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Einleitung

1 Einleitung

1.1 Zielgruppe
Diese Dokumentation richtet sich an Anwender mit folgenden Kenntnissen:

Anwender-Kenntnisse KUKA Roboterprogrammierung

Anwender-Kenntnisse OrangeEdit 2.0
1.2 Darstellung von Hinweisen

.‘ Diese Hinweise enthalten nitzliche Tipps oder besondere
{ J Informationen fir das aktuelle Thema.

1.3 Verwendete Begriffe

HMI Qie Human—Mgch_ine Interfa(?e (HMI) ist ejr_1e Schnittstelle, Gber die
ein Mensch mit einer Maschine kommuniziert.

KSS KUKA Systemsoftware

smartPad Roboter Bediengerat

KRL KUKA Roboter Language (KUKA Roboter Programmier-Sprache)

KFD KUKA Form Description (Inlineformular Programmier-Sprache)

TPBasis Standard Inlineformular-Befehle der Roboter-Oberflache

TPUser Inlineformulare die auf Basis UserTech in KFD entwickelt wurden
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BN Aligemein

2 Allgemein

2.1 OrangeEdit Oberflache (Einteilung)

| =] testl.src - OrangeEdit BETA

v Bewegung V8.2

I\ ¥ Bewegung V5.6 2Z2H ; test
v Bewegung V5.5 23[F OUT 1 '' State=TRUE CONT -
24# PULSE 1 '' State=TRUE CONT Time=0.1 sec
v Bewegung V5.4
25F SYN OUT 1 '' State=TRUE at START Delay=0 ms NULLFRAME -

v Bewegung V4x
v Bewegung V2x
v Momentibenwachung VEx

%

21 [ ANOUT ON CHANNEL 1=5 * VEL ACT Offset=0.5 Delay=0 [sec]

26 [ SYN PULSE 1 '' State=TRUE Time=0.1 sec at START Delav=0 ms
4

e EEIE S ERERERCHC ] 2] qvicksearch [FRRER o e a i a e RS
®test s S testl( ) hd
Efresticat 1 DEF testl( ) P
2@ INI M
i :
4 PTP HOME Vel= 100 % DEFAULT
- -
6 PTP P1 Vel=100 % FDAT1 Tool[l] Base[0]
= [ v o o [ ]
FTP = |34 Vel= 100 % PDAT2 oK ESC
= g | w2 [0 (5=
] IN P4 Vel=2 m/s CPDATZ Tool[1l] Base[Q]
s G 1 TRC P5 P6 Vel=2 m/s CPDAT3 Tool[1] Bas=[0] CD
e D 1 TP SPLINE S1 Vel=100 % PDAT3 Tool[1] Base[0] =
3 '%E-\ 1 PTP P7 Vel=100 % PDAT4 Tool[1] Base[0] CD
e PN 1 PTP P8 CONT Vel=100 % PDATS Tool[1] Base[0] CD
14 F SPTP P9 Vel=100 % PDAT6 Tool[1] Base[2]
15 F SPTP P10 CONT Vel=100 % PDATT Tool[1] Base[2]
16 B TORQMON SetDefault
5 Base T User | KRL 17 ¥ TORQMON SetLimits Axisl: 50 % Axis2: 50 % Awis3: 50 % Axise:
— - 18 [ WAIT Time=1 sec Frames
1 Einstellungen (ILF) 19 WAIT FOR ( IN 1 '' ) Tool
v Bewsgung V8.3 | 20® anooT crmmEL 2=0.5

—TDO L_DATA[1] - L4

¥ ServogunTC

Extemer

¥ Momentiiberwachung V5x Meidungen (7) | # Syntax Fehler (0) -

= L4
v Logk Vex 0 0 Fehler ‘ |AOWamungen | (i) 7 Meldungen
v Logk V5x - Becctcih b .
¥ Andogausgade VEx b \ Kollisionserkennung
v Analogausgabe V5 (i) 14:42:54 Initislisierung Laufzetumgebung erfolgreich H
v Kommentar V8 x (i) 14:4254 TP Basis inttialisienung erfolgreich True -
~ Kommentar V5 x (i) 14:4254 TP User inttialisierung erfolareich

(i) 14:4254 Umgebung Default’ erfolgreich akdiviert

1. MenU- und Werkzeug-Leiste

Liste der gedffneten Dateien

3. Explorer/Laufwerk-Fenster, unter der Registerkarte ,Roboter” befinden sich die
geoffneten Archive

4. Registerkarte ,User“ enthalt UserTech Inlineformulare

5. Registerkarte ,Basis” enthalt Basis (Standard) Inlineformulare

6. Registerkarte ,KRL" enthalt KRL-Code-Vorlagen zum einfachen Einfiigen

7. Programm-/Editorfenster

8. Meldungsfenster / Syntaxfehler-Anzeige
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Funktionen ,Extras”

3 Funktionen ,,Extras*

3.1 Positionen umbenennen

Diese Funktion erlaubt es, als Inlineformular angelegte Positionen, umzubenennen, bzw. neu
zu nummerieren. Dies kann erforderlich sein, wenn in einem bestehenden Programm
Positionen an beliebiger Stelle erganzt wurden, oder die Benamung nicht dem Standard

entspricht.
Aufruf
Uber Menti Extras -> Positionen umbenennen
Uber das entsprechende Symbol in der Werkzeugleiste
Darstellung
=} Positionen umbenennen &J 5
1 Positionen Umbenennen Einstellungen ‘
Liste Positionen aus aktueller SRC - Prefic Neu™ ¥LHP ‘ 3
Fiter Index Start® 1 4
MName ‘
Index Schritt™ 1 ‘ 5
Typ Mame Mame Meu Deklaration Wert & Index Format 0 z.B. 000 6
[CIPTP  XHOME ? Suffic New ‘ 7
PTP  XP1 HLHP1 test1.dat 1293001
PTP XP2 ¥LHP2 test1.dat {X2930.01|= Mur markdierte Positionen werden
LN XP3 HLHP3 test1.dat 1293001 e
LN XP4 HLHP4 test1.dat 1293001 Unterstiitzte Bewegungs-Befehle:
CIRC  XP5 HLHP5 test1.dat {X2930.01 PTP, LIN, CIRC, SPL, 5LIN, SCIRC
CIRC  XP6 HLHPE test1.dat {4 2930.01
1 PTP ¥HOMF 7 ¥
4 I 3
’ Alles markieren ] ’ Auswahl invertieren | Markiet: (6/8) * Eingabe benétigt
| OK || Schlieten |
1. Indiesem Teil des Fensters, werden die Positionen ausgewahlt, welche umbenannt
werden sollen. Verschiedene Filter helfen bei der Auswahl der gewlinschten Punkte.
2. Indiesem Teil des Fensters, werden alle Einstellungen die sich auf die Umbenennung
auswirken getatigt.
3. Préfix Neu: Mit diesen Zeichen beginnt der neue Punktname.
4. Index Start: Fur die Durchnummerierung der Punkte, wird ab dieser Eingabe begonnen.
5. Index Schritt: Um den Wert dieser Angabe wir fur jeden Punkt hochgezahit.
6. Index Format: Soll der Nummerierung eine oder mehrere ,0“ vorangestellt sein, kann
Uber diese Eingabe das gewlinschte Format festgelegt werden.
7. Suffix Neu: hier kann optional der neue Punktname mit einer fixen Zeichenfolge erganzt
werden.
Verwendung

Roboter-Programm im OrangeEdit 6ffnen
Funktion ,Positionen umbenennen® 6ffnen

Gewilinschte Positionen, die umbenannt werden sollen, selektieren
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I Funktionen ,Extras®

Einstellungen fiir die Umbenennung vornehmen
Mit ,Ok“ den Vorrang starten

' Der Vorgang der Umbenennung kann nicht rickgangig gemacht
{ J werden. Ein Backup des Programms sollte vorher erstellt
‘ werden.

3.2 Pdat und Ldat umbenennen

Die Funktion ,Pdat und Ldat umbenennen® ermdglicht die Pdat und Ldat in entsprechenden
Bewegungs-Inlineformularen umzubenennen. Dies kann erforderlich sein, wenn die
Benamung nicht dem Standard entspricht, oder um einem Programm mehr ,Ordnung® zu

geben.
Aufruf
Uber Menii Extras -> Pdat und Ldat umbenennen
Uber das entsprechende Symbol in der Werkzeugleiste
Darstellung
2, Pdat und Ldat umbenennen &J
2
1 Pdats und Ldats Umbenennen Einstellungen ‘
Liste Pdats aus aktueller SRC - Prefoc Neu PTP* POAT ‘ 3
Fiter Prefic Neu CP~  CPDAT 4
Mame ‘
Index Start™ 1 ‘ 5
Typ Name MName Neu Deklaration Wert Index Schritt™ 1 ‘ 6
ClrTp PDEFAULT ? Index Format 0 2.8. 000 7
PTP PPDAT2 PPDAT1 test1.dat IVEL 100. ‘
PTP PPDATI PPDATZ test1 dat VEL 100,| | Suffoc Neu ‘ 8
LINCIRC ~ LCPDATZ LCPDAT1 test1.dat IVEL 2.00 i B
7
LIN/CIRC ~ LCPDATY LCPDATZ testldat {VEL 2.00 Fur PTP und CP gstrenn z3hlen 9
LINCIRC  LCPDAT3 LCPDAT3 test1 dat VEL200| |\ markierte Pdats und Ldats werden
[ PTP PDEFAULT ? umbenannt.
4 [Tl 3 Unterstitzte Bewegunas-Befehle:
PTP. LIN, CIRC
l Alles markieren ] l Auswahl invertieren | Markiert: (5/7) * Eingabe bendtigt
| 0K | [ Schieten |

1. Indiesem Teil des Fensters, werden die Positionen ausgewahlt, welche umbenannt
werden sollen. Verschiedene Filter helfen bei der Auswahl der gewlinschten Punkte.

2. Indiesem Teil des Fensters, werden alle Einstellungen die sich auf die Umbenennung
auswirken getatigt.

3. Prafix Neu PTP: Mit dieser Zeichenfolge beginnt der neue Name der Pdat einer PTP-
Bewegung.

4. Préfix Neu CP: Mit dieser Zeichenfolge beginnt der neue Name der Ldat einer LIN-,
oder CIRC-Bewegung.

5. Index Start: Fir die Durchnummerierung der Pdats und Ldats, wird ab dieser Eingabe
begonnen.

6. Index Schritt: Um den Wert dieser Angabe wir fur jede Pdat und Ldat hochgezahlt.
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Funktionen ,Extras” _

7. Index Format: Soll der Nummerierung eine oder mehrere ,0“ vorangestellt sein, kann
Uber diese Eingabe das gewlinschte Format festgelegt werden.

8. Suffix Neu: hier kann optional der neue Pdat-, oder Ldat-Name mit einer fixen
Zeichenfolge erganzt werden.

9. Ist diese Haken gesetzt, wird flr Pdats, sowie Ldats, getrennt gezahlt.

Verwendung
Roboter-Programm im OrangeEdit 6ffnen
Funktion ,Pdat und Ldat umbenennen® 6ffnen
Gewlnschte Positionen/Pdat und Ldat, die umbenannt werden sollen, selektieren
Einstellungen fiir die Umbenennung vornehmen

Mit ,Ok“ den Vorrang starten

3.3 Reihenfolge umkehren

Die Funktion ,Reihenfolge umkehren“ ermdglicht es, komplette Programme, oder Ausschnitte
daraus, in der Reihenfolge der Abarbeitung umzukehren. Dies kann erforderlich sein, um z.B.
einen Programmierten Pfad riickwarts abzufahren (z.B. Roboterfalzen, Kleben).

Aufruf
Uber Menii Extras -> Reihenfolge umkehren

Uber das entsprechende Symbol in der Werkzeugleiste

Darstellung
: Reihenfolge umkehren Lé]

Erhalte Strulctur fir
Folds

" Block:
"Loop” Block
"While' Block
‘Repeat’ Block
For’ Block
"Switch’ Block

| Ausfiibren | | Abbrechen |

,Folds”, Foldstrukturen und deren Inhalte bleiben erhalten und werden nicht
umgekehrt.

,If“ Block, Kontrollstruktur fur ,IF, THEN, ELSE, ENDIF* bleibt erhalten, Inhalte werden
nicht umgekehrt.

,Loop“ Block, Kontrollstruktur fir ,Loop, Endloop* bleibt erhalten, Inhalte werden nicht
umgekehrt.

-While“ Block, Kontrollstruktur fur ,While, Endwhile“ bleibt erhalten, Inhalte werden
nicht umgekehrt.
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Funktionen ,Extras*

Verwendung

©

@I

.Repeat” Block, Kontrollstruktur fir ,Repeat, Until“ bleibt erhalten, Inhalte werden nicht
umgekehrt.

,For® Block, Kontrollstruktur fiir ,For, Endfor bleibt erhalten, Inhalte werden nicht
umgekehrt.

LSwitch” Block, Kontrollstruktur fir ,Switch, Endswitch” bleibt erhalten, Inhalte werden
nicht umgekehrt.

»Ausfihren®, der Vorgang wird gestartet und in das Roboter-Programm tbernommen.

Roboter-Programm im OrangeEdit 6ffnen

Bereich im Roboter-Programm  markieren (z.B. mehrere Zeilen mit
Bewegungspunkten)

Funktion ,Reihenfolge umkehren® 6ffnen
Einstellungen vornehmen

Mit ,Ausfiihren® den Vorrang starten

Es empfiehlt sich, alle Haken gesetzt zu lassen, da ansonsten
das Roboter-Programm, beim Hochladen auf die Roboter-
Steuerung, Fehler aufweisen wird.

Wird zu Beginn kein Bereich im Roboter-Programm markiert,
fragt die Funktion ab, ob das ganze Programm ,umgekehrt*
werden soll.

Bei Wechseln von PTP zu LIN, bzw. bei CIRC-Bewegungen, wird
nach dem Umkehren nicht die exakte Bahn rlckwarts
abgefahren. Hier muss von Hand am Roboter nachgearbeitet
werden.

3.4 Block editieren

Die Funktion ,Block editieren“ ermdglicht es, von mehreren Bewegungs-Inlineformularen,
verschiedene Parameter, auf einmal zu andern. Dies kann nutzlich sein, wenn z.B. die
Geschwindigkeit fur eine ganze Reihe an Punkten, angepasst werden muss.

Aufruf

Uber Menii Extras -> Block editieren

Uber das entsprechende Symbol in der Werkzeugleiste

Stand: 23.07.2020, Version 0.3, OrangeEdit 2.0 HowTo, Anwender Dokumentation



Funktionen ,Extras”

Darstellung

5 Block editieren

SRC Inhalt

FTF HOME Wel= 100 % LDEFAULT

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

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

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

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

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

3 LIN Vel= mis, Acc= %, Apo= mm, Tool[ ], Base[ 1
CIRC

4 CIRC Vel= mis, Acc= %, Apo= mm,Tooll  1,Base] |

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

1. Indieser Liste, werden die Positionen ausgewahlt, welche bearbeitet werden sollen.

2. Parameter fur PTP Inlineformulare. Leere Felder in dieser Zeile werden ignoriert, die
betreffenden Parameter in den Inlineformularen werden nicht geéndert.

3. Parameter fur LIN Inlineformulare. Leere Felder in dieser Zeile werden ignoriert, die
betreffenden Parameter in den Inlineformularen werden nicht geandert.

4. Parameter fir CIRC Inlineformulare. Leere Felder in dieser Zeile werden ignoriert, die
betreffenden Parameter in den Inlineformularen werden nicht geandert.

Verwendung
Roboter-Programm im OrangeEdit 6ffnen

Bereich im Roboter-Programm  markieren (z.B. mehrere Zeilen mit
Bewegungspunkten)

Funktion ,Block editieren“ 6ffnen
Einstellungen vornehmen

Mit ,Ausfihren® den Vorrang starten

Sollen alle Bewegungen in einem Programm angepasst werden,
setzen Sie den Cursor an eine beliebige Stelle, ohne etwas zu
markieren. Die Funktion ,Block editieren® listet nun alle
Bewegungspunkte des aktuellen Programms auf.
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Funktionen ,Extras*

Bei Tool- oder Base-Anderung, findet derzeit keine
Transformation der Punktkoordinaten statt. Die geteachte
Position bleibt unverandert.

3.5 Datenliste reinigen

Die Funktion ,Datenliste reinigen* ermdglicht, nicht verwendete Variablen aus der Datenliste
automatisch zu entfernen, oder zu kommentieren. Durch das Entfernen von nicht verwendeten
Variablen, wird weniger Speicher fur die jeweilige Datenliste benétigt.

Aufruf
Uber Men(i Extras -> Datenliste reinigen
Uber das entsprechende Symbol in der Werkzeugleiste
Darstellung
¥ .
[ Datenliste reinigen Iﬁ 2
1 Varablen Varablen Typen
Liste nicht verwendete Variablen aus [aktueller DAT vl @ lgnorierte Typen 3
) Bxklusive T
Mame Typ Wert Dekdaration it - S
[] LAST_BASIS BASI.. {POINTIQ"P.. testldat v 4
XP2 EGPOS  {X2930.017.. testldat BASIS_SUGG_T
FF2 FDAT  {TOOL_MNO 1. testldat | 5
PPDAT2  PDAT  {VEL100.00.. testldat 3
¥P3 EGPOS  {£2930.017... testldat
FP3 FDAT  {TOOL_MO 1. testldat Leeren
LCPDATI LDAT  {VEL2.0000.. testldat )
LAST_TGM  TM_S.. {TM_IDQ"T.. testldat Optionen
[E#] Tha4 Tk JT44 2nn T4 bt At i @ Deklaration entfemen
) 6

[ Alles markieren ] [ Auswahl invertiersn | Markiert: (8 /5) () Deklaration auskommertiersn

| Ausfithren | | SchiieBen

= - |

1. Indiesem Teil des Fensters, werden die Variablen ausgewahlt, welche entfernt werden
sollen. In der Liste werden nur nichtverwendete Variablen angezeigt.

2. Indiesem Teil des Fensters, werden Filter, sowie Einstellungen fiir die Reinigung
gemacht.

3. Hier wird festgelegt, ob die Variablen-Typen aus der Liste weiter unten, ignoriert werden
sollen, oder exklusiv, nur diese Variablen-Typen entfernt werden sollen.

4. Hier kdnnen weitere Variablen-Typen, zur Filter-Liste unterhalb, hinzugefligt werden.

Liste mit Variablen-Typen die, je nach Einstellung, ignoriert werden sollen. Mit der
Schaltflache ,Entfernen® kann ein markierter Eintrag entfernt werden. Mit der
Schaltflache ,Leeren® werden alle Eintrage der Liste entfernt.

6. Hier kann gewahlt werden, ob die ausgewahlten Variablen geléscht, oder nur
auskommentiert werden.
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Verwendung
Roboter-Programm im OrangeEdit 6ffnen
Funktion ,Datenliste reinigen” 6ffnen
Nicht verwendete Variablen werden in der Liste angezeigt
Auswahl und Einstellungen vornehmen

Mit ,Ausfuhren” den Vorrang starten

3.6 Positions-Transformation

Die ,Positions-Transformation ermdglicht es, Punkte geometrisch zu transformieren
(verschieben). Hierbei kann in Tool- oder Base-Richtung transformiert werden, weiter besteht
die Moglichkeit, durch die Eingabe einer alten und einer neuen Base, bzw. eines alten oder
neuen Tools, eine Transformation zwischen verschiedenen Koordinatensystem

durchzufihren.
Aufruf
Uber Menti Extras -> Positions-Transformation
Uber das entsprechende Symbol in der Werkzeugleiste
Darstellung
-1 Paositions-Transformation ﬁ 2
1 Positionen Transformation

Liste Postionen aus aktueller SRC '] Transformieren | Base | Tool 3
Fitter
Name Tool[] Base[ ] ¢ . —-—-—‘ ot
MName Deldaration Tool Base Wert i 4
[7] ¥HoME 7

*P1 test1.dat 1 0 X 2930.01782

¥P2 test1.dat 1 ] X 2930.01782)| = —

XP3 test1.dat 1 0 X 2930.01782 @ Base-{ffset 71 Tool-Offset

XP4 test1.dat 10 {X293001782) X ¥ z

XP5 test1.dat ? ? X 293001782 0.000 =1 [0.000 =1 [0.000 :

XP& test1.dat 1 ] X 293001782

M XHOME 2 e A B c 5
4 [Tl 3 D.0000 = |0,0000 = | 0. D000 =

[ Alles markigren l [Auswahl invertieren | Markiert: (6 /8) exteme Achse 0.0000 $ | 6

| Ausfisbren | | Schiiefen |

1. Indiesem Teil des Fensters, werden die Positionen ausgewahlt, welche transformiert
werden sollen. Verschiedene Filter helfen bei der Auswahl der gewlinschten Punkte.

2. Indiesem Teil des Fensters, werden alle Einstellungen die sich auf die Transformation
auswirken getatigt.

3. Hier kann zwischen folgenden Transformations-Arten gewahlt werden:
Transformieren: Positionen werden mit dem eingegebenen Wert transformiert.

Base: Hier werden die Positionen, um die Verschiebung von alter zu neuer Base,
transformiert.
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Funktionen ,Extras*

Tool: Hier werden die Positionen, um die Verschiebung von altem zu neuem Tool,
transformiert.

4. Richtung in welcher sich die Transformation auswirkt.
Transformations-Werte in X, Y, Z, A, B, C.

Optionaler Verschiebewert von E1 (externe Achse). Diese Verschiebung wird ,nur‘ zum
E1-Wert der jeweiligen Position addiert.

- o
= Positions-Transformation @

Posttionen Transformation

SRR aldtueller SRC 'l Transformieren |: Base 1| Tool

Fitter

Name Tool[ ] Base[ ] Alte Baze-Daten

X00. Y00 Z00. A00 BOD.COO

Mame Deklaration Tool Base Wert it Neue Base-Daten

[C]®HOME 2 X00, Y00 Z00 AD0 B0O,COO
XP1 test1 dat 1 0 {X 2930.01782.y

XP2 test1.dat 1 0 {X 2930.01782) =

XP3 test1 dat 1 0 {X 2930.01782.y

XP4 test1.dat 1 0 {X 2930.01782.)

XP5 test1 dat ? ? {X 2930.01782.Y

XP6 test1.dat 1 0 {X 2930.01782.)

[l XHOMFE 2 - 22

4 LI I

[ Alles markieren l [ Auswahl invertieren | Mardert: (6 /8)

[ Ausfishren | | Schliefen |

A

7. Eingabefeld fiir die alten Base-Daten, mit welchen die Positionen geteacht wurden.

8. Eingabefeld fur die neuen Base-Daten, in welches die Positionen transformiert werden
sollen.

Verwendung
Roboter-Programm im OrangeEdit 6ffnen
Funktion ,Positions-Transformation® 6ffnen
Gewlnschte Positionen, die transformiert werden sollen, selektieren
Einstellungen fir die Transformation vornehmen

Mit ,Ausfihren® den Vorrang starten

Sind die Positionen mit externem TCP geteacht und man mdochte
den externen TCP (z.B. Klebediise) andern, so muss die
Transformation als Tool-Offset durchgefiihrt werden, bzw. die
Transformations-Art ,Tool“ gewahlt werden. Soll bei externem
TCP der Greifer-TCP veradndert werden, so muss die
Transformation als Base-Offset durchgeflhrt werden, bzw. die
Transformations-Art ,Base“ gewahlt werden.

Mehr Informationen zum Thema , Transformation“ erhalten Sie
beim Punkt ,Rechner” (geometrische Operationen)
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3.7 Positionen spiegeln

Die Funktion ,Positionen spiegeln® ermdglicht es, ausgewahlte Positionen in einer wahlbaren
Ebene zu spiegeln. Dies kann erforderlich sein, um z.B. ein Programm fiir ein gespiegeltes
Bauteil, unter Verwendung der Positionen des originalen Bauteils, zu erstellen.

Aufruf
Uber Menii Extras -> Positionen spiegeln
Uber das entsprechende Symbol in der Werkzeugleiste
Darstellung
|& Positionen spiegeln ﬁ >
1 Positionen Spiegel-Optionen
Liste Postionen aus aktueller SRC ']
Fitter
Name Tool ] Base| ]
MName Deldaration Tool Base Wert i
[ xHOME ?
¥P1 test1.dat 1 0 X 2530.017824
¥P2 test1.dat 1 0 X 2930.017820 =
¥P3 test1.dat 1 ] X 293001782y
XP4 test1.dat 1 0 X 2530.017824
¥P5 test1.dat 7 ? X 293001782y
XP& test1.dat 1 0 X 2530.01782) Achse (O X @ Y (O 2
[ ¥HOMF 7 & |
1 LUl l§ Tum Handachsen andem |
[ Alles markieren l [ Auswahl invertieren | Mardert: (6 /8) Tum Achse 1 wechseln
| Ausfiinren | | SchiieGen |

1. Indiesem Teil des Fensters, werden die Positionen ausgewahlt, welche gespiegelt
werden sollen. Verschiedene Filter helfen bei der Auswahl der gewiinschten Punkte.

2. Indiesem Teil des Fensters, werden alle Einstellungen die sich auf die Spiegel-
Transformation auswirken getatigt.

3. Spiegel-Achse:

X - Positionen werden auf der Y-Z Ebene gespiegelt. Die X-Koordinate wechselt das
Vorzeichen.

Y - Positionen werden auf der X-Z Ebene gespiegelt. Die Y-Koordinate wechselt das
Vorzeichen. (Standard)

Z > Positionen werden auf der X-Y Ebene gespiegelt. Die Z-Koordinate wechselt das
Vorzeichen.

4. Mit dieser Option werden die Turn-Bits der Handachsen invertiert.
Mit dieser Option wird das Turn-Bit der Achse 1 invertiert.

Mehr Informationen zum Thema ,Turn-Bit* erhalten Sie beim
Punkt ,Status/Turn anpassen.
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Verwendung
Roboter-Programm im OrangeEdit 6ffnen
Funktion ,Positionen spiegeln” 6ffnen
Gewlnschte Positionen, die gespiegelt werden sollen, selektieren
Einstellungen fiir die Spiegelung vornehmen
Mit ,Ausfuhren” den Vorrang starten
Beispiel

Die Punkte P1, P2, und P3 werden in ,Y* gespiegelt (X-Z Ebene). Die neuen Positionen der
Punkte sind P1*, P2* und P3*.

+Z

A

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

Ve N Da OrangeEdit das Roboter-Kinematik-Model nicht

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

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

Die Funktion ,Status/Turn anpassen® ermoglicht es auf einfache weille die Status-, sowie
Turn-Information in einer Position (E6POS Datentyp) anzupassen. Dies kann nach einer
Transformation von Positionen erforderlich sein. Wird z.B. ein Roboter auf dem Sockel
gedreht, kann es sein, dass selbst nach neuer Base-Vermessung, Positionen nicht erreichbar
sind. Oftmals liegt dies am Vorzeichenwechsel der Achse 1 Position.

Aufruf
Uber Menii Extras -> Status/Turn anpassen
Uber das entsprechende Symbol in der Werkzeugleiste
Darstellung
5 Status/Turn anpassen lﬁ >
1 Positionen Tum anpassen
Liste Positionen aus aktueller SRC '] 0 1{#) wechseln ignorieran
Filter Achse1 © @
Name Tool[ ] Base| ] Achse2 : : @ 3
Achse 3 @
MName Deklaration Tool Base Wert Achse 4 0
] XHOME 2 FimEd @
XP1 test.dat 1 0 {X293001782Y -4 | Achse® O O e @
XP2 test1.dat 1 0 [ 2930.01782,Y 4. [C] Tum“Wert entfemen 4
*P3 test1.dat 1 0 1¥ 2930.01782.Y 4, 5
XP4 test1 dat 10 {x793001782y 4| | StEtusanpassen
¥P5 test1.dat 7 7 X 253001782 4. 0 1  wechseln ignoreren
XPG test1.dat 1 0 29201782 Y 4| | Eto ® ® ® @
[l XHoME 7 Bit 1 ® ® ® @ 5
Bit 2 ® (5] ® @
Bit 0: 0=Momal, 1=0Uberkopf
1 L] r Bit 1: Am-Konfiguration
Bit 2: Hand-Korfiguration
Alles markigren l [ Auswahl invertieren | Markiert: (6/8) [F] *Status“Wert entfemen 6
| Ausfisbren | | Schiiefen |

1. Indiesem Teil des Fensters, werden die Positionen ausgewahlt, deren Status/Turn-
Informationen angepasst werden sollen. Verschiedene Filter helfen bei der Auswahl der
gewinschten Punkte.

2. Indiesem Teil des Fensters, werden alle Einstellungen die sich auf Status und Turn
beziehen getatigt.

3. Hier kann fir jede Roboter-Achse eine Vorgabe fir die Turn-Information gemacht
werden.

0(-), Turn-Information der Achse auf Minus festlegen (Achse-Wert ist < 0).
1(+), Turn-Information der Achse auf Plus festlegen (Achse-Wert ist >= 0).
Wechseln, die Turn-Information wird invertiert. Aus 1 wird 0, aus 0 wird 1.
Ignorieren, die Turn-Information wird fur diese Achse nicht verandert.

4. Die Turn-Information wird komplett aus der EGPOS Deklaration entfernt (alle Achsen).
Der Roboter wahlt beim Anfahren nun den kirzesten Achsenwert (Achtung!
Bewegungen des Roboters priifen).

5. Hier kann das jeweilige Status-Bit angepasst werden (siehe Bilder weiter unten).

0, die Status-Information wird auf den Wert 0 gesetzt.
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1, die Status-Information wird auf den Wert 1 gesetzt.
Wechseln, die Status-Information wird invertiert. Aus 1 wird 0, aus 0 wird 1.
Ignorieren, die Status-Information bleibt unverandert.

6. Die Status-Information wird komplett aus der EGPOS Deklaration entfernt. Der Roboter
wahlt beim Anfahren nun den kiirzesten Achsenwert (Achtung! Bewegungen des
Roboters prifen).

Verwendung
Roboter-Programm im OrangeEdit 6ffnen
Funktion ,Status/Turn anpassen® 6ffnen
Gewlinschte Positionen, die angepasst werden sollen, selektieren
Einstellungen fiir die Anpassung vornehmen
Mit ,Ausfiihren“ den Vorrang starten
Status Bit 0

Die Status-Angabe verhindert Mehrdeutigkeiten bei der Achsstellung. Bit 0 gibt die Position
des Schnittpunkts der Handachsen (A4, A5, A6) an.

Bit0=1

Status Bit 1

Bit 1 gibt die Position von Achse 3 an. Der Winkel, bei dem sich der Wert von Bit 1 andert, ist
abhangig vom Robotertyp.

—=

Status Bit 2
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Bit 2 gibt die Position von Achse 5 an. Das Vorzeichen des Winkels von A5 ist nicht
ausschlaggebend! Ausschlaggebend ist die Richtung, in die die A5 gekippt ist, also nach oben
oder unten. Die Richtungsangabe wiederum bezieht sich auf die Nullstellung der A4.

0° Bit2=0

Mehr Informationen zum Thema ,Status/Turn®, erhalten Sie in
0 der KUKA Dokumentation:

KUKA System Software 8.3 Bedien- und Programmieranleitung
fuir Systemintegratoren >> Kapitel 9.10

3.9 Datenliste sortieren

Mit der Funktion ,Datenliste sortieren®, ist es moglich, die Deklarationen in einer Datenliste zu
sortieren. Dies bringt etwas mehr Ordnung und Lesbarkeit in eine Datenliste. Die Funktion des

Roboters bleibt davon unberthrt.

Aufruf
Uber Menii Extras -> Datenliste sortieren

Uber das entsprechende Symbol in der Werkzeugleiste
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Darstellung
1 Datenliste sortieren ﬁ >
1 Variablen Sortier-Optionen
Liste Variablen aus aktueller DAT '] @ nach Datentyp sortieren | 3
Name T Wert Deklarstion - () alphabetisch sortieren 4
¥P1 EEPOS  {£2930.017.. testldat E |
LAST_BASIS BASL.. {POINTIQ"P.. testl.dat B
FP1 FDAT  {TOOL_NO1.. testldat
FPDAT1 PDAT  {VEL100.00.. test1dat
XP2 EEPOS  {£2930.017.. testldat
FP2 FDAT  {TOOL_MNO1.. test1dat
FPDATZ FDAT  AVEL100.00.. testldat
®P3 EGPOS {£2330.017.  test1dat
[ co2 CHAT i o T O Y T W | [ W i
[ Alles markigren ] [ Auswahl invertieren | Markiert: (36 / 36 )
| Ausfiinren | | SchiieGen |

k o

1. Indiesem Teil des Fensters, werden die Variablen ausgewahlt, welche sortiert werden
sollen.

2. Indiesem Teil des Fensters, werden alle Einstellungen die sich auf die Sortierung
auswirken getatigt.

3. ,nach Datentyp sortieren®, alle ausgewahlten Variablen werden nach Datentyp gruppiert

und sortiert.
4. ,alphabetisch sortieren®, alle ausgewahlten Variablen werden alphabetisch geordnet
und sortiert.
Verwendung

Roboter-Programm im OrangeEdit 6ffnen

Funktion ,Datenliste sortieren® 6ffnen

Gewilinschte Variablen, die sortiert werden sollen, selektieren
Einstellungen fir die Sortierung vornehmen

Mit ,Ausfihren® den Vorrang starten

3.10 Array Assistent

Der Array Assistent erzeugt die Deklaration von ein- bis dreidimensionalen Arrays und erspart
dadurch das muhevolle handische Tippen.
Aufruf
Uber Menii Extras -> Array Assistent

Uber das entsprechende Symbol in der Werkzeugleiste
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Darstellung
:-_}" Array-Assistent 4
Deklaration
1 Global Dimensionen () 1 w2 (] | 2
Datertyp |Mmoﬂ}pe v| Name |Mdor | 5 =l e = |1 = | 3

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

5 KRL

DECL GLOBAL MotorIype Motor[5, 2]

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

6 | KRL zur Zwischenablage SchiieRen

Deklaration als globale oder lokale Variable.
Dimension des Arrays

Datentyp und Benennung der Array-Variablen
Werte der Elemente des Array

Darstellung des Array in KRL

o gk~ 0w NP

Kopiert das Array in die Zwischenablage

3.11 myHMI Designer
Designer zum Erstellen von Benutzeroberflachen fir die Software ,myHMI*.

Aufruf
Uber Mentii Extras -> myHMI Designer

Uber das entsprechende Symbol in der Werkzeugleiste

Nach der Auswahl dieses Befehls 6ffnet sich ein Dateidialog zur Auswahl einer bereits
bestehenden Oberflache oder eines der beiden implementierten Templates.
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Darstellung Dateiauswahldialog

Meu... =

Voragen:

i L8 o

myHMI_Demo xmil myHMI_Empty xmil

2 MName: | |
Kommentar:
3 M |E]:Xiject5EDA_21]'I}\.] | Durchauchen...
Adbrechen
1. Template auswahlen.
2. Namen der HMI eintragen (keine Leerzeichen erlaubt)
3. Dateipfad fir bestehende Oberflache
4. Ordnerauswabhldialog flir bestehende Oberflache

Nach der Wahl eines Template oder eine bestehender Oberflache 6ffnet sich das Designer-
Fenster.
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Darstellung

(&) myHMI_Demo.xm - OrangeEdit.Free

Datei  Bearbeiten  Ansicht Extras  Hilfe

) ©0 %Mk coonsDe[Eu RsE<FRRNRRR RO E 5

# pointloaderhain src

[} PointLoaderMain dat
1B myHMI_Demo xml

“ Bewegung VB5/8.6
* Bewegung V83
~ Bewegung V82
~ Bewegung V5.6
~ Bewegung V5.5
~ Bewegung V5.4
~ Bewegung Vdx
~ Bewegung V2x
* Momentiberwachung V8.6

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

~ Logk V3x

~ Logk V5x

~ Analogausgabe V8.6

~ Andlogausgabe VBx

* Analogausgabe V5x

* Kommentar V8.6

~ Kommentar V8

~ Kammentar V5

~ ServogunTC

~ ServogunfC

~ Giipper & SpotTech

~ ArcTech

* Servogun TC Pidt Anwahl

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

| LED control

s |

Switch control

Checkbox control

Button control

for the rep

Progressbar cortrol

Slider control

les for the

Label control (SOV_PRO)

Dropdown cortrol (SPRO_MODET)

Controls ‘

Eine Beschreibung der Bedienung befindet sich in der Dokumentation zur Software ,myHMI*.

Link zur Software und Anleitung: https://orangeapps.de/?Ing=de&page=apps%2Fmyhmi

3.12 Rechner (geometrische Operationen)

Mit dem ,Rechner® im OrangeEdit, kbnnen geometrische Operationen durchgefihrt werden.
So kann z.B. ein Offset auf einen TCP gerechnet werden, eine Base-Verschiebung und vieles

mehr.

Aufruf

Uber Menii Extras -> Rechner

Uber das entsprechende Symbol in der Werkzeugleiste
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Darstellung (Transformation)

4 Rechner Iﬁ}
Translation | |qverse | 1
Geometrischer Operator ()
Translation und Rotation von zwei Vektoren frame pos) mittels Multiplikation von 4xd
Matrizen
%00.Y00 Z00 A00B00CO00 ‘ ‘ |
%00.Y00 Z00 A00B00CO00 ‘ ‘ |
= X00 Y00 200 A00B00.C00 ‘ ‘ ‘ 4
Berechren |J 5
1. Umschalten zwischen Transformation und Inverse.
2. Eingabefeld fur Vektor 1.
3. Eingabefeld fur Vektor 2.
4. Ergebnis der Transformation.
5. ,Berechnen“-Schaltflache, |0st die Berechnung aus.
Darstellung (Inverse)
1 Rechner Iﬁ
Berechnet einen umgekehrten inverse’ Vektor frame pos), wie SIPO_MCODE
Umschaltung am Robater
4 X00,YD0 Z00.AD00.BDD.COD | 2
= X00.¥Y00 Z0D ADD BODO.COD 3

@U 4

Umschalten zwischen Transformation und Inverse.
Eingabefeld fur den Vektor.

Ergebnis (Inverse) des eingegebenen Vektors .

W DN R

.Berechnen“-Schaltflache, 16st die Berechnung aus.

Beispiel 1 (Offset auf TCP addieren)

Sie mdchten auf einen TCP eines Werkzeugs in Z-Richtung des Werkzeug 10mm addieren.
Das Werkzeug ist 30° gewinkelt am Roboter-Flansch angebracht.

Tool =X 120.0, Y 0.0, 2 470.0,A0.0,B 30.0,C 0.0

Geben Sie die Daten das erste Feld ein und die gewtinschte Verschiebung in das Zweite.
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[z Rechner Iﬁ
Translation | |qverse

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

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

= X1250,Y00 Z47866,A00 B300,C00

b

Als Ergebnis erhalten Sie neue Tool-Daten fur Ihr Werkzeug, welchem in Richtung Z 10 mm
addiert wurden.

Beispiel 2 (Differenz zwischen zwei Base-Daten ermitteln)

Sie haben ein Base neu vermessen, da sich eine Bearbeitungs-Station verschoben hat. Nun
modchten Sie wissen, wie grol3 die Differenz in Bezug zur alten Base ist.

Alte Base: X 1390.0, Y -480.0, Z 400.0, A22.0, B 0.0, C 0.0
Neue Base: X 1340.0, Y -520.0, Z 402.0,A 21.0,B0.0,C 0.0

1. Berechnen Sie die Inverse der neuen Base.

f [z Rechner Iﬁ‘

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

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

= X-1064.646, Y 365.675, 24020 A-210,B00,C0.0
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2. Tragen Sie die alte Base in das erste Feld bei Translation ein, das Ergebnis der Inverse
in das zweite Feld und klicken Sie ,Berechnen®.

[ |
4 Calculator Iﬁ
Transform Inverse

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

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

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

Calculate

b

Als Ergebnis erhalten Sie die Differenz des alten Base zur Neuen im Koordinaten-Netz des
alten Base.

Diesen Wert kann nun als Transformations-Vektor zum Verschieben von Positionen
verwenden.

3.13 Werkzeug und Basis Definitionen
Zeigt die Werkzeug- und Basisdaten der aktiven Umgebung an

Aufruf
Uber Menii Extras -> Rechner

Uber das entsprechende Symbol in der Werkzeugleiste

Darstellung
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* Werkzeug und Badis Definitionen >

‘Werkzeug definitionen  Basis defintionen

10 GRO1_W1_CS au Re [werkzeug] =
X -148.438004 Y 960.013577.Z 13.9259996.4 15.0080004.B -22 4550005.C -90.003997)

Last: M 103.18,.CM {X 0.339399974,¥ 10.1759996 7 121.893397 A -90.0,B -0.0230000009.C 179.972}.J {X
15 GRO1_W1_ST_au_Re [Werkzeug]

X 285799588, -004.341003 Z 307.001007 A 14.9940004.B 0.0.C 90.0

Last: M 103.18.CM {X 0.839999974, 10.1759996,Z 121.893997 A -90.0.B -0.0280000009.C 179.972}.J {X
20 GRO2_W2_CS au Re [werkzeua]

X.-319.600006,Y 939.940002.Z 216.5.A 15.0,B 0.0,.C-30.0

Last: M 80.2610016,CM {X -32 862993.Y 181.285004.Z 110.489398.A -31.1060028.B -1.33200002,C 5.743

i1 GRO3_W3_C5 au Re [verkzeug)
X 284165497 Y -855.489157.Z 477.540802 A-165.0,B 0.0.C-50.0
Last: M 124.593163,CM {X -1.09299195Y 7.01391411.Z 275.950012.A -90.0001831,B -0.0506823%92.C 8

25 GRO3_W3_ST au Re [werkzeua]
X -268.020294.Y 942 646484.7 458.057709,A 15.0.B 0.0,C -90.0
Last: M 124.593163,CM {X -1.09239195Y 7.01391411.Z 275950012 A -30.0001831,B -0.0506823392.C 8

&0 exchangable disk [\/erkzeug]

NNYnn7ANNDANDNDEBONC OO
0.0Y0.0.Z100.0A00B0.0C0.0 W

Mur definierte Werkzeuge anzeigen Liste exportieren 2

1. Umschalten zwischen Werkzeug und Basis Definitionen
2. Exportiert die Liste in eine CSV-Datei

3. Blendet nur definierte Werkzeuge oder Basissysteme ein

3.14 Langtext Editor

Der Langtext Editor ermoglicht die Bearbeitung der Langtexte fir Eingdnge, Ausgange,
Analoge E/As, Timer, Zahler und Flags. Die Langtexte werden KRC1/2 kompatibel in einer
Access-Datenbank gespeichert und kénnen KRC2 und KRC4 (WorkVisual) kompatibel
exportiert werden.

Merkmale
Offnen und Bearbeiten von Langtext-Datenbanken von einem KRC1/2/4 Roboter
Importieren von Langtexten aus .csv oder .txt Datei
Exportieren von Langtexten nach .csv oder .txt
Leeren (alles I6schen) einer Langtext-Datenbank
Suche
Aufruf

Uber Menii Extras -> Langetext Editor

Uber das entsprechende Symbol in der Werkzeugleiste
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Darstellung
'1/2/3/4/5 |6
(& gtel Ed tor [E=REE ™

Nr. MName &

SIN[2]

SIN[3] E
SIN[4]
SIN[3]
SIN[E]
SIN[7]
SIN[S]
SIN[3]
SIN[10]
SIN[11]
SIN[12]
SIN[13]
SIN[14]
SIN[15]
SIN[16]
SIN[17]

C:\Program Files (x86)\OrangeEdit\data\kuka_con.mdb Lt I .

Langtexte aus aktiver Umgebung laden

Langtext-Datenbank laden (.mdb)

Langtexte aus .txt oder .csv importieren

Langtexte nach .txt oder .csv exportieren

Datenbank leeren (alle Langtexte aus Datenbank I6schen)
Suche, ermoglich die Suche nach einem Langtext
Registerkarten fur die unterschiedlichen Langtexte

Ansicht- und Bearbeitungs-Liste der Langtexte

© O N O A~ 0DdhPR

Pfad zur aktuell geladenen Langtext-Datenbank

3.15 Aktive Umgebung

Zeigt die aktuelle aktive Umgebung an oder setzt diese auf einen auswahlbaren Ordner. In
diesem Ordner wird nach dem Ordner "KRC* und dann nach den Ordnern ,R1%, ,DATA* und
»TPUSER" gesucht.

Aufruf
Uber Menii Extras -> aktive Umgebung

Uber das entsprechende Symbol in der Werkzeugleiste
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Darstellung

MName: Default

Verzeichnis: |C:“Program Files (x86)"OrangeEdit

Ri: ke
Data: ‘data
UserTech: ‘“tpuser

I_ ‘Default” Umgebung aktivieren Schiliefen

1. Zeigt das aktuelle Verzeichnis der aktiven Umgebung
2. Aktiviert die Default Umgebung C:\Program Files (x86)\OrangeEdit

Es ist nicht notwendig, dass sich im ausgewahlten Ordner alle Unterordner befinden, d.h.
wenn sich dort z.B. nur ein R1 Verzeichnis befindet, dann wird nur dieses Verzeichnis aktiviert.
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4 Objectbrowser

Objectbrowser

Zeigt Funktionen, Variablen, Strukturen und Aufzahlungstypen an. Fir manche Variablen wird
ein Beschreibungstext angezeigt. Uber einen Filter ist es mdglich nach Werten zu suchen.

Merkmale

Aufruf

Anzeige von System- und benutzerdefinierten Funktionen, Variablen, Strukturen und

Aufzahlungstypen

Suche

Uber Menii Ansicht -> Objectbrowser

Uber das Symbol E4in der Werkzeugleiste

Darstellung

Zunicksetzen

24 Objektbrowser - O >

Funktionen (642) Varablen (14912)  Strukturen (176) Aufzahlungstypen (140) 2

Mame Type WValue Path Routine Global  Info 2

W SALPAR INT 0 KRC:\\R1\Mada“Smach... True 0=ACHSE 4 MICHT ...

W SABS_ACCUR ABS_.. BuildIn True ABSOLUTGEMNALUE...

W SABS CONVERT BOOL  FALSE KRCMSTEU MadatSeu... True KOMVERTIERUNG ...

W SABS_RELOAD BOOL BuildIn True

W SABS_UIPDATE BOOL BuildIn True Update der Paramet...

W SACC CP BuildIn True BAHMBESCHLEURNI...

W SACC_ACT _MA INT 250 KRC:\\R1\Mada“Smach... True GRENZWERT SOL...

W SACC_AXIS REAL BuildIn True BESCHLEUMIGUM...

W SACC_AXIS_C REAL BuildIn True BESCHLEUMIGUMN...

W SACC C CP BuildIn True BAHMBESCHLEURNI...

W SACC_CAR_ACT  ACC_. BuildIn True ACTUAL CARTESIA. .

W SACC_CAR_LIMIT ACC_.. {£00Y00.Z00A.. KRCMR1'Mada\Smach... True LIMITS FOR THEC...

W SACC_CAR_MAX  ACC_. BuildIn True MAXIMUM OF THE ...

W SACC_CAR_STOP BOCOL  FALSE KRC:\\R1\Mada“Smach... True EMABLE (TRUE) O

¥ SACC_CAR_TOOL FRAME {X00Y00.Z00A.. KRCMR1'Mada\Smach... True FRAME (ACCORDIN...

W SACC_EXTAX REAL BuildIn True BESCHLEUMIGUM...

W SACC_EXTAX C REAL BuildIn True BESCHLEUMIGUM...

W SACC MA CP {CP 15.0000.0RI1 1. KRC:\\R1\Mada“Smach... True CP = MAX BAHNBE.. ™
Fitter

1. Suche, ermdglich die Suche nach einem Objekt

2. Registerkarten fiir die unterschiedlichen Objekte
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Umgang mit Archiven

5 Umgang mit Archiven

Der OrangeEdit unterstutzt das Offnen, Bearbeiten, sowie Speichern von Archiven. Uber die
Menifolge Datei->Offnen oder durch Drag&Drop auf das Fenster mit den gedffneten Dateien
oder das Explorer Fenster, kdnnen ZIP Archive geladen werden.

Was passiert beim Offnen

Das Archiv wird vollstandig in das Temporare-Verzeichnis (%temp%) entpackt und im
OrangeEdit angezeigt.

Was passiert beim Speichern eines Archivs

Alle Dateien aus dem zuvor entpackten Archiv, werden zurlck in eine ZIP-Datei
gepackt.

Wurden Dateien aus dem Archiv im OrangeEdit geandert und
gespeichert ist es zusatzlich notwendig das Archiv zu
speichern, da ansonsten die geanderten Dateien nicht im
Archiv enthalten sind.

Was passiert beim SchlieBen eines Archivs

Nach dem Dialog, ob das Archiv gespeichert werden soll, werden alle Dateien und
Ordner die beim Offnen/Entpacken erstellt wurden, wieder gel6scht.
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Umgang mit WorkVisual Projekten

6 Umgang mit WorkVisual Projekten

Der OrangeEdit unterstitzt das Offngn und Bearbeiten von WorkVisual Projekten (*.wvs und
*.asz). Uber die Menifolge Datei->Offnen oder durch Drag&Drop auf das Fenster mit den
geoffneten Dateien oder das Explorer Fenster, kdnnen die Dateien geladen werden.

Was passiert beim Offnen

Das Archiv wird vollstandig in das Temporare-Verzeichnis (%temp%) entpackt und im
OrangeEdit angezeigt.

Was passiert beim Speichern eines Archivs

Es werden keine Dateien aus dem zuvor entpackten Projekt in das Projekt
zurtckgespeichert.

\ Wurden Dateien aus dem Archiv im OrangeEdit geandert und
| J gespeichert ist es zusatzlich notwendig die geanderten Dateien
" manuell in ein Verzeichnis Ihrer Wahl zu speichern.

Was passiert beim SchlieBen eines Archivs

Es erscheint ein Dialog der zum Speichern geanderter Dateien auffordert.
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Aktive Umgebung

7 Aktive Umgebung

Eine ,aktive Umgebung® bezeichnet ein Verzeichnis oder ein Archiv, welches vom OrangeEdit
vollstandig eingelesen und geladen wird. Alle darin enthaltenen globalen Variablen oder
Funktionen, stehen Ihnen mit der Syntaxvervollstdndigung zur Auswahl zur Verfiigung. Weiter
werden die Base-, und Tool-Namen fir die Inlineformulare geladen. Ebenso werden, sofern
vorhanden, alle UserTech-Inlineformulare als Befehle unter ,User* zur Verfigung gestellt.
Wenn es sich bei der aktiven Umgebung um ein KRC1/2 Archiv handelt, dann wird auch die
Langtext-Datenbank geladen, dies ermdglicht das Erstellen von Logik-Befehlen als
Inlineformular, inklusive der Langtexte.

Eine Umgebung besteht aus folgenden Teilen:

KRC-Verzeichnis, enthalt alle KRL-Dateien (*.src, *.dat).

Data-Verzeichnis, enthalt bei KRC1/2 die Datei ,KUKACON.MDB*, eine Datenbank
mit den jeweiligen Langtexten.

UserTech, enthalt Inlineformulare (.kfd-Dateien) die im OrangeEdit unter der Seite
,User" aufgelistet werden.

Aufruf
Uber Men(i Extras -> Aktive Umgebung

Uber das entsprechende Symbol in der Werkzeugleiste

Darstellung (Transformation)

' Aktive Umgebung ﬁ

MName: Default

Werzeichnis: E 2
R1: erc

Data: data

UserTech: ‘“tpuser

1 | [ ‘Default” Umagebung aktivieren l Schlielen

ke

1. ,Default“ Umgebung laden. Ladt als aktive Umgebung, dass in der Installation
mitgelieferte KRC Verzeichnis (z.B. C:\Programme\OrangeEdit\Krc)

2. Hier kann ein beliebiges Verzeichnis als aktive Umgebung geladen werden. Das
Verzeichnis muss mindestens einen KRC Ordner enthalten, sonst erscheint eine
Fehlermeldung.

Default Umgebung

Die Default Umgebung ladt folgende Verzeichnisse im Installations-Ordner von OrangeEdit:

KRC: ..\OrangeEdit\krc\
Data: ..\OrangeEdit\data\
UserTech: ..\OrangeEdit\tpuser\
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Aktive Umgebung

Die Ordner der Default-Umgebung kénnen mit eigenen
Inlineformulare, sowie KRL-Dateien ergénzt werden. Die
Inlineformulare, sowie Variablen und Funktionen, stehen dann
im OrangeEdit zur Verfigung.

Achtung: bei einem Update des OrangeEdit, werden
vorhandene Dateien Uberschrieben. Hier sollte vorher eine
Kopie gemacht werden.

Archiv als aktive Umgebung
Ein KUKA-Roboter Archiv kann ebenso als aktive Umgebung festgelegt werden.

VorgehensweilRe (Archiv 6ffnen)
Archiv im OrangeEdit 6ffnen.

Den dann erscheinenden Dialog ,Dieses Archiv als aktive Umgebung setzen?“ mit
»~Ja“ beantworten.

Vorgehensweife (bereits ge6ffnetes Archiv)
Rechtsklick auf das Archiv (Roboter-Symbol).

»als aktive Umgebung setzen klicken.
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Inlineformulare und KRL-Befehle

8 Inlineformulare und KRL-Befehle

8.1 Inlineformulare

Inlineformulare erleichtern das Programmieren des Roboters. Dazu stellt OrangeEdit
zahlreiche Inlineformulare zur Verfugung. Durch Doppelklick auf das gewinschte
Inlineformular wird dieses in das Programm eingefiigt und, je nach Inlineformular, ein
entsprechender Datensatz in der Datenliste angelegt, falls nicht bereits vorhanden.

In Programmen bestehende Inlineformulare werden durch Doppelklick geodffnet und kénnen
durch den Benutzer bearbeitet und gespeichert werden.

Zum Bearbeiten der Parameter in den Inlineformularen werden die Daten aus der aktiven
Umgebung oder von gedffneten Datenlisten verwendet.

Fenster Inlineformulare

£ Einstellungen (ILF)

¥ Bewegung V8.5/8.6

~ Bewegung V8.3
Bewegung V8.2
Bewegung V5.6
Bewegung V5.5
Bewegung V5.4
Bewegung Vdx
Bewegung V2x
Momentiberwachung V8.6
Maomentuberwachung V8.5
Momentiberwachung VB.x
Maomentiberwachung W5 x
Logik V&6

Logik V8 x

~ Logik V5

~ Analogausgabe VB 6

~ Analogausgabe V8x

~ Analogausgabe V5 x

~ Kommentar V8.6

~ Kommentar V8.x

~ Kommentar W5.x

~ Servogun TC

~ ServogunFC

~ Gripper & Spot Tech

~ ArcTech

~ Servogun TC Pkt Anwahl
~ Servogun TC Prg.Anwahl

{ € ¢ € & € ¢ g <

Aufruf des Fensters ILF

Im Fenster links unten auf ,Basis” klicken

8.1.1 Beispiel: Inlineformular ,,PTP — Bewegung*“

Im Beispielprogramm wird ein PTP-Bewegungspunkt eingefugt.
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Inlineformulare und KRL-Befehle

1. Programm 6&ffnen

1 DEF Modul ( )
2 [# INI

3

4 [# PTP HOME Vel= 100 % DEFAULT
5

6

7 [# PTP HOME Vel= 100 % DEFAULT
8

2  END

2. Cursor auf Einfigestelle setzen und durch Doppelklick auf PTP einen PTP-Punkt

einfligen
»~ Bewegung VB.5/8.6
=7 SPTP 85/86
=7 SLIN 85/86
=¥ SCIRC 85/86
Gl PTP B5/86
= LN 85/86
=¥ CIRC 85/86

- der PTP Punkt wird eingefiigt
1 DEF Modul | )

2 [H INI

3

4 + PTP HOME Vel= 100 % DEFAULT

5

6 [ PTP P1 Vel=100 % PDAT1 Tool[O] Base[0]
7

d  PTP HOME Vel= 100 % DEFRAULT

|
10 EHD

3. Der Punkt wird in der Datenliste des Programms mit allen bendtigten Parameter
angelegt. Diese kdnnen durch Offnen des Inlineformulars bearbeitet werden. Das
Inlineformular wird mit einem Doppelklick auf die Befehlszeile gedffnet.

1  DEF Modul { )
2 H INTI

3

4 [+ PTPF HOME WVel= 100 % DEFAULT

5

j PTP ~|[PL |B] | © vel=[100 |[%] [PDAT1 |H] ColDetect= -
8 & PTP HOME Vel= 100 % DEFAULT

]
10 END

4. Durch Anklicken der jeweiligen Parameterfelder konnen alle parameter geandert
werden. Dazu 6ffnen sich ggf. weitere Fenster.
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Inlineformulare und KRL-Befehle

Frames  Parameters
Tool

[ Tool[0] ~|

Base
Basze[0] -

Extemal TCP
O

8.2 KUKA Standard Inlineformulare fiir KSS 8.5 oder hoher

Ab der Steuerungsversion 8.5 haben sich die KUKA Standard Inlineformulare deutlich
geandert. Damit diese im OrangeEdit benutzt werden kdnnen, ist ein kostenpflichtiges Plugin
notwendig.

Zu den Standard Inlineformularen gehoren:

Bewegung: SPTP, SLIN, SCIRC, PTP, LIN, CIRC

Momentenliberwachung: SetDefault, SetLimits, Off, SaveMax, UseDataSet
Logik: Out, Pulse, SynOut, SynPulse, Wait, WaitFor

Analogausgabe: Static, Dynamic

Kommentar: Kommentar, Stempel

Auf unserer Webseite stehen weitergehende Informationen zur Verfigung:

https://orangeapps.de/?Ing=de&page=apps%2F orangeeditilf

8.3 KRL-Befehle

OrangeEdit stellt vordefinierte KRL-Befehle zur Verfligung. Durch Doppelklick werden diese
in das Programm eingefigt.

Aufruf des Fensters

Im Fenster links unten auf ,KRL" klicken

Fenster KRL-Befehle
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Inlineformulare und KRL-Befehle

Routine

Function

FOR loop

GOTO

IF block

INTERRUPT

LOOF

REPEAT loop

SWITCH block

TRIGGER Distance
TRIGGER Path

WHILE loop

PTP X¥Z

PTP Axis

PTP Rel

Wait Sec

Watt for FALSE

Signal IN

Signal OUT

Notify message (simple)
MNotify message (advanced)
Guit message (simple)

Quit message (advanced)
State message (simple)
State message (advanced)
Dialog message (simple)
Dialog message (advanced)
Loop message

Loop message reset
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Syntaxiiberpriifung

9 Syntaxuberpriifung

OrangeEdit verfligt (iber eine eingeschrankte Syntaxprifung. Gefundene Fehler werden durch
einen roten Balken markiert und es wird eine entsprechende Meldung im Meldungsfenster
erzeugt.

Gepruft werden:

Vollstandigkeit von Kontrollstrukturen
Vollstandigkeit von Klammern
Anweisungen auferhalb des Anweisungsteils

Deklaration von Ubergabeparametern

Fur die Richtigkeit der Uberpriifung wird keinerlei
Gewahrleistung Ubernommen.
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