Nastroje pro offline programovani

OLP software &i nastroje pro off-line programovani jsou nepostradatelnym pomocnikem
integratort, projektantll ¢i programatorl a to napfi¢ nabidkou vSech prednich vyrobcu
robotd. Jejich vyuzitelnost a dostupnost se ovSem diametralné lisi. Tento ¢lanek si klade za
cil pfedstavit tyto nastroje péti pfednich vyrobcll a dodavatell pramyslovych robotd.

3D projektovani, offline pfiprava i programovani a nasledné odladéni hraje v robotice stale
které toto umoziuji a vétSina vyrobcu robotll do tohoto segmentu podpory uzivatell
dlouhodobé investuje. Cim dal &astgji se totiz zakaznici rozhoduji na zakladé faktor( jakymi
jsou doba integrace robota do procesu, jeho instalace, moznosti vzdalené podpory nebo
pravé kompaktnost &i robustnost podplrného software.

Vyrobci a jejich software pro projektovani, off-line programovani a spravu robotu:

e ABB

o RobotStudio
e FANUC

o RoboGuide
e KUKA

o SimPro

o Office Lite

o OrangeEdit
e YASKAWA

o MotoSImEG-VRC
e STAUBLI

o Staubli Robotics Suite
e SIEMENS

o Tecnomatix
o RobotExpert




RobotStudio

Je volné ke stazeni a ABB jej nabizi zdarma bez omezeni platnosti, prémiové funkce jsou
v8ak pod placenou licenci v trvani jeden rok. Lze si vyZzadat zkuSebni licenci na 30 dni, ve
kterych Ize prémiové funkce vyuzivat. Po uplynuti doby se tyto funkce uzamknou,
RobotStudio Ize v8ak nadale vyuzivat a pracovat v ném se vSemi vytvofenymi projekty.

Na vyvoji RobotStudia pracuje ABB jiz nékolik desetileti. V robotice jde o nejucelengjsi a
nejpropracovanéjsi nastroj pro spravu robota, projektovani a off-line programovani. Jde
zaroven o nejdostupnéjsi software mezi nabidkou prednich vyrobct robotd.
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RoboGuide

K jeho ziskani je tfeba se registrovat a zazadat Fanuc o link ke stazeni. Po instalaci Ize
vyuzit 30ti denni zkuSebni licenci, ktera je platna od doby instalace. Po uplynuti zkusebni
licence je nutné produkt pIné licencovat, v opacném pfipadé neni mozné pracovat s dosud
vytvofenymi projekty, dokonce samotny program nelze ani spustit.

Zajimavosti, avSak nemilou, ze plnou instalaci zanesete do pocitaCe cca 18 aplikaci.
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SimPro, Office Lite, OrangeEdit

Ke jeho staZeni je nutna registrace do portalu myKuka, diky niz je také mozné vygenerovat
kli¢ 14ti denni zkuSebni licence. Po uplynuti zkuSebni licence je nutné produkt plné
licencovat, v opaéném pfipadé jej neni mozné spustit.

Office Lite je software pro emulaci fidiciho systému KRC. Jedna se o placeny produkt a
KUKA nenabizi jeho zkuSebni verzi.

OrangeEdit je textovy editor umoznujici kontrolu syntaxe a sémantiky kédu KRC, Ize s nim

pohodIné editovat stavajici program a do jisté miry s nim Ize i programovat offline. Je volné
dostupny.
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MotoSimEG-VRC

Ke stazeni je nutna registrace. Dle udaju na webu vyrobce je mozné vyuzit 30ti denni

zkuSebni licenci. Nam se ani po nékolika pokusech nepodafilo software nainstalovat a
kontaktujeme proto vyrobce a o dalSi postup.
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Staubli Robotics Suite

Z webu Staubli ani z informaci k jejich OLP nastroji nevyplyva, jaké jsou moznosti jeho
ziskani ani zda je mozné k nému ziskat zkusebni licenci. Zcela jisté je soucasti dodavky
robota €i zafizeni Staubli. Pro jeho zkuSebni verzi je tedy nutné kontaktovat Staubli a
vyzadat si postup, coz také Cinime. Vysledek jednani pfipadné testovani software zde bude
doplnén. Nutno dodat, Ze jde o bezprecedentni situaci, kdy etablovany dodavatel, i pro
Cesky trh, nedava svuj OLP nastroj vefejné k dispozici.
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Tecnomatics a RobotExpert

Siemens roky pracuje na nastroji, ktery by zastoupil software jednotlivych vyrobcu robotu pfi
jejich programovani. Tato moZnost budi samozfejmé pozornost a sami se o tuto moznost
zajimame. Jsme se zastupci Siemens v kontaktu a jimi nabizeny software, predevsim
RobotExpert, testujeme.

Testovani stale probiha, prozatimni vysledky ukazuji, ze Ize pomoci néj vytvofit trajektorii pro
robota libovolné znacky, jehoz kinematicky model je k dispozici. Kompilace trajektorie a
programu vSak vyZaduje pokro€ilou znalost prace s robotem dané znacky a navic dale
vyzaduje dopracovani v matefském OLP nastroji vyrobce.

Nyni k vefejné dostupnosti nastrojii Technomatics a RobotExpert. Siemens vefejné nabizi
moznost jejich stazeni a aktivace zkuSebni licence, prakticky vSak tato moznost neni v
provozu resp. nelze instalaci pfipadné licencovani uspésné dokongit. Provedli jsme v tomto
sméru nespocet testl s vicero laptopy i postupy. Pro testovani je tak nutné kontaktovat
technickou podporu Siemens.
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Zaver

Vyé&et OLP software se tyka hlavnich vyrobct a &asto frekventovanych znadéek robot(i v CR a
byl poplatny ve své dobé tj. 2020. Reflektovali jsme jim Casté dotazy na srovnani OLP
nastroju riznych vyrobcu ze strany nasich zakaznikl a partneru.

Redakce ROBOTUM 07.12.2020

Zdroje obrazové dokumentace:
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www.yaskawa.com
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