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Stuckzahler OH-au £ mate

Einfacher Ruckwartszahler fir Universal Robot
Ziel dieser Anleitung ist es einen einfachen RuUckwartszahler fur z.B.
Stuckzahlen 0.4. zu erzeugen. Dies ist die einfachste LOsung flr einen
Ruckwartszéhler, denkbar ware auch ein Zahler welcher nach einen Roboter-
oder Programmneustart seine Werte behalt. Bei Fragen oder Anregungen zu
dieser Anleitung schreibt uns gern eine Mail.

1. Starte den Roboter und beginne ein neues Programm.

2. Wahle den obersten Programmpunkt und fuge eine VorStart-Sequenz hinzu.
05:45:25 CCCC 6

Q& Datei
Programm rlnstallatinn rBewegen E/A | Log
<unbenannt= Befehl | Grafik | Struktur | Variablen |
W VorsStart

Programm
v
R @ Das Fenster auf der linken Seite zeigt die Programmstruktur,

# Verwenden Sie die Schaltfliachen Weiter und Zurtick, um in der Programmstruktur

zu navigieren.
Verwenden Sie die Registerkarte Struktur, um die Programmstruktur zu dndern.

v|VorStart-Sequenz hinzufigen
nfangswert der Variablen festlegen
q”ﬁ” ” - -~ > ‘ [v] Programmausfilhrung in Endlosschleife

@ simulation E“E‘ED Geschwindigkeit —————{_1100% | 4@ Zurick H Weiter B ‘

° Realer Roboter

3. In der VorStart-Sequenz fige eine Zuweisung Hinzu (Struktur - Fortgeschritten

Zuweisung)
Q Datei 05:50:23 CCCC 9
fProgramm rlnstallation rBewegen E/A | Log
<unbenannt> Befehl | Grafik | Struktur | Variablen |
¥ Vorstart .
= <leer> Programm-Struktur-Editor
7 [Roboterprogramm)
= <lser=
Wo soll der Befehl eingeflgt werden?
Einfiigen
[ Basis | Fortgeschritten | Assistenten | URCaps |
Schleife ‘ UnterProg Zuweisung
‘ If ... else ‘ ‘ Script-Code ‘ ‘ Event ‘
‘ Thread ‘ ‘ Timer ‘ ‘ Switch ‘
Bearbeiten
| 4 Bewegen ‘ ‘ Kopieren H Einfagen ‘ ‘ Auskomme... |
E@D | ‘Bewegen ‘ ‘ Ausschneiden H Lischen
gigﬁtﬂ,me, EEED Geschwindigkeit =———{ J100% | 48 Zurick H Weiter B ‘

4. In der Zuweisung wahlt ihr oben rechts Benutzer. Unten gebt ihr einen Text ein
welchen der Benutzer angezeigt bekommen soll und mit Umbenennen einen

Eindeutigen Variablennamen im Beispiel "Stueckzahl".
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05:55:29 CCCC 9

Q& Datei
fPrugramm ["Installation | Bewegen | E/A | Log
<unbenannt= Befehl | Grafik | Struktur | Variablen |
T - |
= Stueckzahl="Wisvie| Te Zuweisu ng IQue\Ie ‘Benutzy ‘vl
= <jeer prog Weist der ausgewshlten Variable den durch den Benutzer eingegebenen Wert zu.
Variable Typ der Benutzereingabe:
Stueckzahl - |l = O Ja oder Nein
w Umbenennen o Eine ganze Zahl
O Eine Dezimalzahl
O Eine Textfolge
abfragetext fur den Benutzer
Wieviel Teile sollen gefertigh werden?
<] Il I [»
O Simulation
Geschwindigkeit =———{ T100% Zurick Weiter
@ Realer Roboter E“E"E“:‘ eschwindiaiet ‘ L H - |

5. In das Hauptprogramm fugt ihr die normale Roboterbewegung ein. Am Ende des
Programm oder nach jedem gefertigtem StUck muss die StUckzahl um 1 verringert
werden. FUgt dazu wieder einen Zuweisung ein. oben rechts stellt inr auf Ausdruck und

wahlt im Dropdown MenuU die Variable "Stueckzahl" aus.
09:08:55 cccc 0

Q Datei

Programm ’/ Installation |/ Bewegen | E/A | Log
=<unbenannt= Befehl r Grafik r Struktur rVariabIen \
W VorStart

= Stueckzahl="Wieviel Te| H I uelle |Ausdruck - I
¥ Roboterprogramm Z_UWEIsung 4

= Roboterprogramm’ Weist der ausgewahlten Variablen den Wert des Ausdrucks™ 2

= Stueckzahi=...

Variable Ausdruck

Stueckzahl - ||=

% Umbenennen

4] I D

[
I e
@ smuation E"E‘ED Geschwindigkeit ==——={ J100% | 4 Zuruck H Weiter B ‘

o Realer Roboter

6. Klickt auf das Feld Ausdruck wdahlt im linken Dropdown MenU unter Variable
"Stueckzahl" und subftrahiert von ihr eins. Der gesamte Ausdruck sollte dann wie im

folgenden Bild aussehen.
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@ Datei

Programm rlnstallatinn rBewegen E/A | Log

09:12:39

ccece ©

=<unbenannt= Befehl I’Grafik rstruktur rVariabIen |

W VorStart

= Stueckzahl="Wieviel Te|
7 Roboterprogramm

= 'Roboterprogramm’

= Stueckzahl=..,

Zuweisung

Weist der ausgewshlten Vanablen den Wert des Ausdrucks zu,

Variable Ausdruck

e i

Stueckzah! |v

m: Umbenennen

Ftueckzah-l

Input

Q

Esc

True (H1) False (LO)

<Input=

"‘

4== Entfernen

Output

and or xor not

=0utput>

9

Variable

=

<Variable=

(1}

<Pose>

‘, " [ 1 = . + 1

o

oK

Function

4 >

-
‘-
‘-
‘-

<Funktion=

‘ ABC

7. Als ndchstes fUgen wir an das Ende des Programmes eine if/else Anweisung hinzu
(Struktur - Fortgeschritten - "if ... else"). Als Befehl fUr diese Anweisung untersuchen wir
ob die StUckzahl 0 erreicht wurde. Dazu geben wir den Befehl wie im ndchsten Bild
dargestellt aus. Die Zdahlvaraible "Stueckzahl'enthehmen wir wieder dem linken

Auswahlfeld.

& Datei

megramm rlnstallatiun rBewegen E/A [ Log

08:17:20

ccce @

=<unbenannt= Befehl rGrafik rstruktur rVariabIen \

¥ VorStart
= Stueckzahl="Wieviel Te|

¥ Roboterprogramm
= 'Roboterpregramm’

If

¢ VIf..

= <leer=

einer Variablen ausgefihrt oder Ubersprungen werden,

= Stueckzahl=Stueckzah| Einzelne oder mehrere Befehle kinnen zB. bedingt an einen Eingang oder an den Wert

o

[[]Bedingung kontinuierlich prifen

Stueckzahl=0

Input
<Input= - True (HI) False (LO) o 4== Entfernen
Esc
Output
and or xor not 7 8 9
2 = ( ) < > / * a 5 6
<Pose= ¥ - [ 1 = = " + 1 2 3 0
OK
Function
<Funktions - ABC [ 4 [ 0

8. Nun fUgen wir der IF-Anweisung noch ein Befehl hinzu. Dieser wird ausgefuhrt wenn
die StUckzahl 0 erreicht wurde. HierfUr empfiehlt sich eine Meldung (Struktur - Basis -

Meldung)
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09:22:10 CCCC 9

& Datei
fPrugramm r’lnstallatiun rEewegen E/A | Log
<unbenannts> [ Befehl rGrafik“’ Struktur | Variablen |
V Vvorstart .
=stuscizahi=wieviel el Programm-Struktur-Editor
V¥ Roboterprogramm
='Roboterprogramm’
= Stueckzahl=Stueckzah| yyq 50|l der Befehl eingefligt werden?
¢V If Stueckzahl=0 o
= Meldung Einfiigen
Basis | Fortgeschritten | Assistenten | URCaps |
Bewegen Wegpunkt ‘
‘ Warten ‘ ‘ Einstellen ‘
I Meldung I ‘ Halt ‘
‘ Kommentar ‘ ‘ Ordner ‘
Bearbeiten
‘ 4 Bewegen ‘ | Kopieren H Einfigen ‘ ‘ Auskomme... ‘
[l 1] | »
E@D ‘ § Bewegen ‘ | Ausschneiden H Léschen
OSmu\atmn P N N m
© realer Roboter IE"E"E”:I Geschwindigkeit ==———1{_J100% | 4 Zuriuck H Weiter B |

9. Im Befehlsfenster der Meldung geben wir den Text ein welchen der Benutzer
angezeigt bekommt wenn die am Anfang eingegebene StUckzahl erreicht wurde.
AuBerdem setzen wir den Haken das das Programm stoppen soll wenn diese Meldung

erscheint.
& Datei 09:26:26 CCCC 6

Programm r Installation r Bewegen | E/A | Log

<unbenannt> Befehl | Grafik | Struktur | Variablen |

WV VvorStart

= Stueckzahl="Wieviel Te,
¥ Roboterprogra... Meldung ’ © H
Zeigt die folgende Meldung auf dem Bildschirm und wartet darauf, dass der

= 'Roboterprogramm’
= Stueckzahl=Stueckzah|

¢ ¥ If Stueckzahl=0
I‘ Gewunschte Stackzahl erreicht,

= Meldung: Gewiinsch
Vorschau Popup

Benutzer die Schaltflache .Weiter" betatigt.

FopUp-Typ:
° Meldung
o Warnung
O Fehler

D

<] i I
Qelo] =-»
(O simulation IE'EED Geschwindigkeit =———={ J100% | 48 Zurick || Weiter B ‘

o Realer Roboter

Mit diesem Befehl ist das Programm abgeschlossen. Eine einfache Programmestruktur
kdnnte nun wie im folgendem Bild aussehen.

I Die Programmausfihrung bei diesem Pop-up stnppsnl

V1.0

Seite 4



Stuckzahler

=unbenannt=

¥ VorStart
= Stueckzahl="Wieviel Teile sollen gefertigt werden?'
¥ Roboterprogra...
= 'Roboterprogramm’
= Stueckzahl=Stueckzahl-1
¢ ¥ If Stueckzahl=0
B= Meldung: Gewlnschte Stlckzahl erreicht.

Qe ==t

Seite 5

/-i.’

OH-au 4 mate

V1.0



