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Einfuhrung

Diese Anleitung beschreibt die Bedienung der astorinoIDE-Software, die
sowohl zur Programmierung als auch zur Bedienung der Astorino-Roboter
dient. Sie beschreibt die Wirkung jeweiliger Funktionen und das Verhalten
des Roboters nicht. Diese Elemente wurden in der Astorino-Betriebsanlei-
tung beschrieben.

Die Anleitung gilt ab der Version Firmware 3.8.4 und der Softwareversion
astorino 1.2.

ASTORINO ist ein Bildungsroboter, der eigens flir Bildungsstellen und
-institutionen entworfen worden ist. Schiler und Studenten kénnen
ASTORINO nutzen, um Automatisierung und Robotisierung der industriel-
len Prozesse in Praxis zu lernen.

Bei weiteren Fragen kontaktieren Sie bitte die technische Hilfe von ASTOR.

Kontakt:

Technische Hilfe ASTOR, Abteilung Robotics-Zubehor

E-Mail: Astorino@astor.com.pl
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1. Die dem Astorino beigefligte astorinoIDE-Software besitzt die Lizenz
ausschlieBlich zur Nutzung mit diesem Roboter und darf in keinem an-
deren Umfeld weder verwendet, noch kopiert, noch verbreitet werden.

2. ASTOR und Kawasaki Robotics haften nicht fur Unfalle, Schaden
und/oder Probleme, die mit falscher Benutzung des Astorino-Roboters
verursacht sind.

3. ASTOR und Kawasaki Robotics behalten sich das Recht vor, diese Anlei-
tung ohne vorherige Mitteilung zu verandern, zu korrigieren oder zu
aktualisieren.

4. Diese Anleitung kann ohne vorherige schriftliche Zustimmung von
ASTOR und Kawasaki Robotics weder ganzlich noch teilweise gedruckt
oder kopiert werden.

5. Bewahren Sie diese Anleitung an einem sicheren Ort griffbereit auf, so
dass sie jederzeit genutzt werden kann. Sollte die Anleitung verloren
gehen oder ernsthaft beschadigt werden, nehmen Sie bitte Kontakt mit
ASTOR auf.

Copyright © 2024 ASTOR & Kawasaki Robotics GmbH.

Alle Rechte vorbehalten.
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Symbole

Elemente, die in dieser Anleitung besonders beachtet werden missen, sind
mit den folgenden Symbolen gekennzeichnet.

Die richtige Funktion des Roboters ist sicherzustellen und den Verletzungen
oder Vermdgensschaden vorzubeugen, indem man nach Sicherheitsanwei-
sungen in Feldern mit diesen Symbolen vorgeht.

A Warnhinweis

Wird die nachfolgende Anleitung nicht befoigt,
konnen Verletzungen entstehen.

[VORSICHT]

Dadurch werden VorsichtsmaBnahmen betreffend die Spezifika-
tion des Roboters, der Bedienung, des Lernprozesses und der
Wartung bestimmt.

1. Die Genauigkeit und die Wirksamkeit der Diagramme, der Ver-
fahren und der Klarstellungen, die in diesem Handbuch enthal-
ten sind, kann nicht mit absoluter Sicherheit bestatigt werden.
Sollten jegliche Probleme auftreten, ist mit der Kawasaki Ro-
botics GmbH oder mit der Firma Astor unter der vorgenannten
Adresse Kontakt aufzunehmen.

2. Zur Gewissheit, dass alle Arbeiten sicher durchgefiihrt werden, ist
die Anleitung mit Textverstdandnis zu lesen. Ferner hat man sich
mit allen geltenden Rechtsvorschriften, Regelungen und verbun-
denen Materialien sowie mit Erkldarungen zur Sicherheit, die in je-
dem Kapitel beschrieben sind, in Kenntnis zu setzen. Bereiten Sie
entsprechende Sicherheitsmittel und Verfahren auf den realen

\ Arbeitsablauf vor. /
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Paraphrasen

In diesem Handbuch werden folgende Schreibweisen angewandt:

e Beim Dricken einer konkreten Taste ist diese in geschweifte Klam-
mern gesetzt, z. B. <F1> |lub <Enter>.

e Beim Dricken eines Dialogfeldes oder einer Symbolleiste ist die
Bezeichnung der Taste in eckige Klammern gesetzt, z. B. [OK] oder
[Reset].

e Die Wahlfelder sind mit Quadratfeld gekennzeichnet. Sind diese
aktiviert, befindet sich im O - Symbol auch der kleine Wahl-Tag M.
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1 Bezeichnungen in dieser Anleitung

In diesem Abschnitt finden Sie Definitionen der Termine, die in dieser Anlei-
tung angewandt werden.

Der Autor dieses Handbuches ist bemUiht, die allgemein geltende Termino-
logie bei Einhaltung der mdglichst groBen Logik anzuwenden. Es ist leider
anzumerken, dass sich die Wahrnehmung der angewandten Terminologie je
nach dem Gesichtspunkt unterscheiden kann, auch wenn dasselbe Thema
behandelt wird. Es ist ebenfalls festzustellen, dass sich im Laufe der Ent-
wicklung von Robotern, Computern und Software auch die Terminologie auf
verschiedenen Wegen entwickelt hat. In einer modernen Anleitung finden
wir also keine Terminologie, die mit Meinungen aller Nutzer und Experten
immer hundertprozentig Ubereinstimmen wird.



B Kawasaki
Powering your potential

ASTORINO Betriebsanleitung
2 Beschreibung des ASTORINO-Roboters

ASTORINO ist ein sechsachsiger Bildungsroboter mit Schrittmotoren, die in
einer geschlossenen Steuerungsschleife arbeiten. Der Roboter ist eigens flr
Bildungsstellen und -einrichtungen, wie z. B. Schulen und Universitaten,
entworfen worden.

Die Roboterkonstruktion stitzt sich auf den 3D-Druck mit spezieller Kohle-
faser. Unter Anwendung von gelieferten STL-Dateien kann man beschadigte
Teile nachdrucken.

Die Programmierung und die Steuerung erfolgen mittels "Astorino"-Soft-
ware, die man auf dem gelieferten USB-Speicher finden kann und die neu-
este Version kann man vom FTP-Server Kawasaki Robotics herunterladen:

https://ftp.kawasakirobot.de/Software/Astorino/

Ahnlich wie es bei Industrierobotern der Fall ist, ist der Kawasaki Robotics
Astorino-Roboter in der AS-Sprache programmiert und ermdéglicht dem
Nutzer echte industrielle Anwendungen flr die Roboter der Kawasaki Robo-
tics zu programmieren.


https://ftp.kawasakirobot.de/Software/Astorino/
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3 Sicherheitshinweise

[VORSICHT]

Bei Bedienung des Roboterarms oder bei Inbetriebsetzung der Roboterzelle ist im-
mer die Sicherheit der Nutzer und anderer Personen zu beachten!

e In seiner Grundversion hat der Roboter keine Elemente, die mit Sicherheit der
robotisierten Stelle verbunden sind. Abhangig von der Anwendung kann es er-
forderlich sein, diese hinzuzufiigen. Die Grundversion des Roboters ist mit ei-
nem Not-Halt-Taster ausgestattet.

¢ CE-Kennzeichnung: der Roboterarm muss beim Betrieb in Produktionsanwen-
dungen der Risikobeurteilung unterliegen und muss mit geltenden Sicherheits-
vorschriften Gbereinstimmen, damit die persdnliche Sicherheit sichergestellt ist.
Abhangig vom Ergebnis der Beurteilung sind weitere Sicherheitsbestandteile zu
integrieren. Es sind in der Regel Sicherheitsrelais und Turschalter. Verantwort-
lich daflir ist der fir die Inbetriebnahme des Systems zustandige Ingenieur. Die
Bildungsapps erfordern keine weiteren Sicherheitselemente.

e Die Steuereinheit des Roboters enthalt ein 24 V-Netzteil, welches selbst eine
Netzspannung (100/240 V) erfordert. Das Etikett auf dem Netzteil ist zu pri-
fen. Nur qualifiziertes Personal darf das Netzteil ans Netz anschlieBen und es in
Betrieb setzen.

e Die Arbeiten an der Roboterelektronik sollen ausschlieBlich durch qualifiziertes
Personal ausgefiihrt werden. Aktuelle Richtlinien zu elektrostatischen Entladun-
gen (ESD) sind zu uberpriifen.

e Der Roboter ist immer bei der Arbeit des Menschen am Sockel des Roboters
(Steuereinheit) oder bei jedweder Elektronik, die an die Steuereinheit des Ro-
boters angeschlossen ist, von der Speisung (100/240 V) zu trennen.

e Hot Plugging ist NICHT gestattet! Das kann eine dauerhafte Beschadigung der
Motormodule zur Folge haben. Man soll Module und Steck-/Trennanschliisse
(z. B. Not-Halt-Taster, digitale Eingangs-/Ausgangsmodule, Motoranschlisse)
bei eingeschalteter Speisung weder installieren noch entfernen.

e Der Roboterarm muss auf stabiler Oberflache aufgestellt und angeschraubt
oder anderweitig gesichert werden.

e Der Roboter ist ausschlieBlich in trockener und sauberer Umgebung zu verwen-
den und aufzubewahren.

e Empfehlung: Das System ist ausschlieBlich in Raumtemperatur (15° bis 32°C)
Zu verwenden.
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4 Astorino-Software

4.1 Grundlegende Informationen

Die astorinoIDE-Software ist ein Umfeld flirs Programmieren von Astorino-
Robotern, bestimmt fiir fortgeschrittene Nutzer des Roboters. AstorinoIDE,
abweichend vom klassischen Astorino-Umfeld, basiert auf Projekten, die
auch am Computer des Nutzers im Verzeichnis ,Dokumente® gespeichert
werden.

Das Projekt ist eine Sammlung von Programmen und anderen gespeicher-
ten Punkte fir die jeweilige Anwendung.

O

/

‘—./az
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Eine solche Herangehensweise erlaubt viele verschiedene Anwendungen am
Roboter zu erstellen, ohne dass es erforderlich ist, die bereits geschriebe-
nen Programme oder Punkte zu entfernen bzw. zu Uberschreiben.

Im Roboterspeicher kann sich immer nur ein Projekt befinden, viele Pro-
jekte kénnen hingegen auf dem Computer gespeichert sein.

®—e
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5 Systemanforderungen

Bevor die astorinoIDE-Software installiert wird, vergewissern Sie sich, dass
der Computer folgende Hardware- und Software-Anforderungen erflllt.

Teil Anforderungen

CPU 2.0 Ghz oder schneller

Speicherkapazitat mindestens 4 GB

Festplatte 100 MB freier Speicherplatz

Grafikkarte beliebige

Bildschirmeinstellungen Mindestauflésung 1280 x 720,
empfohlene Anzeigeskalierung
100 %

Maus mit drei Tasten

System Version

Windows 7,8,8.1,10, 11

6 Installation der astorinoIDE-Software

5 astorino - X

Welcome to the astorino Setup Wizard A

The installer will guide you through the steps required to install astoring on your computer.

astorinoIlDE_x.x.x.exe starten.

WARNING: This computer program is protected by copyright law and intemational treaties
Unauthorized duplication or distibution of this program. or any portion of it. may result in severe civil
or criminal penalties. and will be prosecuted to the maximum extent possible under the law.

< Back Next > Cancel
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15 astorino - X

Select Installation Folder A

The installer will install astorin to the following folder.

To install in this folder, click "Mext”. Toinstal to a differert folder, enter it below or click "Browse™.

Das Installationsverzeichnis besta- Folder: _

C:*Pragram Files (=86]\K awasakibastaringy

tigen oder anpassen. Disk Cost..

Ingtall astorin for yourself, or for anyone who uses this computer;

(®) Everyone
) Just me

< Back Nesxt > Cancel

15 astorino - X

License Agreement il

Please take a moment to read the license agreement now. i you accept the terms below, click ™1
Agree”, then "MNext”. Otherwise click "Cancel”.

License agreement for astorino ~
Dle LIZGI’]Z d kze ptleren . astorino Copyright (c) 2022-2023 by Astor Sp. 2 0.0.
Permission is hereby granted, free of charge, to any person obtaining a
copy of this software and associated documentation files (the
"Software"), to deal in the Software without restriction, including
without limitation the rights to use, copy, modify, merge, publish,
Airtviluitn amd dm mmrnnid mmremme fmibhmins dhs CaFRaiarn ie Forminbhe A v
(®) | Do Not Agree )l Agree

8 astorine - X

Confirm Installation oA

The installer is ready to install astorino on your computer.

Click "Next" to start the installation.

Die Installation beginnen.

< Back Next > Cancel

10
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7 Hauptfenster

Eh astorinolDE

File Edit Project Run Tools Setup View Window Help

YREEEHE wsaaa a3HL KT QD e Enlloe &
Project Explorer #% | program Contol: p» |1 = »» @v_ Check Mode: | Step:K\ | Speed\ 2 v

= 4" Project: DEFAULT

B e
=-{13 Points

L. 3F Joint

L. Transformation

"

5

* X

1l Bxt_iT 4% Connected 4 alive () Repeat Made P Cycle @ Ready @ Error /A safety (T) Estop

1. Projekt-Explorer

2. Terminal-Fenster

3. Programmsteuerungsbalken

4. Steuerungsbalken

5. Menubalken

6. Hauptbereich

7. Zustandsbalken

7

Der Baum des aktuell gedffneten Projektes

Der Terminal zum Empfangen und Senden von Be-
fehlen

Einschalten/Abschalten des Zyklus, Geschwindigkeits-
anderung

Projekt- und Robotermanagement
Software-Management

Steuerung des Roboters und Editieren von Program-
men

Aktueller Zustand des Roboters und der Verbindung

11
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7.1 Projekt-Explorer

Project Explorer * X

=-%Y Project: DEFAULT

Projektname

Verzeichnis aller erstellten Programme

Sperren/Entsperren der Breiteanderung des Projekt-Explorers

Punkte-Katalog

Fenster des Projekt-Explorers schlieBen

Speicherung des Verbindungspunktes [JT1...7]

Gespeicherte kartesische Punkte [XYZ OAT JT7]
Name des Programms

MR K& X %71

Project Explorer * ¥

=" Project: DEFAULT
=-E5 Program Files
. k2 PALL

Das Programm ist aktuell im RAM-Speicher geladen und start-
bereit

Startprogramm, in den RAM-Speicher nach Einschalten der
Speisung geladen

Modifiziertes Programm, welches jedoch noch nicht in den
Roboterspeicher eingespielt wurde

| -0 %

12
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7.1.1 Kontextmeni

e Wird es mit der rechten Maustaste auf dem Feld [Project:] angeklickt,
offnet sich das Kontextment, welches das Projekt managen lasst.

Project Explorer * X Program Contol;

EEnd Project: DEFAUPS '

Upload Project

=-f5 Program Files N New Project
Lk T PG2 5 OpenProject
EI{D Points ) Close Project
""" 3 Joint T Delete Project
Lf
&

Download Project

offnet das Fenster Erstellen eines neuen Projektes

offnet das Fenster Projekt 6ffnen

schlieBt und schaltet das aktuelle Projekt ab

offnet das Fenster Projekte entfernen

spielt das ganze Projekt in den Roboterspeicher ein

(@ = |2p| ® 011

I6scht das ganze Projekt vom Roboterspeicher

e Wird es mit der rechten Maustaste auf dem Feld [Program Files] an-
geklickt, 6ffnet sich das Kontextmenu, welches die Programme mana-

gen lasst
Project Explorer * X Program Contol: P
=" Project: DEFAULT
R Prog
{B TR Mew Program

Import Program From File

Download All Programs

[ [« (T &7

Upload All Programs

offnet das Fenster neues Programm erstellen

importiert das Programm aus der *.pg-Datei

l6scht alle Programme vom Roboterspeicher

spielt alle Programme in den Roboterspeicher ein

(w1« 117

e Wird es mit der rechten Maustaste auf dem Feld [Points] angeklickt,
offnet sich das Kontextment, welches die Punkte managen lasst

13
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Project Explorer * ¥ Program (

=" Project: DEFAULT
=-E5 Program Files
Pk T PG2

Open
Cloze
Download All Points

Upload All Points
T

offnet das Fenster Edition und Punkte-Ubersicht

schlieBt das Fenster Edition und Punkte-Ubersicht

6scht alle Punkte vom Roboterspeicher

spielt alle Punkte in den Roboterspeicher ein

i[4S

e Wird es mit der rechten Maustaste auf dem Feld Programmname angeklickt, 6ffnet
sich das Kontextmeni, welches das Programm managen lasst

Project Explorer * X Program Con

=-%" Project: DEFAULT

5-{) Points | & Open
..... % Joint Close
fepp Trans o Set as Main (Prime)

Execute

Set as StartUp

Download

Upload

Delete

Save As

T (@l W@

offnet das Programmfenster zur Edition

schlieBt das Programmfenster

liest das Programm in den RAM-Speicher des Roboters ein und berei-
tet ihn zur Inbetriebnahme vor

liest das Programm in den RAM-Speicher des Roboters ein und setzt
das Programm in Gang

stellt das Programm als Startprogramm ein, das Startprogramm ist in
dem RAM-Speicher des Roboters nach Einschalten der Speisung einge-
lesen

I6scht das Programm vom Roboterspeicher

spielt das Programm in den Roboterspeicher ein

I6scht das Programm vom Roboterspeicher und aus dem Projekt

Db w(e I« |V E QN

speichert das Programm in einer gesonderten Datei

14
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7.2 Fenster Terminal

Das Terminal dient zum Anzeigen von Informationen aus dem Roboter,
aber auch zur Erteilung von Befehlen an den Roboter.

>DATA = 18
>PRINT DATA
>18.08

* Sperren/Entsperren der Anderung von Fensterbreite des
Terminals
X SchlieBen des Terminalfensters

Anderung der Héhe des Terminalfensters

Alle Bewegungsbefehle, wie LMOVE, HOME etc. missen das Wort "DO"
davor haben und der Roboter muss BEREIT und in der Betriebsart REPEAT
sein. Zum Beispiel "DO LMOVE P1"

Man kann auch das Terminal zum Auslesen des Wertes der Variablen (zum
Beispiel "PRINT x"), Einteachen von Punkten (zum Beispiel HERE P1), Ein-
stellen von Variablen (zum Beispiel x = 10) und so weiter verwenden.

Das ist die Liste der Terminal-Befehle:

CPUTEMP zeigt Prozessortemperatur an

FREE zeigt die verbleibende RAM-Speicherkapazitat in
% an

ERESET resettet den Fehler

ZPOWER ON schaltet MOTOREN ein

ZPOWER OFF schaltet MOTOREN ab

HOLD halt das zurzeit gestartete Programm an

CONTINUE setzt das angehaltene Programm fort

ZZERO x beginnt die bestimmte x-Achse auf null zu
setzen

15
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7.3 Meniibalken

YROES $222Q £3HL RE-Q® s Salloo @

‘:' offnet das Fenster zur Erstellung eines neuen Projektes
@ offnet das Fenster zur Erstellung eines neuen Programms
importiert das Programm aus der *.pg-Datei
=] speichert das aktive Programm in die Datei am Computer
@ erlaubt das zurzeit aktive Programm auszudrucken
A setzt den letzten Vorgang zuriick
~ wiederholt den letzten Vorgang
@ vergroBert die TextgroBe im aktiven Programmfenster
Q verkleinert die TextgrdoBe im aktiven Programmfenster
Q resettet die VergréBerung im aktiven Programmfenster
Ly spielt das Programm in den Roboterspeicher ein
& l6scht das Programm vom Roboterspeicher
25 liest das Programm in den RAM-Speicher ein und bereitet ihn
° auf die Inbetriebnahme vor
stellt das Programm als Startprogramm ein, das Start-
é, programm ist nach dem Einlesen in den RAM-Speicher des
Roboters nach Einschalten der Speisung bereits eingelesen
= offnet das Fenster der manuellen Steuerung - RobotManager

erlaubt die Betriebsart des Roboters zu wechseln. & wechselt
in die Betriebsart Repeat - wechselt in die Betriebsart Teach
offnet das Fenster Visualisierung

schaltet die Betriebsart DryRun ein oder ab
R offnet oder schlieBt die Verbindung mit dem Roboter

@ S| ¥

<

w | Auswahlfenster Verbindungsart

Ethemet

schlieBt oder schaltet die Antriebe ab

schlieBt die Roboterbewegung zur Hausposition ein

resettet den Fehler

halt den Betrieb des Roboters an oder nimmt ihn wieder auf

schlieBt den Vorgang Achsen auf null setzen ein

| ®|=|[T|5(@

l6scht das markierte Programm

16
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Wenn die Farbe des Hintergrunds der nachfolgenden Tasten gelb ist,
bedeutet dies, dass:

1. ® die Betriebsart DryRun eingeschaltet ist

2. i die Betriebe eingeschaltet sind

3. A sich der Roboter in der Hausposition befindet
4. 1] der Roboterbetrieb eingestellt ist

5. ® die Achsen auf null gesetzt wurden

7.4 Balken Programmsteuerung

Pragram Contol: - |1 I = » @-_ Check Mode: p| Step: 1 v || Speed: 2

>

schaltet die Ausfihrung des aktiven Programms ein

halt den Betrieb des Roboters an oder nimmt ihn wieder auf

schaltet das aktuell ausgefiihrte Programm ab

schaltet die Programmschleife ein oder ab

schaltet zwischen den Betriebsarten standige oder schrittweise
Ausfihrung des Programms um

verdndert die Uberwachungsgeschwindigkeit

derzeitiger Wert der Uberwachungsgeschwindigkeit [0-100%]

aktiviert den Ubergang zum néchsten Programmschritt

Trzles

stellt die Bewegungsgeschwindigkeit fir den Lehrmodus
(Teach) ein

Step:

wahlt den Schritt in dem aktuell ausgewahlten Programm aus

7.5 Zustandsbalken

II EXT_IT 4& Connected 4k Alive 'fj Teach Mode ’ Cycle () Ready (% Error /M Safety (D Estop |

Zustand des Empfangs oder der Ubersendung der Daten

— vom/an den Roboter
i1 Zustand Anhalten des Roboterbetriebs

EXT_IT Zustand des externen Anhaltens des Roboterbetriebs
4 Connected  Verbindungszustand Programm mit Roboter

A Alive Ping, der den Zustand der Verbindung priift

#3 Mode Derzeitig_er Zustand des Roboters. Lehrmodus (Teach) oder

Automatikmodus (Repeat)

P Cycle Zustand Wiederherstellung des Programms

() Ready Zustand Bereitschaft des Roboters zum Betrieb

) Error Informationen lGber den Fehler
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& safety Zustand der sicheren Eingange Safety Fence

(@ Estop Zustand der sicheren Eingange Emergency Stop

7.6 Hauptbereich

program Contol: > 11BN 2 »» G- I Check Mode: B Speed: 2 ~
= = 2 Viuststion =)= =]
T H_E;fmm HELLO DEE @ M Tool ~ B3 & B | Obstacle VBB TS gk 4 3 astoring seke
4 x =0
5 IF x == 0 THEN
6
7 END
8 | .END
s
R Robot Manager foll e =)
Robot: SIM-001A ASE_3.8.0B Tool: 1 ~ | Speed: 2 v | % | oaT
\S'immsergency stop_| [ Motor | [ Ready | [ Emor | %J
[ safety Fence | [ Home | [ ex_r | 5 4
Motors Control i A I >
H g%‘:?‘i‘: =
Reset ®
e =
- j|Sesesesely S
MOTOR ON MOTOR OFF " :i:i:i::‘:; P ‘;:z’.z‘:.i’:
< S,
LTI P TS
— %’ e
e
0"’.’0..
. PSS IS AT
astorino B Sesesratase
Robotics 00".’0’0"’”

Der Hauptbereich der astorinoIDE-Software dient vor allem zum Schreiben und
Editieren von Programmen sowie abhangig von Einstellungen der sonstigen
Fenster zur Ansicht der Visualisierung, der Steuerung mit dem Roboter in der
Betriebsart Teach, zur Ansicht der Eingange/Ausgange des Roboters sowie zur
Ansicht und Editieren der Punkte.
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7.7 Meniibalken

File Edit Project Run Tools Setup View  Window  Help

Der Menubalken dient zur Kontrolle Gber dem Programm sowie zum Einschalten
der Konfigurationsfenster der Software und des Roboters

7.7.1 File

File | Edit Project Run Tools Setup

B nNew @ QaQ 8
B oCpen + X
[| ) Close - ]
Save
|® Examples > | &2 pickaplace
Ei Delete Vo
S Print & Serial
3 Exit W Vision
@ TCr/UDP

% Conwveyor

I:é offnet das Fenster Erstellen eines neuen Programms

5 importiert das Programm aus der *.pg-Datei

speichert das aktive Programm in die Datei am Computer

= erlaubt das zurzeit aktive Programm auszudrucken

® schlieBt das aktive Programmfenster

@ Programmbeispiele

(o] l6scht das markierte Programm

E> schlieBt die Anwendung

S ein Beispielprojekt mit dem Programm des Typs Pick&Place

oo ein Beispielprojekt mit dem Programm, welches den Eingang/

o den Ausgang des Roboters nutzt

= ein Beispielprojekt mit dem Programm, welches die serielle
Datenubertragung anwendet

[ ein Beispielprojekt, welches das Visionssystem nutzt

m ein Beispielprojekt, welches Beispielprogramme enthalt, die die
Kommunikation Uber TCP/IP und UDP realisieren

[ ein Beispielprojekt, welches ein Beispielprogramm enthalt, das

die Verfolgung des Bandforderers realisiert.
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7.7.2 Edit

£

Edit | Project Run Tools Setup
Undo L

Redo

| —

oo e Y P

Zoom In
Zoom COut

Reset Zoom

Find [Ctrl+F]
Replace [Ctri+H]

FO By
ot g

Comment Selected Text

o
-
e

Uncomment Selected Text

et
b

,
M

Auto Indent selected lines

setzt den letzten Editionsvorgang des Programmcodes zurlick

wiederholt den letzten Editionsvorgang des Programmcodes

vergroBert den Text im Programmfenster

verkleinert den Text im Programmfenster

olo|ed P

resettet die VergréBerung zum voreingestellten Zustand

Suche nach bestimmtem Text im Programmfenster

Suche und Ersetzung des bestimmten Textes im Programm-
fenster

Hinter Kommentierung des markierten Fragmentes des
Programmcodes

Ab Kommentierung des markierten Fragmentes des
Programmcodes

Automatische Tabulierung des markierten Fragmentes des
Programmcodes

£0
oz

~
—
W

N
A4

-
[l
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7.7.3 Project

Project | FRun Tools Seh

Mews

Save

Open

s« PR @0 T

Delete
Close
Export
Import

Download project

Upload project

offnet das Fenster Erstellung eines neuen Projektes

speichert das ganze Projekt auf der Computerfestplatte

offnet das Fenster Auswahl des Projektes zum Offnen

offnet das Fenster Auswahl des Projektes zum Ldschen

schlieBt das aktuell gedffnete Projekt

exportiert das ganze Projekt zur separaten komprimierten
Datei im *.ASzip-Format

importiert das Projekt aus dem *.ASzip-Format

bezieht das ganze Projekt aus dem Speicher des Roboters

[iw|i« 5| B ® = T 21

sendet das ganze Projekt zum Speicher des Roboters
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7.7.4 Run
Run | Tools Setup View  Window Help| Run | Tools Setup  View Window Help
(P Cycle Start 2 L RS- @ P Cveleser e RT-Q
1 II Hold II Hold
| | Stop
i | ] Stop
L Repeat Mode 3
| Repeat Mode ' | E Once | Step Mode 2 | =& Once
Step Mode P | 2 Continues “ M Continues
|
> schaltet die Ausfihrung des aktiven Programms ein
1 halt den Betrieb des Roboters an oder setzt ihn fort
| schaltet das aktuell ausgefiihrte Programm ab
= schaltet die Programmschleife ein
= schaltet die Programmschleife ab
e schaltet die Programmausfiihrung in den Schrittbetrieb ein
44 schaltet die Programmausflihrung in den Dauerbetrieb ein
7.7.5 Tools
Tools | Setup View W
™ Robot Manager
1# 1/O Monitor
'EI Controler

@ Wisualization

{B Points
= schaltet den Robot Manager ein - erlaubt die Bewegung im

manuellem Betriebsmodus (Teach)

oo offnet das Fenster Ansicht der Eingange und Ausgange des
"o Roboters
Eill: offnet das Fenster Sicherheitskopie-Management (backup)

offnet das Fenster Visualisierung

offnet das Fenster Ansicht und Edition der gespeicherten
Punkte
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7.7.6 Setup

Setup | View Window Help

{ Ik PCto Robot Communication
] ﬁ System Configuration

Y= Preferences
IS offnet das Fenster Auswahl der Kommunikationsart USB oder
Ethernet
x offnet das Fenster Systemeinstellungen des Roboters
= offnet das Fenster Einstellungen des Umfelds astorinoIDE

7.7.7 View
Wiew | Window  Help

| &) Project Explorer

) Terminal

@ versteckt oder deckt die Ansicht des Terminals oder Projekt-
manager auf

7.7.8 Window
Window | Help

Cascade

Tile Vertical ]
Tile Horizontal

Arrange Icons

HEMA D

Close all

schaltet Fenster, die sich im Hauptbereich befinden, in das
Wasserfallmodel (Fenster) um

stellt die Fenster in Spalten auf

stellt die Fenster in Zeilen auf

wenn das Fenster minimiert ist, ist das System in der Ecke des
Hauptbereiches unten links

E|E| D3|

schlieBt alle gedffneten Fenster
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7.7.9 Help

®

Help
| (@ About

offnet das Fenster Information Uber die Version der Software

8 Fenster eines neuen Projektes
T? Ne x
Froject Name
I— |NEW
Projects Folder: Cancel
=T projects
- DEFAULT
2\,, -8 ExamplelO
-8 ExamplePickAndPla
--TExampIeSerial
-8 ExampleTCP
- %" ExampleVision
£ >
1 Name eines neu zu erstellenden Projektes
> Namen der Projekte, die sich aktuell auf der Festplatte
befinden sowie Programme, die sich in ihnen befinden
9 Fenster eines neuen Programms
£ Mew Program >
Program Name -CIK
I— INEW]
L i Cancel
Existing Files:
CIR "
FRA
H1
22— PAL
PAL1
PG2
REM
SERIAL
SHOW o

Name eines neu zu erstellenden Programms

Namen der Programme, die sich aktuell im Projekt befinden
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10 Fenster zur Loschung von Projekten

%" Delete Project x
Project Name Delete
B= prosects
" . DEFAULT Cancel

EI'-;' ExamplelO

T e = I0.pg

-4 ExamplePickAndPla
-2 ExampleSerial
- Y ExampleTCP

-8 Examplevision

1—

Namen der Projekte, die sich aktuell auf der Festplatte befin-
den sowie Programme, die sich in ihnen befinden

Die Taste [DELETE] I6scht das aktuell markierte Projekt.

25



B Kawasaki

Powering your potential

ASTORINO Betriebsanleitung

11 IO Monitor

1 /0 Monitor — .
Inputs Cutputs 2
/
1 2 3 4 5 B 7 8 1 2 3 4 5 B F Ei/
_
\@ 10 || 11 (|12 (|13 || 14 || 15 || 1& 9 10 || 11 (|12 (|13 || 14 || 15 || 1&
17 || 18 || 19 || 20 || 21 || 22 || 23 || 24 17 || 18 || 19 || 20 || 21 || 22 || 23 || 24
25 || 26 || 27 || 28 || 29 || 30 || 31 || 32 25 || 28 || 27 || 28 || 29 || 30 || 31 || 32
33 || 34 (|35 (|36 || 37 || 38 || 39 || 40 33 || 34 || 35 || 36 || 37 || 38 || 39 || 40
41 || 42 | 43 | 44 || 45 || 46 || 47 | 48 41 || 42 | 43 | 44 || 45 || 46 || 47 | 48
49 || 50 (|51 (|52 || 53 || 54 || 55 || 56 49 || 50 (|51 (|52 ||53 || 54 || 55 || 56
4
Internal Arm 1T —
3 \\; Input Output 4
1 2 3 4 5 ] Fi 8
57 || 58 57 || 58
S 10 || 11 (|12 (|13 || 14 || 15 || 1&
1 physische Eingange und Eingange des Protokolls MODBUS TCP
> physische Ausgange und Ausgange des Protokolls MODBUS
TCP
3 Interne Signale
4 Eingange und Ausgange, die sich am Roboterarm befinden

(Version B des astorino-Roboters)

Der hohe Signalzustand wird durchs Leuchten der Taste in der Farbe gelb
signalisiert.

1 2 3 4 5 5] 7 i)

9 10 (| 11 || 12 14 || 15 || 16

Ausgange und interne Signale kann man durchs Klicken mit der Maus auf
entsprechender Nummer des Signals aussteuern.
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12 Visualisierungsfenster

Um das Visualisierungsfenster 6ffnen und die Funktion des Astorino-Robo-
ters in Echtzeit sehen zu kénnen, soll man eine von diesen beiden Tasten
klicken

Tools | Setup  View

1 Window  Halo
% { ¥ Robot Manager =R @}
; % I/O Monitor ——_—

F_"I Contoler

@ Wisualization
|E; Foints I

& Visualization

- m]
@At mefoms el UBaB S usXEsEE

af i >

A

o

X0
W
XA

)
!
\

%

8
XA
AN

O
X
W%

X

S
0.%’;0

o
Q
X

12.1 Bedienung des Visualisierungsfensters

Das Visualisierungsfenster erlaubt die 3D-Objekte zur Szene mit dem Robo-
ter hinzuzufligen. Das Programm bedient die Dateien des Typs stl und er-

laubt grundlegende dreidimensionale Formate hinzuzufligen. Jedes von Ob-
jekten kann man als einen von drei Typen der Objekte hinzufligen:

Obstacle - Objekte von diesem Typ sind statische Objekte der Szene
Work - Objekte von diesem Typ kénnen durch den Roboter lbertra-
gen werden

Tool — Objekte von diesem Typ bewegen sich immer nach dem
Roboterflansch.
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Das Menu des Visualisierungsfensters besteht aus den folgenden Elemen-

ten:
© M Tool v B R @ | Obstace VB 2 @ | wok VB RE ™ Vel B S
© schaltet die Ansicht Arbeitsraum des Roboters (Working Space)
ein oder ab
"N schaltet das 3D-Modell des Standardgreifers ein oder ab
- | enthalt die Liste der Objekte der Klasse Tool, Obstacle oder Work
offnet die stl-Datei und liest diese als eines der Objekte der
= Klasse Tool, Obstacle oder Work ein
& schaltet das Menu Modifikation von Objekten ein, erlaubt die An-
derung der Position des Objektes oder Anderung seiner Farbe
[m] |6scht das aktuell markierte Objekt auf der Dropdown-Liste
" schaltet das Menl Generator einfacher 3D-Formen ein
N schaltet das Generieren von Visualisierung der Robotertrajektorie ein
el schaltet die Visualisierung von Robotertrajektorie aus und reinigt diese
PY speichert Punkte der Visualisierung der Robotertrajektorie in die
= | .traj-Datei ein
X schaltet das Menu Einstellungen des Visualisierungsfensters ein
schaltet das Menu Einstellungen des virtuellen Bandférderers ein
(= schaltet das Meni Einstellungen der Kollisionsdetektion zwischen
‘s | den Objekten ein
O speichert die Visualisierung in die .xmlI-Datei im
B Projektverzeichnis ein

12.2 Klasse von Objekten

Work - die Objekte der Work-
Klasse kdnnen durch den Roboter
Ubertragen werden. Damit das
Objekt aufgegriffen werden kann,
muss sich der TCP-Punkt innerhalb
des zu nehmenden Objektes befin-
den und das Steuersignal muss im
hohen Zustand sein.

Obstacle - die Objekte der
Obstacle-Klasse sind statische Ele-
mente der Visualisierung. Sie erlau- '
ben eine Visualisierungsszene auf-

zubauen, sind ein visueller Aspekt
und potentielle Hindernisse.
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Tool - die Objekte der Tool-Klasse
sind Objekte, die am Roboter-
flansch dauerhaft befestigt sind.
Durch diese Objekte kann man
eigene Werkzeuge schaffen, die am
Roboterflansch montiert sind.

12.3 Generator einfacher Formen

Der Generator einfacher dreidimensionalen Formen erlaubt folgende Ele-
mente zu generieren:

e Kubus (Wirfel),
e Quader,

e Kegel,

e Zylinder,

e Sphare,

e Pyramide,

e Rohr

Shape Generator Objektname, wenn dieser nicht eingetra-
Cubcid | Cone | Cylinder | Sphere | Piran|$ gen ist, wird dem Objekt ein weiterer freier
Name automatisch zugeschrieben.

Mame 1
E/ ObjektgroBe, abhangig von der Figur

/ sind von 1 bis 3 Parameter anzugeben.
Size:
¥ [mm] Y [mm] Z [mm]

| | || | Position unter welcher die Figur ge-

Location / schaffen werden soll.
A Y z

| 0.0| | 00| | 0.0] Auswahl der Klasse vom zu schaffen-

/ den Objekt: Tool, Obstacle, Work.

Add shape as Ohstacle e

Hinzufligung des Objektes zur Visuali-

— .
Color Close Add sierung

Auswahl der Objektfarbe

Generatormenu schlieBe
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Beispiel

Der Visualisierung ist ein Zylinder der Obstacle-Klasse mit den Parametern
hinzuzuflgen:

e 100 mm hoch,

e Basisradius 20mm,

e Farbe grun

e Anfangsposition (0,300,0 [x,y,z])
e beliebiger Name

Damit ein solches Objekt hinzugefligt werden kann, sind folgende Daten im
Generatormenu hinzuzufligen und mit der [ADD]-Taste zu bestatigen. Das
Objekt wird hinzugefligt.

Shape Generator
Cube Cuboid Cone OCvinder Spher * | *

Name -
R

Obstacle | Cylinderd v B & @ Work

Height{Z}fmm] Base Radius]mm]
| 100 | 20|
Location
X Y z
| 0] | 300] | 04|
Add shape as Cbstacle -

Color - Close Add
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12.4 Meni Objektmodifikation

Move -Gindel ¢—————— Name der aktuell modifizierten Figur

X Y z

| oo} | 30000] | 2% Schieber und Textfelder, die die Position des Objek-
| | 1 tes auf der Visualisierung andern lassen
Rx Ry Rz

| 0.00] | 0.00] | 0.00

i i | ber

Increment

Linear |05

Color

Einstellung der Aufldsung der vorgenannten Schie-

SchlieBung des Modifikationsfensters

Rotate - ..
% Bestatigung der Anderungen der Objektpositionen

Close Apply

Bereich der schnellen Farbwahl, das Anklicken

tes zu wahlen

Color Preview -

mit der Maustaste auf die konkrete Farbe er-
laubt diese als Farbe des modifizierten Objek-

+— Ansichtsfenster der gewahlten Farbe

Opactty 100.0 % < s ¥ Einstellung der Undurchsichtigkeit des Objektes

AN

SE|EdEd Color -
Apply

\ Farbwahl auf
Bestatigung der Anderungen
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12.5Meni Visualisierungseinstellungen

Settings Internes Signal (aus dem Pool 2001-2016),
Intemal signal Track Line ON/OFF |3 — welches das Generieren der Trajektorie-
Signal to grab/ release Work 58 ~_  Punkte auf der Visualisierung ein- oder
Track Line update rate[ms] 100 abschaltet

i i . . .
Work and Obstacle Locations Eingangssignal, welches das Greifen von

Record Restore Objekten der Work-Klasse in der Visualisie-

— rung durch den Roboter steuert
Robot model position

X Y £
| 000) | 0.00) | 0.00) Zeit, in welcher ein weiterer Punkt der

Trajektorievisualisierung geschaffen wird

Increment 0.5

Speicherung und Wiederherstellung der Positi-
onen von Elementen, die sich auf der Visuali-
sierung befinden

Close = Anderung der Roboterposition auf der Visuali-
Import # Export \Sierung
W

Imports or exports cument visualizatiw .
from /to xml file. Bestétigung der Anderungen

if imported visualization contains.stl files, ) R
please locate them in the same folder as xml file SchlieBung der MenU Einstellungen

Impaort
Export to xml file, this will not store stl files. v\
Please add them separetly mport der Visualisierung aus der xml-Datei

Expaort
\ Export der Visualisierung in die xml-Datei.
Der Export speichert die wiederhergestellten
stl-Dateien nicht, sondern nur ihre Namen. Die
A Dateien sind separat zu kopieren.
XML
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12.6Virtuelles Forderband

Das virtuelle Férderband erlaubt Anwendungen zu simulieren, welche die
Bandverfolgung nutzen. Nur Objekte des Work-Typs kénnen in der
Visualisierung Ubertragen werden.

Damit das Objekt durch das Férderband abgefangen werden kann, muss es
die Form des erstellten Quaders, das fur das virtuelle Férderband steht,
durchdringen.

Das Férderband in der Visualisierung kann die Daten vom Verfahren vom
physischen AuBenenkoder oder vom virtuellen Enkoder beziehen.

Um den virtuellen Enkoder nutzen zu kénnen, ist diese Option
einzuschalten:

Conveyor Tracking

Conveyor 1 Conveyor 2 Virtual Encoder

Bnable Virtual Encoder
. Start

CONV1 w

Stop

VORSICHT!
Der virtuelle wie auch der physische Enkoder basiert auf richtigen
Einstellungen der Auflésung und Bewegungsrichtung des Férderbands.
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Nummer des Forderbands - 1 oder 2

Conwveyor
Number: | Conveyor1 Internes Signal, das zur Ein- oder
Internal signal conveyor ON/OFF 2 / AbSChaItung des virtuellen
“I | Férderbands dient
* [mm] ¥ [mm]
size: | | < ——+1 GréBe des Férderbands in mm
Location
% Y w7 Position des Férderbands
100.00 300.00 100.00 .
| | || | — Anderung der Position des markierten
I I‘/I Férderbands
~ Bestatigung der Position
Increment | 0.5 - Aﬂpl/ gung
] Férderband hinzufligen
Reqgove Close Add
/"V <«
Markiertes Férderband l6schen Fenster der Férderbandkonfiguration
schlieBen
= Size
e = = B [ i i el =

+Size Y-

Grundlegende AusmaBe des virtuellen Férderbands
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12.7Detektion der Kollisionen von virtuellen Objekten

Die Detektion der Kollisionen von virtuellen Elementen der Szene kann man
zwischen den Objekten des Typs einschalten:

e Obstacle - Work
e Obstacle - Tool

Die Anwendung ist z. B. das Erkennen von Objekten auf dem virtuellen For-
derband oder die virtuelle Berihrungssonde.

Die Detektion von Kollisionen erkennt die Durchdringung der Grenzen von
virtuellen Objekten. Die Grenze ist der Quader, in dessen Inneren man das
jeweilige Objekt platzieren kann.

Dieser Vorgang senkt die Berechnungskomplikationen deutlich, er stellt
aber die richtige Detektion zu 100 % nicht sicher. Bei der Erstellung der
Anwendung ist dies zu beachten.
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VORSICHT!

Wie im vorstehenden Beispiel mit dem Astronauten kdnnen wir uns die
Situation vorstellen, wenn ein anderes Objekt unter dem Arm des Modells
verfahren werden kann. Die Detektion der Kollisionen sptrt die Durchdrin-
gung auf, aus der Perspektive des Menschen (des Nutzers) gab es eine
solche Kaollision nicht.

Wahl des Objektes Typ Obstacle Wahl des Objektes Typ Work oder
Tool
Inteference
Cbstagle object Work/Tool object
S > ® Work ) Toal
Intemal Signal Cubsl >
1 V<\‘

Nummer des internen Signals, das
nach Erkennen der Kollision zwi-

Add >\ schen zwei Objekten eingeschaltet
Obstacle Work/Tool Signal wird
v EEET v Cube0 1
Conveyor2 W-Cubel 10 Hinzuftigung der Aufgabe Detektion
. der Kollision zwischen ausgewahl-
ten Objekten
v\\\
Tabelle mit allen vorgegebenen

Detektionen

Close Remove
‘\\
Léschung des aus Tabelle

. , ausgewahlten Paars von Objekten,
SchlieBung des Fensters Konfigura- fur welche die Kollisionsdetektion
tion der Detektion von Kollisionen

eingeschaltet ist

12.7.1 Visualisierung von Working Space

Das Visualisierungsfenster erlaubt alle vier Arbeitsraume anzuzeigen. Es ist
auszuwahlen, welche von ihnen zur Szene hinzugefiigt werden soll und
demnachst [WS1.. 4] klicken. Ein erneutes Klicken hat zur Folge, dass das
3D-Modell im Arbeitsraum versteckt wird.
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2 Visualization

@M1l B @ ke B Ew B

fi} Working Space  »

12.7.2 Visualisierung der Betriebsreichweite des
Roboters
Das Visualisierungsfenster erlaubt die Betriebsreichweite des Roboters

anzuzeigen. Die Taste [Range] klicken, um ein 3D-Modell von der
Betriebsreichweite des Roboters hinzuzufligen oder zu entfernen.

21 Visualization
{ 5 8 @ | Obstacie =23l =3 Yrilc Y7 T 8IS
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13 Punkte-Fenster

OPoink EI'?'@
EEE & & it -

D Name ITi[deg] JT2[deg] IT3[deg] IT4[deg] I1TS[deg] J1Ts[deg] IT7[deg] Description “

0 #P0O 21.199 |3.380 115.967 |45.550 |55.233 |-39.534 |0.000 pick

1 #P1 24.408 |-33.060 |112.644 |-22,517 |62.166 |-29.221 |0.000 place

2 #P2 -30.195 |-34.893 |121.410|111.211 |28.075 |-21.601 |0.000

3 #P3 -12.720 |25.497 |124,446 |136.479 |81.016 |-73.568 |0.000

4 #P4 0.000 0.000 0.000 10.027 |-44.977 | 0.000 39.992

5 #P5 0.000 50.019 |0.000 0.000 0.000 0.000 0.000

6 #P6 0.000 0.000 59.959 |0.000 -10.027 |44.977 |0.000

7 #P7 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000

8 #P8 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000

9 #P9 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000

10 #P10 0.000 0.000 90.012 |0.000 90.012 |0.000 0.000

11 #P11 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000

12 #P12 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 0.000

13 #P13 v

importiert Punkte aus der im Format *.loc gespeicherten Datei

speichert Anderungen der Edition von Punkten ins Projektver-
zeichnis. Vorsicht - dieser Vorgang sendet die Punkte an den
Speicher des Roboters nicht

exportiert Punkte in die *.loc-Datei

sendet die aktuell ausgewahlten Punkte (Joint oder Transfor-
mation) an den Speicher des Roboters

bezieht die aktuell ausgewdhlten Punkte (Joint oder Transfor-
mation) vom Speicher des Roboters

IB-[».WEEF

oint = t
o - Auswahl

Transformation

[

AstorinoIDE erlaubt Kommentare zu den Punkten (Description)
hinzuzufligen und auch manuell die Punkte zu editieren. Der manuell
modifizierte Punkt wird rot hinterleuchtet und muss gespeichert oder an
den Roboter gesendet werden, damit Anderungen bestéatigt werden kénnen.

#P1 24,408 |-33.000 |112.6044 -22.517 |62.160 |-29.221 |0.000 place
2 #pP2 -30.195 -34.893 121.410 111.211 28.075 -21.601 0.000 put
3 #P3 -12.720 |25.497 |124.446 136.479 |81.016 |-73.568 |0.000
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14 Fenster Steuereinheit

i Controller Tools — et
Syetem Data
1— |
Backup Controller | Sawve All Controller data to a PC file
% T
Restore Controller | Restore All Controller data from a PC file
3 T

Reset Controller Reset Controller to a factory state

erstellt das Backup der Roboter-Steuereinheit, speichert die

1 Datei mit der *.as-Erweiterung, die samtliche Daten vom
Speicher des Roboters enthalt
2 liest die Kopie-Datei in den Speicher des Roboters ein

resettet die Steuereinheit zu den Werkeinstellungen
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15 Fenster Robot Manager

Das Fenster Robot Manager ist nur nach Verbindung mit dem Roboter
verfigbar. Es erlaubt manuell (Teach-Modus) den Arm zu bewegen und auch die
Position HOME zu andern, das TOOL-System zu bestimmen und auch die Punkte
zu teachen.

15.1 Karte Control

3 9 5

2
@ Robot Manager / A/ / /E;@——G
1\5 Robot: SIM_0D01 ASE 3.8.3B Tool: 1 ~ Workk 1 ~ Speed: 2 -~ | 3% | QAT -
4\‘ Status §
| Emergency Stop | | Motor | | Ready | | Error | =
| Safety Fence | | Home | | EXT_IT | E
G
8— Motors Control ///7
&
z
Reset g
El
Home -
MOTOR ON MOTOR OFF ;
=1
Zeroing
b 3
1 zeigt die Seriennummer des Roboters und die aktuelle Firmware an
5 zeigt das aktuell aktive TOOL-System an und erlaubt es zu
andern
3 zeigt die aktuelle Geschwindigkeit des Roboters im Teach-Modus an
und erlaubt sie zu dndern
4 aktueller Status des Roboters
5 schaltet das Ansichtsfenster Eingange/Ausgédnge des Roboters ein
6 erlaubt zwischen Anzeigen derzeitiger Ausrichtung in den
Winkeln OAT (ZYZ) oder RPY (XYZ) umzuschalten
v, Der Bereich erlaubt den Fehler zu resetten, in die Position HOME zu
verfahren und den Vorgang, auf null zu setzen, einzuschalten.
8 Der Bereich erlaubt die Antriebe ein- oder abzuschalten
9 wahlt das aktuell angewandte WORK-System aus
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15.2 JOG-Karte

Die JOG-Karte erlaubt den Roboter manuell zu steuern und zeigt die
aktuelle Position des Arms an.

@ Robot Manager EI' [=] '@
Robot: SIM-001A ASE_3.8.0B Tool: 1 ~ | Speed: 2 ~ | % | OAT -
1\ Jogging Current Position g /3
* [mm] ¥ [mm] Z [mm] I1T7 [mmye] o
Mode: BASE =
| 0.000| | 353.642| | 412.028| | 0.000|
X Y z =
0 [°] A[°] T[°] Conveyor 11 &
As As As | 90.000| | 1?9.988| | —89.99?| | 0.500|
I
(=]
Tl [2] 2 [°] T3 [°] Conveyor 2: 2
v v v | o000 [ o0.000 | -89.994 | 0.500] ﬂ
o
T4 [@ 5 [# e [2
RX RY [°] ] [°]
| 0000 | -89.993 [  0.003] //4
A+ A+ A+
STEP M
oy O High 4" CTTOINTS  © TRaNg———©
V- V- V- 09-5 ® Low <new> v
17 -JoG Teach Point Execute Command
A v Comment: Point Name 5
+ - | —
|| Teach <«

Teach Point Execute Command

Command: LMOVE /

Execute
z Tool Travel:

Der Jogging-Bereich erlaubt die Bewegung des Roboters im Teach-
1 Modus, hier kann auch die Art der Interpolation (BASE, TOOL, JOINT,
CONV) geandert werden
Der Bereich JT7-JOG erlaubt die Achse 7 (Fahrbahn) manuell zu

2 steuern
Aktuelle Position des Arms, die gelbe Farbe signalisiert die Lage, die
3 dem maximalen Bereich nah ist, die Farbe [l zeigt die maximale
Lage der jeweiligen Achse an
4 Einstellungen der Bewegung im Schritt-Modus

Der Bereich Punktlehre, das Klicken der Teach-Taste speichert die

aktuelle Position des Arms als ausgewahlten Punkt auf der Liste im
5 Point-Bereich. Der TeachPoint-Bereich erlaubt auch Kommentare zu

den jeweiligen Punkten und auch Namen zu den neuen Punkten

hinzuzufliigen

Der Point-Bereich erlaubt die Auswahl des Punktes, den wir speichern
6 wollen oder des Punktes, zu welchem wir die Bewegung im Teach-

Modus ausfiihren wollen

Der Bereich Execute Motion erlaubt eine der Bewegungen (LMOVE,
7 JMOVE, LAPPRO, JAPPRO, JUMP) zu dem im Point-Bereich

ausgewadhlten Punkt auszufiihren

41



B Kawasaki
Powering your potential

ASTORINO Betriebsanleitung
15.2.1 Bereich Step

zur Ausflhrung

. Einstellung der
Geschwindigkeit der
Schrittbewegung

1 STEP 2 1. Einstellung des Schrittlange
\ O High 5

Ty
2 © Low

Low - 5 mm/s oder 2.0 °/s
High — 60 mm/s oder 12 °/s]

15.3 Karte Home

Die Karte Home erlaubt die Hausposition zu modifizieren. Das Klicken der
Taste [Set Home] (2) speichert die aktuelle Position des Arms als Hausposi-
tion.

Die Einschaltung der Betriebsart Manual (1) erlaubt die manuelle Edition
der Hausposition.

@ Robot Manager EI = IEI
Robot: ASTO01A ASE_3.7.7B  Tool: 1 - | Speed: 2 - | g | OAT -
1 \ Home ]
3
T~ s
=
[ manual JOINT Angle [¢] 5|
o
3
T3: -90.00 o
o]
IT5: -90.00 —
ITs: 10.00

e

Set Home
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15.4 Karte Tool

15.4.1 Tool-Reiter

erlaubt das Koordinatensystem des Werkzeugs (Tool) manuell zu modifizie-
ren

@ Robot Manager E =
Robot: ASTO01A ASE_3.7.7B  Tool: 1 -~ | Speed: 2 - | #3% | OAT

TOOL  WIZARD

Tool: |1 ~| O OAT @ RPY

awoH [ 2oc [josaued |E|

g
2
Upload Toal

15.4.2 WIZARD-Reiter

Der WIZARD-Reiter erlaubt das Koordinatensystem des Werkzeugs mit der
4- und 6-Punkt-Methode automatisch zu berechnen.

Die 4-Punkt-Methode (XYZ-Bestimmung):

@ Robot Manager EI =
Robot: ASTOO1A ASE 3.7.7B  Tool: 1 ~ Speed: 2 - | # | OAT -
TOOL WIZARD g
=
@ onyxrZ O XYZOAT Tookl1 ~ =
o)
SAVE A1 o
G SAVE A2 I
~— 3
SAVE A3 ®
. o
A SAVE A4 =
. SAVE B
Measuring jig
SAVEC

Calculate Tool
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Die 6-Punkt-Methode (XYZ- und OAT-Bestimmung):

& Robot Manager

(=] & =

Robot: ASTO01A ASE 3.7.7B  Tool: 1 ~ | Speed: 2 - | & | OAT -
TooL WIZARD o
g
O onyXYZ @ XYZOAT Tooh|1 ~ &l
3
SAVE AT ? @
SAVE A2 ? I
~ 3
SAVE A3 ? ®
5 =
SAVE Ad ’ =
SAVEB ? —
SAVEC ?
Calculate Tool
::(@ Basepose C —
Baseposa B 100 mm or more
100 mm ormom/
ToolZarscin = Crigh
/ Mezsuring g Maasuring jig Tool Y dirgction

15.5 Karte Work
15.5.1 Work-Reiter

ermdglicht die manuelle Modifikation des WORK-Koordinatensystems.

W Robot Manager EI =] IE'
Robot: SIM_001 ASE_3.8.3B Tool: 1 ~ Workk 1 - |Speed: 2 ~ | 8 | OAT ~
WORK  Work WIZARD g
=1
=
Work: |1~ @ oaT O RPY 3
I
Work O []: 63.23 | z
3
=
Work A [°]: 158.27 | =
=
Work T [<]: -118.92 | =
=
s
=
Upload Work
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15.5.2 Reiter WORK Wizard

Der Reiter WIZARD erlaubt das Koordinatensystem WORK mit der 3-Punkt-
Methode automatisch zu berechnen.
™ Robot Manager EI'?'@

Robot: SIM_001 ASE_3.8.3B Tool: 1 ~ |Work 1 ~ Speed: 2 ~ | §3 | QAT ~

WORK  Work WIZARD
Work: |1 v
SAVED

X
SAVE X
SAVEY

Y 0

Calculate Waork

saopy 0oL [awoH [ por [ jonuod

15.6 PC-Fenster zur Robot Communication

Dieses Fenster erlaubt die Auswahl des COM-Portes, an welchen der
Roboter angeschlossen ist und die Anderung der Einstellungen der
IP-Adresse, unter welcher sich Astorino befindet.

& — pd
Connection

IP Adress:

lisz| |1eq| [ o | | 1 |

VORSICHT! Der COM-Port wird automatisch erkannt, er muss nicht manuell
geandert werden. Falls mehr als nur ein Roboter an den Computer ange-
schlossen wird, erlaubt er auszuwdahlen, mit welcher Einheit wir uns
verbinden wollen.
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15.7 Fenster Preferences

Das Fenster Preferences erlaubt die Einstellungen des Umfelds astorinolDE
zu andern, vor allem Anderungen der Funktionalitdt der Hilfsfenster (Robot
Manager, I0 Monitor, Visualization, Points)

Das erlaubt die Sichtbarkeit des Fensters von MDI Window zu Dialog und
umgekehrt zu wechseln.

Die Einstellungen werden am Computer gespeichert und bleiben sogar nach
Abschalten des Programmes erhalten.

¢ Fenster Typ MDI Window

Die Fenster Typ MDI das sind Fenster, die im Hauptbereich ,geschlossen”
sind und vom Hauptfenster des Programms astorinoIDE nicht getrennt
werden kdnnen.

2 astorinelDE

File Edit Project Run Tools Setup View Window Help

YREES &peQQ 44HL A9 ke [Ealloe @
Project Explorer #% | program Contal: - [ 2 »» @v_ Check Mode: P Speed:E

%! Project: DEFAULT

=N |
Outputs
3|4a|[s|[e||7]8 12| 3|&|s|ef 7|8
11 |12 || 23 || 24 |[ 15 || 16 9 (10 | 11| 12|13 | 14 |15 | 16
19 |20 |21 |22 |23 || 24 17 |18 |19 |20 | 21 | 22 || 23 | 24
27 |28 |29 |30 |31 || 32 25 || 26 | 27 |28 | 29 | 30 || 31 | 32
35 || 36 || 37 |38 || 39 || 40 33 ||34 |35 36| 37| 38 | 39 | 40
43 || 44 |45 || 46 |47 || 48 41 | 42 || 43 || 44 | 45 | a6 | 47 || a8
51|52 |53 |54 ||s5 || s6 49 |50 |51 (|52 | 53| 54| 55| 56

Arm 1/O
Input output

57 || 58 57 || 58
11 (12 (13 |14 [15 |16

e Fenster Typ Dialog

Die Fenster Typ Dialog sind Fenster, die als zusatzliche Fenster des Pro-
gramms astorinoIDE ged6ffnet werden, das erlaubt solche Fenster auf dem
Bildschirm des Nutzers beliebig anzuordnen.
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2\ astorinolDE

File Edit Project Run Tools Setup View Window Help

TREES «p@aQadHL RE QD k[ | Salloe @
Project Explorer #% | program Contol: p» |1 I = »» @~ [  check Mode: B sp

I %' Project: DEFAULT W

i% 170 Monitor - X

Inputs Outputs

2|3||a||s|6| 7|8 1|2|3|la|s]e|7|68

9 |20 |[12 [|12 |13 |24 || 25 | 16 9 |10 |[21 |22 |13 |24 |15 || 16
17 18 | 19 |20 || 21 |22 |23 |24 17 18 |19 |20 |21 (|22 | 23 || 24
25 |26 | 27 |28 || 29 | 30 || 31 || 32 25 || 26 |27 |28 |29 || 30 | 31 | 32
33 |34 35 ||36 | 37 38 |39 |40 33 |34 |35 |36 | 37 || 38 |39 |40
41 || 42 ||43 (|44 || 45 || 46 | 47 |48 41 |[42 (|43 |44 |45 [[46 | 47 | 48
49 |[50 |51 (|52 | 53|54 (5556 49 || 50 || 51 |52 || 53 |[54 | 55 | 56

9 (10 (12 [|12 |13 || 14 || 15 || 16

15.7.1 Workspace

—
7= Preferences — x

Workspace
N vioricspace save

-#a Robot Manager Auto file save

& 10 Monitor [] Auto overwrite project on PC
o Visualization Default
LY Points Check update automatically

Session Start

(® Open last project

() Do not open project

Der Workspace-Bereich erlaubt solche Systemeinstellungen wie:

e automatische Speicherung der Dateien, falls das Programmfenster
geschlossen wird,

e automatisches Uberschreiben des Projektes am PC wéhrend des
AnschlieBens an den Roboter (das Fenster Synchronisierung wird
nicht angezeigt),

e automatische Prifung der verfligbaren Aktualisierungen,

e Auswahl der Art, wie das Umfeld getffnet werden soll. Man kann
wahlen, ob astorinoIDE das zuletzt angewandte Projekt beim Starten
6ffnen soll oder auch nicht.
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15.7.2 Robot Manager

Erlaubt die Auswahl, wie das Fenster Robot Manager angezeigt wird. Es ist
zu wahlen, ob das Fenster als MDI Window oder als Fenster Typ Dialog
angezeigt werden soll.

7= Preferences B %
Robot Manager
= Workspace Save
- | Robot Manager
ieeg32 10 Monitor Display

Visualization Default
£ 3 Points

® MDI Window

() Dialeg

15.7.3 IO Monitor

Erlaubt die Auswahl, wie das Fenster I0 Monitor angezeigt werden soll. Es
wird gewahlt, ob das Fenster als MDI Window oder als Fenster Typ Dialog
angezeigt werden soll.

o —
7= Preferences

10 Monitor

o =u Workspace Save
- Robot Manager
=1 8 10 Monitor Displa

play Default

----- Visualization
& Y Points

() MDI Window

® Dialog

15.7.4 \Visualization

Erlaubt die Auswahl, wie das Fenster Visualization angezeigt werden soll. Es
wird gewahlt, ob das Fenster als MDI Window oder als Fenster Typ Dialog
angezeigt werden soll und auch ob die *.stl-Dateien in das Projekt-
Verzeichnis automatisch kopiert werden sollen.
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—
7= Preferences

— Visualization
~=u Workspace Save

-~ P Robot Manager Auto copy STL files to project folder
% 10 Monitor

: Display
& 3 Points

® MDI Window

Default

() Dialog

15.7.5 Points

Erlaubt die Auswahl, wie das Fenster Points angezeigt werden soll. Es wird
gewahlt, ob das Fenster als MDI Window oder als Fenster Typ Dialog

angezeigt werden soll. Es erlaubt auch die Einstellung, ob die Punkte nach
der Speicherung an den Roboter automatisch gesendet werden sollen oder

nicht.

—
7= Preferences

Points Window

=u Workspace
Robot Manager [ Auto transfer when saved £3E
10 Monitor Display
Visualization . Default
. MDT Wind
S em O Mt Window
(® Dialog

49



B Kawasaki

Powering your potential

ASTORINO Betriebsanleitung

16 Fenster System Configuration

Das System Configuration erlaubt die Systemeinstellungen des Roboters
anzusehen und zu modifizieren.

16.1 General

Zeigt die Seriennummer und die Version der Firmware, die am Roboter ak-
tuell eingespielt ist.

3% System Configuration — X
p—— General
----- N General]
_____ I:I XYZ Limits Robot Type Language

----- \} FPower Off Position
----- Zeroing Order i
----- g Calibration Fain
-3 /O astoring m-4EKawasaki

----- . Colission Detection fobotes
----- [ Ethernet Settings
----- 1, Firmware Update [51M_oo1 |
----- &% Conveyor Tracking

----- f JT Range

----- H Handling clamp

|£'\SE_3.8.SE |

16.2 Moving Area

Erlaubt den Arbeitsbereich des Astorino-Roboters zu modifizieren. Der
Punkt P1 ist ein Punkt, der den minimalen Arbeitsbereich in den Achsen
X,Y,Z bestimmt und der Punkt P2 ist ein Punkt, der den maximalen
Arbeitsbereich in den Achsen X,Y,Z bestimmt.

3% System Configuration — X

=, General Moving Area XYZ Limits
W7 Limits
“\t Power Off Position

T .
l Zeroing Order -

)
%) Calibration Point ®[mm] Y[mm] Z[mm]
3-8 1/0 Point P1{x,v,z)  [EIaA -1000 -1000
3 Colission Detection Paint P2(x,v,z) 1000 1000 1000
- [l Ethernet Settings
@G Firmware Update
.22 Conveyor Tracking

[

--§F 1T Range Drefault Get Current SAVE

--|™ Handling clamp
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16.3 Power Off Position

Dieser Bereich erlaubt die Position Abschaltung der Antriebe zu modifizieren. Die
Power Off Position ist eine Position, an welche der Roboter nach Abschaltung der
Antriebe verfahren wird, wenn der Vorgang, den Roboter auf null zu setzen,
beendet wurde.

3% System Configuration — s
Power off position
-2 General p
ilj XYZ Limits T Pasition [deg]
'\t Power Off Position
1$ Zeroing Order I Save
b8 1/0
ﬁf“ Caolission Detection IT3: -1€0.00
- [ Ethernet Settings Current
---“-3%5 Firmware Update IT4: 0.00
| i
-3 IT Range Default
™ Handling clamp IT6: 0.00
s 0.00

16.4 Zeroing Order

Dieser Bereich erlaubt den Vorgang ,Achsen auf null setzen" zu modifizieren. Er
erlaubt die Reihenfolge, wie es auf null gesetzt werden soll, auszuwahlen und auch
zu markieren, ob die jeweilige Achse auf die vorgegebene Position (Destination)
verfahren werden soll, wenn es auf null gesetzt worden ist.

)& System Configuration - >
rd ing Ord
-2 General sreing braer
m ¥YZ Limits Move to R
3 T Order P~ Destination Save
“ Power Off Position destination
e | om [z E 0.00
n > ) Manual
—-{# Calibration =
-8 1/0 m |3 [ o0 ] i
-8 Colission Detection T3 P .00 befault
[0 Ethernet Settings = .
-4, Firmware Update ITA 5 |
5, Conveyor Tracking
--F IT Range 1Ts = 0.00
H Handling clamp
77 1 0.00

16.5 Calibration

Dieser Bereich erlaubt die Achsen zu kalibrieren. Die Kalibrierung der Achsen ist nur bei
einer Stérung der SD-Karte in der Steuereinheit des Roboters oder beim Austausch der
ausgedruckten Teile, die das Skelett des Roboters sind, erforderlich.

3$ System Configuration — X

= General Calibration
EI XYZ Limits Maove JT to 0 deg positon then press Calib Zeroing Sensors

"\t Power Off Position
lé Zeroing Order

B

-3 1O

M Colission Detection

--[) Ethernet Settings

% Firmware Update

Conveyor Tracking

gl YT || uT2

JT3 | | JT4

JT5 | | JT6

.....

Lo
f 1T Range
--|™ Handling clamp

) JT7
Calib
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16.6 I/O

Dieser Bereich erlaubt das Modul Eingange/Ausgange zu deaktivieren oder
es erneut zu aktivieren.

}% System Configuration

g General /o

-3 WY Z Limits

\t Power Off Position
1; Zeroing Order
--{#} Calibration

wa Dedicated Inputs Enable I/O Module
‘- uy Dedicated Output
% Colission Detection
- [ Ethernet Settings
----@G Firmware Update

f JT Range
H Handling clamp
£ >

Er erlaubt auch, dass bestimmte Eingange oder Ausgange zur Erflllung der
vorbestimmten Funktion, wie z. B. Motor ON, dediziert werden.

3% system Configuration - X
Dedicated I ts
----- = General ~ Sdieated tnpy
""" I.j XYZ Limits Function | Signal Active | ™
-----  Power Off Pasitior - [
----- ll Zeroing Ord .
g a raer
----- {#} Calibration Cycle Start - - d
=g Reset - O
EXT_IT(Hold) - - O
----- 8 Colission Detectic Interrupt - - O
----- [ Ethernet Settings Zeroing R -l O
----- 4 ?}G Firmware Update
e ; Cycle Stop - - O
----- = Conveyor Trackir w
----- f JT Range
----- ™ Handling clamp SET
£ >
3% System Configuration - *
Dedicated Outputs
----- = General " =dicated Butpd
----- 11 %z Limits Function Signal Active |~
----- \t Power Off Positior - 0
..... 12 zeroi -
s Zeroing Order
----- (@) Calibration Repeat - - O
i 1/0 Teach - - O
- aa Dedicated Inp
- -
[N Dedicated Out Mater ON O
----- 8 Colission Detectic ESTOP - - O
----- [ Ethernet Settings Error R - O
----- #,, Firmware Update
----- &= Conveyor Trackir Ready - T O "
----- f JT Range
----- ™ Handling clamp  w SET
£ >
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16.7 Colission Detection

Dieser Bereich erlaubt die Schwellen der Kollisionsdetektion manuell oder
automatisch zu bestimmen. Er zeigt auch, dass die jeweilige Einheit mit
einem Sensor ausgestattet ist, der die StoBdetektion ermdglicht. (B-Version
des Roboters)

3% System Configuration — *
— Colission Detection
----- =u General
_____ 9 %¥Z Limits Thresholds [ 4G Mode save
----- ’@\ Power Off Position e
£\ TeachMode: 25
----- 19 Zeroing Order "
..... & Calibrati Calib
? alibration ONJOFF
=83 1/0 I
i iy Dedicated Inputs Autocalibration active

Ly Dedicated Cutput
----- %A Colission Detection RepeatMode: 35

[ Ethernet Settings

“-3?5. Firmware Update I

Hardware not detected!
Function disabled!

< >

16.8 Ethernet Settings

Dieser Bereich erlaubt Einstellungen des Ethernet-Portes, der sich im
Roboter befindet, zu andern. Man kann IP-Adressen und auch die
Funktionsweise des Ethernet-Portes andern.

#$ System Configuration - X

Ethernet Settings
----- =u General g

..... 13 XYz Limits Ethernet Settings Connection v
..... \' oy i

\f PoNgr Off Position IP Adress:
----- 11 zeroing order

----- {8} Calibration . . .

/0

o Dedicated Inputs Subnet Adress:

-y Dedicated Output : : :

----- 8. Colission Detection

_____ o Gateway Adress:
#. Firmware Update ) i i

Conveyor Trackin
= Y s DNS Adress:

f JT Range
----- B s cams e (o]

£ >

16.9 Firmware Update

Dieser Bereich erlaubt die Firmware des Roboters zu aktualisieren.

3% System Configuration - X

= General Firmware Update

-1 w0z Limits
u Power Off Position
|4 Zeroing Order USB Teensy T4_1 ~
-4 Calibration
E-i% 1O
iola Dedicated Inputs
.:. Dedicated Cutput
8 Colission Detection
--[) Ethernet Settings

BN o piare Upcate
é”, Conveyor Tracking Firmware
--%F IT Range
- |™ Handling clamp
< >
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16.10 Conveyor Tracking

Dieser Bereich erlaubt die Einstellungen der Férderbander zu modifizieren,
man kann die Auflésung des Forderbandbetriebs (mm/bit) sowie die
Richtung der Zusammenarbeit mit dem Roboter einstellen.

5% system Configuration - x

Conveyor Trackin
-Zv General ¥ g

17 %z Limits Conveyor 1 Conveyor 2 Virtual Encoder
“ Power Off Position

l; Zeroing Order rResolution (mm/bit)
(& Calibration
-8% 1/O Conv Moving Direction 2 -

% Colission Detection
[ Ethernet Settings 0:OF 1: %+, 2 %-3: ¥+ 4: Y- 5: Z+6: Z)
#- Firmware Update

Conveyor Tracking
f 1T Range SAVE
H Handling clamp

Hier kann man auch den virtuellen Enkoder, der zur Simulation einer
Anwendung mit dem Férderband dienen kann, ein- oder abschalten.

% Systemn Configuration - X

Conveyor Trackin
-2 General i g

171 %vz Limits Conveyor 1 Conveyor 2 Virtual Encoder
'@\ Power Off Position
- |3 Zeroing Order [ Enable Virtual Encoder
-4} Calibration
b8 1O CONV1 ~
gf.ﬁ Caolission Detection
- [ Ethernet Settings Stop
‘(39,‘, Firmware Update
<I:"‘ Conveyor Tracking
f 1T Range

H Handling clamp

Start

16.11 JT Range

Hier kann man den Bewegungsbereich im JOINT-Raum einstellen. Der
Winkel jeder Achse ist separat zu begrenzen.

3$ System Configuration - X
— JT Range . L. .
& General Define limits for each robot joint
171 vz Limits Min Max
\t Power Off Paosition
. . 158.0
lé Zeroing Order T | | - | 158.00 | SAVE
& Calibration . -
T2 | |T | 127.00 |
[E-3% 1/0
% Colission Detection 173 | | = | 0.00 | =ik
[ Ethernet Settings
- Firmware Update IT4: | | - | 240.00 |
-2 Conveyor Tracking
G . -
BT Range] s | |+ [ 12000 ]
™ Handling clamp 1Te: | | . | 355.90 |
H - 3= 0
7 | —0.50 |+ | 408.00 |
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16.12 Handling Clamp

Hier kann man Signale zur Bedienung des Greifers einstellen. Diese Signale
arbeiten mit den Befehlen OPENI und CLOSEI zusammen.

}& System Cenfiguration — X

Handling clam
g General 9 P

-1 xrz Limits
“ Power Off Position
lé Zeroing Order

{8} Calibration
H- 3% 1/0
Reﬁ Ceolission Detection
- [ Ethernet Settings
-4, Firmware Update

Handling Clamp Signal Definition

QUTPUT Signal for OFF SAVE

wi | w
~1|| @

OUTFPUT Signal for ON

¥ 1T Range

n Handling clamp

16.13 Working Space

Hier kann man die obere und die untere Grenze des Arbeitsraums
einstellen. Diese Arbeitsraume arbeiten mit dedizierten Signalen

Zusammen.
}& System Configuration = X
_____ =, General Working Space
----- ij XKYZ Limits Working Space number 1 w Save
----- "\t Power Off Position
g\ -
----- 1 Zeroing Order
3
Calibration pRerEn
----- 8. Colission Detection
----- [ Ethernet Settings 7
T
----- %, Firmware Update
\
?
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17 Fenster Synchronisierung

Das Fenster Synchronisierung wird zum Zeitpunkt des Anschlusses von
astorinoIDE an den Roboter angezeigt. Es erlaubt die Richtung der
Synchronisierung von Projektdaten auszuwahlen.

& Project synchronize — et

Choose overwrite direction! Or close this window to cancel.

EERS

SYNC

Die Synchronisierung vom Roboter zum Computer Uberschreibt samtliche
Daten des Projektes am Computer.

Die Synchronisierung vom Computer zum Roboter Uberschreibt samtliche
Daten des Projektes am Roboter.

18 AnschlieBen und Arbeit mit dem Umfeld

Nachdem die Taste [Connect] geklickt wird, kann das Fenster Synchronisierung
angezeigt werden. Nachdem das Programm ein Projekt mit demselben Namen auf
der Festplatte im Computer wie dieses am Roboter gespeicherte gefunden hat,
offnet es ein Warnfenster und fragt, ob die Verbindung fortgesetzt werden soll.

=Y

File Edit Project Run Tools Setup View Window Help aStOrino @& Kawasaki

TREEHS AR Q A4HL RE-O® k(= Snlloe @&
Project Explorer #x | program contol: p |1 2 » D~ Check Mode: | Speed: |z ~
=% Project: DEFAULT

&5 Program Files
in

{1 Points

20 Warning! x

Project: DEFAULT already exists!
Press OK to open synchronization window. Press CANCEL to stop the connaction.

X

Bl exT_iT $ Connected - Alive @ Mode P> Cydle © Ready @ Error /b safety (D) Estop
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Nachdem die Taste [OK] geklickt wurde, 6ffnet das Fenster Synchronisie-
rung. Man wahlt die Richtung und demnachst die Taste [SYNC] aus, das
SchlieBen dieses Fensters mit der Taste 'x’ hat zur Folge, dass die Synchro-
nisierung gestoppt wird. Der Roboter wird an ein Programm angeschlossen,
doch die Daten am Computer und am Roboter kénnen sich unterscheiden.

a2

File Edit Project Run Tools Setup View Window Help COimiD e
YREEHS areaq s 8HL RE-OX % [Hplloe
Project Explorer #x | program contol: p |1l = »» @ Check Mode: | Speed: |2 ~
=-%* Project: DEFAULT
@B Program Files
w-{) Points
2\ Project synchronize - X

Choose overwrite direction! Or close this window to cancel

Nl ex_m 4 Connected 4 2live @ Mode P Cycle @ Ready @ Error A\ Safety () Estop

Nachdem die Synchronisierung im Hauptbereich abgeschlossen wurde,
offnet das derzeit ausgewahlte Programm, welches zum Einschalten
vorbereitet ist (es befindet sich im RAM-Speicher des Roboters).

it Project Run Tools Setup View Window Help storino w-EKawssaki
TREBHS «42aQ £3HL RE-9@ ks [ ARH0O §
Project Explorer #X | program contol: b |1 H = »» - N check Mode: B speed: |2 ~

=-%* Project: DEFAULT
£+E5 Program Files

Lok T TEMP = TEMP oo (e
{-E TEST 1] .PROGREM TEMP
i.E FOR 2 speed 100 ALWAYS
= TEST2 3 accel 100 ALWAYS
L. DATA 4 decel 100 ALWAYS
=473 Points >| HoME
Y4 Jomt & point £r = frams(pl0 pll plZ p1 )
: ) 7 point temp = trans(150,0,0,0,0,0
‘g Transformation 8 point temp2 = fr + e _“p
POINT/OAT temp2 = pi0
10
1 mp:
12 peint temp3 - trams(0,80,0,0,0,0)
13| point temp? = fr + tompd
14 POINT/OAT temp2 = pll
15 Imove pi0
16  1lmove temp3
17  .END
g

+ X

Il ex7_iT $ Connected 4h- Alive [E] Repeat Mode P Cycle © Ready & Error /A Safety (I) Estop

Nun kann man beginnen, Programme zu schreiben und den Roboter zu
nutzen.
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19 Informationen iliber den Hersteller
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