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FESTO
Gerate ol g

Geréate stellen die Verbindung zwischen Robotino View und der Umwelt her. Das Gerat "Robotino" kann mit einem echten oder
simulierten Robotino kommunizieren. Das Gerat "Joystick" wiederum kann die Stellungen der Achsen eines an den Rechner
angeschlossenen Joysticks auslesen.

FESTO
Anlegen und bearbeiten +h-

In einem neuen Projekt ist immer das Gerat "Robotino" vorhanden. Um weitere Gerate anzulegen, wechselt man in ein Unterprogramm.

2} Unbenannt - ROBOTING & View 2.2.4 l == ﬂ_h]

Datei  Bearbeiten Ansicht Extras  Fenster  Hilfe

I 0@ HE bk ] B B[P mns - FESTO
@ rauptprogramm | @ step1 | x

., Funktionsblockbibliothek
. Variablen
4 {7} Robotine @

> Antriebssystem
. Kollisionserkennung
. Bildaufnahme
H E/A Anschluss
> ) Mavigation
, E/A Erweiterung
. Interne Sensoren

Robotino &

Joystick

OPC Client

EasyPort

Lokale Kamera
Datenaustausch Client
Datenaustausch Server

Festo Forum

Zl@i* DR I=@

zufiigen™| |Umbenennen... Entfernen

A

Unterhalb der Funktionsblockbibliothek kénnen neue Gerate lUber den Knopf "Hinzufligen" eingefiigt werden. Das gewahlte Gerat
erscheint dann unterhalb von Robotino in der Funktionsblockbibliothek.

Neuen Geraten wird ein eindeutiger Name zugewiesen. Dieser Name kann Uber den Knopf "Umbenennen" gedndert werden, wenn
zuvor ein Gerat in der Funktionsblockbibliothek markiert wurde.

Mit dem "Entfernen" Knopf kénnen Gerate aus der Funktionsblockbiblitohek geldscht werden. Diese Funktion ist nur dann verfigbar,
wenn keine Funktionsblocke des Gerates innerhalb des gesamten Projektes verwendet werden.

FESTO
Dialog aufrufen -

Zu jedem Geréat gibt es einen Dialog, Uiber welchen weitere Einstellungen vorgenommen werden kdnnen.

Die Dialoge werden durch einen Doppelklick auf das Geréat in der Funktionsblockbibliothek angezeigt.
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i N
423 Unbenannt - ROBOTINO ® View 2.2.4 ESREE

Datei Bearbeiten Ansicht Extras  Fenster Hilfe

B e B F b I @ E. 172.26.1.1 - FESTO

) Heuptppooramm | €0 stent ’ - »
‘& Robotino ® = » | Funktionsblockbibliothek
= , Wariablen
Robotino ® + [ Robotino®
> | Antriebssystem
172.76.1.1 2 .\% > Koellisienserkennung
t [+ ., Bildaufnahme
Kamera > 1. EfA Anschluss
> | Mavigation
Auflésung: [320)(240 v]

> |, EfA Erweiterung
Freguenz: 0Hz [ . Interne Sensoren

[7] Antriebssystem ausschalten

lHinzuﬁJgerT'l [Umbenennen...] l Entfernen

L

FESTO
Robotino R
Das Gerat "Robotino" ermdglicht den Zugriff auf die Sensoren und Aktoren eines Robotino® Robotersystems.

FESTO
Werkzeugleiste -

#2% Unbenannt - ROBOTINO & View 2.2.4 (==

Datei Bearbeiten Ansicht Extraz  Fenster Hilfe

@ 0w P b 01 = @, 172.26.1.1 = FESTO

In der Werkzeugleiste von Robotino® View wird die IP-Adresse und der Verbindungsknopf des in der Gerateverwaltung an oberster
Stelle gefiihrten Robotino® Gerats angezeigt (rot umrahmter Bereich). Die Funktionalitat der IP-Adressen-Eingabe und des
Verbindungsknopfes sind identisch zu der im Dialog der Gerateverwaltung.

FESTO
Hauptdialog +Rh=
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423 Robotino ® 1=/ e

@ Robotino ®

1 172.36.1.1 - ;-:‘,—Qz

Kamera

3 aufissung: | 320x240 -

4 Frequenz: 0Hz

5|:| Antriebssystem ausschalten

6

b
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Der Hauptdialog des Robotino Gerates wird nach einem Doppelklick auf das Robotino Gerat in der Funktionsblockbibliothek angezeigt.

1 IP-Adressen Eingabe Bei Auslieferung hat Robotino die IP-Adresse 172.26.1.1. Eine lokal laufende Simulation von
Robotino hat die IP-Adresse 127.0.0.1:8080, wobei 8080 die Portnummer ist. Bei mehreren

Robotinos in der Simulation kann die Portnummer auch héher sein.

2 Verbindungsknopf Durch driicken dieses Schalters wird eine Verbindung zu Robotino auf- bzw. abgebaut.
3 Auflésung Die Auflésung der von Robotino aufgenommenen Bilder.
4 Frequenz Die Frequenz, mit welcher Bilder empfangen werden.
5 Antriebssystem ausschalten Durch setzen dieses Schalters kénnen die Motoren von Robotino deaktiviert werden.
6 Nachrichtenfenster Textfeld fir Nachrichten.
FESTO

Manipulatordialog

“n-

@ Robotino® |
@ Robotino®
[¥] strang 1 aktiviert
Bsanziive: G 1"
Strang 3 aktiviert
Mame Achse?
183 [10] 13

Connected
Mum servos 4

Basis_f\ Manipulator /\_Laserscanner [

b

Uber den Manipulatordialog wird ein optional an Robotino angeschlossener Manipulator verwaltet.

1 Strang 1-3 aktiviert: Schaltet die Stromversorgung der drei Servoanschlisse. Im Falle eines Fehlers (Blinken der Servo LED) kann

der Fehler durch Abschalten der Stromversorgung geléscht werden.

Drehmoment schalten: Schaltet den Antrieb aller Servos an bzw. ab. Bei eingeschaltetem Antrieb leuchtet der rote Taster an

Robotinos Arm. Die Antriebe kénnen auch tber den roten Taster an Robotinos Arm geschaltet werden.

2 Hier werden die gespeicherten Positionen aufgelistet. Eine Position kann durch Betatigen des griinen Tasters an Robotinos Arm
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gespeichert werden. Alternativ kann auch das liber die rechte Maustaste erreichbare Kontextmen(i genutzt werden.

3 Das Nachrichtenfenster. Um die Nachrichten zu sehen, die direkt nach dem Verbinden mit Robotino empfangen werden, muss die
Verbindung bei gedffnetem Geratedialog hergestellt werden.

Siehe auch das Beispiel zur Verwendung des elektrischen Greifarms.

FESTO

Laserscannerdialog +h=

- '
2} Robotino® = |l RS

Sequenznummer:

Zeitstempel:

Bezugspunkt:

Minimaler Winkel [deq]:
Maximaler Winkel [deg]:
Winkelschrittweite [dea]:
Schrittweite [s]:

Scanzeit [s]:

Minimale Reichweite [m]:
Maximale Reichweite [m]:
Anzahl der Distanzmesswerte:
Anzahl der Intensititsmesswerte:

Connected
04:51:23.102 | Client disconnected 192. 168, 1.11
04:52:22,787 | Client connected 192.168.1.11

Basis /\_Manipulator /\ |aserscanner [

N i

Der Laserscannerdialog zeigt Statusinformationen zu einem optional angeschlossenen Laserscanner.

FESTO
Robotino XT Al T

'E) Fobotino® = | B P

@ Robotino®

Connection refused
Connected

Basis_f\_Manipulator /\_Laserscanner f\ Robotino XT /

e A

Der Dialog zeigt Statusinformationen zu Robotino XT.

FESTO
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Akkulader Al T

‘2% Robotino® o | B S

Zeit 63668
Batteriespannung 0,085V
Ladestrom 0a

Temperatur Batterie 1 25°C
Temperatur Batterie 2 0°C

Zustand No battery
Version 1.0.13
Fehler

Fehler [&schen

Basis /\_Manipulator /% Laserscanner /% Robotino XT /M aAkkulader 1 /\_Akdkulader 2 /\_Akdkulader 3 J

b

Der Dialog zeigt den Status von Akkulader 1 in Robotino. Bei der optionalen Bestlickung von Robotino mit NiMH-Akkus kommen
mehrere Akkulader zum Einsatz. Deren Status kann in den Fenstern Akkulader 2 und 3 eingesehen werden.

FESTO
Funktionsblocke =
Die Funktionsbldcke ermdglichen die Verwendung des Gerates Robotino in einem Unterprogramm.

FESTO
Antriebssystem Al g
Dieser Ordner enthalt Funktionsblocke zur Antriebssteuerung von Robotino.

FESTO
Motor -

Raoboting @
Sollgeschwindigkeit [rpm] (Haat —n

[ Poston aurickseten (o] | 8 o i Lo Gttt o] ot
[ Bremse Fooll 1M 4 g ==t oy
[ Beschleuniqung Ginf] | Il

Raoboting @
Sollgeschwindigkeit [rprn] (Hoat — [ et ;
= st-Feschwindigkeit [rpm] [Hoa

Pesllion zulicisetzen o I [ Tst-Positon (nd) |

Ist-Position

Bremse (hool) | Ml 2 gy (=50 T o) |
Beschleuniqung Gint] | [l

Sollgeschwindigkeit [rprm] (Aol | . S
Position zuricksetzen (booll .:I'.. :mllslts-;f;tsicol;wmdl kit [rpmn] (Hoat
[eremse (booll | M 3 g 50 T o
Beschleuniquna (int] | [l

Dieser Funktionsblock reprasentiert einen der drei Antriebsmotoren von Robotino. Die Nummer des Motors ist aus der Grafik des
Funktionsblocks ersichtlich.

Eingédnge Typ Einheit |Standard Beschreibung

Sollgeschwindigkeit float rpm 0 Die Sollgeschwindigkeit des Motors in Umdrehungen pro Minute (rounds per minute,
rpm). Zu beachten ist, dass sich zwischen Motor und Rad ein 16:1 Getriebe

file:///C:/Users/visc/AppData/Local/Temp/~hh1C07.htm 15.01.2021



Gerite Page 6 of 53

befindet.
Position bool false Wenn wahr (true) wird der Zahler der Impulse des Drehgebers des Motors auf 0
zurlicksetzen gesetzt.
Bremse bool false Wenn wahr (true), wird der Motor gestoppt.
Beschleunigung int 100 Kopplung zwischen Sollgeschwindigkeit am Eingang und tatsachlich tUbertragener

Sollgeschwindigkeit (siehe auch » Dialog).

Ausgédnge

Geschwindigkeit  |float rom Die Istgeschwindigkeit des Motors.

Position int Die seit Einschalten von Robotino oder seit einem vorangegangenen Ubergang am
"Position zurlicksetzen" Eingang von wahr (true) nach unwahr (false) gezahlten
Impulse des auf der Motorachse angebrachten Drehgebers. Der Drehgeber erzeugt
2000 Impuls pro Motorumdrehung. Kann zur Ist-Positionierung des angetriebenen
Rads benutzt werden.

Strom float A Der vom Motor aufgenommene Strom in A.

M1

M2

FESTO
Dialog g
Motor #1 E
—
Motor ='?=
0 ]

4r

Beschleunigung: 100

kp: 25 =]
ki 25 i
kd: 25 =

Standardparameter verwenden
[] Bei Start zuriicksetzen

Parameter Beschreibung
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Beschleunigung Beschleunigungs- bzw. Verzdgerungsfaktor. Mit dem
Maximalwert 100 wird eine Sollgeschwindigkeit direkt an den
Motor weitergegeben. Bei kleineren Werten wird eine Rampe
gefahren. Dadurch kann eine weichere Bewegung des Roboters
erreicht werden.

kp Proportionalanteil des dem Motor vorgeschalteten PID Reglers
Ki Integralanteil des dem Motor vorgeschalteten PID Reglers
kd Differentialanteil des dem Motor vorgeschalteten PID Reglers

Standardparameter verwenden Die in der Firmware von Robotinos EA Karte hinterlegten Werte
fur kp, ki und kd verwenden. Die Standardparameter werden
ebenfalls verwendet, wenn kp=ki=kd=255 gesetzt wird.

Bei Start zurlicksetzen Initialisierung des Positionswertes mit 0 bei jedem Programmstart
Die Geschwindigkeitsregelung jedes Motors wird von einem PID Regler Gbernommen.

1 [
u(t) = K, | e(t) +T—NL e(t)dt" |+ Kzé(t)

Die Parameter sind:

Die im Dialog einstellbaren Werte werden auf die vom Regler verwendeten Parameter umgerechnet:

K,=kp /2
K= ki/ 1024
Ky=kd /2

Die Standardwerte sind

kp =25
ki =25
kd = 25
FESTO
Antriebssystem Ll g
Robotino®
[z [mmy=] (Hoat]

| o |
[ Il et IOI [y Immla] (ot ]
[ omeos deg=] (Teet | Il B [ om=az [deafs] Tloat] |

Dieser Funktionsblock ermdglicht den direkten Zugriff auf das Antriebssystem von Robotino.

Eingéange Typ Einheit |Standard Beschreibung

VX float mm/s 0 Sollgeschwindigkeit in x-Richtung.
vy float mm/s 0 Sollgeschwindigkeit in y-Richtung.
omega float deg/s 0 Solldrehgeschwindigkeit
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Ausgénge

VX float
vy float
omega float

mm/s
mm/s

deg/s

Istgeschwindigkeit in x-Richtung.
Istgeschwindigkeit in y-Richtung.
Istdrehgeschwindigkeit

Page 8 of 53

Die Abbildung zeigt Robotinos lokales Koordinatensystem. Ein positiver Wert fiir die Drehgeschwindigkeit omega erzeugt von oben
betrachtet eine Rotation gegen den Uhrzeigersinn.

FESTO
Omniantrieb +h=
Raobaoting @
[ TrovnnszT (Hoat] g M [ Trprn] (Hoat]
Cov Tl Rean .0- iz Trpral (Foat)
[Comeqa [deqfs] (Hoatl | ™ [ [z Trpm] (Hoar]

Berechnet die Sollgeschwindigkeiten der Motoren 1,2 und 3 aufgrund der Vorgabe einer Sollgeschwindigkeit in x und y-Richtung und
einer Solldrehgeschwindigkeit.

Eingédnge Typ
A% float
vy float
omega float
Ausgénge

m1 float
m2 float
m3 float

Der Funktionsblock "Omniantrieb (invers)" berechnet vx, vy und omega aus den Drehgeschwindigkeiten der Motoren.

Einheit
mm/s
mm/s

deg/s

rom
rpm

rm

Standard Beschreibung

0
0
0

Sollgeschwindigkeit in x-Richtung.
Sollgeschwindigkeit in y-Richtung.

Solldrehgeschwindigkeit

Sollgeschwindigkeit Motor 1
Sollgeschwindigkeit Motor 2
Sollgeschwindigkeit Motor 3

file:///C:/Users/visc/AppData/Local/Temp/~hh1C07.htm

15.01.2021



Gerite

Page 9 of 53

Die Abbildung zeigt Robotinos lokales Koordinatensystem. Ein positiver Wert fiir die Drehgeschwindigkeit omega erzeugt von oben
betrachtet eine Rotation gegen den Uhrzeigersinn.

FESTO
Dialog +h~>
Omniantrieb (1) (=]
Robotino®
|
Omniantrieb [
=0z
Basisradius 0,187m =
Radradius 0,062m =
Ubersetzungsverhaltnis 32,00 =1
FESTO
Omniantrieb Invers +h>

Robotino®
m1 [rom] (float) | [l B [ v Imm/s] {float)
mZ [rpm fan.@. wy [mmf=] (Float]
m3 [rom] {fost] | Il Il [_omega [deq/s] {flost] |

Berechnet die Istgeschwindigkeit und Istdrehgeschwindigkeit aufgrund der Vorgabe von einzelnen Motorgeschwindigkeiten.

Eingédnge

m1 float rpm
m2 float [rpm
m3 float [rpm
Ausgédnge

VX float |/mm/s |0
vy float /mm/s |0

omega float |deg/s |0

Sollgeschwindigkeit Motor 1
Sollgeschwindigkeit Motor 2
Sollgeschwindigkeit Motor 3

Geschwindigkeit in x-Richtung.
Geschwindigkeit in x-Richtung.

Drehgeschwindigkeit
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FESTO
Dialog -
Omniantrieb {invers) (1) E|
Robotino@
g . . ey |
Omniantrieb (invers) =@= &)
Basisradius 0,132m =
Radradius 0,062m =
Ubersetzungsverhaltnis 32,00 >
FESTO
Kollisionserkennung -
Dieser Ordner enthalt Funktionsblocke mit denen Objekte detektiert werden kénnen.
FESTO
StoBleiste -
Robating @
IE [(Wert (hool] |
In der StoRleiste ist ein Tastsensor integriert. Bei Bertihrung liefert der Sensor ein Ausgangssignal.
Eingédnge Typ Standard Beschreibung
Ausginge
Wert bool Wahr (true), wenn ein Objekt gegen die StoRleiste driickt. Ansonsten unwahr (false)
FESTO
Abstand +-h->
Robotino ® Robotino ® Robotino ®
= =1 =1
1 S 208 [ Crientierung [dea[Moa | * B [_Crientierung [deal ozl ]
Robotino ® Robotino ® Robotino ®
=0 =0 =1
4 0| 6
Robotino ® Robotino ® Robotino ®
=n =1 =1
i T8N [ Crienienuna [Gsal Few | O
Liefert den Wert eines Abstandssensors.
Eingédnge Typ Einheit |Standard Beschreibung
Ausginge
Wert float Volt Gibt die analoge vom Sensor gelieferte Spannung in V an. Die Skalierung und

Umrechnung in einen Abstandswert mit der Dimension einer Lange muss durch den
Anwender erfolgen.
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Orientierung float Grad Die Orientierung des Sensors in Robotinos lokalem Koordinatensystem. Der Wert ist
berechnet sich aus der Nummer des Abstandssensors zu

Orientierung = 40° x (Nummer - 1)

IR3 (80°)
IR4 (120°)

\

IR5 (160°) 4

(
IR6 (200°)

.

/

IR7 (240°)

IR8 (280°)

FESTO
Beispiel +h->

Dem Datenblatt zum Abstandssensor (ein Sharp GP2D120) entnimmt man folgende Kurve fir die Beziehung zwischen dem Abstand
zum Objekt in cm und dem analogen Ausgangssignal in Volt.

e

oe

e

0.4

0.z

]
a2 a4 & 8 10012 14 16 1B 30 233 B4 26 28 30 32 34 36 3B 40

Distance to reflective abgect fcm)

Diese Kurve kann man leicht mit einer Transferfunktion nachbilden und erhalt damit die gewlinschte Umrechnung der analogen
Spannung in einen Abstand zum Objekt in cm. Dabei ist zu beachten, dass die Transferfunktion die Umkehrfunktion darstellt und
analoge Spannung auf der x-Achse gegen Abstand in cm auf der y-Achse auftragt. Damit die Funktion eindeutig ist, werden nur
Distanzwerte grofRer 4cm betrachtet. Fur kleinere Abstande ist anhand der analogen Spannung nicht feststellbar, ob das Objekt sehr
nah ist (Abstand <4cm) oder weiter entfernt.

Ferner ist zu beachten, dass der AD-Wandler, an welchen der Sensor angeschlossen ist nur Spannungen bis 2,55V misst. Da sich die
Beziehung zwischen analoger Spannung und Distanz auch mit dem Material des reflekierenden Objekts &ndert, misst man am besten
selbst nach und verwendet die selbst ermittelten Werte fiir die Umrechnung.
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Roboking &

Tabelle

Die Werte der Transferfunktion sind unten angegeben. Sie kénnen sie kopieren und in lIhre eigene Transferfunktion einfligen.

0.3 40
0.39 35
0.41 30
0.5 25
0.75 18
0.8 16
0.95 14
1.05 12
1.3 10
1.4 9
1.55 8
1.8 7
2 6
2.35 5
2.55 4
FESTO
Bildaufnahme et
Dieser Ordner enthalt Funktionsbldcke zur Verwendung von Robotinos Kamera.
FESTO
Kamera +Rh=

Robating @

@ [Bild firmage] |

Liefert ein Live-Bild der auf Robotino montierten Kamera.

Eingédnge Typ Standard|Beschreibung

Ausgédnge
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Bild ‘image ‘

‘Das Live-Bild der Kamera auf Robotino.

Page 13 of 53

Einstellungen zu Farbraum und Auflésung werden im Robotino Geratedialog vorgenommen.

FESTO
b
Der Kameradialog zeigt das aktuelle Kamerabild. Zur Anderung der Bildeinstellungen siehe Gerétedialog.
FESTO
b

E/A Anschluss

Dieser Ordner enthalt Funktionsblécke zur Verwendung von Robotinos E/A Anschluss.

GND (PN 12y
24V (P 11)
DO& (pin 1)
003 (Pim gy
24 PN D02 FNa
AINS (PIH 14) DO1 ipik
AING i 15 D4 ipim &
AINT iPIN 1) D3 (Pin 5y

AINE (pin 19 D2 [Pam &)

RELD_MC (PIn 12 DI Pk %
RELO_CO (Pin 150 GMD Pib 2y
RELD_NO ipin zo]-L 24V (PiN )
- e - =
LT . b o8 ?-’. #'—"

S s s -

T .—.

"reaaiair el HEN

REL1_MO |P|Mzu:r ‘ 1T I [ 24V s 1
REL1_CO pis 19 GHD P 2y

REL1_MC (Pix 14} DIS w2

AN P 1n D16 (Pik <)

AINZ PN 18 D17 1Pin 5}
AINZ Pk 15) DI prin &)
AINT (FiH 14} DOS (P 7
24V (px a3 DO& Pk
DO7F w9
DOE (eiM 1)
24V (PN 11)
GND 1
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Relais Al T

Roboking & Roboking @

lﬁ l%l

Schaltet die Relais 1 und 2.

Eingédnge Typ Standard|Beschreibung

Wert bool false Schaltet das gewahlte Relais aus wenn unwahr (false), andernfalls ein.

Die Anschlisse fir Relais 1 sind REL1_NO, REL1_CO und REL1_NC.
Die Anschlisse fur Relais 2 sind REL2_NO, REL2_CO und REL2_NC.

GND Pk 12y
24V (P 11)
DO (Pi 100
003 PN )
24Y Pinn DO2 FnE
AINS 2N 14) DO1 ipiw 7
AINE (#IN 15) D4 ipin e
AINT (PIN 18] D3 (Pl 5y
AINE iPin 17 D2 PN 4]

RELO_NC irin 12) DI (pin g
RELO_CO (PiN 13) GHD Nz
RELO_MO ipin 20) 24N (Pw )

i = — ——— 3 o %
- -
i i . a8 g

g
B Nl ok N0 148 8

REL1_MO |HN.r|.':-| 24V (Pim 1)

REL1_CO {pim 19) GND PN 2)
REL1_NC {pin 14) DI5 (P2
AlNG (Pivn D16 [Pk <)
AINE PN 1E) DI7 tPin 5)
AINZ Pk 15) DIS riM &)
AINT (Fin14) DO% (riw 71
24V (rw 13 D06 Pk g
DO7 Fw s
D08 (Pin 1)
24V (PN 11)
GND Pib12
FESTO
Digitaler Ausgang Al g
Raoboting @ Raoboting @ Raoboting @ Raoboting @

[(Ferlol M, 4 [(Wertollll, 5 (bl 5 [Ferbellm, 4

Robatino & Robatino & Robotino & Robatino &

(el M, § [(Fetolll, g [Frbdlm, 7 [Feteilm, g

Erlaubt das Setzen eines digitalen Ausgangs.

Eingénge Typ Standard Beschreibung
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Wenn wahr (true), wird der Ausgang an Robotinos E/A Anschluss auf +10V gesetzt. Wenn

Wert bool false
unwahr (false) liegen OV am E/A Anschluss an.

Der Anschluss fur den digitalen Ausgang 1 ist DO1.
Der Anschluss fir den digitalen Ausgang 2 ist DO2.

usw. bis
Der Anschluss fiir den digitalen Ausgang 8 ist DOS8.

GND PN 12y
24V P 1)
D04 7in 100
D03 (Pan 5}
24Y (pib 1) D02 FNg
AINS 2in 14) DO piwm
AING PIN 15) D4 (pin )

AINT (iN 16) D13 (PN 5y
AINE eI 1 D12 (PN 2
RELO_MNC ipin 1) DL mny
GND Pl 2

ZAN (FN 1)

RELO_CO ipin 151
RELD_MNC ipin m]-L

)

] i

— ——

——
1 U

— — —
-.---r-P“---F-----[““-fnﬂ '---
i ] p R Lf _‘F
|§Wcmn]
GND Pl 3

REL1_HO |HNru;-|
REL1_CO (Piw 130
REL1_MC (Fin 15)
AN (pin1n

D15 (Piw

D6 pin g

AIM3 (PN 18) DIF (P 5}

AINZ [piN 15)
AINT (PN 1a) DOS (pis 7

D& ipin &)

248V Pk 13} DO& Pl =

DO7 Pl g
DO8 (PiN 1

24V PN 1)

GND 1

FESTO

Analoger Eingang =

Robating @ Robating @ Robating @ Robating @

=== === === ===
by 4 B TRV | ), oM (Wer VI Wost | ), g (Wer VItost ] |, o (Wer V] tos |

Robating @ Robating @ Robating @ Robating @

by M (eI Tos | ), o (Wer VI osn | ), 7 (Wer[VITos | , g (Wer V] tost |

Liefert den Wert eines analogen Eingangs.

Ausgédnge Typ |Einheit Beschreibung

Wert float |Volt Die an Robotinos E/A Anschluss gemessene Spannung zwischen OV und 10V.

Der Anschluss fur den analogen Eingang 1 ist AIN1.
Der Anschluss fur den analogen Eingang 2 ist AIN2.

usw. bis
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Der Anschluss flr den analogen Eingang 8 ist AINS.

GND PN
24V P 1)
D04 7in 100
DO Pk )
24Y (pib 1) D02 FNg
AINS (2in 14) DO1 pwn
AING (PiH15) D& (pin )
AINT (iN 16) D13 (PN 5y
AINE eI 1 D12 (PN 2

RELO_MC ipin 1)

11 {Fin e
RELO_CO ipin 151 GND Pin 2
RELD_MNC ipin 20) 24V (Pin 1)
- —
-- - -
g y -

o

|| : ; :
_f__, NSSNASEIINN
REL1_HO Pin 209 I

|§ﬂVcP|\:]
RELL_CO (piv 11 GND Pl 3

REL1_MC (Fin 15) D15 (Piw

AlNG (P17 D16 (Fiw 2

AIM3 (PN 18) DIF (P 5}

AINZ PN 151 DIS (pin &)

AINT (PN 1a) DOS (pis 7

248V Pk 13} DO& FuE

DO7 Pl g
DO8 (PiN 1

24V PN 1)

GND 1

FESTO
Digitaler Eingang -

Robating @ Robating @ Robating @ Robating @

=l = == =l
b Wbl | pMI(Werfbool | | o [(Weribool | g [Wer fhool |

Robating @ Robating @ Robating @ Robating @

== == =] =
» ool ] | eMl[Werntbooll | | BI(Weriboodl | g I [Wert fhool] |

Liefert den Wert eines digitalen Eingangs.

Ausginge Typ Beschreibung

Wert bool Der an Robotinos E/A Anschluss angelegte Wert. Spannungen kleiner 5.75V ergeben unwabhr (false).

Spannungen groer 8.6V ergeben wahr (true). Liegt die Spannung am Eingang zwischen 5.75V und 8.6V
bleibt der Wert unverandert.

Der Anschluss fir den digitalen Eingang 1 ist DI1.
Der Anschluss fiir den digitalen Eingang 2 ist DI2.

usw. bis

Der Anschluss fir den digitalen Eingang 8 ist DI8.
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GND PN 12y
24V (P 11)
DO (Pi 100
DO3 Pl g
24Y Pinn DO2 FnE
AING (21 14) DO1 (pw "
AINE (#IN 15) D4 ipin e
AINT (21N 16) D3 (Pl 5y
AINE (PIN 1) D2 [Pam 4}

RELO_NC irin 12) DI {pin s
RELO_CO irin 19 GMD Pin
RELD_MO irim Jo]-L FLAETR ]

WY LR
g ---_--—_—.::r—..-.::-..-..-.,ﬂn__
2 Rpp R e Rin R RlL R .I',_,-.__?_L}E i
REL1_NO i 20 N [ T2av
REL1_CO {pim 19) GND PN 2)
REL1_MC pin 14) DI5 (P2
AlMA P 1 D16 (pin g
AINZ (PN 160 DI7 Pin =)
AINZ Pk 15) DIE iPim &)
AINT (Fin14) DO% (riw 71
24V (w3 DO& Pl g
DO7 Fw s
DB PN 1)
24V (PN 11)
GMD Pl
FESTO
Navigation el g

Dieser Ordner enthalt Funktionsblécke zur Ortung von Robotino.

FESTO
Odometrie Al T

Roboking &

i o] (Ao at .
& 1 s [rarn] (Hoatl |
r
Satzen (bool] chi [dea] ozt |

58

Diese Funktion benétigt die 1GB Compact-Flash Speicherkarte von Robotino (V 1.7 oder hoher).
(Keine Funktion bei 256MB Speicherkarte, Version <=1.6)

Odometrie bezeichnet die Berechnung der aktuellen Position eines Fahrzeuges aufgrund der vorangegangenen Drehungen der
einzelnen Rader. Das Wort Odometrie setzt sich aus den griechischen Wértern "hodos" (Ubersetzung: "Reise") und
"metron" (Ubersetzung: "Messung") zusammen. Siehe auch http://de.wikipedia.org/wiki/Odometrie.

Die Drehung der Rader wird in méglichst hoher zeitlicher Auflésung erfasst. Zu jedem Zeitschritt wird dann aufgrund der
Radgeschwindigkeiten die zuriickgelegte Wegstrecke des Fahrzeuges berechnet. Die (sehr kleinen) Wegstrecken der einzelnen
Zeitschritte werden addiert, so dass man die aktuelle Position bezogen auf den Startpunkt erhalt. Dieses Verfahren liefert lokal gute
Ergebnisse. Auf langen Strecken oder unter widrigen Umstanden (Schlupf der Rader durch Staub auf dem Boden, Drift des Roboters
aufgrund einer Vorzugsrichtung des Teppichs usw.) kommt es bei diesem Verfahren zu grof3en Abweichungen. Aus diesem Grund wird
Odometrie fast immer mit anderen Verfahren kombiniert, um die auftretenden Fehler zu kompensieren.

Eingédnge Typ Einheit |Standard Beschreibung

X float mm 0 Die neue x-Position. Der Wert wird ibernommen, wenn am "Setzen" Eingang wahr
(true) anliegt.
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y float mm 0 Die neue y-Position. Der Wert wird Gbernommen, wenn am "Setzen" Eingang wahr
(true) anliegt.

phi float Grad 0 Die neue Orientierung. Der Wert wird GUbernommen, wenn am "Setzen" Eingang
wabhr (true) anliegt.

Setzen bool false Wenn der Eingang wabhr (true) ist, wird Robotinos Odometrie auf die an den
Eingangen x, y, phi anliegenden Werte gesetzt. Um die Odometrie auf (0,0,0) zu
setzen reicht es daher, den Eingang fiir einen Zeitschritt auf wahr (true) zu setzen.
Liegt unwabhr (false) an, so andert sich die Odometrie nur durch Bewegung der
Rader von Robotino.

Ausgédnge

X float mm Die aktuelle x-Position.

y float mm Die aktuelle y-Position.

phi float Grad Die aktuelle Orientierung.

(pl
g —
A
t:l
1
X
- = X
FESTO
North Star +-h->
Robotino &
Raummusmmer (int) | [l
Deckenkalibrieruna (float) | ll=— [ = Tmm] {float}
% Imm] {float) l*l
v Imm] (Fot] | [l “¥" Il [ ohiTdea] (o] |
[ ohi [deq] (float} | Il I [ Projektoren {int]
Setzen (bool) | Il

North Star ® ist ein Sensor, der mit Hilfe von Projektoren die absolute Position von Robotino® ermittelt.

Eingénge

Raumnummer

Deckenkalibrierung

file:///C:/Users/visc/AppData/Local/Temp/~hh1C07.htm

Typ Einheit

int

float mm

float mm

Standard

2800

Beschreibung

Die Nummer des Raums, in welchem sich Robotino befindet.

Raume werden mit 0 beginnend gezahlt.

Abstand zwischen Detektor und Decke. Bei einer Deckenhéhe von 3m
betragt der Abstand ca. 2800mm.

x-Position des Uber den "Setzen" Eingang gesetzten Ursprungs.
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y float mm 0 y-Position des Uber den "Setzen" Eingang gesetzten Ursprungs.
phi float Grad 0 Orientierung des Uber den "Setzen" Eingang gesetzten Ursprungs.
Setzen bool false Wenn wahr (true) wird die Pose (x,y,phi) als Ursprung verwendet.
Ausginge
X float mm Die aktuelle x-Position.
y float mm Die aktuelle y-Position.
phi float Grad Die aktuelle Orientierung.
Projektoren int Anzahl der sichtbaren Projektoren.
Room ID Projectortype Switch-Setting Frequency [Hz]
0 Projectorkit M51 Spot1SW2=0 | 1040
Spot25W2=8 | 2350
1 Projectorkit M51 Spot1S5W2=1 | 1150
Spot2SW2=29 | 2450
2 Projectorkit M51 Spot1S5W2=2 | 1250
Spot2S5W2=A | 2560
3 Projector N52-50Hz 1 Spot A3025
Spot B 3925
& Projector N52-50Hz 2 Spot A3125
Spot B 4025
5 Projector N52-50Hz 3 Spot A 3225
Spot B 4125

Der Northstar Detektor kann unterschiedlich auf Robotino montiert werden. Je nach Aufbau muss die Datei /etc/robotino/robotino.xml
auf Robotino mit einem Editor angepasst werden. Der Wert fiir die Orientierung muss entsprechend der unten gezeigten Grafik
eingestellt werden.

<NorthStar>

<!--The orientation of the northstar sensor.

<Orientation value="1" />

</NorthStar>

file:///C:/Users/visc/AppData/Local/Temp/~hh1C07.htm

See www.openrobotino.org-->
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FESTO
Dialog -
North Star & (=] ‘
||
E—B
North Star ® =}
H N
[ |
Spot A: . | 12%
Spot B: "n | 18%
Aktueller Raum: 4
Anzahl der Projektoren:; 2
Sequenznummber; 1294
Spot A Intensitat des vom Projektor emittierten ersten Lichtpunktes.
Spot B Intensitat des vom Projektor emittierten zweiten Lichtpunktes.
Aktueller Raum Der vom NorthStar Sensor detektierte Raum.
Anzahl der Projektoren Die Anzahl der fiir den NorthStar Sensor sichtbaren
Projektoren.
Sequenznummer Die Sequenznummer erhéht sich um 1 jedesmal wenn der
NorthStar Sensor eine neue Positionsschatzung tGbermittelt.
FESTO

file:///C:/Users/visc/AppData/Local/Temp/~hh1C07.htm 15.01.2021



Gerite

Beispiel

Page 21 of 53

-

Roboting & Robotina @&
R."._.0=_ =|=|-.
N EYE 13
i
4 =
B— Robotinog @&
0,2 [%/— .§=
|
———x Roboting @&
00,0 [ —
o Robotino & =|=|.=
e — H3g
00,0 [2/8 I === |
— =*=
90,0 [2]8 i N
=
Roboting @& —
_ S — - |
[ ——oE—— =
g
—n
g~
_.=
g~

Das Steuerungsfeld wird benu

tzt, um Robotino zu verfahren.

Der Northstar soll den zu Raum 4 gehdrigen Projektor detektieren. Der neue NorthStar Projektor muss dazu auf Raum 1 eingestellt
sein.

Uber die boolsche Konstante (wahr/falsch) kénnen die Koordinatensysteme des Northstar und der Odometrie so transformiert werden,
dass die aktuelle Northstar-Pose gleich der aktuellen Odometrie-Pose gleich (100,100,90) ist.

Durch Subtraktion der Northstar und Odometrie-Komponenten, sieht man den zwischen Odometrie und Northstar auftretenden Fehler.

FESTO
Gyroskop -
file:///C:/Users/visc/AppData/Local/Temp/~hh1C07.htm 15.01.2021
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Robotino®

\:*w. Win eq | (Tost)
B [ Winkeleschwindigkeit [deq/s] (Hoat] |

Liefert die Messwerte von Robotinos internem Gyroskop.

Ausgédnge Typ Einheit Beschreibung

Winkel float/deg (Grad) Robotinos Orientierung in Weltkoordinaten

Winkelgeschwindigkeit float deg/s Robotinos Winkelgeschwindigkeit
(Grad/Sekunde)

Falls das Gyroskop keine Werte liefert, muss das Gyroskop uber das Web-Interface von Robotino aktiviert werden

FESTO
E/A Erweiterung Al g

Dieser Ordner enthalt Funktionsblécke zu weiteren Hardware-Schnittstellen von Robotino.

FESTO
Drehgebereingang -

Robatino &
N i TR MRS A NG
[Fosition zurlcksetzen [Booll | k: £l init

Mit diesem Baustein wird der auf Robotino zur Verfigung stehende freie Drehgebereingang angesprochen. Der Drehgebereingang
wertet das Signal eines digitalen Drehgebers (A,B-Kanal Gray-Code) aus. Dabei werden sowohl steigende wie fallende Flanken
beriicksichtigt, so dass es zu einer 4fachen effektiven Drehgeberauflésung gegeniiber der nominalen Drehgeberauflésung kommt.

Beispiel: Die Drehgeber der Motoren von Robotino sind mit einer Aufldsung von 500 pro Umdrehung gekennzeichnet. Tatsachlich
registriert man aber 2000 Impulse des Drehgebers pro Umdrehung.

Eingénge Typ Einheit Standard Beschreibung
Position bool 0 Wabhr (true) = Position auf 0 setzen
zurlicksetzen

Unwabhr (false) = Position nicht verandern

Ausgénge
Geschwindigkeit |int Impulse Die Geschwindigkeit des Drehgebers.

pro

Sekunde
Position int Impulse Das Integral Uber alle gemessenen Impulse seit Start von Robotino oder seit "Position

zuruicksetzen" = wahr.
FESTO
Leistungsausgang =
Robotino @

[ Solluwert {inf] ] [ Strom [AT (Hoat] |

Mit diesem Baustein kann der Leistungsausgang auf Robotino (ehemals Motor 4) angesprochen werden. Der Leistungsausgang kann
nur verwendet werden, wenn das Unterprogramm keinen Greifer enthalt.

Technisch realisiert wird dieser Ausgang durch eine H-Briicke, welche bis zu 5A Strom abgeben kann. Die H-Briicke wird mit einem
hochfrequenten PWM Signal und einem Richtungsbit angesteuert. Der iber den Eingang vorgegeben Sollwert setzt aufgrund seines
Vorzeichens das Richtungsbit. Der Betrag des Sollwertes beeinflusst das PWM Signal. Ein Sollwert von 0 erzeugt kein PWM Signal,
d.h. die H-Briicke liefert keinen Strom. Ein Sollwertbetrag von 50 stellt das Verhaltnis von high zu low innerhalb des PWM Signals auf
50% ein. Ein Sollwertbetrag von 100 fihrt zu einem konstanten high, d.h. die H-Briicke liefert den maximalen Strom.
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Eingéange Typ Einheit |Standard Beschreibung

Sollwert int 0 Setzt das Richtungsbit und das PWM Signal. Wertebereich -100 bis 100. Werte
kleiner -100 werden auf -100 gesetzt. Werte groRer 100 werden auf 100 gesetzt.

Ausgédnge

Strom float A Der durch die H-Briicke flieRende Strom.

Der am Leistungsausgang abgegebene Strom wird standardmafig begrenzt. Um diese Begrenzung anzupassen oder abzuschalten
muss auf Robotino die Datei /etc/robotino/robotino.xml editiert werden. Die neuen Werte werden nach 2s von Robotino eingelesen und
bericksichtigt.

FESTO
Greifer A~

Raobating @
.
Verwenden Sie diesen Baustein, um einen Festo Robotino Greifer zu bedienen. Der Greifer kann nur verwendet werden, wenn das
Unterprogramm noch keinen Leistungsausgang enthalt

Eingédnge Typ Standard|Beschreibung

Offnen bool false Wahr (true) = Greifer 6ffnen

Unwabhr (false) = Greifer schlieen

Ausgénge
Geoffnet bool Wabhr (true) = Greifer ist gedffnet
Geschlossen bool Wahr (true) = Greifer ist geschlossen

Der Greifer muss an Anschluss X15 auf der Platine hinter dem Akku angeschlossen werden:
links braunes Kabel (+) / rechts blaues Kabel (-)

FESTO

Interne Sensoren +h=

Enter topic text here.

FESTO
Stromiiberwachung Al g

Robotino ®

B CStrornverbrauch [A] (Aoat
B (Batterte [V (Roat) |

Das Stromuberwachungsmodul fiir Robotino.

Eingéange Typ Einheit Standard Beschreibung
Ausgédnge
Stromverbrauch [float A Der aus den Batterien momentan entnommene Strom.
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Batterie float Volt Zellenspannung von Batterie 1 + 2
FESTO
Batterie Ll g
Robotino®
[ Eaeme Sromversorgung (bocl]
= [ AncahlLadegerste (uints)
Dﬁ. Eatterietyp (intB
B [ Eatteric Teer (booll
B Count-down bis Abschahen [int)
Das Stromiiberwachungsmodul fir Robotino.
Eingédnge Typ Einheit |Standard Beschreibung
Ausginge
Externe bool false Wahr wenn Robotino an das externe Netzteil angeschlossen ist. Ansonsten falsch.
Stromversorgung
Anzahl uint8 0 Anzahl der Ladegerate in Robotino.
Ladegerate
Batterietyp int8 0 0: Bleiakku
1: NiMH Akku
-1: Unbekannter Akkutyp
Batterie leer bool false Wahr wenn die Batteriespannung unter einen kritischen Wert gesunken ist.
Ansonsten falsch.
Count-down bis |int 0 Wenn die Batterie leer ist startet ein Count-down bei dessen Ablauf Robotino
Abschalten ausgeschaltet wird.
FESTO
Verbindung =
Robotina®
§=
Ausginge
Qualitat float 0 Zeigt die Qualitat der Verbindung.
0: Sehr schlechte Qualitat. Ein Verbindungsabbruch ist zu erwarten.
100: Maximale Qualitat
Verbunden  bool false |Ist wahr, wenn die Verbindung zu Robotino aufgebaut ist.
FESTO
Manipulator =
FESTO
Leser g
FESTO
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“n-

Robotino®

%I

Gibt die Anzahl der angeschlossenen Achsen aus.

Ausgénge

Anzahl der
Achsen

Typ

int

Standard Beschreibung

Die Anzahl der angeschlossenen Achsen.

Siehe auch das Beispiel zur Verwendung des elektrischen Greifarms.

Achse

FESTO
“n-

Robotino®

Il [ 2kwelle Position [deq] (float) |

I [ Feiles {ire} |

B [ Akwelle Geschwindigkeit [rpm] (Foat)
CW Grenze [deq] (float] |
CCW Grenze [deq] (float) |

Gibt die Sensorwerte einer Achse aus.

Ausgidnge
Aktuelle Position

Aktuelle
Geschwindigkeit

CW Grenze
CCW Grenze
Fehler

Typ
float

float

float
float

int

Einheit Standard
Grad

rpm

Grad
Grad

Beschreibung

Die aktuelle Achsenstellung.

Die aktuelle Drehgeschwindigkeit der Achse.

Die Grenze bei Drehung im Uhrzeigersinn.

Die Grenze bei Drehung gegen den Uhrzeigersinn.

Anzeige eines Fehlers. Der Wert 0 zeigt an, dass kein Fehler vorliegt.

Bit Beschreibung

0

a » O N

Falsche Eingangsspannung

Die Sollposition ist auBerhalb der Winkelgrenzen.
Der Servo ist zu heif3.

Kommando spricht einen ungiiltigen Bereich an.
Prafsummenfehler

Das fiir eine Bewegung erforderliche Drehmoment kann nicht aufgebracht
werden.

Unbekanntes Kommando.
USB Fehler.

Siehe auch das Beispiel zur Verwendung des elektrischen Greifarms.
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FESTO

Schreiber +Rh=
FESTO

Positionsauswahl =

Robotino@®
EAE

|

Mit diesem Funktionsblock werden die gespeicherten Position angefahren.

Eingédnge Typ Einheit Standard Beschreibung

Index int 0 Die anzufahrende Positionsnummer. Die erste mdgliche Position ist Position 1. Wenn

der Index kleiner 1 oder groRer der Anzahl der gespeicherten Positionen ist, bewegt
sich der Arm nicht.

Name string Der Name der anzufahrenden Position. Wenn der Name keine leere Zeichenkette ist,
wird nach einer Position mit gleichem Namen gesucht. Im Falle einer
Ubereinstimmung, wird die entsprechende Position angefahren. Falls keine Position
mit dem angegebenen Namen gefunden wird, bewegt sich der Arm nicht.

Ausginge
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Position erreicht |bool Ist wahr, wenn die Sollposition erreicht ist.
Anschlage bool Ist wahr, wenn die Sollposition aufgrund der Achsenbeschrankungen nicht
Uberschritten angefahren werden kann.

Siehe auch das Beispiel zur Verwendung des elektrischen Greifarms.

FESTO
Dialog el g
Positionsauswahl =
Robotino®
Positionsauswahl =_l&=
Abweichung Achse 1 [deg]: 3,00 =

Abweichung Achse 2 [deg]: 3,00

Ar

Abweichung Achse 3 [deg]: 3,00

4r

Abweichung Achse 4 [deg]: 3,00 =

Abweichung Achse 5 [deg]: 3,00

4r

Abweichung Achse & [deg]: 3,00

Ar

Abweichung Achse 7 [deg]: 3,00 =

Abweichung Achse 8 [deg]: 3,00

Ll

Abweichung Achse 9 [deg]: 3,00

4r

Uber den Dialog kann die maximal zulassige Abweichung zur Sollposition pro Achse angegeben werden. Wenn alle Achspositionen
innerhalb des Toleranzbereichs um die Sollposition sind, so wird der Ausgang "Position erreicht" wahr.

FESTO
Achse R
Robotino®
PosonsSalvier Tiea o] B ¢
e 1]
Ansteuerung einer einzelnen Achse.
Eingédnge Typ Einheit |Standard Beschreibung
Positions-Sollwert float Grad 0 Der Sollwert der Achsenposition.
Sollgeschwindigkeit float Grad 0 Die Geschwindigkeit, mit der die Sollposition angefahren werden soll.
Siehe auch das Beispiel zur Verwendung des elektrischen Greifarms.
FESTO
Laserscanner ol g
FESTO
Laserscanner R

Robotino@®

‘ I [ Laser=canner Daten (rangedata)

Ausgabe der Laserscanner Daten.
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Ausgénge Typ Standard Beschreibung
Laserscanner rangedata Die Daten des Laserscanners.
Daten

Laserscanner Auswertung

FESTO
“n-

Robotino®
Diaten (rangedats]

3
Trcar) | 08 I [ Abstand Ton] (Pt |
i

TGS N eq| (toat)

Auswertung der Laserscanner Daten.

Eingéange Typ Einheit |Standard Beschreibung

Daten rangedata Die Daten des Laserscanners.

Winkel Grad 0 Der Winkel, um den herum ausgewertet werden soll.

Offnungswinkel |Grad 20 Der fiir die Auswertung herangezogenen Winkelbereich beginnt bei "Winkel -

Offnungswinkel / 2" und endet bei "Winkel + Offnungswinkel / 2"
Ausginge
Abstand float m Der minimale im Winkelbereich gemessene Abstand.
FESTO

Dialog Al g

Laserscanner Auswertung (1)

=

Laserscanner Auswertung

[ Einpassen | |Drigina|grﬁ|3e‘

Robotino®
[ ]/ —
|§. 0472 7
70 =

e

'\\..

m

L)
]

3

m

Im Dialog der Auswertung werden die vom Laserscanner gelieferten Abstandswerte dargestellt. Die rote Keule markiert den
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ausgewerteten Winkelbereich. Die Lange der Keule richtet sich nach dem minimalen im Winkelbereich gemessenen Abstand.

FESTO

Laserscanner Information g
Robotino@®
| ] ueenzrasmmer {uint3z)
B [ Zettstempel (uint32)
. Berugspunkt (string)
B [ Minimaler Winkel [deq] (float]
—N 5
?. ‘Winkelchrittwene [deq] (Hoat) |
B [ Schrttwette [=] (float) |
I [ Scanzeit [s] (foat] |
Il [ Minimzle Reichweite [m] (float) |
[ |
[ ] Anzahl der Distanzmesswerte (uint32]
] Anzzhl der Intensit3tsmesswerte {uint32)
Informationen zum Laserscanner.
Ausgédnge Typ Einheit |Beschreibung
Sequenznummer |int Wird mit jedem empfangenen Datensatz um 1 erhoht.
Zeitstempel int Die Zeit in Millisekunden seit Start der Messungen.
Bezugspunkt string Der Bezugspunkt des Laserscanners.
Minimaler Winkel [float Grad Der Startwinkel der Messung.
Maximaler Winkel |float Grad Der Stopwinkel der Messung.
Winkelschrittweite [float Grad Der Winkelabstand der Strahlen.
Schrittweite float S Zeitlicher Abstand zwischen zwei Messungen.
Scanzeit float s Die fir eine Messung bendtigte Zeit.
Minimale float m Der Mindestabstand zwischen Laserscanner und Objekt.
Reichweite
Maximale float m Der maximale detektierbare Abstand zwischen Laserscanner und Objekt.
Reichweite
Anzahl der int Anzahl der Distanz-Messwerte in einer Messung.
Distanzwerte
Anzahl der int Anzahl der Intensitats-Messwerte in einer Messung.
Intensitatswerte
FESTO
Robotino XT Al
siehe http://www.festo.com/cms/en_corp/11367.htm
FESTO
Nummerierung der Bélge Al
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Balg7  Dbalgd

Balg 1 e Balg 5

FESTO
Sensoren +Rh=
Als Sensoren stehen Druckmesssysteme fir jede einzelne Kammer zur Verfligung.

FESTO
Balg R
RDthnD@
WF---
Liefert den Druck des entsprechenden Balgs.
Ausgédnge Typ Einheit Standard Beschreibung
Druck float bar 0 Druck in der jeweiligen Kammer.
siehe Nummerierung der Balge

FESTO
Aktoren >

Die kompakte Version des bionischen Handhabungsassistenten wird uber acht Kammern plus den Greifer bewegt. Es ist méglich den
Druck fiir jede Kammer einzeln vorzugeben. Der Greifer wird Gber die Funktionsbldcke fiir die Greiferventile gesteuert. Es sind drei
Funktionsblocke vorhanden, mit denen die Bewegung des Arms vereinfacht wird.

e Segment XY: Umrechnung von xy-Koordinaten auf Driicke fiir ein Segment
« Greifer rotieren: Ubersetzt einen Eingang in Driicke fiir die entsprechenden Balge

o Greifer éffnen: Ubersetzt einen Eingang in den passenden Zustand der Greiferventile

FESTO

file:///C:/Users/visc/AppData/Local/Temp/~hh1C07.htm 15.01.2021



Gerite Page 31 of 53

Balg +h->
Robotino@®
g
Setzt den Druck in dem zugeordneten Balg.
Eingédnge Typ Einheit Standard Beschreibung
Druck float bar 0 Solldruck in der jeweiligen Kammer.
siehe Nummerierung der Bélge
FESTO
Segment XY =
Robotino®
| et
[ fFicar) | =l #3 [bar] (Foat)
Rechnet xy-Koordinaten auf Driicke fir die Balge eines Segment um.
Eingédnge Typ Einheit |Standard Beschreibung
X float 0 x-Auslenkung des Segments. Wertebereich [-1;1]
y float 0 y-Auslenkung des Segments. Wertebereich [-1;1]
Ausgédnge
Balg #1 float bar Druck in der ersten Kammer des Segments. Die erste Kammer des ersten Segments
ist Balg #1. Die erste Kammer des zweiten Segments ist Balg #4.
Balg #2 float bar Druck in der zweiten Kammer des Segments
Balg #3 float bar Druck in der dritten Kammer des Segments
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g N
/ \
é -
/ A
( %,—0_5) (g,—{:i) a,\l\
/ BZ' - .,-"
. Ny
; _
FESTO
Beispiel =
H B IEI Robotino® g t%- N
| —m -t
I Rotﬂm@
_.ﬁ
— = =
_.i
FESTO
Greifer rotieren =
I:Lﬁnoﬁl
IE Epar=d
Rechnet eine Rotationsrichtung auf den Druck fir Balge 7 und 8 um.
Eingénge Typ Einheit |Standard Beschreibung
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Rotieren int 0 Wenn <0, dann rotiert der Greifer gegen den Uhrzeigersinn (gesehen von Robotino
aus)
Wenn 0, dann ist der Greifer nicht rotiert
Wenn >0, dann rotiert der Greifer im Uhrzeigersinn (gesehen von Robotino aus)
Ausgédnge
Balg #7 float bar Druck in Balg #7
Balg #8 float bar Druck in Balg #8

siehe Nummerierung der Balge

FESTO

Beispiel +h~>
—_— Robotino@® RDHD:E'
H = 7
= = I_'l\
Robotino®
FESTO
Greifer 6ffnen / schlieBen Ll g
Rnbnﬁnc@
l}f‘fnen booly G'erfe wentil #1 {bool)
Eingéange Typ Einheit Standard Beschreibung
Offnen bool falsch Wenn wahr, dann ist der Greifer ge6ffnet.
Schliellen bool falsch Wenn wahr und "Offnen" falsch ist, dann ist der Greifer geschlossen.
Ausgénge
Greiferventil #1 |bool Zustand fur Greiferventil #1.
Greiferventil #2 |bool Zustand fir Greiferventil #2.
FESTO
E/A -h>

An die Ein- und Ausgange der Steuerplatine sind weitere Sensoren und Aktoren angeschlossen:

Seilzugpotentiometer und Folienpotentiometer geben Auskuntt (iber die Auslenkung der Segmente. Der Drucksensor zeigt an, ob der
maximale Druck erreicht worden ist. Die in Robotino integrierten Kompressoren kdnnen ein- und ausgeschaltet werden. Uber die
Greiferventile wird die Bewegung des Greifers gesteuert, und durch das Wasserablassventil kann Wasser aus dem System entfernt

werden.

Seilzugpotentiometer

FESTO
-

Robotino@

Pou #1 Went {Thoat)

— Poti #2 Went (Thoat)
Il Pot 23 Wen [float)

[l " Pot =4 Wen [float]

Pot #5 Wen (Tloat)

=6 Wert (Tiost)

g

Liefert die Spannungswerte der Seilzugpotentiometer.
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Ausgénge Typ Standard Beschreibung
Poti #1 Wert float 0 Spannung an Potentiometer 1.
Poti #6 Wert float 0 Spannung an Potentiometer 6.
FESTO
Folienpotentiometer Al g
F‘Ll:u:utinn®
ﬁl
Liefert den Spannungswert des Folienpotentiometers.
Ausgédnge Typ Standard|Beschreibung
Wert float 0 Spannung am Potentiometer.
FESTO
Drucksensor =
F‘Ll:u:utinn®
I
Liefert true zurlck, falls der maximale Druck erreicht ist.
Ausgénge Typ Standard Beschreibung
Wert bool false true, falls der maximale Druck erreicht ist, sonst false.
FESTO
Kompressoren =
Rolﬂwo@
.'6'

Schaltet die Kompressoren ein oder aus. Falls die Kompressoren eingeschaltet sind, laufen sie nur, bis der maximale Druck erreicht ist,
dann werden sie abgeschaltet, bis der Druck abgefallen ist.

Eingéange Typ Standard|Beschreibung
Wert bool false Schaltet die Kompressoren ein oder aus.
FESTO
Greiferventil +Rh=
Robotino®
e,

Steuert das jeweilige Greiferventil an.

Eingéange Typ Standard|Beschreibung
Wert bool false Steuert das jeweilige Ventil an.

Ansteuerung des Greifers:

Greiferventil #1 Greiferventil #2 Wirkung

false false Greifer 6ffnet sich.
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false true Greifer halt die Position.
true false Undefiniertes Verhalten.
true true Greifer schlief3t sich.
FESTO
Wasserablassventil >
Robotino®
mH9
Offnet das Wasserablassventil, um angesammeltes Wasser aus dem System zu entfernen.
Eingdnge Typ Standard Beschreibung
Wert bool false Offnet das Ventil.
FESTO
Joystick -h->
Das Gerat "Joystick" ermdglicht den Zugriff auf einen lokal angeschlossenen Joystick.
FESTO
Dialog Ll g
2 Joystick l o S
.L Joystick
[Tup Gun Fox 2 Pro - l

Anzahl der Achsen: &
Anzahl der Knépfe: 7

1 Liste der Joysticks

Hier werden alle am System angeschlossenen Joysticks angezeigt. Die Liste wird aktualisiert,
wenn ein neuer Joystick an den Computer angeschlossen oder ein Joystick abgesteckt wird.
Durch Auswahl eines Joysticks werden dessen Achsen und Kndpfe mit den entsprechenden

Funktionsblocken abrufbar.

2 Anzahl der Achsen Die Anzahl der Achsen des Joysticks
3 Anzahl der Knopfe Die Anzahl der Kndpfe des Joysticks
FESTO
Funktionsblocke =
Die Funktionsbldcke ermdglichen die Verwendung des Gerates "Joystick" in einem Unterprogramm.
FESTO
Knopf g
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Jovyskick, Jovyskick, Jovyskick, Jovyskick,

@ m ot (2)m et (3)m Weitoal] ()M (e ool

Jovyskick, Jovyskick Jovyskick, Jovyskick

®m it (6)m et (7)m et (8)m (e foal]

Jovyskick, Jovyskick, Jovyskick, Jovyskick,

(@)m i) (O)m (Werthoal] (@0)m (Werithoal] (§2)m [(Wer ool

Jovyskick, Jovyskick Jovyskick, Jovyskick

@Dm o] (G&)m (Feitoal] (G5)m (Werthoal] (§6)m [(Wer ool

Mit dem Knopf-Funktionsblock kann der Zustand eines Joystick-Knopfes abgefragt werden. Die Knopf-Nummer ist aus der
Funktionsblock-Grafik ersichtlich.

Ausgédnge Typ Beschreibung

Wert bool |Wahr (true), wenn der Knopf gedriick ist. Ansonsten unwahr (false).
FESTO
Achse =
Jowstick Jovstick Jowstick Jovstick

?1_. 72ll Wert (int) | Z.I Wert (int] | 74.

Jovstick Jovstick Jovstick Jovstick

75I 76" Wert (int) | Z.I Wert (int] | 73.

Jovstick Jovstick Jowstick Jovstick

Lo (T ] W e i ] 0 Vet |/ (V0ert i |

Jovstick Jovstick Jowstick Jovstick

M T ] W (e T ] (et | o (Ve ey |

Mit dem Achsen-Funktionsblock kann der Zustand einer Joystick-Achse abgefragt werden. Die Achsen-Nummer ist aus der
Funktionsblock-Grafik ersichtlich.

Ausgénge Typ Beschreibung

Wert int |Wertebereich -1000 bis 1000.
FESTO
Lokale Kamera +h=
Das Gerat "Lokale Kamera" ermdglicht den Zugriff auf eine lokal an den Rechner angeschlossene Kamera (z.B. eine Webcam).
FESTO
Dialog R
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"i\ Lokale Kamera =RECIEL X
K Lokale Kamera
1[Microsoﬂ: LifeCam v%-7000 vJ [2 Scannen J [3 vierbinden ] 4
5
1 Liste der Kameras Hier werden alle am System angeschlossenen Kameras angezeigt. Die Liste wird aktualisiert,
wenn eine neue Kamera an den Computer angeschlossen oder eine Kamera abgesteckt wird.
2 Scannen Aktualisieren der Liste der Kameras.
3 Verbinden/Trennen Herstellen/Trennen einer Verbindung zur ausgewahlten Kamera.
4 Auflésung/Farbtiefe Auswahl der Bildauflésung und Farbtiefe. Es stehen alle von der Kamera unterstiitzten
Auflésungen zur Verfligung.
5 Nachrichtenfenster Anzeigen von Statusmeldungen.

Nach dem Auswahlen einer Kamera muss zunachst eine Verbindung hergestellt werden. Dann kann die gewiinschte Aufldsung
eingestellt werden.

2" Lokale Kamera =Rl X

1 Lokale Kamera

Microsoft LifeCam VX-7000

I Trennen l 1352)( 288 @24 vJ

Successfully connected to "Microsoft LifeCam WX-7000

FESTO
Funktionsblocke h>
Die Funktionsblécke ermdéglichen die Verwendung des Gerates "Lokale Kamera" in einem Unterprogramm.

FESTO
Kamera -

Lokale Kamera

O m el

Liefert ein Live-Bild der lokalen Kamera.

Eingéange Typ Standard|Beschreibung
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Ausgédnge

Bild image Das Live-Bild der lokalen Kamera.

Einstellungen zu Farbtiefe und Auflésung werden im Geratedialog vorgenommen.

FESTO
Dialog Al g

Kamera @

Kamera

Der Kameradialog zeigt das aktuelle Kamerabild. Zur Anderung der Bildeinstellungen siehe Gerétedialog.

FESTO
OPC Client -

OPC ist eine Standardschnittstelle zwischen verschiedenen Anwendungsprogrammen und Baugruppentreibern (z.B. SPS). Mehrere
OPC-Clients kénnen sich an einem OPC-Server anmelden.
Oftmals werden (spezielle) OPC-Server von SPS-Herstellern zur Verfiigung gestellt.

Im unteren Beispiel wird ein Festo EasyPort tiber den kostenlosen Festo EzZOPC-Server mit RobotinoView verbunden.

Der EzOPC-Server stellt die Ein-/Ausgange von bis zu 4 EasyPorts dabei in sogenannten "Groups" und "Tags" zur Verfiigung:

e Gerat 1 bildet Group "EasyPort1"
e Ausgang 1 hat somit das Tag "EasyPort1.OutputPort1"

Gehen Sie wie folgt vor

1. EzOPC-Server installieren.

. EzOPC-Server starten und "Prozess-Simulation ..." und "SPS (iber EasyPort" auswahlen.
. RobotinoView starten.

. Gerat "OPC Client" hinzufiigen.

. Im Kontextmenu des Geratedialogs Vordefinierte Einstellungen » "Festo EzZOPC EasyPort" auswahlen. Die Standardwerte fir den
EasyPort werden geladen.

a A~ 0N

]

. "FestoDidactic.EzOPC.1" auswahlen, falls notwendig.
7. Verbindung starten.

8. Verwenden Sie die OPC-Bausteine um die Ein-/Ausgangswerte des OPC-Server zu verarbeiten.

TIPP: méchten Sie eine SPS eines anderen Herstellers anbinden benétigen Sie von diesem Hersteller entweder einen OPC-Server
oder OPC-Client. Verwenden Sie einen OPC Client um zu sehen, welche OPC-Server mit welchen Tags auf lhrem PC zur Verfligung
stehen.
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Downloads und weitere Informationen erhalten Sie z.B. unter http://www.opcconnect.com/

FESTO
Dialog =

1 Festobidactic.EzoPC.2 & [2\-‘erbinden ][3 Suchen l

Tag

Do _Port_1 EasyPartl.CutputPaortl 4
Do _Port_2  EasyPartl.CutputPaortz
Do _Part_3

Do_Part_4

DI_Port_1 EasyPortl.InputPaortl
DI_Port_2  EasyPaortl.InputPortz
DI_Port_3

DI_Port_4

&0 _Port_1 EasyPortl, AnalogOuto
&0 _Port_2  EasyPortl, AnalogOutl
AD_Part_3

AD_Part_4

&I Port_1  EasyPortl,AnalogInd
&I Port_2  EasyPortl.AnalogInd
Al Port_3  EasyPortl,AnalogInZ

&I Port_4  EasyPortl,AnalogIng

1 Auswahl OPC Server Die ComboBox zeigt alle z.Zt. aktiven lokalen OPC Server an.

2 Verbinden Durch driicken dieses Schalters wird eine Verbindung zu dem Ausgewahlten OPC Server
hergestellt.

3 Suche Durch driicken dieses Schalters wird die Liste der OPC Server aktualisiert.

4 Zuordnungsliste In der Tabelle wird die Zuordnung zwischen den Funktionsblécken und den OPC "Tags"
festgelegt.

Zeilenname Funktionsblock
DO Port 1 Digitaler Ausgang 1
DO _Port 2 Digitaler Ausgang 2
DO_Port_3 Digitaler Ausgang 3
DO _Port 4 Digitaler Ausgang 4
DI_Port_1 Digitaler Eingang 1
DI_Port_2 Digitaler Eingang 2
DI Port 3 |Digitaler Eingang 3
DI_Port_4 Digitaler Eingang 4
AO_Port_1 Analoger Ausgang 1
AO_Port_ 2 Analoger Ausgang 2
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AO_Port_ 3 Analoger Ausgang 3
AQO_Port_ 4 Analoger Ausgang 4
Al Port 1 Analoger Eingang 1
Al_Port_ 2  Analoger Eingang 2
Al_Port_3 Analoger Eingang 3
Al Port 4 Analoger Eingang 4

Uber das Kontextmenii des Dialogs stehen folgende Funktionen zur Verfiigung:

‘Vordefinierte Einstellungen  » Festo Ez0PC WirkualPLC
Laden Festo EzOPC EasyPark
Speichern

Help

Page 40 of 53

Vordefinierte Einstellungen » L&dt eine zur VirtualPLC passende Zuordnung zwischen Funktionsblécken und Tag.

Festo EzOPC VirtualPLC

Vordefinierte Einstellungen » Ladt eine zum EasyPort passende Zuordnung zwischen Funktionsblécken und Tag.

Festo EzOPC EasyPort

Laden Ladt eine Zuordnung von der Festplatte.
Speichern Speichert die aktuelle Zuordnung auf der Festplatte.
Help Anzeige der Online-Hilfe.
FESTO
Funktionsblocke g
Die Funktionsblécke ermdglichen die Verwendung des Gerates "OPC Client" in einem Unterprogramm.
FESTO
Eingange -
FESTO
Analoger Eingang R
OPC Client OPC Client OPC Client OPC Client
?’f ] %’-jm e T | ?’gm e Ty | ?ﬁ.
Liefert den Wert des der Zeile Al_Port_x zugeordneten "Tag".
Ausgénge Typ Beschreibung
Wert int |Wertebereich 0 bis 65535
FESTO
Digitaler Eingang Ll g
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OPC Client OPC Client OPC Client OPC Client
M [Bit 0 (Foo M [Bit 0 (Foo M [Bit 0 (Foo M [Bit 0 (Foo
M [Bit 1 (hoo M [Bit 1 (hoo M [Bit 1 (hoo M [Bit 1 (hoo
_=. Bit & (b _=. Bit & (b _=. Bit & (bl _=. Bit & (b
SOPCI [Eit 3 (ool SOPCHN [Eit 3 (ool SOPC [Eit 3 (ool SOPCIN [Eit 3 (ool
r 1M Eiafo b 2 [Ei 4o F 3W[Etabo r 4 [Ei4boo
M [Bit & (hoo M [Bit & (hoo M [Bit & (hoo M [Bit & (hoo
M [Bit & (hoo M [Bit & (hoo M [Bit & (hoo M [Bit & (hoo
M [Bit 7 (hoo M [Bit 7 (boo M [Bit 7 (hoo B [Bit 7 (hoo

Liefert die Bitwerte des der Zeile DI_Port_x zugeordneten "Tag".

Ausgidnge |Typ |Beschreibung

Bit 0 bool |Wahr (true), wenn das Bit 0 in dem vom OPC Server gelieferten Wert gesetzt ist.
Bit 7 bool |Wahr (true), wenn das Bit 7 in dem vom OPC Server gelieferten Wert gesetzt ist.
FESTO
Ausginge Al g
FESTO
Analoger Ausgang -
OPC Client OPC Client OPC Client OPC Client
IZ.‘ IZz I§3 .Z.q
Schreibt den Eingangswert in das der Zeile AO_Port_x zugeordneten "Tag".
Eingédnge Typ Beschreibung
Wert int |Wertebereich 0 bis 65535
FESTO
Digitaler Ausgang -
OPC Client OPC Client OPC Client OPC Client
Eit_0 (booll | [ Eit_0 (booll | Eit 0 (booll ] Eit_0 (booll | [l
Eit_1 (booll | I Eit_1 (booll | Eit_1 (booll | I Eit_1 (booll | I
Bit 2 [buoo e Bit 2 (bwoo = Bit 2 (oo = Bit 2 [boo e
Bit 3 (bl ﬁpc Bit 3 (bl ﬁpc Bit 3 (Fuoad ﬁpc Bit 3 (Fuoad ﬁpc
Eit_d (bool] | M Eit_d (bool] | M Eit_d (bool] | M Eit_d (bool] | e,
Eit & (booll | I Eit & (booll | I Eit & (booll | I Eit & (booll | I
Eit & (booll | I Eit & (booll | I Eit & (booll | Eit & (booll | I
Eit_7 (booll | I Eit_7 (booll | I Eit_7 (booll | Eit_7 (booll | I

Setzt die einzelnen Bitwerte zu einem Wert zusammen und schreibt diesen in das der Zeile DO_Port_x zugeordneten "Tag".

Eingéange Typ |Beschreibung

Bit 0 bool |Wenn wahr (true), wird der an den OPC Server gelieferte Wert um 220 = 1 erhoht.
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Bit 7 bool |Wenn wahr (true), wird der an den OPC Server gelieferte Wert um 27 = 128 erhoht.

FESTO
Datenaustausch . g

Die Gerate dieser Gruppe ermdglichen den Austausch von Daten Uber das Netzwerk zwischen verschiedenen Robotino View
Instanzen.

FESTO
Server . g

Der Datenaustausch Server kann von beliebig vielen Klienten benutzt werden, um Daten uber eine beliebige Anzahl von
Kommunikationskanale auszutauschen. Auf dem Server werden die zur Verfiigung stehenden Kommunikationskanale angelegt. Die zur
Verfligung stehenden Kommunikationskanale werden den Klienten mitgeteilt. Die Klienten knnen dann wahlen, Gber welche Kanale
sie mit dem Server kommunizieren wollen.

Server und Klienten sind beim Austausch der Daten gleichberechtigt. Schreibt ein Klient in einen Kommunikationskanal, so wird das
Datum zunachst an den Server und von dort an alle anderen Klienten gesendet. Schreiben mehrere Teilnehmer gleichzeitig in einen
Kanal, kann nicht vorhergesagt werden, welches Datum schlussendlich bei allen Teilnehmern ankommt.

Nachdem das Datenaustausch Server Gerat zur Funktionsblockbibliothek hinzugefligt worden ist, kénnen Kommunikationskanale Gber
das Kontextmeni des Datenaustausch Servers hinzugefiigt werden.

I '1
/2 Unbenannt* - ROBOTINO ® View 2.1.0_ e

Datei  Bearbeiten Ansicht Extras  Fenster Hilfe
F0FEHE P E e -D® FESTO
o Hauptprogramm o Stepl %

. Funktionsblockbibliothek

, Wariablen

; {"_;.-“ Roboting @
' Datenaustayech Seruver

Hilfe

Kanal hinzufigen

Servertarten

Hinzuﬁ]gen"] [Umbenennen...] [ Entfernen

Es erscheint ein Dialog, in welchem der Name und der Typ des neuen Kanals festgelegt wird.
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Kanalname:
Kanaltyp: [int32 v]
[ QK | ’ Abbrechen l
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Der Kanalname muss eindeutig sein und darf nur ASCII Zeichen ohne "/" enthalten. Mit Ok wird der Kanal angelegt. In der
Funktionsblockbibliothek erscheinen die Funktionsblécke "Kanalname Schreiber" und "Kanalname Leser" zum schreiben in bzw. lesen
aus dem Kanal.

-

‘2" Unbenannt* - ROBOTING ® View 2.1.0

== =| |

|1

Dat

m

O

~u

=

m

H b b il m

o Hauptprogramm o Stepl

Hilf

m

172.26.1.1

-B® FESTO

(L

> 1, Funktionsblockbiblicthek
\. Variablen
[ @ Rebotine ®
4 @ Datenaustausch Server
?;4 Mein Kanal Schreiber
,ﬂ Mein Kanal Leser

lHinzuﬁJgen'l [Umbenennen...] l Entfernen

FESTO
Dialog +h-
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-
"i‘ Datenaustausch Server =HEC X

)
+"  Datenaustausch Server
Server
Server-Port: 9080 =
Sendeintervall: 200 =

Der Dialog des Datenaustausch Servers wird mit einem Doppelklick auf den Eintrag des Gerates in der Funktionsblockbibliothek
geoffnet.

"Server-Port" legt die TCP-Portnummer fest, auf welcher der Server Verbindungsanfragen von Klienten entgegennimmt.

"Sendeintervall" legt das Zeitintervall nach einer Dateniibertragung fest, nach deren Ablauf erst wieder gesendet werden darf.

Mit "Server starten" wird der Server gestartet. Ab jetzt konnen Klienten eine Verbindung zum Server aufbauen.

FESTO
Client -

Der Datenaustausch Client verbindet sich zu einem Datenaustausch Server und kann mit diesem Daten tber vom Server festgelegte
Kommunikationskanale austauschen.

Nachdem sich der Datenaustausch Client erfolgreich mit einem Datenaustausch Server verbunden hat, steht die Liste der
Kommunikationskanale zur Verfligung.
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-
"i\ Datenaustausch Client

= E'é_‘

»

Client

Serveradresse:

Datenaustausch Client

127.0.0.1

Automatisches Verbinden

Trennen

Neue Konfiguration

Sendeintervall: 200 =
Mame Typ

1a B2

2 b B2

F|c FLOAT32

4.d FLOAT32

Verbunden

Page 45 of 53

Auf dem Server wurden die Kommunikationskanale a,b vom Typ 132 (Integer mit 32 Bit) und c,d (FlieBkommazahl mit 32 Bit) angelegt.

Diese Kanale kénnen jetzt dem Client in der Funktionsblockbibliothek hinzugefligt werden.
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%23 Unbenannt* - ROBOTINO & View 2.1.0 =] B [

Datei Bearbeiten Ansicht Extras Fenster Hilfe
@osEIenm 2 - FESTO
o Hauptprogramm o Stepl x

| Variablen -
4 @ Reobotino @

= 1. Antriebssystem

= 1. Kellisienserkennung

= |, Bildaufnahme

- | EfA Anschluss

= |, Mavigation

- |, EfA Erweiterung o

[ |, Interne Sensoren
4 P Datenaustausch Serve

1ot 8 Schreiber
v, aleser
e b Schreiber

m

i b Leser
24 € Schreiber

v cLeser
oy d Schreiber
v d Leser
c?_ Datenaustausch Client =
Hilfe
_ [ Kanal hinzufiigen » -
Alle Kanéle hinzufigen b [;}
— Werbinden <
d

Wie beim Datenaustausch Server erscheinen nach dem hinzufiigen eines Kanals ein Leser und Schreiber Funktionsblock. Uber das
Kontextmeni lassen sich die Kanéle einzeln und alle auf einmal hinzufiigen. Uber "Verbinden" kann die Verbindung zum Server
aufgebaut werden, ohne das der Dialog des Klienten gedffnet werden muss.

FESTO

Dialog -
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P T b |
"i\ Datenaustausch Client I. =g éj

—
P Datenaustausch Client
Client

Serveradresse: |127.0.0.1 Trennen

[¥] Automatisches Verbinden

Sendeintervall: 200

Alr

Mame Typ
1a B2
2 b B2
F|c FLOAT32
4.d FLOAT32
Verbunden

Neue Konfiguration

Serveraddress bezeichnet die IP-Adresse des Servers, zu dem eine Verbindung aufgebaut werden soll. Wird nur die IP-Adresse
angegeben, so wir versucht eine Verbindung lber den Standardport 9080 aufzubauen. Lauscht der Server auf einem anderen Port, so
kann dieser hinter der IP-Adresse mit einem ":" getrennt angegeben werden.

Ist z.B. ein Server auf dem eigenen Rechner auf Port 8000 aktiv, so lautet die Serveradresse 127.0.0.1:8000.

Mit "Automatisches Verbinden" wird festgelegt, ob eine unterbrochene Verbindung vom Klienten automatisch neu aufgebaut werden
soll.

"Sendeintervall" legt das Zeitintervall nach einer Dateniuibertragung fest, nach deren Ablauf erst wieder gesendet werden darf.

FESTO
Funktionsblocke -
Uber die Funktionsblécke werden Daten mit den Geraten ausgetauscht.

FESTO
Leser -

Datenaustsusch Server  Datenaustsusch Server

L mucacn R T ==
i 1
a8 C

Der Leser liet Daten aus einem Kommunikationskanal.

Ausginge Typ Beschreibung
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Wert int, float, float array, |Der Wert des Kommunikationskanals
laser range data

FESTO
Schreiber +h~>
Datenaustausch Server  Datenaustausch Server
a c
Der Schreiber schreibt Daten in einen Kommunikationskanal.
Eingédnge Typ Standard Beschreibung
Wert int, float, float array, 0 Der Wert wird an den Server gesendet und von dort an alle Klienten
laser range data verteilt.
FESTO
UDP Datenaustausch -
Mit dem UDP-Datenaustausch-Gerat werden Daten zwischen Robotino View und externen Anwendungen per UDP ausgetauscht.
FESTO
Protokoll Ll g

Spezifikation der Datenstruktur

Byte Funktion
0 Nachrichten ID
1-2 Anzahl Bytes der gesamten Nachricht N vom Typ UINT16
3 Priifsumme (bei der Paketerstellung mit O initialisieren, siehe Priifsumme)
N-1 Letztes Byte der Nachricht
FESTO
Prifsumme Ll g

Ist die Nachricht kiirzer als 100 Byte, so wird aus den einzelnen Bytes des gesamten Paketes die Byte-Summe s0 gebildet. Ist die
Nachricht 100 Byte lang oder mehr, so berechnet sich s0 aus den ersten und den letzten 50 Byte der Nachricht.

In beiden Fallen muss das Byte fur die Prifsumme mit O initialisiert sein. Die Prifsumme berechnet sich zu

Priifsumme = Oxff - sO

unsigned char checksum( const unsigned char* Nutzdaten, unsigned int NutzdatenLange ) const
{
unsigned char s0 = 0;

if ( NutzdatenLdnge < 100 )
{
for( int i = 0; i1 < Nutzdatenldnge; ++1i
{
s0 += Nutzdaten[i];
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else

for( int i =

{

0; i < 50; ++1i )

s0 += Nutzdaten[i];

}
for( int i =

{

NutzdatenLange-1; i >= NutzdatenLange - 50; --i )

s0 += Nutzdaten[i];

}
}

return ( OxFF - s0 );

}
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Um zu uberprufen, ob das Paket korrekt Gbertragen wurde, werden fiir Nachrichten kiirzer als 100 Byte die einzelnen Bytes des
gesamten Paketes zur Byte-Summe s1 aufsummiert. Ist die Nachricht 100 Byte lang oder mehr, so berechnet sich s1 aus den ersten
und den letzten 50 Byte der Nachricht.

Das Paket ist korrekt, wenn gilt

s1 = 0xFF
FESTO
Datentypen +Rh=
Typ Breite in Beschreibung
Bytes
UINT16 2 ByteO: low
Byte1: high
Auf einem little endian System kann ein UINT16 Datenwert direkt in die Nutzdaten kopiert werden
Beispiel:
/encoding
uintl6é value = 9873;
char Nutzdaten[2];
uintlé* p = reinterpret cast<uintlé6*>( Nutzdaten );
*p = value;
//decoding
value = *( reinterpret cast<const uintl6*>( Nutzdaten ) );
INT32 4 ByteO: low
Byte3: high
Auf einem little endian System kann ein INT32 Datenwert direkt in die Nutzdaten kopiert werden
Beispiel:
/encoding
int32 value = -3459873;
char Nutzdaten[4];
int32* p = reinterpret cast<int32*>( Nutzdaten );
*p = value;
//decoding
value = *( reinterpret cast<const int32*>( Nutzdaten ) );
UINT32 4 ByteO: low
Byte3: high
Auf einem little endian System kann ein UINT32 Datenwert direkt in die Nutzdaten kopiert werden
Beispiel:
/encoding
uint32 value = 3459873;
char Nutzdaten[4];
uint32* p = reinterpret cast<uint32*>( Nutzdaten );
*p = value;
//decoding
value = *( reinterpret cast<const uint32*>( Nutzdaten ) );
cEEeTm
file:///C:/Users/visc/AppData/Local/Temp/~hh1C07.htm 15.01.2021



Gerite Page 50 of 53
Nachricht 0 g
Byte Funktion
0 0
1 36
2 0
3 Prifsumme
4-7 INTO vom Typ INT32
8-11 INT1 vom Typ INT32
12-15 INT2 vom Typ INT32
16-19 INT3 vom Typ INT32
20-23 INT4 vom Typ INT32
24-27 INT5 vom Typ INT32
28-31 INT6 vom Typ INT32
32-35 INT7 vom Typ INT32

FESTOD
Nachricht 1 g
Byte Funktion
0 1
1 36
2 0
3 Priifsumme
4-7 INTO vom Typ INT32
8-11 INT1 vom Typ INT32
12-15 INT2 vom Typ INT32
16-19 INT3 vom Typ INT32
20-23 INT4 vom Typ INT32
24-27 INT5 vom Typ INT32
28-31 INT6 vom Typ INT32
32-35 INT7 vom Typ INT32
FESTO
Dialog -
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"i\ Datenaustausch UDP =NECE X

:‘\'\.

L 0 Datenaustausch UDP

Server-Port: | 9180 % |Server starten

Intervall 100ms 5

Senden von Nachricht 0 Ausgang aktiviert (V]
Senden von Machricht 1 Ausgang aktiviert [
Zuhdrer

IP Adresse Port

Der Dialog des UDP-Datenaustausch-Gerats wird mit einem Doppelklick auf den Eintrag des Gerates in der Funktionsblockbibliothek
geoffnet.

Im Dialog wird das Senden sowie das Empfangen von UDP-Datenpaketen konfiguriert:

"Server-Port" legt die UDP-Portnummer fest, auf welcher UDP-Datagramme empfangen werden und von welcher UDP-Datagramme
gesendet werden.

Mit "Server starten" wird der Server gestartet. Ab jetzt werden UDP-Datenpakete entgegengenommen und ausgewertet sowie
gesendet.

"Intervall" legt das Zeitintervall nach einer Datenlbertragung fest, nach deren Ablauf erst wieder gesendet werden darf.
Das Senden von Nachricht 0 oder Nachricht 1 kann individuell ein- oder ausgeschaltet werden.

Unter "Zuhorer" kénnen IP-Adressen und Ports der Empfénger eingetragen werden. Wird kein Port eingetragen, so wird Port 9180 als
Standard verwendet.

FESTO
Funktionsbldcke aal . g

Uber die Funktionsbldcke werden Daten mit den Geraten ausgetauscht.

FESTO
Nachricht 0 Al T

Die Funktionsblécke in der Kategorie Nachricht 0 erlauben das senden und empfangen von Daten.

FESTO
Eingang “n>

Die Eingange der Nachricht O stellen empfangene Werte bereit.

FESTO
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Leser Al T

Datenaustausch UDP Datenaustausch UDP Datenaustausch UDP Datenaustausch UDP

Opmmrmn O m e @%nmmm Oy m e

INT INT.

Datenaustausch UDP Datenaustausch UDP Datenaustausch UDP Datenaustausch UDP

Ommmmn Comommm Comommn 0w omEmn

Der Leser liest Daten stellt empfangene Daten bereit. Es gibt je einen Leser fir INTO bis INT7.

Ausgidnge|Typ Beschreibung
Wert int Der empfangene Wert

FESTO
Ausgang Al g
Uber die Ausgange kénnen Werte versendet werden.

FESTO
Schreiber +-h->

Datenaustausch UDP  Datenaustausch UDP Datenaustausch UDP Datenaustausch LUDP

memel, rEmel; oEmoel, oEemels

Datenaustausch UDP Datenaustausch UDP Datenaustausch UDP Datenaustausch LUDP

memed, oemely Emoely Emmels

Der Schreiber nimmt die zu sendenden Daten entgegen und Ubergibt sie dem Gerat zur Weiterleitung an die Empfanger per UDP. Es
gibt je einen Schreiber fiir INTO bis INT7.

Eingénge Typ Beschreibung
Wert int Der zu sendende Wert

FESTO
Nachricht 1 =
Nachricht 1 ist identisch zu Nachricht 0.

FESTO
Beispiel +h~>
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o|B] X

2* Datenaustausch UDP

=
E":P Datenaustausch UDP

Server-Port: |9180 | |Server anhalten

Intervall 100ms = Datenaustausch UDP
Senden von Nachricht 0 Ausgang aktiviert 5 = 05\
INTI
Senden von Nachricht 1 Ausgang aktiviert [
Zuhdarer
IP Adresse Port
127.001 Datenaustausch UDP
OpmE
INTI

Listener added 127.0.0.1
Server gestartet
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