswahlmaoglichkeiten
im Aktionsfenster auf ihre Standard-Werte

5 Button Schliefen — schlieRen des Aktionsfensters

Wird eine bestehende Variable in der Variablen-Auflistung angetippt, 6ffnet sich das Aktionsfenster
Variable deklarieren zum Bearbeiten der Variable (s. Abb. 6-59). Hier kann der Variablen-Name geén-
dert und die Variable geldscht werden.

Eine Variable kann nur geloscht werden, wenn sie an keiner Stelle im Programm mehr
verwendet wird, d. h. auch nicht innerhalb anderer Aktionen.
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Geschwindigkelt = enutzer
horstFX €& cPg—————— 5% n @  rdministrator 18:42

Simulation

Funktionen/Variablen Variable deklarieren

v ]
+ Neue Variable
X it
Numerssch umerisc
©:
Text =
Variablen-Name:
z
O-

X Variable léschen

IARATY N\ X \/

Anderungen
dbernehmen

SchlieBen

Abb. 6-59:  Aktionsfenster — Variable dekiarieren (bearbeiten)

6.8 Mehrfach-Tool

106

Wird fiir ein Programm mehr als ein Tool bzw. TCP bendtigt (z. B. Doppelgreifer), besteht die Moglich-
keit, im Programm weitere Tools hinzuzufiigen 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 beschrieben,
wenn das Verhalten abweicht. Ansonsten gelten flr beide Aktionen dieselben Funktionalitaten.
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6.8.1 Weitere Tools hinzufiigen

Einem Programm kdnnen weitere Tools Uber die Aktion Start/Konfiguration (s. Abschnitt 6.3.1) hinzu-
gefligt werden.

Geschwindigkeit

horstFX € ' g 5% n @ e 16:40

Simulation

standard_name

Start/Konfiguration
Gewicht: 20kg

{4+ Aktion hinzufiigen

Konfiguration

Tool Doppeltool_LINKS A4
Tool 2 Doppeltool_RECHTS v a

Tool hinzufiigen
ELRU IS Beispiel-Welt v

Gewicht am TCP:
(min. 0.0 kg - max. 3.0 kg)

—_—
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) X
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Abb. 6-60:  Aktionsfenster — Start/Konfiguration mit mehreren Tools

Ist mehr als ein Tool hinterlegt, gilt immer das erste Tool als Standard-Tool fur das Programm. Das
erste Tool kann daher nicht gel6scht werden, da immer ein Standard-Tool hinterlegt sein muss. Alle
anderen Tools konnen geléscht werden (1), sofern sie in keiner weiteren Aktion im Programm verwen-
det werden.

Bei der Konfiguration der Aktionen Wegpunkt, Palette und Tool wechseln konnen 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 Wegpunkt
bei der Programmausfiihrung angefahren werden soll. Bei einer neuen Aktion Wegpunkt wird in der
Anzeige Tool (1) immer das aktuell gesetzte Tool tbernommen.
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6 Programme

horstFX €Y —g—— 2« n @ e B

standard_name Wegpunkt Wegpunit Wegpunkt
- " Basiseinstellungen Ausgange schalten Stopp-Bedingungen

Start/Konfiguration
SR Wegpunkt-Name: Zielpunkt (Toleranzen): Zielpunkt definieren:

r, \ Wegpunkt i .
2 | .

Tool:

Geschwindigkeit:
Doppeltool_LINKS
B |

Position & Orientierung:

© Dpetails

Art der Bewegung:

“ bl

A VAWAVAY;

Abb. 6-67:  Aktionsfenster — Wegpunkt

Uber den Button Entfernen (2) kann das im Wegpunkt hinterlegte Tool entfernt werden. In der Anzeige
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
Men 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 6.8.5).

6.8.3 Zielpunkt definieren

Wenn ein Wegpunkt mit einem bestimmten Tool angefahren werden soll, welches nicht dem aktuell
hinterlegten Tool entspricht, kann im Men( Zielpunkt definieren (s. Abschnitt 6.3.2.2) ein anderes Tool
ausgewahlt werden. Fur 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 gewahlt werden,
die im Programm hinterlegt sind (s. Abschnitt 6.8.7).

Sobald die Zielpunkt-Definition gespeichert wird, wird das ausgewahlte Tool im Wegpunkt hinterlegt.

6.8.4 Tool in Palette hinterlegen
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In der Aktion Palette (s. Abschnitt 6.3.10) kann festgelegt werden, mit welchem Tool die An-/Abfahr-
punkte sowie die Palettierpunkte bei der Programmausfihrung angefahren werden soll. Bei einer
neuen Aktion Palette wird im Auswahlfeld Tool (s. Abb. 6-26) immer “Variables Tool” gesetzt.

Wird hier ein bestimmtes Tool ausgewahlt, werden alle An-/Abfahr- und Palettierpunkte der Palette bei
der Programmausfiihrung mit dem ausgewahlten Tool angefahren. Wenn als Tool Variables Tool”
ausgewahlt wird, gilt - wie bei Wegpunkten - fir jeden An-/Abfahr- sowie Palettierpunkt, dass der je-
weilige Punkt bei der Programmausfiihrung immer mit dem zu diesem Zeitpunkt gesetzten Tool an-
gefahren wird. Folglich kann ber die Aktion Tool wechseln (s. Abschnitt 6.8.5) sogar innerhalb eines
Palettendurchganges ein anderes Tool verwendet werden.
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6 Programme

6.8.5 Tool wechseln

Alle dem Programm hinzugefligten Tools konnen in der Aktion Tool wechseln (s. Abschnitt 6.3.14)
ausgewahlt werden.

Geschwindigkett e ki
horst FX A= cg————— 5% n ) S A\t attis 16:54

Simulation

standard_name
Start/Konfiguration
Gewicht 20 kg
Wegpunkt 1
JOINT Geschw, = 100%
@ Toolwechsel

Tool wechseln

Tool Doppeltool RECHTS w

Doppeltool_LINKS

A VARAVAY,

Abb. 6-62:  Aktionsfenster — Tool wechseln mit mehreren Tools

Wahrend einer Programmausfihrung kann somit das Tool gewechselt und ein anderes Tool gesetzt
werden. Von dieser Aktion sind alle Wegpunkte betroffen, die als Tool “Variables Too/” hinterlegt ha-
ben. Diese werden entsprechend mit dem zuletzt gesetzten bzw. zum Zeitpunkt der Ausfihrung ge-
setzten Tool angefahren.

Ebenso sind alle An-/Abfahr- sowie Palettierpunkte von dieser Aktion betroffen, wenn in der Paletten-
konfiguration als Tool “Variables Too/” hinterlegt ist.
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7 Roboter extern steuern

7 Roboter extern steuern

Durch Dricken des Buttons Roboter extern steuern im Hauptmenl wird das MenU Roboter extern
steuern angezeigt.

Uber die Priméarschnittstelle von horstFX lasst sich der Roboter (iber einen externen Computer mittels
Funktionsaufrufen Gber ein XML-RPC-Protokoll (Extensible Markup Language Remote Procedure Call)

steuern.

Diese Technik ermoglicht ein entferntes Ausflhren von Methoden, dabei erfolgt die Datentibertagung
per HTTP (Hypertext Transfer Protocol). Die zu Ubertragenden Daten besitzen dabei eine XML-Forma-
tierung. Es gibt viele XML-RPC Clients in diversen Programmiersprachen, somit ist eine Integration in
bestehende Projekte leicht maglich. 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 ausfihren.

URL:

horst FX e TJ n ) Aot 10:33

Sinr

hittp:/ 101251110 BOBO/xmi-pe.

Benutzername:
harstFX

Letzter Befehl:

Abb. 7-1.

Passwort:
Wza3pes

Menti Roboter extern steuern

Pos.

Beschreibung

1

Anzeige von Daten, welche fur die externen Clients zum Verbinden mit der
Primarschnittstelle bendtigt werden.

Auflistung aller verfiigbaren Befehlen, welche an die Primarschnittstelle geschickt
werden konnen.

Anzeige der Log-Ausgaben, welche durch einkommende Befehle erzeugt werden.

Weitere und detailliertere Informationen zur Verwendung der externen Steuerung finden Sie
unter www.horstcosmos.com. Bei weiteren Fragen wenden Sie sich an den Service der Firma
fruitcore robotics GmbH.
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8 Warn- und Fehlermeldungen

8 Warn- und Fehlermeldungen

Warn- und Fehlermeldungen, wie z. B. die NOT-
HALT-Warnmeldung, erscheinen in Form von Pop-
up-Fenstern. Falls eine Warn- oder Fehlermeldung
ignoriert statt quittiert wird, blinkt ein rotes Warn-
Symbol (Blitz) in der Meniileiste. Durch Antippen
dieses Warn-Symbols kann eine ignorierte
Meldung zu einem spateren Zeitpunkt wieder
angezeigt und anschlieBend quittiert/bestatigt
werden.

Folgende Meldungen sind moglich:

—  NOT-HALT-Warnmeldung

— Sicherheitshalt-Warnmeldung

—  System-Fehler-Meldung

— Betriebsart-Wechsel-Warnmeldung

8.1 NOT-HALT-Warnmeldung

Nach Auslosen des NOT-HALT:
Der Button Quittieren ist zunachst deaktiviert.

Der Button Quittieren wird aktiviert, sobald der
NOT-HALT-Taster entriegelt wird.

Durch Tippen auf den Button Quittieren 6ffnet
sich ein Pop-up-Fenster zur Bestatigung des
Quittier-Vorganges.

0 Verhalten im Notfall s. Abschnitt 9.1.

' fruitcore
robotics

Tl # Q) = 14:25
B NS
Einstellungen
Abb. 8-1: Nicht quittierte Warn- oder
Fehlermeldung
NOT-HALT

NOT-HALT wurde ausgelost.
Quittieren oder ignorieren?

M

Abb. 8§-2:

NOT-HAL T-Warnmeldung

NOT-HALT quittieren

Abb. 8-3:

? NOT-HALT quittieren

Sind Sie sicher, dass Sie den

mochten?

NOT-HALT — Quittieren
bestatigen
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8.2 Sicherheitshalt-Warnmeldung

Nach Auslosen des Sicherheitshalts:

Der Button Quittieren ist zunachst deaktiviert. Der
Button Quittieren wird aktiviert, sobald die Ursache
des Sicherheitshalts beseitigt wird (z.B. die
Schutztlr einer Sicherheitszelle wird wieder
geschlossen oder im Uberwachungsbereich eines
Sicherheitsscanners befinden sich keine Objekte
mehr).

Durch Tippen auf den Button Quittieren 6ffnet sich
ein Pop-up-Fenster zur Bestatigung des Quittier-
Vorganges.

8.3 System-Fehler-Meldung
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8 Warn- und Fehlermeldungen

Sicherheitshalt

Sicherheitshalt wurde ausgelost.
Quittieren oder ignorieren?

Abb. §-4.

Sicherheitshalt-Warnmeldung

‘ Sicherheitshalt quittieren

Sind Sie sicher, dass Sie den
? Sicherheitshalt quittieren
machten?

Abb. 8-5:

Sicherheitshalt — Quittieren
bestatigen

Bei Stérungen am Robotersystem werden entsprechende Fehlermeldungen (System-Fehler) am Bedi-

enpanel angezeigt.

Treten ein oder mehrere System-Fehler auf,
erscheint ein entsprechendes Pop-up-Fenster.

System-Fehler

KL2

° STANDSTILL_VIOLATION

ignorleren

Systern-Fehler — Quittieren

Abb. 8-6:
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8 Warn- und Fehlermeldungen

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. 8-7: System-Fehler — Quittieren

bestatigen
Nachdem alle System-Fehler quittiert wurden, | system-Fehler
kann der normale Betrieb fortgesetzt werden.
Alle System-Fehler wurden quittiert.
9 Maichten Sie den normalen Betrieb
° fortsetzen?

J
Abb. 8-8:  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. 8-9:  Betrieb fortsetzen — Bestatigen
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8 Warn- und Fehlermeldungen

8.3.1 Uberlast-Fehler (Schrittverlust)

Ist unter den System-Fehlern ein Uberlast-Fehler (Schrittverlust), wird ein spezielles Pop-up-Fenster
mit zusé&tzlichen Informationen zu Uberlast (Schrittverlust) angezeigt.

System-Fehler | Zeitpunkt: 09.04.2021 - 09:01:28 Uhr

Roboter hat aufgrund von Uberlast (Schrittverlust) gestoppt.

Maégliche Ursachen:
- Falsche Traglast eingestellt
- Kollision gefahren
- Zu hohe Geschwindigkeit eingestellt
- Unzureichend befestigte Traglast (Schwingungen)
- Technische Probleme

ACHTUNG: Zu haufig 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 kénnen unter Einstellungen >
Rohoterdaten eingesehen werden.

MOTOR_CONTROLLER_LOST_STEPS
MOTOR_CONTROLLER_4

J | X

1 Alle quittieren Ignorieren

Abb. 8-10:  System-Fehler — Uberlast — Quittieren

Das weitere Vorgehen ist identisch wie bei allen anderen System-Fehlern (s. Abb. 8-7, Abb. 8-8 und
Abb. 8-9).

Detailliertere Informationen wie Anzahl und Zeitpunkte der letzten Vorkommnisse zu den Uberlast-
Fehlern sind im Men Einstellungen — Roboterdaten (s. Abschnitt 4.14) zu finden.

8.4 Betriebsart-Wechsel-Warnmeldung

Der Wechsel der Betriebsart flhrt zum Stopp des | wechsel Betriehsmodus
Roboters. Am Display erscheint ein entsprech-

Betriebsmodus < T1 > wurde

endes Pop-up-Fenster. Um fortzufahren, muss die ausgewihlt.
e ) . Aktuell: < AUTOMATIC
Warnmeldung bestatigt werden. Wahrenddessen I gollzzrB:triehsmndus:lzcht

muss der Zustimmtaster losgelassen werden. gewechselt werden, muss der
Wahlschalter wieder in die AUTOMATIC

J

Bestitigen

Abb. 8-17:  Wechsel Betriebsart — Abfrage
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8 Warn- und Fehlermeldungen

Durch Tippen auf den Button Bestatigen offnet
sich ein Pop-up-Fenster zur Bestatigung des Wechsel Betriebsmodus
Betriebsart-Wechsels.

| Sind Sie sicher, dass Sie den
. ? Betriebsmodus wechseln
L] .
mochten?

Abb. 8-12:  Wechsel Betriebsart —

Bestatigen
Nach Bestatigen des Betriebsart-Wechsels wird in Ti
der Mentileiste das Symbol fir die entsprechende —
Betriebsart farblich hervorgehoben. =
A

=

Abb. 8-13: Anzeige der aktuellen Betriebsart

115



' fruitcore
robotics
9 Betrieb

9 Betrieb

9.1 Verhalten im Notfall

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 dirfen sich keine Personen im Gefahrenbereich des Roboters
aufhalten.

» Sichern Sie im Teachbetrieb das Bedienpanel und den Schaltschrank gegen Bedienung durch
unbefugte Personen.

WARNUNG!

A Der Roboterarm darf nur in Notféllen 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.

P Betdtigen Sie im Notfall den NOT- /@

HALT-Taster (7).

= Alle Bewegungen des Roboters
werden bis zum Stillstand abge-
bremst. Das Programm wird pau-
siert.

Abb. 9-1:  Bedienpanel

» 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?

Ignorieren

Abb. 9-2: NOT-HAL T-Warnmeldung
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9 Betrieb

P Beseitigen Sie die Gefahrensituation.

Zurlcksetzen des NOT-HALT
» Priifen Sie vor dem Zurlcksetzen des NOT-HALT, ob die Gefahr beseitigt wurde.

P Entriegeln Sie den NOT-HALT-Taster T
durch Herausziehen.

NOT-HALT quittieren

= Der Button Quittieren wird akti-
Sind Sie sicher, dass Sie den

viert. ‘ ? NOT-HALT quittieren
P Quittieren Sie die Warnmeldung am mdchten?
Display.

= Wurde der NOT-HALT zurlUckge-
setzt, lauft das Programm erst
weiter, sobald es manuell fortge-
setzt wird. Abb. 9-3: NOT-HALT - Quittieren bestatigen

9.2 Teachbetrieb

A 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 das Bedienpanel und den Schaltschrank gegen Bedienung durch
unbefugte Personen.

Der Roboter lasst sich manuell nur im Zweihandbetrieb verfahren. Um den Roboter zu bewegen

0 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 2.7).

Wurde zuvor die Stromzufuhr unterbrochen, muss der Roboter erneut initialisiert werden.

» Fiihren Sie ggf. die Initialisierung des Roboters durch (s. Abschnitt 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.
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9 Betrieb

Der Teachbetrieb kann durch zwei Betriebsarten erfolgen: T1 oder T2.
T1 - Programmierbetrieb

Die Geschwindigkeit des TCP (Tool Center Point) auf 250 mm/s begrenzt. Der Roboter kann nur mit
Zustimmtaster bewegt werden.

T2 - Programmverifikationsbetrieb

Die Geschwindigkeit des TCP (Tool Center Point) kann schneller als 250 mm/s sein. Der Roboter kann
nur mit Zustimmtaster bewegt werden.

P Schalten Sie den Schllsselschalter am Schaltschrank auf T1 oder T2. Ziehen Sie den Schlissel
ab, um ein Umschalten durch unbefugte Personen zu verhindern.

= Bestétigen Sie den Wechsel der Betriebsart (s. Abschnitt 8.3.1).

= FErstellen, bearbeiten oder fiihren Sie ein Programm aus (s. Abschnitt 6).

9.3 Automatikbetrieb

A

/N

>
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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 ordnungsgeméle 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 zum Bedienpanel haben.

P Schalten Sie das Robotersystem ein (s. Abschnitt 2.1).

Wurde zuvor die Stromzufuhr unterbrochen, muss der Roboter erneut initialisiert werden.

P Fihren Sie ggf. die Initialisierung des Roboters durch (s. Abschnitt 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.
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9 Betrieb

P Schalten Sie den Schlisselschalter am Schaltschrank auf Automatik. Ziehen Sie den Schlissel ab,
um ein Umschalten durch unbefugte Personen zu verhindern.

= Bestatigen Sie den Wechsel der Betriebsart (s. Abschnitt 8.3.1).

= Erstellen, bearbeiten oder fiihren Sie ein Programm aus (s. Abschnitt 6).

9.4 Stillsetzen nach Betriebsende

Bei Betriebsende muss das Robotersystem stillgesetzt werden.

» Um ein laufendes Programm abzubre- horstex : co——— xx @
chen, tippen Sie auf den Button Pro-
gramm abbrechen (1).

= Der Roboter wird sofort abge-
bremst.

L VAR

Abb. 9-4:  Programmausfihrung abbrechen

» Priifen Sie, dass sich der Roboter in einer sicheren Position befindet (z. B. kein Werkstiick mehrim
Greifer).
Bringen Sie den Roboter ggf. in eine sichere Position durch manuelles Verfahren tber das Men(
Freies Fahren (s. Abschnitt 5).

ACHTUNG!
Vor dem Ausschalten des Robotersystems muss ein ordnungsgemalies Herunterfahren des im
Schaltschrank integrierten Computers fiir die Software (horstFX) gewahrleistet werden.

» Navigieren Sie zum Hauptmend. Tippen Sie dort auf den Button horstFX beenden (s. Abb. 3-1). Es
erscheint ein Pop-up-Fenster mit zwei Auswahlmaoglichkeiten. Wahlen Sie hier die Option System
herunterfahren (1) und bestéatigen Sie anschlielend mit dem Button OK (2).
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~ -
o horstFX beenden
- - — gy
Wollen Sie horstFX beenden und auf den Desktop wechseln
? oder das System herunterfahren?
- e * -l
— ' horstFX beenden ’
S—
. —— - ~ - — -
‘ System herunterfahren @ ’
- - e - -l

Abb. 9-5:

Herunterfahren des Computers fiir die Software (horstFX)

Alternativ kdnnen Sie den im Schaltschrank integrierten Computer fir die Software (horstFX) auch
folgendermalen herunterfahren:

Driicken Sie auf den PC-EIN/AUS-Taster am Schaltschrank. Es erscheint ein Pop-up-Fenster. Tip-
pen Sie in diesem Pop-up-Fenster auf den Button Shut Down (1), um den Computer fiir die Soft-
ware (horstFX) herunterzufahren.

&

horst FX

Benutzer

Teacher

e
16:45

Programm bearbeiten

Neues
Programm

Freies Fahren

Abb. 9-6.

P Schalten Sie den Hauptschalter am Schaltschrank auf AUS.

7 Log out root
——Hp (&
Programm | ——— | .E:m 3 E« ‘ ,_EM[L
laden = —i’—"z— >
Susgand ‘\ et

¥ Save session for future logins.
o
Roboter extern steuern

P Sichern Sie den Hauptschalter mit einem Schloss.
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Roboter initialisieren

Herunterfahren des Computers fiir die Software (horstFX) - Alternative
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10 Storungsbehebung

10 Storungsbehebung
Treten Storungen am Robotersystem auf, werden entsprechende Fehlermeldungen (System-Fehler)
am Bedienpanel angezeigt.
» Folgen Sie den Anweisungen am Bedienpanel, um die Fehlerursache zu beheben.
» Quittieren Sie die Fehlermeldung am Display, wenn alle Fehlerursachen beseitigt sind.

» Rufen Sie den Service der Firma fruitcore robotics GmbH an, wenn Sie die Fehlerursachen nicht
selbst beseitigen konnen.

Schalten Sie bei Softwareproblemen das Robotersystem gemaly Abschnitt 9.4 aus und wie in
Abschnitt 2 beschrieben wieder ein.
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