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1 EINLEITUNG

Die Software Mercator V7 stellt eine Reihe von Editoren zur Verfiigung. Die
Palette reicht von einfachen Texteditoren (ber Signalbearbeitung bis zur
Bahnprogrammierung. Das Modul FolgenEditor von Mercator V7 dient dazu,
Roboterprogramme zu bearbeiten. Programmierte Punkte kénnen damit einfach,
anschaulich und effektiv beziglich ihrer Koordinaten und Orientierung
eingefiigt, geloscht und verdndert werden. Das Ergebnis ist ein
Roboterprogramm, das in die Robotersteuerung geladen und dort ggf. tber das
Handpult nachbearbeitet und ausgefihrt werden kann. Unterstitzte
Robotersteuerungen in Mercator V7 sind Steuerungen der Hersteller KUKA
(VKRC und KRC) und Fanuc.

Die Roboterbahn zwischen den programmierten Punkten wird durch die
Robotersteuerung und ihre Bahnplanung bestimmt. Um das Verhalten zwischen
den Programmierten Punkten direkt zu beeinflussen, bedarf es zuerst einer
ASCII- oder IBG-Record-Datei mit aufgezeichneten Interpolationskoordinaten,
Achspositionen und Signalzustanden. Solche aufgezeichneten Bahnen lassen
sich dann mittels des Bahneditors bearbeiten. AnschlieBend konnen diese
Record-Dateien dann wieder von Robotersteuerungen abgespielt werden, die
ASCII-aktiv bzw. IBGN-aktiv als Funktion unterstutzen.

Im Folgenden wird im Einzelnen auf die Anwendung und Méglichkeiten des
FolgenEditors eingegangen.
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2 DAS MODUL FOLGENEDITOR

Der Folgeneditor ermdglicht die Bearbeitung von Roboterprogrammen in
Mercator. Dazu wird zuerst ein Programm aus dem Archiv der Robotersteuerung
geladen und anschlieBend bearbeitet. Das veradnderte Programm kann nach der
Bearbeitung gespeichert und wieder in das Archiv der Robotersteuerung geladen
werden. Dabei geht Mercator weit iber die Mdglichkeiten eines konventionellen
Editors hinaus und erlaubt die einfache und schnelle Bearbeitung auf
numerischer oder grafischer Ebene. Dies beinhaltet:

e Positionierung von Punkten

e  Freie Positionierung auf Bauteiloberflachen

e Prézise Visualisierung von Bauteil, Roboter und Werkzeug

e  Verschiebung und Orientierung von programmierten Punkten

e Markierung und Bearbeitung von mehreren Punkten gleichzeitig

e Bearbeitung von Punkten auf Basis von verschiedenen Koordi-
natensystemen

e Das Ldschen von Punkten
e Das Andern von Punktreihenfolgen

e Optimierung der Roboterbahngeometrie beziiglich des Arbeits-raumes
und der Bauteilumgebung

e  Optimierung der Orientierung der Roboterbahn
e  Geschwindigkeitsoptimierung der Roboterbahn

Zur Programmierung der Roboterfolgen sind keine steuerungs-spezifischen
Fachkenntnisse erforderlich. Die programmierten Bahnpunkte werden in dem
jeweiligen Format der verwendeten Steuerung gespeichert.

Der generierte Bearbeitungszyklus kann vorab als Videoanimation dargestellt
werden. So kann die Bewegung des Roboters beurteilt und eine Einschétzung
der Taktzeit vorgenommen werden.

Prozessparameter wie z.B. die Bearbeitungsgeschwindigkeit kénnen grafisch
dargestellt und editiert werden. Die Darstellung und das Editieren der Daten in
einer Tabelle ist ebenfalls mdglich.
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Der folgende Screenshot zeigt eine Darstellung der Roboterbahn bei
eingeblendetem Roboter mit dem Werkzeug, der programmierten Bahn und dem
Bauteil.

1 Roboterbahn (D) - up73 - ROLLFALZEN - Datci-Nr: 1

/

[Bnzeigemodus <] [ wek | [F Kamera 1 ~| Tiraussenteil: X: 973.84 Y|

2.1 BENUTZERRECHTE BEIM FOLGENEDITOR

Fur eine groRtmogliche Sicherheit gibt es bei der Nutzung des Folgeneditors
mehrere, in ihren Rechten abgestufte Benutzerlevel. Ist kein Benutzer
angemeldet, bestehen nur Betrachtungsrechte. Es konnen keine Anderungen
vorgenommen werden. In der Rechte-Hierarchie folgen dann Bediener,
Einrichter, Spezialist und Hersteller. Der Hersteller hat im Vergleich zum
Spezialisten zusatzlich die Rechte fur die Systemkonfiguration und —einrichtung.
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Die folgende Tabelle gibt einen Uberblick iiber die Rechte und Méglichkeiten
des jeweiligen Levels.

Level Spe- Ein- Be- Abge-
zialist richter diener meldet
Funktion
Folgen laden und Verlauf betrachten X X X X
ASCII-Aufzeichnung betrachten X X X X
Punkte der Folge verschieben X X - -
Punktorientierung verandern X X - -
Geschwindigkeit verandern X X - -
Interpolationsart dndern X X - -
Punkte léschen/hinzufiigen X X - -
Speichern/ zum Roboter iibertragen X X X -
Editieren in Tabellenansicht X - - =
Naht definieren/integrieren X (X) - -
Positionierung 3D-Modelle X - = =

Mercator Modul FolgenEditor
Version 7 Softwaredokumentation
Mai.2014 -4 - O. Kriger, R. Sikora




2.2 PROGRAMMIERTE PUNKTE
BEARBEITEN

2.2.1  Wechseln in den Modus ,,Folgen editieren”

‘o’/ Die Bearbeitung von Punkten erfolgt im

Modus ,,Folgen editieren“. Dazu unten links
den entsprechenden Eintrag des Menis

Anzeigemodus .
Eahnen editieren wahlen.
Folgen editieren . .

M ahte editieren k‘ Der Modus lasst sich auch mit dem
Dbjekte positionieren Tastaturkiirzel Strg+f aktivieren.
|.-'l'-.nzeigem|:u:|us LJ |‘:-5.f Tiiravs:

Bevor Punkte verschoben oder anderweitig bearbeitet werden kénnen, miissen
diese ausgewdhlt, bzw. selektiert werden. Dazu gibt es verschiedene Methoden.

Die erste kann auf der grafischen Ebene genutzt werden. Es ist einfacher, die
programmierten Punkte auszuwéhlen, wenn dazu die programmierten Punkte
und deren Genauigkeitskugeln eingeblendet werden.

2.2.2 Punkte grafisch selektieren

Ein Rechtsklick auf den Hintergrund des 3D-Fensters 6ffnet ein Auswahlmend,
aus dem man dann ,ProgPunkt selektieren* wéhlt. Einzelne Punkte werden
dann durch Anklicken selektiert, sollen mehrere Punkte gleichzeitig bearbeitet
werden kdnnen diese mit gleichzeitig
gedrickter STRG-Taste selektiert
werden.

Die Farbe der Punkte wechselt dann

] zu Hellgriin, wenn diese selektiert
MW -

wurden. Zudem wird der Punktname

in rot hervorgehoben. Wiederholtes

Anklicken eines selektierten Punktes

bei gedruckter STRG-Taste

deselektiert den Punkt. Ebenso ist es mdglich, Uber Rechtsklick ,,ProgPunkt
deselektieren“ diesen wieder abzuwahlen.

2.2.3 Punkte Uber die Tabelle selektieren

Eine weitere Moglichkeit, Punkte zu selektieren ist Gber die Tabelle. Diese kann
liber ,,Legende anzeigen“ eingeblendet werden (siehe rechts).
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Zunéchst ist hier die Legende als Baumstruktur sichtbar mit allen Instanzen,

einschlieBlich der Punkte. Hier kdnnen Punkte selektiert werden, indem man | - g E:-LlNNeueNaht ’
entweder auf den entsprechenden Punkt rechtsklickt und im Menii selektieren :g%k e
wahlt oder indem man auf den Punkt doppelklickt. Dadurch wird auch gleich der :g E: "f‘_”de'” g
Modus Objekt editieren aktiviert. Jedoch ist die in der Baumstruktur angezeigte | - er, ':;Z:::ren
Reihenfolge nicht zwingend mit der Reihenfolge der Abarbeitung im Programm jjg E: anzeigen s
identisch, was zu Missverstandnissen fiihren kann. :z E: e

Daher ist es ratsam, mit der Tabelle zu arbeiten. Hier entspricht die Reihenfolge | - 2 P, ”_E,inmgen g

der Punkte auch der Reihenfolge der Abarbeitung. Durch Rechtsklick auf die
Zeilennummer des zu selektierenden Punktes wéhlt man ,,ProgPunkt selektieren*
um einen einzelnen Punkt zu selektieren.

Datei Zelle KUKA Einstellungen Hilfe
A EREEY V=3 ] B O-&
Allg. Fenster | Explorer  K1TUVL415130R01: upk 1
% Roboterbahn 30) - up6 - KITUVL4L5190R01 - Datei-Nr: 1 (==
W Legends  Tabelle WWerkzeughsle} Aktionen | Prozesse |
w’ l upb [K1TUVL415190R01]
Pkt-Mame| s [mm] | #[mm] | v [mm] | 2z [mm] |Maht(PkeName) -
® 1P 00D 347792 254939 214731 -
1, @ | 2|F2 146719 2733.42 150438 269885 -
R E | 3|F3 423867 |1367.87 44467 92600 -
—2 = |_4|P4 653692 63487 43329 E1763 -
i || 5| [ 5|Ps 5522 50030 |7E084 GGOOS -
o @ | B|FE 590099 595,45 79388 E5543 -
o d (P2 4 ) rotn om Lonm on | mon n | ora o S—
ﬁ @ [ &lps ProgPunkt anzeigen
ad [alPs L}ngpunh selektieren
als I A ,
K & EPQ ProgPunkt l&schen
e 13|F13
Kol [l Tabellenanzeige v
2 ] | 1515 Funktionen 3 i
=i I B0
JTY || — Ansicht ProgPunkt als Referenzmarker —r
q /\ TCP Bestimmung durch diesen Punkt "
9] % ol :
Il als Kalibrierplattenposition dbernehmen
o b3 ) T O E‘
v J % =
z [ ] [0 fom ]
[Folgen ediieren =] [@ P8 | [% Benutzer =] X:-1.43Y:-0.78 Z:-83.24 Bahnlange: 5943.27 mm Zeit
Hilfe Info P

Mehrere Punkte konnen entweder in der 3D-Ansicht oder in der Baumstruktur
durch gleichzeitiges halten der Shift- oder Strg-Taste selektiert werden. Die
Strg-Taste erlaubt das Hinzufiigen einzelner Punkte zur Auswahl; Shift selektiert
alle Punkte vom letzten Mausklick bis zum aktuellen Mausklick.

4 Roboterbahn (3D) - up?3 - ROLLFALZEN - Datei-Hr: 1
= o) | e
% ¥ 2
A ™~ . § # Robolerbahnen /
oz \s o2 x l w73 [AOLLFALZEN]
s
I
0 +eolelils [ |
& = @ B21: Basis * A
-
- _— ® 1 PP
pga PP @ P2-UN J
’.J @ P3 KZRS
L} © P4 KIRE
[ ® PS5 KZRS
= ® PG KZRE
= @ P7 - KZRS
= @ P8 KZRE
LY © P9 KZRS
® P10 KZIRE
) @ P11-KZRS
@ P12 KZRE
© P13:KZRS
@ @ P14: KZRE
] & P15 K7RS =
B8 [ &l 12|  ProgPunkt'P51* Verschieben [+
&
& % K 470 [rm =]
[
& / O — ) E— 1 000 [rm <]
z | 000 [um =
[Folgen editieien _~] [ Koplomdnaten =] [ Benutzer ~| P51-X:-4.54Y:-0.00Z:0.00 R: 0.00 P:0.00 Y:0.00
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2.2.4 Programmierte Punkte kartesisch verschieben

Bevor man programmierte Punkte verschiebt, sollte man tberlegen auf welches
Koordinatensystem sich die Verschiebung beziehen soll. Nach dieser
1 Uberlegung kann dann in der
6 el & FuBleiste des 3D-Fensters das

L obHalle T .
2 ROLLFALZEN betreffende  Koordinatensystem

F*“LZE“[F'a”SCP gewdhlt werden. Auch wéhrend

ROLLFALZENADCurs des Verschiebens kann das
g ;1; Koordinatensystem nach

igemodus v | | @ welt v [# kameia.  Belieben gewechselt werden.

Um die Auswahl an mdglichen Koordinatensystemen auf die wesentlichen zu
beschranken, lasst sich per rechtsklick ein Auswahlmenl 6ffnen (s. neben-
stehend). Mit einem linksklick wird ein Haken gesetzt der bestimmt, ob die
jeweiligen Koordinatensystemgruppe im Auswahlmeni zur verfligung steht oder
nicht.

Programmierte Punkte lassen sich ausschlieflich im Modus ,,Folgen editieren*
bearbeiten. Nachdem man diesen Modus gewdhlt hat, kann man mit einem
Rechtsklick auf den Hintergrund in der 3D-Ansicht unter ,,Folge> ProgPunkt
bewegen* die selektierten Punkte verschieben (Tastenkombination Strg+M).
Mercator aktiviert dann automatisch den Modus ,,Objekt editieren®.

Alternativ Iasst sich der Modus ,,Objekt editieren* auch durch klicken auf das
entsprechende Icon in der Leiste am linken Bildschirmrand aktivieren.
AnschlieRend kann dann noch der zu bearbeitende Punkt bzw. kénnen mehrere
Punkte gewahlt werden.

Durch doppelklicken auf einen Punkt in der Baumstruktur der Legende wird
dieser einzelne Punkt selektiert und zugleich der Modus Objekt editieren
aktiviert

Mehrere Punkte kdnnen entweder in der 3D-Ansicht oder in den Tabellen durch
gleichzeitiges halten der Shift- oder Strg-Taste selektiert werden. Die Strg-Taste
erlaubt das Hinzufiigen einzelner Punkte zur Auswahl; Shift selektiert alle
Punkte vom letzten Mausklick bis zum aktuellen Mausklick.

Die Verschiebung kann grafisch oder durch Eingabe von Zahlenwerten
vorgenommen werden. Dabei kdnnen die Zahlenwerte entweder relativ zu der
gegenwartigen Position des Punktes (X, Y, Z) als Offset oder auch als neue,
absolute Koordinatenwerte eingegeben werden. Im Weiteren wird noch
beschrieben, wie es mdglich ist, eine Begrenzung der maximal mdglichen
Verschiebung fur Einrichter vorzugeben (siehe Abschnitt ,,Begrenzung der
maximalen Verschiebung®).

Betrachten wir zundchst den Fall, dass die selektierten Punkte grafisch
verschoben werden sollen. Nach Anwahl von Andern->Verschieben-> Standard
erscheint ein Koordinatenkreuz in den Farben Rot (X), Griin (Y) und Blau (2).
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Im Folgenden wird dieses Koordinatenkreuz ,,Transformtool* genannt. Die
Verschiebung wird direkt mit diesem Koordinatenkreuz vorgenommen.

\ [
- - ____.._.:_-:-_:;_.—-_—.—’l——-—-_—"ﬂ
L =

Neue Naht »

Eigenschaften

Andern 3 Verschieben 3 Standard

laschen Rotieren 4 auf Objekt

v Selektieren genau auf Route

Marker einfligen

anzeigen 4 .

g Referenzmarker einfiigen
kopieren
Einfiigen 3

Dazu klickt man mit der Maus auf die Pfeilspitze der Koordinatenachse des
selektierten Punktes und halt die linke Maustaste gedrickt, um die VVerschiebung
durchzufiihren. Wird die Maustaste wieder losgelassen, bleibt der verschobene
Punkt in der Position. Jetzt kann an anderen Pfeilspitzen des
Koordinatensystems weiter verschoben werden. Ist die Verschiebung
abgeschlossen, wird sie mit dem grinen Hakchen Ubernommen. Mercator
berechnet die Roboterbahn mit den gednderten Daten fir die aktuelle
Darstellung neu. Das rote Kreuz oder die ESC-Taste machen die Anderungen
wieder riickgangig.

CMGCLE

'§ Roboterbahn (3D} - up73 - ROLLFALZEN - Datei-Nr: 1 =rorEsE
EAHN / :

Verschieben in Z-Richtung

Verschieben in Y-Richtung

Verschieben bestatigen

Verschieben verwerfen

T

Hale ReRRREPIRL |- |6 || @) el

L]

Verschieb

en in X-Richtung

]

|FOIgen editieren LJ |0 F70 Li |’;‘H Kamera_1 j P70 -X: -41.71Y:0.00 Z:0.0

Es ist moglich, wéhrend der Verschiebung einzelne Punkte wieder zu
deselektieren. Mit den weiterhin selektierten Punkten kann dann eine weitere
Verschiebung vorgenommen werden. Deselektiert werden kann (ber das
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Anklicken des Punktes mit gedriickter STRG-Taste oder Uber Rechtsklick und
erneuter Wahl des Menupunkts ,,Selektieren®.

FALZEN - Datei Nr: 1

Legende | Tabete |
# Roboterbahnen /
LI up?3 [ROLLFALZEN]

+e®lijel |_|

© P47 - KZRE -
@ P43 : KZIRS
© P49 KZIRE

€

® P51 KZIRE

@ P52: KZIRS

® P53 KZIRE

@ P54: KZIRS J
@ P55 - KZIRE

@® P56 : KZIRS

@ P57 : KZIRE

@ P38 : KIIRS

©® P59 KZIRE

® P60 - KZIRS

@® PB1: KZIRE

& PR? - K7IRS ﬂJ

[ || 52|  ProgPunkt'P50' Verschisban [~
e 470 [pn
’7 = v T I |

z [ J 000 [mm ~]

R

[Folgen edteren =] [0 Kopfkoodaten | [§ Benvizer ~] P50 -X: 9.40 Y:0.00 Z:-0.00 R: 0.00 P:0.00 Y:0.00

Es ist natirlich ebenso mdglich, nach der begonnenen Verschiebung noch
zusatzliche Punkte bei gedrlckter Strg-Taste zu selektieren und die weitere
Verschiebung mit diesen zusatzlichen Punkten vorzunehmen.

Nach der Bestatigung werden die Anderungen in die Bahnberechnung
tibernommen.

LFALZEN - Datel-Hir: 1
Legende | Tapele |

® Roboterbahnen /
B [\, up?3 [ROLLFALZEN]

telelijel |_|
@ P47 - KZRE -]
® P48 KZIRS
@ P49 KZIRE
¢

@ P51 KZRE
@ P52: KZIRS
® P53 KZRE
‘ P54 : KZIRS J
@ P55 KZRE
@ P56 : KZIRS
@ P57 - KZIRE
@ P58 : KZIRS

© P59: KZRE
@ P60 KZIRS
@ P61 KZIRE
& PRY - K7IRS

[# Cl@| 2| ProgPunkt'P50 Verschisben [+
X‘ AT0 [ j.

B8R @22 @0 & |2

e [ @

; S— — T

“Fdﬁn edtieren ] [@9 Kopkoodnaten. | | Berutzer =
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2.2.5 Programmierte Punkte um bestimmten Betrag verschieben

Offnet man die Legende oder die Tabellenansicht an der rechten Seite, findet
man unterhalb der Legende bzw. Tabelle drei Schieberegler und rechts neben
diesen Schiebereglern Eingabefelder fir direkte numerische Eingabe wvon
Verschiebungswerten (im Beispiel unten 500 mm in X-Richtung). Zur
Sicherheit kann der Maximale Betrag der Verschiebung mittels Referenznaht
limitiert werden (siehe Abschnitt ,,Begrenzung der maximalen Verschiebung®).

Roboterbahn (3D) - up73 - ROLLFALZEN - Datei-Nr: 1

v Legende | Tabele |
® Roboterbahnen 7
X ||z (oo wrzroraz

Helelijs | |

@ P48 KZRS 4
@ P49 KZIRE
@ P50 KZIRS
@ P51 KZIRE
@ P52: KZIRS
@ P53 KZIRE
@ P54 KZIRS
@ P55 KZIRE
@ P56 KZIRS

@ P57 - KZIRE
& P - K7IRS I~

Kartesische

Verschiebung

ProgPunkt 'P52' Verschieben [~
A0 [ =]
T
000 [om =]

2 | —
=] P52-X:1.00Y:0.00 Z:-0.00 R: 0.00 P:0.00 Y:0.00

[Folgen editieren  ~ | [@ P52 | [5" Benutzer

Nach betétigen der Enter-Taste wiirde auch hier die Verschiebung zunéachst zwar
die Punkte um den gewdhlten Betrag versetzen, aber die Verschiebung noch
nicht in die Folge einrechnen. Erst mit dem Abschluss der Verschiebung Uber
das griine H&kchen werden die Verschiebungen in die Folge bernommen. Das
grline Hakchen erscheint erst, wenn eine Verschiebung vorgenommen wurde.

Unbedingt zu beachten ist, dass bei Benutzung der Schieberegler nach dem
loslassen der Maustaste dieser wieder in die Mittenstellung zurickgeht, die
Verschiebung aber ausgefihrt wird.

Halten der Strg-Taste beim Nutzen der Schieber beschrankt die Anderungswerte
auf ganzzahlige Inkremente. Die Schrittweite kann mittels eines pull-down-
Mendis bei den Einheiten voreingestellt werden. Maximal einstellbar sind Werte
im Bereich +10.

Programmierte Punkte kénnen auch durch direkte numerische Eingabe in der

Logens Tabsles | L Tabelle in ihrer  Position
up76 [ROLLFALZEN] 5 i
S| sier Lyt o] a0 TE0 T i A~| Verandert werden. Dazu einfach
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werden, wird die Eingabe nicht mit der Entertaste beendet, sondern es wird mit
den Cursortasten nach oben oder unten der ndchste zu andernde Eintrag gewahlt
und Uber die Zifferntasten eingegeben. Sind alle Werte gedndert, mit “Enter”
abschlieRen.

Soll bspw. nach einem Z-Wert ein Y-Wert des gleichen Punktes veréndert
werden, muss erst mit der Cursortaste nach oben oder unten die Eingabe des Z-
Wertes beendet werden. Erst dann kann mit den Cursortasten der zu &ndernde Y-
Wert selektiert werden. Es ist auch maéglich, den zu &ndernden Y-Wert direkt mit
der Maus anzuwahlen.

Versehentlich gednderte Werte kdnnen durch Anklicken des Kreuzes (Abbruch) X
in der rechten oberen Ecke des 3D-Fensters wieder auf den Ursprungswert
zuriickgesetzt werden. Mit dem griinen Hakchen werden alle gednderten Werte
Ubernommen.

2.2.6  Punkte rotieren

Es ist neben der kartesischen Verschiebung auch moglich, die Orientierung zu
verandern. Dazu wahlt man im Meni progPunkt dndern -> Rotieren, bzw. klickt
auf das Icon (siehe folgende Abbildung). Grafisch kann man dann durch drehen
der Ringe mit gedriickter Maustaste die Orientierung variieren. Numerisch kann
Uber die Schieberegler oder durch direkte Eingabe in das entsprechende Feld
rechts daneben die Orientierung variiert werden. Alle Anderungen werden mit
dem griinen Hékchen bernommen. Auch hier kann in der Tabellenansicht
direkt ein numerischer Wert fiir A, B und C eingegeben werden.

4§ Roboterbahn (30) - up?3 - ROLLFALZEN - DateiNr: 1
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Unbedingt zu beachten ist, dass bei Benutzung der Schieberegler nach dem
loslassen der Maustaste dieser wieder in die Mittenstellung zurickgeht, die
Rotation aber ausgefiihrt wird.

Halten der Strg-Taste beim Nutzen der Schieber beschrénkt die Anderungswerte
auf ganzzahlige Inkremente. Die Schrittweite kann mittels eines pull-down-
Mentis bei den Einheiten voreingestellt werden. Maximal einstellbar sind Werte

im Bereich +10.
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Wenn das aktuelle Fenster geschlossen oder der Folgenedit-Modus verlassen
wird, erscheint der folgende Dialog:

Mercator k. L[

E s wurden ein oder mehrere Objekte umpositioniert. Mochten Sie die &nderungen tbemehmen?

Sollen die Umpositionierungen Gbernommen werden, antwortet man mit Ja, mit
Nein werden die Anderungen verworfen. Dieses Fenster erscheint auch, wenn
man langere Zeit nach Umpositionierungen gewartet hat, ohne diese durch das
griine Hakchen zu bestétigen.

2.2.7 Programmierte Punkte bewegen

Mitunter sollen programmierte Punkte gleichzeitig in Position und Orientierung
grafisch veréndert werden. Nach Anwahl von ,,Folgen editieren* wahlt man
durch Rechtsklick auf den Hintergrund des 3D-Fensters die Funktion ,,Folge ->
progPkt bewegen*

Anzeige Bahn

Anzeige Umgebung
Ansicht
.|  Display \

Marker

- v v ¥

L=
",T progPkt einfligen vor  Strg+V

= Funktionen »|*% progPkt einfligen nach  Strg+i
F Route einfligen 5\”}" progPkt bewegen Strg+HM
Eii N u progPkt lischen Strg+D

| X:1889.84 Y:-1680.59.

|FOIgen editieren j |¢3 el ﬂ |!,"" Benutzer

Jetzt selektiert man die Punkte, welche verandert werden sollen, falls das nicht
bereits erfolgt sein sollte. Nur das Objekt editieren darf dabei aktiviert sein.
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Nun kann man den selektierten Punkt durch ziehen an den Pfeilspitzen bei
gedriickter linker Maustaste verschieben oder durch drehen an den Ringen mit
gedrlckter linker Maustaste in der Orientierung verdndern. Die Form des
Cursors andert sich in Abhéangigkeit der Operation. Der genaue Betrag der
Verschiebung wird als Differenz zur Ausgangsposition in Koordinaten und
Orientierung im rechten, unteren Fensterbereich angezeigt.

Die Bewegung des Punktes oder auch mehrerer selektierter Punkte erfolgt im
gewdhlten Koordinatensystem. In obigem Bild ist das Kopfkoordinatensystem
als Bezug ausgewahlt. Dieses Koordinatensystem kann auch wahrend der
Operation mehrfach veréndert werden, ebenso wie auch Punkte wéhrend der
Bearbeitung zusétzlich selektiert oder deselektiert werden kénnen.

Auch beim Bewegen von programmierten Punkten gilt, dass die Anderungen
erst mit dem grinen Hakchen bernommen oder mit dem roten Kreuz wieder
verworfen werden.

+lofF &

| I [ 000 [am =]

ProgPunkt 'P51' bewec [~

I J [ 000 [am ]

2 | ] 5 o =]
N ) m—]

).00 Y:0.00

Wie beim kartesischen Verschieben oder beim Rotieren kdnnen die
programmierten Punkte auch mit den Schiebern oder durch direkte numerische
Eingabe verandert werden.

2.2.8 Bekannte Position tibernehmen

Der Folgeneditor von Mercator ermdglicht es, bereits bekannte Koordinaten von
einem Objekt auf ein anderes auf bequeme Art numerisch oder grafisch zu
libertragen.

In den Eigenschaften von 3D-Objekten, zugénglich ber das Rechtsklick-Mend,
befindet sich ein Karteireiter mit der Position des 3D-Objekts. Durch setzen des
Hékchens bei Weltkoordinaten wird die absolute Position des Objekts beziglich
des 3D-Weltursprungs angezeigt. Ein Rechtsklick im oberen Bereich erlaubt das
Kopieren und Einfugen aller sechs Positionsdaten gleichzeitig.
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[ k% Ps (k1TuvLA15190R01) e X )
Parameter  Position lZusatz] Template Auswahl] Achswinkel]
( ® 58020 | rmm - R 451593 ¢ -
L8] [Kape=sss % 75094 [om - P sa1a0 [«
Einflgen
Z BE0.09 | rm - N -g2av |- -
\. _J
Staty 00010 I~ optimaler Status
Tun (100010 [~
<<¢ vorheriger Punkt | nachster Punkt > |
ok | Abbruch |
Beim grafischen Ubernehmen von Positionsdaten
$|fq |  ProgPunkt

werden je nach Auswahl im Schieberbereich der
Legende gezielt entweder nur die Kkartesischen _
Positionsdaten, die drei Orientierungsdaten oderalle v |
sechs Elemente der Position auf den selektierten

Objekte Gbernommen.

Dazu muss zuerst eine Selektion vorgenommen werden, anschliefend wird
!r\ ,Objekt editieren” und
IN ,Objektpicking* und
e dann das Objekt gewahlt, dessen
Positionsdaten
werden sollen. Der Mauscursor
&ndert sich zu einem Fadenkreuz
und eine grine Linie verbindet
die Positionsquelle mit dem zu
&ndernden Obijekt.

aktiviert

{ibernommen

2.2.9 Beschrankung der maximalen Verschiebung

Um die Sicherheit bei der Verschiebung programmierter Punkte durch den
Nutzerlevel ,,Einrichter* zu erhéhen, empfiehlt es sich, den maximal moglichen
Betrag der Verschiebung zu limitieren. Dazu wird der Bahnabschnitt, wo sich
die relevanten programmierten Punkte befinden mit einer fur den Einrichter
unsichtbaren Referenznaht (berlagert. Das Einrichten dieser Referenznaht
erfolgt durch den Spezialisten, bevor der Einrichter Zugriff auf die Anlage hat.

Die folgenden Schritte zum Einrichten der Referenznaht benétigen den
Benutzerlevel ,,Spezialist*

Zunachst einmal missen die Punkte, welche limitiert werden sollen, selektiert

werden. Dazu beispielsweise den ersten Punkt mit der Maus markieren und mit
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gehaltener Shift-Taste den letzten zugehorigen Punkt anklicken. Nun mit
Rechtsklick in den markierten Bereich klicken und ,,Markierte ProgPunkte
selektieren” wahlen. Dann wird der selektierte Bereich griin hinterlegt
dargestellt.

Legende I Tahel\e] Warkzaugl\ste} Akt\nnan} Prozesse

'

#  Roboterbahnen /
x 2 [, upE [KITUWLAT5T30R07]

O  Méhte /
o Referenznaht_0_upE : Aussenhautd TWL

-@ P9:LIN
- P10 : LIN
@ P11:LIN
® P12:LIN
-8 P13 1IN
Neue Naht 3

auf Bauteiloberfliche

et Referenznaht aus selektierten pregrammierten Punkten

4

Eigenschaften

Andern 3
laschen
Selektieren

anzeigen 3

eeeee e
<

kopieren

<
Einfigen 3

ProgPunkt 'P8' Yer:

[¢ Cla(® =@

Jetzt in den griin hinterlegten Bereich mit der rechten Maustaste klicken und
»Neue Naht—> Referenznaht aus selektierten programmierten Punkten* wahlen.
So kann auch mit weiteren Bereichen verfahren werden, um diese Punkte bei der
Verschiebung einzuschranken.

In den folgenden zwei Dialogen kdnnen die Maximalwerte fiir Positions- und
Orientierungsénderungen festgelegt werden.

=

Maximale Orientierungsabweichung

Maximalabstand £

Bitte geben Sie die maximal mogliche
Qrientierungzabweichung (in *) zur Referenznaht

Bitte geben Sie den maximal moglichen Abstand [in
mm] 2ur Referanznaht ein.

&in.

[

10

ok | Abbrechen|

ok | Abbrechen|

AnschlieBend missen die programmierten Punkte mit den Nahtpunkten
verknupft werden. Dazu muss die nebenstehende Abfrage bejaht werden.

2.2.10 Aufheben der Begrenzung der maximal moglichen

Verschiebung

Eine einmal angelegte verlinkte Referenznaht begrenzt die maximal mdgliche
Verschiebung solange diese Verlinkung besteht. Soll der Einrichter die Punkte
auch weiter als 2mm verschieben konnen, muss die Verlinkung mit der
Referenznaht zuvor aufgehoben werden. Als Modus wahlt man zunéchst ,,Nahte
editieren®. Dann 6ffnet man die Legende und sucht in der Baumansicht die Naht,
deren Verlinkung aufgehoben werden soll. Diese wird mit der Maus markiert
und Uber Rechtsklick und Auswahl von ,deintegrieren” die Verlinkung
aufgehoben.
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®  MNéhte /
B Referenznaht_0_uph : Aussenhautd TWL

@ P42 - LIN
@ P25 LIN
@ P26 PTP
@ P27 - PTP
-~ upk : Bahn

" KATUVL415190R01_TCP : Werkzeug (F:
o o 3 P15 - Kalihriernlatts - Kalibriarnlatta

= Maht deintegrieren

Eigenschaften
Andern 3

loschen

Selektieren

a alle Punkte Selektieren | 0

_— anzeigen ==
Ansicht Verscl J

Die Abfrage zum Ldschen der Nahtpunkte ist mit ,,Nein“ zu beantworten.

Sollen die verkniipften programmierten Punkte mit den Mahtpunkten auch geldscht werden?
Ja |

Damit sind die programmierten Punkte wieder freigegeben. Durch erneutes
Integrieren kann die Verlinkung jeder Zeit wieder hergestellt werden.

Zu beachten ist dabei, dass die Position der Referenznaht noch der der
programmierten Bahn entsprechen sollte, da bei der Verlinkung die Néhe zu
programmierten Bahnpunkten gepruft und nur die Punkte verlinkt werden,
welche mit den Bahnpunkten anndhernd tbereinstimmen. Ansonsten kann es
vorkommen, dass weiter entfernte programmierte Punkte nicht verlinkt sind und
somit frei bewegt werden kdnnen. Es erscheint dann aber das untenstehende
Hinweisfenster.

Fiir die Maht 'Maht_01" sind der Start- und Endpunkt zehr dicht an der Bahn up7E liegend)
Sallen alle dichtliegenden B gefundenen Nahtpunkte mit
der Bahn verknipft und ein Offzet zur Maht berechnet werds

Jah |

7

Im Zweifelsfall sollte die Naht geléscht und neu angelegt werden.

Das Loschen einer Naht erfolgt ebenfalls im Modus ,,Néhte editieren“. Zum
Loschen der Naht und ihrer Verkniipfungen markiert man diese mit der Maus
und wahlt nach Rechtsklick ,,Ldschen®.

2.2.11 Programmierte Punkte hinzuftigen

Oftmals mdchte man programmierte Folgen erweitern und bendtigt weitere
programmierte Punkte dazu. Mit Mercator kénnen sie auf einfache und
komfortable Weise programmierte Punkte als PTP- oder LIN-Bewegung
hinzufiigen. Diese Funktion steht nur unter ,,Folgen editieren“ zur Verfiigung.

Hat man ,,Folgen editieren” gewdhlt, gibt es verschiedene Maglichkeiten, die
Funktion zum Einfligen von programmierten Punkten aufzurufen:

Entweder man nutzt den Rechtsklick auf den Hintergrund des 3D-Fenstes und
wahlt dort ,,Folge -> progPkt einfligen vor (bzw. nach)“ oder man wahlt eines
der Icons fur Einfligen vor (bzw. nach) dem selektierten Objekt.
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Anzeige Bahn [ Einfligen vor dem selektierten Objekt|

Anzeige Umgebung

«

- v v -

Ansicht
Display
w v Auswahimodus Strg+F

Markes L= g ||

larker LM DrogPkt einfiigen vor  Stra+V a E‘

. » +3 infi \_

e e EREASCITET=E EXgpd] k 7 |[Einfiigen nach dem selektierten Objekt |
Route einfligen R D progPkt bewegen Strg+v =

Debug

rogPkt lschen Strg+D |
» @ prog g «

Wenn man nicht bereits einen Punkt selektiert hat, vor oder nach dem der neue
Punkt eingefligt werden soll, wird automatisch der erste bzw. der letzte Punkt
eines Roboterprogramms gewahlt. Ansonsten sollte man erst mal einen Punkt
grafisch oder in der Tabelle selektieren.

An der Form des Cursors kann man erkennen, ob man vor oder nach dem
selektierten Punkt einen neuen Punkt einfligt.

Der neue Punkt wird entsprechend der Wahl vor oder nach dem selektierten
Punkt eingefligt. Die Reihenfolge der Abarbeitung kann bei Bedarf anschliefend
Uber die Tabelle komfortabel editiert werden. Neue Punkte lassen sich auf
bestehenden programmierten Routen oder Bauteilen platzieren, wenn das
Objektpicking aktiviert ist. Durch Wahl des entsprechenden Koordinatensystems
lasst sich die Auswahl flr das Objektpicking etwa auf die Bahn oder das Bauteil
beschranken. Im Beispiel rechts ist die Auswahl auf die Bahn des UP6
beschrankt, d.h. neue Punkte landen exakt auf der Bahn der alten Route.

Welche Koordinatensysteme im Pulldown-Meni angezeigt werden, l&sst sich
mittels Rechtsklick in die Auswahlbox festlegen (s. rechts).

Sollen Punkte frei im Raum angeordnet sein, kdnnen sie ber die Funktion des
Verschiebe-Cursors an die gewiinschte Position gebracht werden. Im folgenden
Screenshot wird vor dem selektierten Punkt eingefugt.
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<

# Roboterbahnen /
x B [\, up77 [ROLLFALZEN]

el ®lile| |_|

=-f% "B9" : Basis -
@ P1-PTP
® P2 PP
® P3: PP
® r6 PP
®r7 PP
®rs PP
®ro PP
@ P19:PTP
® P11-PTP
@ P12-PTP
® P15-PTP
M up?7 : Bahn

[ ROLLFALZEN 3DCursor - P77
4 T 3

¢ [RRERRiERLe

f
X

m

.{.|O|§ Ansicht veréndern I~
|FOIgen editieren j | j |'}"" Berutzer j X:-88.16Y:379.18 ZZ-199.1I

Der eingefiigte Punkt “erbt” die Interpolation des selektierten Bezugspunktes.
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2.2.12 Programmierte Punkte &ndern

Die Eigenschaften programmierter Punkte lassen sich nicht nur beziiglich ihrer
Position verédndern. Der Mercator V7 FolgenEditor erlaubt auch im
Eigenschaftsment der Punkte Parameter wie die Interpolationsart, das
verwendete Werkzeug oder die Geschwindigkeit zu bestimmen.

Dazu klickt man mit der rechten Maustaste auf den Punkt, dessen Parameter
bearbeitet werden sollen und wéhlt den Menlpunkt ,,Eigenschaften®. Nun 6ffnet
sich das folgende Fenster:

'§ P27 (ROLLFALZEN) EeiEes

Parameter l Position] Zusatz] Achswinkel]

Interpolationsart:

B ahngeschwindigkeit: Endgeschwindigkeit: 100.000 |z j

Anfangzbezchleunigung:

Wwartezeit:

<< vorheriger Punkt | nachster Punkt >3 |

Ok | Abbruch |

@ P21 PTP
@ P12 PTP
@ P26 PTP
@ p23:1 Testen

o
@ PIE P Loschen L

@ P22 P Seclektieren

@ P11 P v Sichtbar

c P12:P Orientierung Anzeigen

@ P15 PTP

Unter dem Karteireiter ,Parameter” konnen die Interpolationsart,
Geschwindigkeiten und  Beschleunigungen sowie die  GréRe von
Genauigkeitskugeln bei der KLIN-Interpolation eingestellt werden.

Das Werkzeug lasst sich unter dem Karteireiter ,,Zusatz* mit der zughdrigen
Basis einstellen. Dabei werden alle Werkzeuge und Basen beriicksichtigt, die
zuvor aus dem Archiv der Robotersteuerung in mercator hinterlegt wurden.

[ P24 (K1TUVL415190R01) =B %
F’arameter] Pasition Achswinkel]
Mame: |F'24 My 7
Werkzeug: [@Falzle | Basiz [@ sFOmsIaT x|
Bahnlinge: [ 6748.0 [ram | zei: [ 8008 [sec |

SP5 Einstellungen |

<< vorheriger Punkt | nachster Punkt > |

Ok | Abbruch |

Sollen weitere Punkte verandert werden, kann mittels ,,nachster Punkt >>>* oder
~<<<vorheriger Punkt* fortgefahren werden.
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Die Interpolationsart kann auch tber die Tabelle der Punkte veréndert werden.
Dazu zunéchst die Interpolationsart mit einem Rechtsklick tber
Tabellenanzeige aktivieren. AnschlieBend kann die Interpolation nach
zweimaligem Klick in das Interpolationsfeld (kein Doppelklick) geéndert
werden.

2.2.13 Programmierte Punkte l6schen

Es gibt verschiedene Mdglichkeiten, programmierte Punkte zu l6schen. Wie alle
vorangegangenen Operationen bendétigt auch das Ldschen die Anwahl von
»Folge editieren“. Die Funktion, programmierte Punkte zu I6schen kann dann
entweder (ber einen Rechtsklick auf den Hintergrund des 3D-Fensters und
Auswahl von ,,Folge -> progPkt 16schen” oder einen Klick auf das Icon aktiviert
werden.

Um Punkte, welche geléscht werden
sollen, grafisch zu selektieren,
sollten diese angezeigt werden.
Mitunter ist fur bessere Sichtbarkeit

Anzeige Bahn
Anzeige Umgebung

3
»
Display 3
W v Auswahimodus Strg+F

Marker D=
sreer %7 progkteinfiigen vor  Strg+V

Funktionen ¥ | % progPkt einfigen nach  Strg-+l auCh d |e Anzelge der
Route einfiigen “\‘IJ progPkt bewegen Strg+M . R .
penns B oo shensioo Genauigkeitskugel sinnvoll. Mehrere

Punkte konnen bei aktiviertem
Auswahlmodus mit gedriickter Strg-Taste selektiert werden

Zeigt der Mauszeiger bei gewdahlter Loschfunktion auf einen programmierten
Punkt, zeigt dieser es durch ein D™ an (Delete).

+le| ®ils | |

-.4% "B7" : Basis -
® P1:PTP
® P2:-LIN
@ P22-PTP
@ P23:PTP
® P25 -PTP
[ 1P26 - PTP)
® P27 -PTP
® P25 :PTP
® P29 :PTP

Qe B

m

& P19 - PTP

Wichtiger Hinweis: Es erfolgt keine Sicherheitsabfrage vor dem Ldéschen
eines Punktes oder mehrerer Punkte. Die Operation wird sofort ausgefuhrt.

Es ist auch moglich, selektierte Punkte durch die Entf.-Taste zu I6schen. Hierbei
erfolgt eine Sicherheitsabfrage.

Weitere Mdoglichkeiten, Punkte zu léschen, bestehen (iber die Legende sowie
tber die Tabellenansicht. Ausgewéhlte Punkte konnen dort Uber die rechte
Maustaste und Anwahl von ,Léschen” bzw. ,ProgPunkt I6schen entfernt
werden.

Legende Tabele }
up74 [ROLLFALZEN]

s [rom] [ fom] [ y[mm] [z(mm][ ATT [ BFT [ C[7 [interpol | |

1{0.00 1915.91 -1364.58 78456 673250 437931 723807 PTP
2[1453  1904.85 -1357.34 77854 673122 (438833 727364 LIN
3|148.74 177198 136257 7E0.47 776140 468102 787344 FTP

84.2179

EEY R R Y- E e BN

Markierte ProgPunkte deselektieren
ProgPunkt &ndern
[ETRNn|  ProgPunkt aschen
910352

7B06 116.2071 PTF
s , 2524 115.3353 PTP
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=-wé WobHalle16 - Zelle P
=% ROLLFALZEN : Roboter

= &% "B7" : Basis
@ P1:PTP
@ P2:LIN
N @ P22 PTR
A @ p23:p  Testen

m

. Eigenschaften

© P2 T
@®@P19-F, Se\ekﬁeren
@ P20 - F y sichtbar

@ P21 -F  Orientierung Anzeigen
4 up74 : Bahn

2.2.14 Protokollierung von Anderungen

Anderungen werden standardmaRig in einer .log-Datei protokolliert. Die
aktuellen Anderungen werden angezeigt, wenn man unter ,Einstellungen ->
Bestatigungsmeldungen als Log*“ wahlt. Dort werden dann auch Meldungen,
Warnungen und Fehlermeldungen angezeigt, die sehr nitzlich fir Analyse der
Mercator-Funktionen sind..

Die Anderungen der Bahnpunkte sind im Protokoll zum jeweiligen UP oder zur
jeweiligen Folge einsehbar.

SliKorRa

Display Manager 4
Dateinamen

Sprache 4
nede Kennlinie

Farbliste

Kennwirter andern 4

Default Mahtparameter
Routen-abgleich Einstelungen
v Bestatgungsmeldungen als Log

Sichern
. A Laden
Im folgenden Beispiel wurde der Punkt P15 im UP13 um 1,9 mm verschoben.
Meldungen | ‘Warnungen | Fehlemeldungen (8) | DebugMeldungen ~Protokall [up3] (2] ]
0 [28.07.2011 14:40:20] Der Benutzer 'Hersteller' hat die Bahn ‘Route’ des Roboters 'dkosdE34-1d" in den Bearbeitungsmodus versetzt
1 [28.07.2011 14:40:36] Punkt P15 wurde urm 1.9mm und um 0.0° bewegt won 1304.69892 414.42806 116495007 -135.8231084 -51.0979667 -43.99408021 [XYZ-RPY] nach 1304.58996 414 61368 1163.07894 -135.6231002 £
Hilfe Info P o

Achtung: Werden die Anderungen im UP abgespeichert, so geht die Information
tber die Verschiebung verloren und das ,,neue UP* ist die Ausgangsbasis fir
weitere Verschiebungen. Die Information lber die Verschiebungen werden als
LOG Datei mit abgespeichert

2.3 PROZESSSIMULATION

Mercator kann mittels ProzeRsimulation bereits im Vorfeld exakte Aussagen
beziglich zu erwartender Taktzeiten machen. Man erkennt genau die
Bewegungen des Roboters und kann auch mdgliche Kollisionen im Vorfeld
erkennen und gegebenenfalls vermeiden.
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ilfe Tnfo o

Die zu analysierende Roboterfolge muss dazu lediglich in Mercator geladen
werden und kann dann mittels ,Play“-Button virtuell abgefahren werden.
Wahrend des aktiven Play-Modus sind Funktionen wie Zoom oder das Drehen
der Ansicht vorlibergehend gesperrt. Man kann jederzeit Gber den ,,Pause“-
Button die Simulation stoppen und dann Zoom oder Drehung verandern und
anschlieBend wieder mittels ,,Play* fortsetzen. Im Modus ,,Pause” kann mittels
des Schiebereglers der Zeitachse ein bestimmter Bereich genau analysiert und
beliebig oft aus unterschiedlichsten Positionen betrachtet werden.

2.3.1 Einstellen der Kameraperspektive

Fur eine komfortable Einstellmdglichkeit der Perspektive sorgt die Funktion der
einstellbaren Kameraperspektive. Als Default steht dort ,Benutzer* (siehe
Screenshot oben). In Mercator lassen sich drei Kameraperspektiven speichern.
Diese lassen sich dann schnell Uber das Pull-down-Meni aufrufen.

Zum Einrichten einer Kameraperspektive gibt es zwei Wege: Erstens - man
klickt mit der rechten Maustaste auf den Hintergrund des 3D-Fensters und wahlt
dort Ansicht speichern und die gewinschte Kameranummer, nachdem die
Perspektive zuvor eingerichtet wurde.

Oder Zweitens — man klickt ebenfalls mit der rechten Maustaste in das Feld, wo
».Benutzer* oder die derzeit aktuelle
T _am Kamera angezeigt wird und wéhit
Perspektive 3 Kamera_2 k - « .

Eoas dort ,,speichern — Kamera_x*“, um die

_L| B Kamera_1 T AN v T 3 .. .
gegenwartige Perspektive als

»Kamera_x* zu speichern.

Neben den Kameraperspektiven lassen sich auch Perspektiven aus der Sicht des
Werkzeugs programmieren. Dann erfolgt die Kamerafahrt als wére die Kamera
auf das Werkzeug montiert. Dadurch ergeben sich mitunter Vorteile bei der
Sichtbarkeit einzelner Bereiche, welche sonst nur mit wiederholtem Wechsel der
Ansichtsperspektive moglich waren.
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Anzeige Bahn 3 '
Anzeige Umgebung 4
optimale Ansicht

Displ
] Perspektive 3

>
v x Gesamtansicht

Funktionen L3 @ Worderseite
(9 riickseite
@ linke Seite
@ rechte Seite

Debug o @ Won unten

@ wvon oben

Kamera_2 k

Kamera_3

Route einfliigen
Route anhangen
Diagramm importieren

speichern 3
o st

Werkzeug!{)pﬁ(
7| [% Kamera_1 REEEAT L S T ———— 318



Die Einstellungen der Position der / ~
) } Anzeige Bahn 3
virtuellen Werkzeugkamera werden in nzzie Ungebung__»
I 2 oot ot
den Eigenschaften>  Roboterein- Dicpay T e
v *| & Gesamtansicht ey o/ond
stellungen vorgenommen. Unter der Farktonen v vorgersete
) ; Route einfiigen (B rocseite
Registerkarte  Werkzeuge erreicht Routeanrangen () nke sefe
i i Diagramm importieren | rechte Seite
man nach Doppelklick auf das in der ety »%::::;‘:
Folge verwendete Werkzeug ein Spochem >

Dialogfenster, wo man in der Karteikarte ,,Kamera“ deren Position festlegen
kann.

| [x]

algemeines | Parameter | Frozesignake | Fosiion | Sensoren | Bautelle | Transtormation Wierkzeuge | Basiskaardinatensystem | Interpolationsvorlagen |

Conlig File Name:  D:\MercatarD atentiwobHallel B\ROLLFALZENA Stand_09_11_DEVERCART \Spstemiconiia dat aktive Werkzeugnummer -
N % Y FAll '§ werkzeuq (21} : "T21 Fertigfalzrolle Fzgo" KamPosY |KamPosZ Nah"ﬂ
0.00mm |0.00 mm  [0.00 oo gingen  Kamera | Nahiichtung | TCP-Bestinmung | 0.00 Lo o.00!
1 [5412mm [24.00 em |18 .00 0.00 0.001
2 [0o0mm [oo0mm |00 ® 20000 [omn = A 000 [ ~] |(jooo .00 0.001
3 |-87.51 mm|24.00 mm [394 .00 .00 0001
4 |97.40 mm[26.96 wm [394 - 10000 o ] . con [ =] lg.oo 0.00 0.001
5 [000mm [o00mm [om .00 0.00 0001
z om = v oo [ -
65 |000mm [000mm |00 = .00 .00 0.001
7 |0oomm |-8378 mm 375 .00 .00 0001
8 [0.00mm [91.43 mm [347 L 0.00 0.00 0.001
9 [0.00mm [101.08 mm|387 .00 0.00 0.001
10 [000mm [o00mm [000 e oo oo noo
11 [000mn [000mm |00 .00 .00 0001

Objektname:  [*T21 Fetigfalzrolle Fzg”

12 |0.00mm |0.00 mm |O.O0 0.00 0.00 0.001

13 |0.00mm [0.00mm 0.0 voo [o.o0  [o.000
[ feststehendes Werkzeug
14 [000mm [000mm |00 boo  [ooo  [ooo
15 lo00mm [000mm 468 Auswahl des Modells | [o-MereatoD steriwiobHale EvRalF dzernFolfalk pon  o.o0  [o.001
16 [0.00mm [0.00mm [488 iodelumsprng boo |00 [ooo
17 |0.00mm [0.00mm [0.00 | £ TcP B s boo  [oo0  [ooo
18 [0.00mm [000mm |00 boo  [ooo  [ooo
19 [0.00mm [0.00mm |00 | Ok | Abbiechen | fo.00 0.00 0,001
20 [0.00mm [0.00 mm |0.00wE [UUUUDT [UUNOY[ULOT [T | [UU0(0.00  [0.00  |0.00:

5412mm 24.00 mm  418.35 mm -180.0000 * -68.0000 * 90.0000 © T21 Fertiglalzrolle Fz¢ Flansch_optik.1 0.00
22 |0.00mm [0.00mm [0.00mm [0.0000° [0.0000° [0.0000 - | T22 | |looo 0.0 0.00 0.001
23 |-87.51 mm |24.00 mm |394.46 mm |-180.0000 *|-65.0000 *[-90.0000 *| T23 Vortalzrolle Fq0 | Jo.oo  [0.00 0.00 0.001
24 [0.00mm [0.00mm [0.00mm |0.0000° |0.0000° |0.0000° | T24 | lo.oo  [0.00 0.00 0.001
|
|

25 [0.00mm [0.00mm [0.00mm |0.0000- |0.0000- |0.0000- | T25 looo  [o.00 0.00 0.001
.26 [000mm [0.00mm [0.00mm [0.0000- [o.0000- |o.0000 - | T26 looo 0.0 0.00 0.001
27 |0.00mm |-93.78 mm |375.96 mm |-90.0000 * |-60.0000 *|-80.0000 *| T27 Vortalzrolle Fq0 | Jo.oo  [0.00 0.00 0.001
28 |-0.00mm |91.43 mm [348.05 mm|0.0000 ©  |-90.0000 *|0.0000 © | T28 Vorfalzrolle Fzg0 | looo  [0.00 0.00 0.001
29 [0.00mm 1101.08 mm [347.73 mm|-90.0000 - |-55.0000 <190.0000 - | 729 Fertiatalzrolle Fzd looo  lo.00 0.00 u.tﬂﬂ
4 »
Roboterkonfiguration laden \ ‘wWerkzeugslists zuriicksetzen | AlleWerkzsuge zur Steusrung ibsttragen |
| Abbrechen \ [ ok |

2.4 ARCHIVIEREN UND WIEDERHERSTELLEN

Fur groBtmogliche Sicherheit empfiehlt es sich bei der Bearbeitung von
Roboterprogrammen auf zuvor archivierte Dateien zuzugreifen.

Bei der Kuka-Steuerung gibt es in Abhéangigkeit von der Version des
Betriebssystems  unterschiedliche  Archivierungsmoglichkeiten.  Altere
Versionen, welche noch Windows 95 als Betriebssystem nutzen, bieten die
Maoglichkeit Uber das Netzwerk oder eine 3,5“-Diskette zu archivieren. Das
Archivieren Uber Diskette ist allerdings sehr unsicher, da die Disketten oft schon
sehr alt und diese auch empfindlich gegen magnetische Felder und andere
Umwelteinflisse sind. Aktuelle Robotersteuerungen ermdglichen auch ein
Archivieren tiber USB-Sticks.
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2.4.1  Archivieren Uber Netzwerk

Sofern mdglich, sollte die Archivierung tber das Netzwerk genutzt werden.
Dazu muss in der Kuka-Steuerung die Einstellung des NetSetup so angepasst
werden, dass der Archivierungspfad im Netzwerk liegt. Dazu muss man als
Experte angemeldet sein. ZweckmaBigerweise legt man den gewinschten
Archivierungspfad als Netzlaufwerk an. Der ist im Beispiel unten:
\\aufbau\SeitenteilAFO30 und hat als Laufwerksbuchstaben F:\ zugewiesen
bekommen. Beim Start der Kuka-Steuerung wird dieses Netzlaufwerk
automatisch verbunden. Es muss allerdings sichergestellt werden, dass auf
diesen Pfad seitens der Kuka-Steuerung Schreib- und Leserechte bestehen. Als
Archivierungs-Pfad ist dann beispielsweise F:\ROB1A einzutragen. Sind alle
Einstellungen korrekt, speichert man diese Konfiguration unter einem selbst
gewahlten Namen ab. Damit diese Konfiguration auch aktiv genutzt wird, muss
diese anschlielend installiert werden (Inbetriebnahme-Einstellungen-NetSetup-
Installieren). Man wéhlt dann die gerade gespeicherte Konfiguration, kontrolliert
nochmals alle Einstellungen und betétigt die Schaltflache installieren.

I L2111 52 KUKA Netzwerk-Setup V2 2.0 [ 3 | Hile |
Fitter: Moduls | dentifik ation -
[ oricE.FC (kF Computemame: [ROB14 = =
= B Beschreibung: |Seiterted [ 4 KB @1'.!!
£ Folgen Aibeitsgruppe: [WORKGROUP - S8 KB
3 BGN | —TCRAR 0. 58 KB
(] Mada |PAdesse; 102144500 | f- B5HB
] Makro SubnetMask: [552852480 | [ LG
o (23 Systen Gateway: s 18 Ko S
ey | 2020 02 . = 15 KB
- Client
AT An NT-Doméne anmelden [
{27 STEU i e
indows NT-Domane:
KE s (oo i I e
i 5 - Freigaben
o] B
E =1 v=00s & @ Werzeichniz | Hecht_eJ;I Hinzufiigen
= 2 DA Rl _— 7
BED v_2.0115_ ] 11\ 0 \ROBOTERVBGNARTUBGN AW j Léschen )
Lt WIh2000 (FY)
H (ARCHIVE: ) — Metzlaufwerke —
Lau... | Werzeichnis |A Werbinden
F: WhaufbautSeitenteilhaFO30 -l
G LI Trennen -?,
o 1 — -
[VIKRC ﬂ T
‘ Archivieungs-Plad: IF:\HDB‘IA ‘ ——
7 Objekt(e] |
— Ulratdlieren Y| Abbrechen —
[ = Lo i o
o [NUM s S — . — IName 0438
Neu I Anwiihlen | Dupliz. | Arch. I Ldschen | Offnen | I

Nach erfolgreicher Installation muss man an der Steuerung einen Kaltstart
erzwingen und die Steuerung neu starten, damit die Einstellungen wirksam
werden. AnschlieBend kann dann (ber das Netzwerk archiviert werden. Die
Pfade des Archivs kénnen nun in Mercator eingetragen werden und stehen dann
im Explorer als Netzlaufwerk zur Verfiigung. Man findet die Einstellungen unter
Kuka-Einstellungen-Robotereinstellungen (oder Rechtsklick auf den Roboter im
Explorer und Auswahl von Eigenschaften).
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Roboter Parameter [x]

algemeines | Paramater | Prozebeignale | Postion | Sensoren | Bautsile | Transtormation | Wwarkzeuge | Basiskoordinstensystem | Interpolstionsvorlagen |

ame: [ROB1A Fabe: [ 004920 =
Steverungstyp: | VKR_C | Robotetys:  [KR210L1802 ]
Kommunikation
Schnitstells:  [Keine Schnittstelle =l
s NElieknah benifen
Korfiguration
Anbindung | Feststehend | Angebundener Roboter, [ keiner |
Verzeichrisse
Werzeichnis i Fol [\aufbaliS stent=hAF O S0NAOB 1A AchivKRCWR T Falgent \ [
i [WaufbausSeitenisAFO SRR OB 1A Achiv KR CSR Thmada's [
vEyzemthMakms [srautbats sitent=ihAF0I0NROB1ANAChIVKRCR T \Hakrosh ) =
is [VaubactSetenteihAFOINROBTAAChIAKRCART\Gystem' [
Verzemmsznmwchv\KHc\m\ups\ =
Abbrechen | T Ok |

Nach Bestatigung der Einstellungen findet man dann im Explorer die
Verzeichnisse flir direkten Zugriff. Das Verzeichnis mit dem Namen
Netzlaufwerk findet man nur bei installierter ASCII-Schnittstelle.

Will man eine Folge bearbeiten, empfiehlt es sich, diese aus dem
Archivverzeichnis zunéchst in das Hauptverzeichnis des Roboters per Drag’n
Drop im Mercator Explorer zu kopieren und spéter die fertig editierte Datei unter
gleichem oder gedndertem Namen wieder zuriick in das Archiv zu Ubertragen.
Diese Methode ist sicherer, als direkt im Archiv zu editieren. Geht die
Netztwerkverbindung verloren, gibt es auch keine Zugriffsmoglichkeit auf die
Daten im Archiv mehr.

Dabei ist zu beachten, dass eine Kuka Folge aus einer DAT und einer SRC Datei
bestehen. Die Standardeinstellung des Filters im Mercator und im Kuka blendet
die DAT —Dateien aus.

2.4.2 Wiederherstellen am Roboter

Will man die editierte Datei mit dem Roboter nutzen, muss man diese zuvor tber
die Funktion ,Wiederherstellen” in das entsprechende Arbeitsverzeichnis
Ubertragen. Anschlieend im Handpult im Archivverzeichnis die betreffende
Datei markieren und Wiederherstellen. Nach erfolgreicher Wiederherstellung
kann die gednderte Folge (oder das gednderte Unterprogramm) angewéhlt und
abgefahren werden — zur Sicherheit nach geometrischen Anderungen immer
zuerst einmal im Handbetrieb.
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