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Ei nl e IEEEG

1 Eia@ltung

11 Zi el gruppe
Di ese Dokument at iAmmwemideht enti ts if oH gemden Kenntniss

Anwenkennt KiUKAe Robot er programmi erung

Anwenkemnt ni sse OrangeEdit 2.0
12 Darstellung von Hinwei sen

; Di ese Hi nwei se lkat hrdIptpesn ordegetrz | b e
'.J I nformati onen f¢r das aktuell e Thema.

13 Verwendete Begriffe

HMI D?e Huvraa:rhine. Int_erface (HM'I) i s
ein Mensch mit einer Maschine kg

KSS KUKBystemsoftware

smart Pad |[Roboter Bedienger?at

KRL KUKA Roboter Language ( KUEAr Kobe

KFD KUKA Form Description (I-9prnaecHee)

TPBasi s Standard | nBéfnelloe mbdra eRd Hd &tcenre

TPUser Inlinaffer diule auf Basis User Tech
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B A1 1 gemein

2 Al'l gemei n

21 OrangeEdit Oberfl2che (Einteilung)

| =] testl.src - OrangeEdit BETA

%

1 DEF testl( )
2 [# INI

3

4 PTP HOME Vel= 100 $ DEFAULT

5

6 PTP P1 Vel=100 % PDAT1 Tool[l] Base[0]

2 e

2 o

- -2 e | 8
2 LIN P4 Vel=2 m/= CPDATZ Tool[l] Base[0]
s CN 10 B CIRC P5 P6é Vel=2 m/s CPDAT3 Tool[1] Base[0] CD
ca D 11 @ PTP SPLINE S1 Vel=100 % PDAT3 Tool[1l] Base[0]
0 = En 12 [# SPTP P7 Vel=100 % PDAT4 Tool[1] Base[0] CD
=i L 13 ® SPTP P8 CONT Vel=100 % PDATS Tool[l] Base[0] CD
1 PFIP P9 Vel=100 % PDAT6 Tool[l] Ba=e[2]
15 # SPTP P10 CONT Vel=100 % PDATT Tool[1l] Base[2]
16 ¥ TORQMON SetDefault
— 17 © TORQMOM SetLlimits Axisl: 50 % Rxis2: 50 % Axis3: 50 % Axisd:
s E 18 F WATT Time=1 sec Frames
1 Einstellungen (ILF) 15 E WAIT FOR ( IN 1 '' ) Tool
v Bewegung V8.3 - 20 H ANOUT CHANNEL 4=0.5
v Bewegung V8.2 ANCUT ON CHANNEL_1=5 * VEL_ACT Offset=0.5 Delay=0 [sec] =
. v Bewegung V5.6 Test
v Bewegung V5 5 23# OUT 1 "' State=TRUE CONT Base
v Bewegung V5.4 24 H PULSE 1 '' State=TRUE CCNT Time=0.1 sec
v Bewegung Vdx 25 5YW OUT 1 "' Stace=TRUE at START Delay=0 ms
v Bew V2 26 # SYN PULSE 1 '' State=TRUE Time=0.l1 sec at START Delav=0 ms
egung Vex - 1 m
v Momentiiberwachung VBx 3 Exemer
v Momentiiberwachung V5x Meldungen (7) | ¥ Syntax Fehler (0) "
¥ Logk Véx ODFehIel‘ |AOWamungen| @?Meldungen M
v Logik V5x i .
v Analogausgabe VBx Z Beschrebung odi Kolisionserkennung
v Analogausgabe V5 (i) 14:42:54 Initislisierung Laufzetumgebung erfolgreich
v Kommentar V&x (i) 14:42:54 TP Basis inttialisisrung erfolgreich True -
v Kommertar V5x (i) 14:42:54 TP User intialisizrung erfolgreich

v ServogunTC (i) 14:4254 Umgebung Default’ erfolgreich akdiviert

Bl = s Ll e = | [ FPIERIE R 2| QuickSearch [imr Baliie SRS e 3- 1 a fes i B ] |
& test]src S testl( ) hd
B teat 1 dat

m

1. Mengnd Wer-keiesitge

Liste der ge°ffneten Dateien

3. Explor er ileanwsftveer,k unter MReboiRefi stenkaith die
ge°dtf an Ar chi ve

4, Regi st diskémmtteh2a |t User Tech Inlineformulare

5. Regi st ddeksiestteh2 |t Basis (Standard) Inlineformul

6. Regi st difRii@ant @2 |-GodéRL | agen zum einfachen Einfg¢g

7. Progr-AmBhitorfenster

8. Mel dungsfenstedAnr/eiQyent axf ehl er
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Fun k t iAoxnt el

3 Funkt iAExemas

31 Positionen umbenennen

Diese Funktion erlaubt getse Rbosi t ibtemeemfneummeubamw. a n
zuummeri eren. Di es kann erforderlich sein, wenr
Positionen an belitbwgederstebtier edg@nBenamung n|
entspricht.

Aufruf
l'ber Meng¢g> EXdgiatsi onen umbenennen
l'ber das entsprechende Symbol in der Werkzeug
Darstellung
=} Positionen umbenennen @ 5
1 Positionen Umbenennen Einstellungen ‘
Liste Positionen aus aktueller SRC - Prefic Neu™ ¥LHP ‘ 3
Fiter Index Start* 1 4
MName ‘
Index Schritt™ 1 ‘ 5
Typ Mame Mame Meu Deklaration Wert & Index Format 0 z.B. 000 6
[CIPTP  XHOME ? Suffic New ‘ 7
W] PTP  XP1 HLHP1 test1.dat {X2930.01
PTP XP2 ¥LHP2 test1.dat {X2930.01|= Mur markdierte Positionen werden
LN %P2 HLHP3 test1.dat 1 2930.01 e
LIN  Xp4 HLHP4 test1.dat 1 2930.01 Unterstiitzte Bewegungs-Befehle:
[V]CIRC  XP5 HLHP5 test1 dat {x2930.01 || | PTP. LN, CIRC, SPL, SLIN, SCIRC
W] CIRC  XP& HLHPE test1 dat X 2930.01
[Tl PTP  XHOMF 7 ¥
o L 3
’ Alles markieren ”ﬂuswahlinveﬁieren Markiert: (6 ./ 8) * Eingabe benétigt
| OK || Schlieten |
1. I n diesem Tei,wedeésnFeinstRositi onembamuasmgretw?2 hl t
werden sollen. Verschiedene Filter helfen bei (
2. In diesem Teil des Fensters, werden alle Einste
auswirken getatigt.
3. Pr2aNew: Mit diesen Zeichen beginnt der neue Pur
4, |l dhex Start: F¢r die Durchnummerierung der Punkt
5. I ndex Schritt: Um den Wert dieser. Angabe wir f
6. Index Format: Soll der Nunifefior engegtel he edéen, |
cber diesedBEsngelw¢gnschte Format festgelegt wer.
7. Suffix Neu: hier kann optional der neue Punkt n:

wer den.

Verwendung
RoboPeogramm im OrangeEdit °ffnen
Funk tfioosni ti onen fiPnilienneenn nen

Gew¢gnschte Poagnbteinamen, wkiraem soll en, selektie
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Einstellungen fg¢r die Umbenennung vornehmen
MifOkKiden Vorrang starten
V7 o N Der Vorgang der Umbenennung kann
'J wer den. Ein Backup des Progr amms sol |
; wer den.
32 Pdat wund Ldat umbenennen
Di e FuMldtaitorund LdatheumbPgheonohendie Pdat wund Ldat
Bewegulnglsi nef or mukaere@anenumz Db es kann erforderlic
Benamung ni cht dem Standard entspriMhdniizog er um
geben.
Aufruf
| ber Meng>Fedkattr ausnd Ldat umbenennen
i ber das entsprechende Symbol in der Werkzeug
Darstellung
2, Pdat und Ldat umbenennen ﬁ
2
1 Pdats und Ldats Umbenennen Einstellungen ‘
Liste Pdats aus aktueller SRC - Prefoc Neu PTP* POAT ‘ 3
Fiter Prefic Neu CP*  CPDAT 4
Mame ‘
Index Start* 1 ‘ 5
Typ Name MName Neu Deldaration Wert Index Schritt™ 1 6
CIPTP PDEFALLT ? Index Format 0 2.8. 000 ‘ 7
PTP PPDATZ PPDATI test1dat {VEL 100. ‘
] PTP PPDATI FPDATZ test1 dat {VEL 100.| | Suffoc Neu ‘ 8
[¥] LINCIRC ~ LCPDAT2 LCPDATI test1.dat {VEL 2.00 ) i
[#] LIN/CIRC  LCPDATH LCPDATZ testldat tveL 2 ool ||| B PP wxal CF gebrcrat zctien 9
[¥] LINCIRC  LCPDAT3 CPDAT3  testldst VEL200| |\ markierte Pdats und Ldats werden
[ PTP PDEFAULT ? umbenannt.
4 [Tl 3 Unterstitzte Bewegunas-Befehle:
PTP. LIN, CIRC
l Alles markieren ”Auswahlinvertieren Markiert: (57 7) * Eingabe bendtigt
0K | [ Schiieten |
1. I n diesem Teil des Fensters, werden die Positic
werden sollen. Verschiedene Filter helfen bei (
2. In diesem Teil des Fensters, werden alle Einste
auswirken getatigt
3. Pr2aflNex PTP: Mit dieser Zeichenfolge beginnt der
Bewegung.
4. Pra2lNéux CP: Mit dieser Zeichenfolge beginnt der
oder BEREgung.
5. I ndex Start F¢r di e ddautrsc hinnudnnled d tesr,u nvgi rdde ra bP d i
begonnen.
6. I ndex Schritt Um den Wert dieser Angabe wir f
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Fun k t ifoxnt e

7. Ilndex Format: Soll der NunmOeior engegtel he edén, I
cber diese Eingabe dast gelwgqtscwdreddm.r mat f e

8 Suffix Neu: hier kann odeiNemehimder emneaee Pdaxten
Zei chenfolge erg@nzt werden.

9. Ist diese Haken gesetzt, wird f¢é¢gr Pdat s, sSsowi e

Ver wendung
RoboPeogramm im OrangeEdit °ffnen
Funk#idoat und Ldati® imbenennen
Gew¢gnschte Positionen/Pdat und Ldat, di e umbe
Einstellungen fg¢r die Umbenennung vornehmen

MifOkKiden Vorrang starten

33 Rei henf ol ge umkehren

Di e FuMRletiihemf ol g @e rumPkeglhikeohmp leest,t € Pr ogr amme, oder
dar aus, in der Reihenfolge der Abarbeitung umzuke
einen Programmierten Pfad r¢ckw2rts abzufahren (2

Aufruf
ber Meng¢g> ERdirfasnf ol ge umkehr en

ber das entsprechende Symbol in der Werkzeug

Darstellung
: Reihenfolge umkehren &J

Erhalte Strulctur fr
Folds

'If" Block
"Loop” Block
“While" Block
"Repeat’ Block
*For’ Block
"Switch’ Block

| Ausfiibren | | Abbrechen |

AolidBol dstruktur en und der en I nhalte bl ei be
umgekehrt.

AfBl ock, Kont rAofF,l stHEN,t uGibSE,r bBENRIrFhal t en, | nha
ni cht wumgekeh

AodBl ock, KontrAbdd pt rHikttkRoop ¢cerhalten, I nhalt
umgekehrt.

AVhifiBé ock, KontrAhi serulbiWeihbteerhal ten, | nha

nicht umgekehrt.
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RepdBltock, Kont rRdpedtiijbkrutbt f grhal ten, I nhal't
umgekehrt.
A ofiBl oc k, Kontr &lolrst rEimkd€iolt f er hal t en, Il nhal t e
umgekehrt.
Awi fikclhock, Kont rMwil tsd ir u kBbhudesiviligtr cehar hal t en, | nha

nicht umgekehrt.
Musf ¢sidreern Vorgang wird gest-Rro@rt g mendn o mmems R

Verwendung
RoboPeogramm im OrangeEdit ©°ffnen

Bereich i mPr Rgbammr mar ki eren (z. B. me hr e
Bewegungspunkten)

Funk tRiednhenf ol g@° fufmrkeerhr e n
Ei nlstengen vornehmen

MiMusf ¢ideren Vorrang starten

7o N\ Es empfiehlt sich, all e Haken ge:
'.@ das RoProad g@ramm, beim Hochl aden auf di e
; St euerung, Fehler aufweisen wird.

Beginn kei nPrBoegrreancnh mant kF
e Funktion abhmAemped@ériganze Pr
ol |

7 o \ Wird zu
'.@ fragt d

i
wer den s

Bei Wechseln von PTP-BzeuwelgluNy, g ebnz,w.w

nach dem Umkehr en ni cht di e exakte E
abgefahren. Hi er muss von Hand am Robot
wer den.

34 Bl ock editieren

Di e Fu@Bkltoicokn efceirtni®egridnc ht e s , Bewceng uimmllsir e fear mul ar e

verschiedene Par ameter, auf ei nmal Zu ander n. D
Geschavigkeit f¢gr eine ganze Reihe an Punkten, andg
Aufruf

' ber Meng¢g> EEKlItoalk editieren
i ber das entsprechende Symbol in der Werkzeug

D 20MVer s0.3p0r ang Edb wJonwe m@Bek ument ati on
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Darstellung

% Block editieren @

SRC Inhalt

FTF HOME Wel= 100 % LDEFAULT

FIF P2 CONT Vel=100 % PDATZ Tool[l] Base[O] CD
FTF Fl Vel=100 % FDAT]1 Tool[l] Base[0]

LIN F4 Vel=2 m/s CFDATZ Tool[l] Basel[0O]

LIN F3 CONT Vel=2 m/3 CFDAT1 Tool[l] Basze[0]
CIRC PS5 P& Vel=2 m/s CPODAT3 Tool[l] Base[O0] CD
FIF SFLINE 51 WVel=100 % FDAT3 Tool[l] Basel[0]
FTF HOME Wel= 100 % LDEFAULT

’ Alles markigren ] ’ Auswahl invertieren | Markiert: {8/ 8)

PTP

2 PTP Vel= %, Acc= %, Apo= %, Tool[ ], Base[ 1

LIN

3 LIN Vel= mis, Acc= %, Apo= mm, Tool[ ], Base[ ]

CIRC

4 CIRC Vel= mis, Acc= %, Apo= mim, Tool[ ], Base[ 1

Leere Eingabe-Felder werden ignoriert! l Ausfuhren ] l Schlielen ]

1. I n dieser Liste, werden die Positi®emédn eaausgew?|

2. Parameter f¢r PTP Inlineformul are. Leere Fel dei
betreffenden Parameter in den Inlineformularen

3. Parameter f¢r LIN Inlineformulare. Leere Fel dei
betfreefden Parameter in den Inlineformularen wer

4, Parameter fg¢r CIRC Inlineformulare. Leere Fel d
betreffenden Parameter in den Inlineformularen

Verwendung
RoboPeogrammngeE®Orta °ffnen

Berei ch i mPr Rgbammr mar ki er en (z. B. me hr e
Bewegungspunkten)

Funk®Biloonc k efdiff inemen
Einstellungen vornehmen

MiMusf ¢idler@n Vorrang starten

Soll en alle BewegumgeangerpassémwP
setzen Sie den Cursor an eine belieb
mar ki er en. DiBd o Ekin kefidili gt 1 teete n nun al |
Bewegungspunkte des aktuellen Pro

i ge
e
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Bei -Todle r -Bader ung, findet de
Transfor maPuokt kdbeorr di nat en statt. Di e
Position bl eibt unvera@andert .

35 Datenliste reinigen
Di e FuMlattiemn i stier mekigmhtgenni cht verwendete Variab
automatisch zu entfernen, oder zu kommentieren. D
Variablen, wird weniger Speicher fg¢r die jeweilioc
Aufruf
l'ber Meng¢g> EDatrearsiiigdre 1 e
' ber das entsprechende Symbol in der Werkzeug
Darstell ung
[ Datenliste reinigen @ >
1 Varablen Varablen Typen
Liste nicht verwendete Varablen aus [aktueller DAT vl @ lgnorierte Typen 3
) Bddusive T
Mame Typ Wert Dekdaration it - S
[] LAST_BASIS BASL. {POINTI0D"P.. testldat M 4
[¥] %P2 EGPOS  {X2930.017.. testldat BASIS_SUGG_T
[¥] FP2 FOAT  {TOOL_NO 1. testl.dat | 5
7] FPDAT2 PDAT  {VEL100.00.. testldat .
[¥] %P2 EGPOS  $42330.017...  testldat
[¥] FP3 FOAT  {TOOL_NO 1. testldat Leeren
[¥] LCPDAT1 LDAT  {VEL2.0000. testldat L _
[V] LAST_TGM  TM_S.. {TM_ID["T.. testldat Optionen
7] ThRaH TrikA JTH44 200 T1 bt A i @ Deklaration entfemen
] 6
[ Alles markieren ][Pu.lswahl invertieren | Markdert: (8 /9) ) Deklaration auskommentisren
Ausfiibren | | Schiiefen
1. I n diesem Tei l des Fensters, werden die Variabl
soll en. I n dernilLdtsttwe weedeeat emuVYari abl en angezei
2. I n di esemnTsetiddr sd,e sweFreden Fi |l ter, sowie Einstel]l
gemacht
3. Hier wird festgelTeypen odusdiderValrii atbd emei t er unt
soll en, oder exk!l usTiyw,e nnuern tdfieersnet Maerridaebnl esnol | en
Hi er k°nneni avelig pare, VaurstFe luretrer hal b, hinzugef
Li ste mitTy\Waerni advileeen j e nach Einstellung, i gnori
SchaltAhté¢kmkann ein markierter Eintrag entfern
Schal tAk®dwke@ar ddre &Elintr2ge der Liste entfernt.
6. Hier kann gew?2hlt werden, ob die ausgew?2hlten

auskommentiert wer den.
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Verwendung
RoboPeogramm im OrangeEdit ©°ffnen
Funkthactnen!| i stief feeni gen
Nicht verwendete Var ilaibdteen avregaezeri dtn d
Auswahl und Einstellungen vornehmen

MiMusf ¢idler@n Vorrang starten

36 Posi t-Tomamssf or mati on

Di e osi tTircamss f off emam? ghi cht es, Punkte geometrisc
(verschieben) . HodebeRiakrttamgmpns f Daali ert werden, w
die M°glichkeit, durch die Eingabe einer alten wu
neuen Tool s, eine Transformati on Zzwi schen Vo
durchzuf ¢hren.
Aufruf
' ber Meng¢g> ERdgidtasinegfi ®r mati on
i ber das entsprechende Symbol in der Werkzeug
Darstellung
-1 Paositions-Transformation @ >
1 Posttionen Transformation

Liste Posttionen aus aktueller SRC '] Transformieren | Base | Toal 3

Fitter

Name Tool[]Base[] ¢““' —-—-—‘ ot

Name Deldaration Tool Base Wert i 4

[] XHoME 2

[7] ®P1 test1.dat 1 0 {X 2330.01782)

[¥] P2 test1.dat 1 0 {4 2930.01782))= —

7] %P3 test1.dat 1 0 {X 2330.01782) @ Base-Offset @ ToolOffset

[¥] P4 test1.dat 1 0 [% 2930.01782,1 X v 7

[7] %P5 test1.dat ? ? {X 2330017827 0000 =] o0 =] [ooo0

] xP& test1.dat 1 0 [% 2930.017821

M XHOME 2 - A B C 5

o« m | b 00000 = [poooo |2 [pooOD |2

[ Alles markigren ”Mswahlinvertieren Markiert: (& /8) exteme Achse 0.0000 $ | 6

| Ausfisbren | | Schiiefen |

1. I n diesem Tei l des Fensters, wer deandfier mMosr ti

werden.sdlekrFechiedene Filter helfen bei der Aus:
2. ldiesem Tei | des Fensters, wer delr aanlslfeo rBEnant s toenl |

auswirken getatigt.
3. Hier kann zwischen folAgerdemgeWwrandf avlemateinons
Transformieren: Positionen werden mit dem ein

Base:r Hieer den di e Positionen, um di e Ver schi e
transformiert.

Stnad2 3 D 2MVer s03p0r angEWotwTAnwemdek ument ati on




Funkt ifoxntefina s

Tool : Hi er werden die Positionen, um di

transformiert.

4. Richtung in welcher sich die Transformat.i

Transf orWeartmeoXis Y, Z, A, B, C.

Optionaler Verschiebewert von E1 ( exdieume

EitwWert der jeweiligen Position addiert.
Lq Positions-Transformation @
Posttionen Transformation
SRR aldtueller SRC 'l Transformieren |: Base 1| Tool
Fitter
Name Tool[ ] Base[ ] Alte Baze-Daten
X00, Y00 Z0.0 A00B00.COO
Mame Deklaration Tool Base Wert it Neue Base-Daten
[C]®HOME 2 X00, Y00 Z00 AD0 B0O,COO
*P1 test1.dat 1 ] (X 293001782
XP2 test1.dat 1 0 X 25930.01782 =
XP3 test1.dat 1 ] (X 293001782
XP4 test1.dat 1 0 X 2530.017824
XP5 test1.dat ? ? {X2930.01782H__
XP& test1.dat 1 0 X 2530.01782)
[ XHOMF 7 .
4 | [l 3
[ Alles markieren l [ Auswahl invertieren | Mardert: (6 /8)

[ Ausfishren | | Schliefen |

A

e Ver

on a u ¢

Ac hs e

7. Ei ngfadbled f ¢r d-Dat anifte wedixeghemosi ti onen geteacht

8 Eingabefel dnf Babsaetieen,ndwne wel ches die Positionen
soll en.
Verwendung

Robo-Peogramm im OrangeEdit °ffnen

Funk tRioosni tTircamss f ofi® i d tniemn

Gew¢gnschte Potsridnofneenmdentesol |l en, selektieren

Ei nstel | unfgearm ofr gma odinea h me n

MiMusf ¢illdeen Vorrang starten
Sind die Positionen mit externem
den externen TCP (z.B. Kl ebed¢se) a8 nde
TransformatiOdémsat sdioohgef hrt wer den,
Transf orAnafioidaresv® hl t wer den. Sol bei e X
TCP der -TGPei ver 2ndert wer den, s 0 mu s
Transfor mat ifnf selts dRlassehgef ¢hrt wer den,

Transf orArdBtaidogresn® hlt wer den.

Meh | nformati on@&m ans i ofdemeahiaal otne n
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37 Positionen spiegeln

Di e FuMlotsiian onefreran®igd gelhn es, ausgew?2hlte Positi

Ebene zu spiegeln. Dies kann erforderl igeh tesi n,
Bauteil, unter Verwendung der Positionen des oric¢
Aufruf
' ber Meng¢g> ERdigdganse n s piegel n
l'ber das entsprechende Symbol in der Werkzeug
Darstellung
|& Positionen spiegeln ﬁ >
1 Positionen Spiegel-Optionen

Liste Postionen aus aktueller SRC ']

Fitter

Name Tool ] Base] ]

MName Deldaration Tool Base Wert i

[l xHoME 2

®P1 test1.dat 1 D {X2930.01782)

*P2 test1.dat 1 D {%2930.01782) =

*P3 test1 dat 1 D {X2930.01782)

*P4 test1.dat 1 D {X2930.01782)

¥P5 test1 dat 77 {X2330m7E2n

*PE test1.dat 1 D {X2930.01782) Achse O X @Y @2

[ XHOMF 7 . |

€| LUl l§ Tum Handachsen andem |

[ Alles markieren ”Mswahlinveﬁieren Markiert: {6/ 8) [¥] Tum Achse 1wechseln

| Ausfiinren | | SchiieGen |

1. I n diesem Tei l des Fenen eauwss gewe?r hdlets,p dvieeglecPhbes i t i ¢

werden sollen. Verschiedene Filter helfen bei (
2. I n diesem Teil des Fensters, werSpeinegaelll e Ei nst e

Tr anmdtoiron auswirken get2atigt.
3. Spi efyeH s e :

XA PoshenowerdenZ akiferdergesp-KegetdtnabDeewXchsel
Vorzeichen.

YAPositionen weZdEhemefgeadepK&XgrditnatbDéeé ew&chsel
Vorzeichen. (Standard)

ZAPositionen weYdEeEmemeafgadepK&Xgetdiveabeel Z das
Vorzeichen.

4. Mit dieser Opti eBn tvee rddeen Hdined aTcthrsnren i nvertiert.
5. Mit dieser OptiBon wierd AcddaseTdrmnnvertiert.

Me hr I nf or mat i o MeunrBrizeurmh allhteerma Si e
Punft at us/ Turn anpassen.
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Verwendung

RoboPeogramm im OrangeEdit ©°ffnen
Fun k #ioosnietn osnp ii%fgfen enn

Gew¢ nschittei oPogge s pdisgred én
Einstel | unSgdre gfeau ndg keme n
MiMusf ¢idler@n Vorrang starten

sol |l en, sel ektieren

Beispi el

Die Penlkl, P2,

u n A’figPe3s pw eer¥fleclBtb ¢ m®) e neuen
Punkte sind P1*

Positio
, P2* und P3

+Z

A

7 o \ Nach dem Achsspiegeln muss das verwendete Werkzeug
[J ebenfalls in der X-Z-Ebene gespiegelt werden.

Da OrangeEdit das Roboter-Kinematik-Model nicht

(@ bertcksichtigen kann, ist die Wahrscheinlichkeit gegeben, dass
gespiegelte Punkte, mit der jeweiligen Achskonfiguration, nicht
erreichbar sind. Es wird empfohlen, solche Punkte mit LIN

anzufahren, da so die Status/Turn-Informationen nicht beachtet
werden.
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38 Status/ Turn anpassen

Di e Fu#ktaitaurs / Tur fie ramm°pgalsiscemt es auf einf asohwd ewe i (
Tuelmf ormation in einer Position (E6POS Datentyp
Transformation von Positiiradnezi Be rRfodbrod emr | iacuhf sdeeinm .

gedreht, kann es sein, &aegmesaslumgt, MPoch tneomem Bas
sind. Oftmals |liegt dies am Vorzeichenwechsel der
Aufruf
' ber Men¢g>SExattruass/ Turn anpassen
l'ber dpg eemtende Symbol in der Werkzeugl eiste
Darstellung
5 Status/Turn anpassen lﬁ >
1 Positionen Tum anpassen
Liste Positionen aus aktueller SRC '] 0 1{#) wechseln ignorieran
Fitter Achse 1 () . . @
Name Tool[ ] Base| ] Achse 2 @ 3
Achse 3 @
Name Dieklaration Tool Base Wert Achse 4 0
[ XHOME 2 F2EEd @
XP1 test1 dat 1 0 {X29300i782y4) | Ase6 © O  © @
[¥] xp2 test1.dat 1 0 {X 2930.01782.Y 4. [ Tum“Wert entfemen 4
®P3 test1.dat 1 0 {X2530.01782.Y 4, 5
XP4 test1.dat 1 0 {X293001782-4| | “idusanpassen
[] %P5 test1.dat 7 7 X 253001782 4. 0 1  wechseln ignoreren
*P6 test1 dat 1 0 {X293001782.Y 4| | R0 ® ® ® @
[ xHoME 7 Bit 1 ® ® ® @ 5
Bit 2 ® ® ® @
Bit 0: 0=Momal, 1=0Uberkopf
1 L] r Bit 1: Am-Konfiguration
Bit 2: Hand-Korfiguration
Alles markigren l [Auswahl invertieren | Markiert: (6/8) [F] *Status“Wert entfemen 6
| Ausfisbren | | Schiiefen |
1. I n diesem Tei l deseFPosterenewendseged?hl t, der e
I nformati oneverareqepaddten. Verschiedene Filter
gewgnschten Punkt e.
2. In dme%eil des Fend<¢ftirsed el warndgeem alilee si ch auf S

bezi gglearf t i gt .

3. Hier kann f¢AchedeeRokoWVer glarbfeorfmat idore dJgaeamacht
wer den.

0, TdAwmrfrmrmation der Achse aWefr tMiinsuts < els)t | eger
1(+) ., Mfuommati on der Achse -Waft Piluts $=2sQ) egen
Wechseln,-l df er Mmathon wird invertiert. Aus 1 w
l gnordeee-ipf or matdi dprwidi ese Achse nicht wver?2n

4. Die Twfmr mati ont twiauws kdbamrp | E6 POS Dekl aration ent
Der Roboter w2hlt beim Anfahren nun den Kkg¢gr zesH
Bewegungen dsps ¢Reemot er

5. Hier kann das -BietweandegraSdtatwesr den (siehe Bil de

0, die-l stmatuison wird auf den Wert 0 gesetzt.
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1, diel statmati on wird auf den Wert 1 geset zt
Wechseln, -ldinfeorSmatiuen wird invertiert. Aus 1
l gnorierenlnfdoem&tiadonmsbl ei bt unverandert.

6. Die Stafasmati o ewitr dulsomer E6POSD&re kRalb att é ron
wahlt beim Anfahren nun den k¢rzesten Achsenwer
Ro b ostpears, f. en)

Ver wendung
RoboPeogramm im OrangeEdit °ffnen
Funk tSitoant us/ Tur fiP fafmpeans s e n
Gew¢gnschte Boaxngdgepaemtien sollen, selektieren
Einstell umgem sfagom gde heme n

MiMusf ¢iderean Vorrang starten

Status Bi't

0
Die SAmnygabe verhindert Mehrdeutigkeiten bei der
des Schnittpunketns (dAedr, H&n d A®BHs an.

Bit0=1

i bt die Position von Achse 3 an. Der Wi nke
g vom Robotertyp.

Status Bit 2
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Bit 2 gibt die Position von Achse 5 an. Das Vo
ausschl aggebend! Ausschlaggebend ist die Richtung
oder unten. Die Richtungsangabe wiederum bezieht

0° Bit2=0

Mehr I nformatiofdmtudgimThlmaman Si
der KUKA Dokumentati on:

KUKA System Sof t-wairde P8 .03y r el eem @
féer Systemintegratoren >> Kapitel

39 Datenliste sortieren

Mit der Aatniksgli @ nsiirstti erse,nmdgkei ®bkl arationen in ei
sortieren. Dies bringt etwas mehr Ordnung und Les

Roboters bleibt davon unber ¢ hrt .

Aufruf
' ber Mengg>DEaxttermalsi ste sortieren
' ber das ent spr echeerdkez eSwygrbeoilstien der W
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Darstellung
1 Datenliste sortieren @ >
1 Variablen Sortier-Optionen
Liste Variablen aus aktueller DAT '] @ nach Datentyp sortieren | 3
Name s Wert Deklaration - () alphabetisch sortieren 4
XP1 E6POS  {X2930.017.. testl.dat |E |
[¥] LAST_BASIS BASI. {POINT1]"P.. testldat b
FP1 FOAT  {TOOL_NO1.. testldat
PPDATI PDAT  {VEL100.00.. testldat
*P2 ESPOS  {X2930.017.. testldat
FP2 FDAT  {TOOL_NO1.. testldat
FPDATZ FDAT  {VEL100.00.. testldat
XP3 ESPOS  {X2330.017.. testldat
[E# co2 ChiAT Il kcs A bt 1 At -
[ Alles markigren ] [Auswahl invertieren | Markiert: (36 / 36 )
| Ausfiinren | | SchiieGen |

1. I n diesem Tei l d e s V& e n aabuesegre, wiehél itthen soir ¢ i ert wel
sol |l en.

2. In diesem Teil des Fensters, weredeBormtier&ngst ¢

auswigd&tent i gt .

3. Mach Dat dretrfyeph Iscorausgew? hl ten Variablen werden
und sortiert.

4. MRl phabeti sftal Isoraisgew2hl|lten Variablen werden
und sortiert.

Verwendung
RoboPeogramm im OrangeEdit °ffnen
Funkthaotnen!| i setii@ f § mretni er
Gew¢gns¥Yant iea b Ideore twieegrdten sol | en, selektieren
Ei nstell unrSpen ifepn magihene n

MiMusf ¢ider@n Vorrang starten

310 Array Assistent

Der Array Assistent er z-dugt ddiee dDenelnari atnsap aernlv AAm r g
dadurch das m¢hevoll e handische Tippen.

Auf ruf

ber Meng¢g> EXrtrraays Assi stent

ber das entsprechende Symbol in der Werkzeug
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Darstellung

:-_}" Array-Assistent 4

Deklaration
1 Global Dimensionen () 1 w2 (] |
Datertyp |I'v1010rType v| Name |I‘u'|otor | 5 =l e = |1 = | 3

Wert |{Motor0n 0, MatorQff, Running 0, Cocling 0, RPM 0} |

5 KRL

DECL GLOBAL MotorIype Motor[5, 2]

Motor[l,l]={MotorOn 0, MotorOff, Running 0, Coocling 0, REM 0]
Motor[l, 2]={MotorOn 0, MotorOff, Running 0, Coocling 0, REM 0]
Motor[2,1l]={MotorOn 0, MotorOff, Running 0, Cocling 0, REM 0}
Motor[2,2]={Motorln 0, MotorOff, Running 0, Cocling 0, REM 0}
Motor[3,l]={Motorln 0, MotorOff, Running 0, Cocling 0, REM 0}
Motor[3, 2]={Motorin 0, MotorOff, Rumnning 0, Cooling 0, REM 0}
Motor[4,1]={Motorin , Bunning 0, Cooling 0, REM 0}
Motor[4, 2]={Motorln Running 0, Coocling 0, RPM 0}
Motor[5,1]={Motorln Running 0, Cococling 0, RPM 0}
Motor[5, 2]={MotorOn 0, MotorOff, Running 0, Cooling 0, REM 0]

6 | KRL zur Zwischenablage Schiiefen

Dekl ar aglioodea tHeelrs | okal e Variabl e.
Di mension des Arrays

Datentyp ung d@dem-¥aAamiayl en

Werte der El emente des Array
Dar st dalelsurAg ray i n KRL

o gk~ 0w NP

Kopiert das Array in die Zwischenabl age

3.11 my HMI Designer
Designer zum Erstellen von BenrkoythlWiIroberfl2achen f

Aufruf
' ber Meng¢g> EmtHMIS Designer

' be das entsprechende Symbol in der Werkzeug

ses Bef ehl s °ffnet sich ein

Nach der Auswahl di e
ache oder eines der beiden i mpl

bestehenden Oberfl
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Darstellung Dateiauswahl di al og
Mewu... pod
Voragen:

1 L8 o

myHMI_Demo xmil myHMI_Empty xmil

2 MName: | |
Kommentar:
3 Verzeichnis: |Q:\Projects\0A_200\| | | Durchsuchen.. 4
Adbrechen
1. Templaautsew? hl en .
2. Namen der HMI eintragen (keine Leerzeichen erl
3. Dateipfad f¢gr bestehende Oberfl 2che
4. Ordnerauswahl dialog f¢r bestehende Oberfl &2che

Nach der Wahl eines Template oder eine bestehend
Fenster.
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Darstellung

(&) myHMI_Demo.xm - OrangeEdit.Free

Datei Bearbeiten Ansicht Extras  Hilfe
Ao WS s O %M
# pointloaderhain src
[} PointLoaderMain dat
1B myHMI_Demo xml

TRAEPRRDRR RORLE ¥

RSM - IR = - W Quicksearch

f Examples for the representation of BOOL variables (SFlag[1])

| LED control

==NewPage

Switch control
Checkbox control
Button control

Press

“ Bewegung VB5/8.6

)l FERE

“ Bewegung V83 for the rep of Number (SOV_PRO)
~ Bewegung V8.2
~ Bewegung V5.6 Progressbar cortrol 100%

~ Bewegung V5.5

~ Bewegung V5.4

~ Bewegung Vix

~ Bewegung V2x

* Momentiberwachung V8.6
* Momentiberwachung V8.5
* Momertiiberwachung V8
~ Momentiiberwachung V5
~ Logk V36

~ Logk V3x

~ Logk V5x

~ Analogausgabe V8.6

~ Andlogausgabe VBx

* Analogausgabe V5x

* Kommentar V8.6

~ Kommentar V8

~ Kammentar V5

~ ServogunTC

~ ServogunfC

~ Giipper & SpotTech

~ ArcTech

* Servogun TC Pidt Anwahl

Slider control

les for the

Label control (SOV_PRO)

Dropdown cortrol (SPRO_MODET)

Controls ‘

Ei

Li

ne

n k

Beschreibung

der

z

u

r

Soft wahrtet ms:d/ /Amrd &ndaamps.

Bedi

enung

befi ndweytHNLi ch

n

de/ ?l ng=deé&page

312 Rechner (gsacimet Operati onen)

Mit &Remhfiiem OrangeEdit, k°nnen geometrische Oper:
So kaneig. B8ffset auf einen TCP -\geerrsecchhineebtu nmwge rudnedn ,v
me hr
Aufruf
' ber Meng¢g> ERaaharser

' ber das enrdtes (Bryenbblod i n der Wer kzeugleiste
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Darste( T Tneaimpr mati on

[Z1 Rechrner Iﬁ}
Translation | |qverse | 1
Geometrischer Operator ()
Translation und Rotation von zwei Vektoren frame pos) mittels Multiplikation von 4xd
Matrizen
%00.Y00 Z00 A00B00CO00 ‘ H
%00.Y00 Z00 A00B00CO00 ‘ H 3
= X00 Y00 Z00 A00B00,C00 ‘ H 4
Berechnen |J 5
1. Umschalten zwiscmahddhawmer se.
2. Eingabefeld f¢r Vektor 1.
3. Eingabefeld f¢r Vektor 2.
4. Ergebnis der Transformation.
5. Berechmcehnal t fl 2che, |l °st die Berechnung aus.
Datsl lung (Il nverse)
[i| Rechner Iﬁ
5 | l
Berechnet einen umgekehrten inverse’ Vektor frame pos), wie SIPO_MCODE
Umschaltung am Robater
4 X00,YD0 Z00.AD00.BDD.COD | 2
= X00, Y00 Z00 A00,B00CO00D 3

@U 4

Umschalten zwischen Transformation und I nverse.
Eingabefeld f¢gr den Vektor.

Ergebnis (Inverse) des eingegebenen Vektors

W DN R

Berechcehnal t fl 2che, | °st die Berechnung aus.

Bei spiel 1 (Offset auf TCP addieren)

Sie m°chtem TaQH eeiinnees W®Rikhewqpyg idesZ Werkzeug 10mr
Das Werkzeug ist 30AFpawsokebhgaimr RobbdDt er

Tool = X 120.0, Y 0.0, Z 470.0, A 0.0, B 30.0, C

Geben Sie die Daten das erste Feld eiZnweindce.di e gc¢
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[z Rechner [é]
Translation | |qverse

Geometrischer Operator ()

Translation und Rotation von zwei Vektoren frame pos) mittels Multiplikation von 4xd
Matrizen

X120.0,Y 0.0, Z470.0. A0.0. B30.0.C 0.0]
X00. Y00 Z100 A00 B00.CO0O

= X1250,Y00 Z47866,A00 B300,C00

Al's Ergebnis er hélattem Siceg neue Weooklzeug, wel chem
addiert wurden.

Beispiel 2 (Differenkatzevi serhmint tzevlen) Base

Sie haben ein Base neu ver mesSsearn,i odha veirduw heoibreen B
mechten Sie wissen, wie grad@Beas e Dstf ferenz in Be:

Alte BaXsel:39048®0. &, Z 400.0, A 22.0, B 0.0, C 0.0
Neue BaXsel:3405®20. &, Z 402.0, A 21.0, B 0.0, C 0.0

1. Berechnen Sie die Inverse der neuen Base.

f [z Rechner [é]w

Berechnet einen umgekehrten inverse’ Velktor frame pos), wie SIPO_MODE
Umschaltung am Roboter

. %1340.0,Y-5200, 24020 A21.0,E00.C00

= X-1064.646, Y 365.675, 24020 A-210,B00,C0.0
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2. Tragen dSie alte Base in das ,drast e€ErfgelbcdilseideTr dm
in das zweite FeBdraminend i cken Sie

[Z Caleulator Iﬁ
Transform | jqverse

Geometric operator ()
Translation and rotation of two vectors frame pos) by multiphying their 4x4 matrices

X% 1390.0, Y 480.0. 24000 A220.B0.0.C0.0
X -1064 646, ¥ 365.675, 24020, A-21.0,B0.0,C0.0

= X41.129,Y16535 Z-20. A10.B00 C0O.0

Calculate

b

Al s Esgebmial t en Si e aditee nDiBfldfseerd emmuzK odoerstNieh at e s
alten Base.

Di esen AMemt mkmr ansf orVreakttioorns zalmi e\beerns v on Posi ti
ver wenden

313Werkzeug und Basis Definitionen

Zei gt die-uWaer Basugdaten deramktiven Umgebung

Aufruf

''ber Meng¢g> ERdaharser

' ber das entsprechende Symbol in der Werkzeug
Darstellung
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2
3
1. UmschaltenWewkzemdg nBRefiisni ti onen
2. Exportiert dC®&Whitete in eine
3. Blendet nur definierte Werkzeuge oder Basi ssysHt

314Langtext Editor

Der Langtext Editor ermeglicht die Bearbeitung
Anal oge E/ As, Ti mer , Zahl er und FIl ags. Die Langt
Accelast enbank gespeichert und k°nnen KRC2 und K
exportiert werden.

Mer kmal e
¥ffnen und Bear bebDatteenn bvaonnk elna nvgotné Xeti Ricelno tKerrC 1 / 2

|l mportieren von Langtexten aus .csv oder . 1txt
Exportieren von Langtexten nach .csv oder . 1tx
Leeren (alles | °sDhteteanbamnker Langtext

Suche

Aufruf
ber Mengg> Exampest ext Editor
ber das entsprechende Symbol in der Werkzeug
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