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Allgemeines

Einfuhrung

Das Programm ist speziell fir den Betrieb der Robots der fischertechnik Konstruktionskasten
"Industry Robots" und "Industry Robots II" erstellt worden.

}—_f ftTeach fir Industry Robotz [Demo.Rb5] = S
Datei  About

Rob5 : Industry Robots Il : Saulen-Roboter

112 7z 20 0 Position Speichern | Script Starten |
112 130 80 0 Position Einfligen | [ wiiederholzn
112 130 g0 1
224 u] a 1 Pasition Anflgen | g | = |
zz4 0 104 1 — _
224 o 104 o LI Posttion Léschen | Postion Anfahren |
Modell : RobS
Arbeitsraum
Saule : 225 +
ArmH : 165 | l 0 D| O
Arrnsy ;150 -
Greifer : 26 [] Home anfahren
Interface :
ROBO first USB 0 ENDE
Typ: 6O D
“ersion 0.41.0.3 D D
0 . STARTEN

Es

unterstiitzt die Modelle Rob2 (Schweil-Roboter), Rob3 (Saulen-Roboter) und Rob4
(Knickarm-Roboter) von Industry Robots | und Rob5 (Saulen-Roboter) von Industry Robots Il
(Die Schweil3-Roboter von Il miiRten auch betreibbar sein).

Die Modelle kénnen sowohl Gber das ROBO Interface (USB bzw. COM) wie auch Uber das
altere Intelligent Interface (COM) betrieben werden. Dabei wird die Verkabelung und
AnschluBbelegung erwartet, die der Beschreibung des Konstruktionskastens entspricht.

ftTeach40 erlaubt das freie Verfahren der Modelle Uber das Positionierungs(Symbol)feld
und, wahlweise, die Speicherung einer Folge angefahrener Positionen in einem Script
(TeachIn-Betrieb) sowie das Anfahren aller Positionen des Scripts (Programm-Betrieb).
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Zusatzlich kénnen eigene Modelle mit ftTeach betrieben werden, wenn sie dem Schema
Motor, Endtaster, Impulstaster (RobMotor) entsprechen. Dazu sind die
Modellbezeichnungen Rob1, Rob6 — Rob9 vorgesehen.

ftTeach40 liegt sowohl als fertig kompiliertes Program (Ready To Run), wie auch als
Delphi4-Source (als Basis fiir eigene Entwicklungen) vor.

Installation

Voraussetzungen

ftTeach40 lauft unter Windows 2000 und Windows XP. Erforderlich ist ein freier COM- bzw.
USB Port. Fir den Betrieb des ROBO Interfaces am USB-Port ist ein entsprechender USB-
Treiber erforderlich. Er wird mit der von fischertechnik vertriebenen graphischen Software
ROBO Pro mit geliefert. Ein Installation von ROBO Pro (ggf. Demo-Version von
www.fischertechnik.de) erledigt das. Ebenso sollte das ROBO Interface einen aktuellen
Firmware-Stand haben, der ebenfalls mit ROBO Pro bzw. Updates dazu kommt. Fur
ftTeach40 reicht allerdings auch ein alterer Stand, wie er mit dem Interface ausgeliefert wird.

Dateien / Hilfsprogramme

Die Dateien zu ftTeach40 liegen in einem Download-Packen
(www.ftcomputing.de/zip/ftteach40.zip) vor.

Installation Ready To Run

Folgende Dateien in ein eigenes Verzeichnis kopieren :
ftTeach40.EXE : Das kompilierte Teachln-Programm

ftTeach40.PDF : Das Manual dazu (dieses Dokument)

ftTeach.INI : Das Ini-File dazu (mit Modell- und Interfacedaten)

Demo.Rb5 und weitere : Demo-Programm fir den Saulenrobot von Industry I
umFishDP40.EXE : Ein Hilfsprogramm zur Anzeige der Interfacewerte

umFish40.DLL : DLL zum Betreiben der Interfaces (Wenn noch eigene Programme
vorhanden nach C:\WinNT\System32)

Rest : Sources fur eigene Entwicklungen. Siehe Abschnitt Source.
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Anpassungen

Interface
}—_" fitT each : Schnittztelle _ O] x|

Schnittstellendaten

|RoBO first UsE =l

=B -
Abbrechen |

MenUl Optionen | Schnittstellen : Auswahl des Interfaces und der dazu passenden
Schnittstelle. Bei ROBO Interfaces an USB wird stets das erste passende Interface an einem
USB-Port genommen (wenn denn mehr als eins gleichzeitig angeschlossen sind).

Modell
£ itTeach : Modelle =] E3

Modelldaten

IRDhS =] IG-Greifer =] ||ndustr~_.r Robots | Saulen-Roboter

—Arbeitsraum
Saule 0- [pog  Impulse nach rechts
Arm vertikal a- Iﬁ Impuilze nach varn
Arm harizontal O- Hgs  Impulze nach unten
Greifer 0- If Impulse zum Schiiefken
Abbrechen

Uber Mentii Optionen | Modelle kann ein passendes Robot-Modell ausgwéhlt werden. Die
Daten des ausgewahlten Modells kénnen den eigenen Erfordernissen angepasst werden.
Manchmal spielt die Verkabelung nicht so ganz mit, da nimmt man lieber einen kleineren
Verfahrweg.

Fir eigene Kreationen im Industry Robot Stil kénnen die Modelle Rob1 und Rob6 — Rob9
genutzt werden.
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Bedienung

Bedien- und Anzeigeelemente

}-_f ftTeach fur Industiy Bobots [Meu]
Datei  Optionen  About

Rob3 : Sdulen-Roboter

] =3

o000, | Serit Staten
Pozition Einfligen | [ wiederholen
Position Anfligen | g E
Pasition Léschen | Pastion Anfahren

Modell - Rob3

Arbeitsraum

Saule : 240 +

ArnH : 180 O o [ o

Arrmyd 2 1580 -

Greifer : 24 [ ElMNschalten

Interface : 5

Intelligent IF Abbrechen

@ EIN
Titel

Bezeichnung des akutellen Modells. Das aktuelle Modell und seine Beschreibung kann Gber
Optionen | Modell gewahlt und angepal3t werden (Hier der Saulen Robot von Industry ). Die
Daten des Robots sind in dem Kasten links unten zusammengefalt.

Run

Abfahren der in einem Script aufgezeichneten Positionen. Vorhandene Scripts kdnnen tber
Menu Datei Offnen geladen werden. Dabei werden nur die Scripts mit der passenden
Extension angezeigt. Beim Saulen Robot ist das .Rb3. Ein Script wird in dem Fenster links

(mit den vielen Nullen) angezeigt, die jeweils aktuellen Zeile wird markiert.

Ein Script kann als ganzes abgearbeitet werden (Script Starten), es kann zusatzlich auch
endlos wiederholt werden (Wiederholen). Es kdnnen aber auch einzelne Positionen
angefahren werden : Die ausgewahite im Scriptfenster (Position Anfahren) oder die davor

oder danach ( < | >).
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Teachin

Mit Teachln wird das Verfahren bezeichnet mit dem man dem Robot beibringt was er zu tun
hat. Das geschieht in zwei sich wiederholenden Schritten :
- Anfahren der gewiinschten Position tber das graphische Tableau durch Klick auf die
farbigen Punkte.
— Speichern der angefahrenen Position

Position Speichern : Im Scriptfenster ausgewahlte Position Giberschreiben

Position Anfiligen : Eine neue Position an das Script anhangen.

Position Einfiigen : Einfligen der aktuellen Position des Robots vor die markierte Zeile

Mit Position Loschen kann eine markierte Position geléscht werden.

Uber das Men(i Dateien kann das Script-File gespeichert werden.

Das FishPanel

o+ ftcomputing - FizhPanel 40 !EIE

0000 EEEE EEEE
Input I i

Q000 il R

Output M4 M3 M2 M1
Daver : Strg + L bzw. R

Analog Ax 0000  AY 0000

Qooo A1 0000 A2 0000
A

HC |ROBO first USE El
[T Extension . I I

Ahbbrechen |

Ist ein nitzliches Hilfsprogramm (umFishDP40.EXE) zur Kontrolle des frisch aufgebauten
Robots. Ist der korrekte Aufbau erstmal sichergestellt, ist ftTeach.EXE die richtige Wahl.
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Source

Uberblick

ftTeach ist in Delphi4 programmiert. Dabei wird die Unit FishFace40.PAS mit der Klasse
TFishRobot fur den Zugriff auf das Interface und und die robottypischen Funktionen genutzt.

ftTeach besteht aus folgenden Units :
e ftMain.PAS/DFM : Hauptform {frmMain}
o ftSchnit.PAS/DFM : Schnittstellendaten {frmSchnitt}
o ftModell. PAS/DFM : Modelldaten {frmModell}
e ftAbout.PAS/DFM : About-Form {frmAbout}
e FishFace40.PAS : Methoden zum Betrieb der Robots

ftMain stellt die eigentliche Anwendung dar.

Struktur, Ablauf

Hilfsprogramme
IniLesen / IniSchreiben
Zentrale INI-Routinen.

Beenden
Zentrale Ende-Routine

ModelliDaten
Schreiben der aktuellen Modelldaten nach memDaten

MotToScript
Zusammenfassung der aktuellen Robotpostion in einem string

ScriptToMove
Zerlegen einer Positionszeile (aus dem Script) in sein Einzelpostionen (MoveWerte)

Robotprogramme
cmdScriptStartenClick, cmdZuPosittionClick
Fahren nach Scripts

shpMotMousDown / shpMotMousUp
manuelles Fahren einzelner Robot-Komponenten

IbIM4Click
Offnen / Schliel3en des Zusatzgerats
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HomeRun
Fahren auf Home-Position

Zusatz
Steuerung des Zusatzgerats (Greifer oder Elektrode).

Script
cmdPosAnfugenClick, cmdPosSpeichernClick, cmdPosEinfugenClick,
cmdPosLoschenClick
Eintrage in IstScript
Ablaufsteuerung
FormCreate
Ausgangsdaten unter Nutzung von weiteren proceduren
FormClose
Programmende Uber Beenden.
cmdEndeClick
Programmende, nur aktiv, wenn der Robot steht.
cmdActionClick
Kommando-Button : EIN, STARTEN, HOME, HALT Kontextwechsel.
Dabei kommt es regelmaRig zu einem ModusWechsel
ModusWechsel
Steuerung des Ubergangs von einem Betriebszustand in einen anderen. Dazu werden meist
einzelne Controls gesperrt oder freigegeben. Zur Vereinfachung des Vorganges sind
zusammengehorende Controls auf Containern plaziert.
cmdinterfaceClick
Anzeige des InterfacePanels
tmriTimer
Uberwachung des InterfaceStatus.
OnFishPosition
Anzeige der aktuellen Position, Visualisierung der Robot-Aktivitaten.
Menu

Datei
mnuNeuClick, mnuOffnenClick. mnuSpeichernClick, mnuSpeichernClick
Operationen auf RBx-Dateien.

Optionen
mnuSchnittClick, mnuModellClick

Anmerkungen zu FishFace40 und umFish40.DLL

Die Unit FishFace40.PAS ist eine Delphi4 Klassenbibliothek zum Betrieb von fischertechnik
Interfaces. Die hier verwendete wurde aus der auf www.ftcomputing.de/delphi.htm
angebotenen abgeleitet (Erweiterung um die Klasse TFishRobot). Eine Beschreibung zu
FishFace findet sich in www.ftcomputing.de/pdf/FishFace40Delphi.PDF

Die DLL umFish40.DLL ist die Basis.DLL zur Ansteuerung von fischertechnik Interfaces. Sie
wurde in VC++ 6.0 erstellt. Die aktuelle Version und Sources finden sich in
www.ftcomputing.de/zip/umFish40.zip Anmerkungen dazu auf www.ftcomputing.de/ccpp.htm
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