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1. Installation  
 
RobotWorks ist ein Addon für SolidWorks. Dies bedeutet, es kann nur in 
Zusammenhang mit einer registrierten Vollversion von SolidWorks verwendet 
werden. Die Installation, durch doppelklicken auf die Datei setup.exe auf der Cd im 
Ordner RobotWorks, kann in ein beliebiges Zielverzeichnis erfolgen. Vor der 
Registrierung der Software bei RobotWorks kann das Programm nicht verwendet 
werden. 
 
 
2. Registrierung  
 
Ohne die Registrierung der Software, öffnet sich bei Ausführung des Programms ein 
Popup-Fenster mit einer Maske zur Registrierung bei RobotWorks. Füllen Sie diese 
Maske mit Ihren Daten aus und klicken sie auf den Button „Create File“. Es öffnet 
sich ein weiteres Popup mit der Angabe des Verzeichnisses, in welches das 
Registrationsfile „register3.dat“ geschrieben wurde. Dieses File beinhaltet Ihre 
Personalien und alle relevanten Daten Ihrer SolidWorks - Version und Ihres 
Betriebssystems. Senden Sie dieses File an register@robotworks-eu.com. Aus 

diesem File wird dann ein 
Lizenzfile, welches nur mit 
dieser SolidWorks- und 
RobotWorks – Version funk-
tioniert. Nach Erhalten dieses 
Lizenzfiles kopieren Sie dieses 
in das Verzeichnis von 
RobotWorks. Nun können Sie 
mit RobotWorks arbeiten.    
 
 
 
 
 
 
 
 

Bild 2.1: Popup zur Registration von RobotWorks 
 
 

 
Bild 2.2: Information über die Location des Registrationsfile  
 



 
  

Projekt MB5 WS 04/05  08.12.2004 4 

 
3. Die RobotWorks Oberfläche  
 

RobotWorks besteht hauptsächlich aus einem Fenster. 
Dieses Fenster ist in drei Register unterteilt, das Register 
Select, Path und Point. 
 
3.1 Das Register „Select“  
 
Das Register Select ist in drei Bereiche eingeteilt. Im 
oberen Bereich befindet sich rot hinterlegt das 
Auswahlfenster. In diesem Fenster werden die 
ausgewählten Werkzeuge und Bahnen bzw. Körperkanten 
angezeigt. Im mittleren Bereich befinden sich im Frame 
Lead (dt.: Führung) die Buttons (v.l.n.r.): Face, Route, 
Pose, Curve und Edge. Auf die Funktion der Buttons wird 
in den folgenden Kapiteln näher eingegangen. 
Im unteren Bereich finden Sie den Frame Actor welcher 
die Buttons Tool und Frame beinhaltet. Diese dienen zur 
Auswahl des Werkzeuges. Der Button Order dient zur 
vollständigen Erfassung der zuvor ausgewählten Kurven, 
Pfade, Ecken und Punkte. 
 
 

Bild 3.1.1: Register „Select“ 

 
3.2 Das Register „Path“  
 
 
Das Register Path besteht aus zwei Bereichen. Im oberen 
Bereich sehen Sie die momentane Position des Roboters 
in einem laufenden Prozess (Bsp.: Wegpunkt 16 von 226). 
Der Button Create dient zur Generierung einer Bahn 
anhand der im Register Select gewählten Kanten, Ecken 
usw. Unter Length (dt.: Länge) sehen Sie die Länge in 
Millimeter der generierten Bahn. 
Der untere Bereich dieses Registers dient zur Bedienung 
und Korrektur der Simulation während eines 
Programmablaufs. Über den Button „Pad“ kann ein Control 
Pad geöffnet werden, in welchem der Roboter in 
verschiedenen Koordinaten bewegt werden kann.  
 
 
 
 
 
 

Bild 3.2.1: Register „Path“   
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3.3 Das Register „Point“ (E/A setzen)  
 
Im Register Point lassen sich zu einzelnen Wegpunkten 
Events hinzufügen. Über das Menü Setup  Events 
muss eine *.evt – Datei geladen werden. Diese Datei 
definiert die zu setzenden Events. 
Hierzu empfehlen wir die in der Hilfe von Robot Works 
(siehe Anhang) aufgeführte Beschreibung. 
Dieses Manual geht in die Thematik der Events nicht 
näher ein, da uns hierfür der benötigte Event Editor fehlte.  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Bild 3.3.1: Register „Point“ 

 
 
4. Robotermodelle  
 
RobotWorks arbeitet mit den Einzelteilen und Baugruppen von SolidWorks. Dies 
setzt voraus, dass eine Baugruppe eines Roboters in einer ganz bestimmten Art und 
Weise verknüpft ist. Des Weiteren benötigen Sie eine Datei (*.rb3), welche die 
Aktionsradien der einzelnen Achsen definiert. Diese Definierungen sind so komplex, 
dass wir empfehlen, die Robotermodelle bei www.solidpro.de kostenlos anzufordern. 
SolidPro bietet sämtliche Modelle und die dazugehörigen *.rb3 – Dateien der 
gängigen Hersteller an. 
 
 
 
5. Baugruppenstruktur  
 
RobotWorks arbeitet bei der Simulation von Bewegungen nur in der obersten Ebene 
einer Baugruppe. Das bedeutet es erkennt einen zu kinematisierenden Roboter in 
einer Baugruppe nicht, wenn dieser in der Baugruppenhierarchie nicht an oberster 
Stelle steht. Deshalb empfehlen wir die von SolidPro vordefinierte Baugruppe des 
Roboters zu öffnen und alle weiteren Teile wie z.B. die Schweißtische oder 
Werkzeuge  in dieser zu platzieren.    
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Bild 4.1: Featuremanager der Baugruppe Schweißzelle   
 
 
 
6. Werkzeuge modellieren  

 
Bei der Modellierung  von Werkzeugen in SolidWorks muss eine bestimmte 
Orientierung des Tools im Koordinatensystem des Einzelteils eingehalten werden. 
Da RobotWorks sich bei der Handhabung eines Tools an dessen Hauptebenen 
orientiert, muss dieses so modelliert werden, dass es, bei der Handhabung vom 
Roboter, seiner Bestimmung nach im Raum liegt. Der Roboter legt beim Abfahren 
einer gewählten Kontur den Koordinatenursprung des Tools auf die Kontur. Dabei 
steht die Z-Achse immer senkrecht zur Kontur. Das heißt beispielsweise bei der 
Modellierung einer Schweißpistole muss der Ursprung an der Schweißdüse liegen 
und die Z-Achse muss aus der Pistole herauszeigen. 
Die Aufnahme des Tools für den Roboter kann beliebig gestaltet werden. Sie muss 
aber eine Bohrung zur rotatorischen Orientierung enthalten. Der Durchmesser dieser 
Bohrung ist irrelevant. Jedoch muss sie auf dem Lochkreis der Roboteraufnahme 
liegen.  
 
 
 
 
 

Einzelteile bzw. Baugruppen 
des Roboters befinden sich in 
der obersten Ebene der 
Baugruppe Schweißzelle. Hier 
sind die Einzelteile des 
vordefinierten Modells von 
SolidPro zu sehen. Base ist der 
Roboterfuß und JT1-JT6 
(Joint1-6) sind die Baugruppen 
der einzelnen Achsen.  
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Bild 5.1: Lage des Koordinatensystems bei einer Schweißpistole          
 
 
 
 
 
6.1 Werkzeuge an Roboter anbauen  
 
Das Einzelteil „MAG-Schweißpistole“ muss in der Baugruppe des Roboters (hier BG. 
Schweißzelle) eingefügt werden (Bild 4.1). Die Verknüpfung der Schweißzelle erfolgt 
auf herkömmliche Art und Weise. Die Bohrung zur Orientierung der rotatorischen 
Bewegungen muss konzentrisch mit der Bohrung an der Roboteraufnahme verknüpft 
werden. Dann werden noch zwei weitere Verknüpfungen, welche beliebig gewählt 
werden können, benötigt. Das Werkzeug muss vollständig definiert verknüpft 
werden.  
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7. Bewegungssimulation  
 
7.1 Vorbereitung der Simulation  
 
Um die Simulation einer Roboterbewegung durchführen zu können, öffnen Sie die 
Baugruppe Ihrer Schweißzelle, welche wie in Kapitel 5 beschrieben aufgebaut ist. In 
dieser Baugruppe muss sich auch ein Werkzeug, wie in Kapitel 6.1 beschrieben, 
befinden.  
Als ersten Schritt muss das Robotermodell von RobotWorks als solches erkannt 
werden. Dazu laden Sie im Menü: Setup  Robot  über den Button „Load“ die zu 
Ihrem Roboter gehörende Datei *.rb3 (s. Kap. 4). Nun sehen Sie im Fenster Robot 
Setup die Angaben der Freiheitsgrade jeder Achse. Zu Beginn jeder Simulation muss 
noch vor der Definition einer Bahn das Tool festgelegt werden. Hierzu wählen Sie 
das Tool im Feature Manager an (siehe Bild 4.1). Dann bestätigen mit dem Button 
„Tool“ im Register „Select“. Nun erscheint die Bezeichnung des Tools im 
Auswahlfenster (siehe Bild 7.2). Das gewählte Tool muss immer an oberster Stelle 
des Auswahlfensters stehen. Nun kann mit der Auswahl einer Bahn fortgefahren 
werden. 
 

     
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Bild 7.1: Robotereinstellungen 
 
 
7.2 Bewegungen simulieren  
 
RobotWorks ist ein Simulationsprogramm, welches sich zur Generierung einer Bahn 
an ausgewählten Elementen von, in SolidWorks konstruierten, Volumenkörpern 
orientiert. Zur Auswahl dieser Elemente stehen vier Möglichkeiten zur Verfügung. 
Zusätzlich existiert eine weitere Möglichkeit Punkte im Raum zu setzten, welche 
dann in einer Simulation angefahren werden können. 
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7.2.1 Bahnauswahl über viereckige Fläche (Fkt. „Face “)  
 
Diese Funktion setzt die Vorbereitungen aus Kapitel 7.1 voraus 
 
Die Funktion Face dient zur schnellen Auswahl einer Fläche bzw. Kontur, welche 
vom Werkzeug mittig  abgefahren wird. Es kann eine Fläche, die eine viereckige 
Kontur haben muss, gewählt werden. Zur Auswahl einer Fläche muss zuerst eine 
Kante dieser Fläche und dann mit gedrückter „Strg-Taste“ die Fläche selbst gewählt 
werden. Nach Bestätigen dieser Auswahl durch Klicken der Taste „Face“ im Register 
„Select“ (Kap. 3.1) erscheint die Bezeichnung dieser Fläche im Auswahlfenster  
(Bild 7.2.1.3).       
 

   Bild 7.2.1.1: Ausw. einer Kante           Bild 7.2.1.2: Ausw. einer Kante + Fläche 
 

 
Dann muss der Button „Order“ gedrückt werden. Handelt 
es sich bei der Selektion um eine einzelne Fläche, wird 
die Auswahl an das Register „Path“ weitergegeben. In 
diesem Register kann dann durch klicken auf den Button 
„Create“ (Kap. 3.2) die Bahn berechnet werden. Nun 
kann mit dem Play-Button die Simulation gestartet 
werden.  
Besteht die Selektion aus einer Fläche, welche zu einer 
ganzen Folge von viereckigen Flächen gehört, wie 
beispielsweise am Umfang einer Kiste, so sucht sich 
RobotWorks bei der Betätigung des Order-Buttons 
selbstständig alle restlichen Flächen und Kanten.  

  Bild 7.2.1.3: Auswahl Kante 
        
 
 
 
 

 
   Bild 7.2.1.4: autom. Kantenauswahl an einer Kiste  

Face-Button 
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Bei einer einfachen Kontur wie beispielsweise einem rechteckigen Blech mit den 
Maßen 100x50 kann die Fläche in vier Richtungen mittig abgefahren werden.  
 

 
 

 

 
 

 

Bild 7.2.1.4: Abfahrrichtung             
                 = Bewegungsrichtung 
 
            = Kantenauswahl 

 
 
 
 
 
7.2.2 Bahnauswahl über skizzierte Kurve auf Fläche (F kt. „Curve“)  
 
Diese Funktion setzt die Vorbereitungen aus Kapitel 7.1 voraus 
 
Mit der Funktion „Curve“ kann eine beliebige Kurve auf ein Einzelteil gezeichnet 
werden. Diese Kurve muss jedoch mit dem Feature „zusammengesetzte Kurve“ 
generiert worden sein. Des Weiteren muss die Skizze dieses Features aus 
mindestens zwei Skizzenelementen (Linien, Radien usw.) bestehen.  
In unserem Beispiel besteht diese Kurve aus zwei Geraden, welche kollinear sind. 
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Bild 7.2.2.1: Zusammengesetzte Kurve im Einzelteil 
 
Zur Selektion dieser Kurve in der Baugruppe muss diese im Featuremanager 
angewählt werden. Zusätzlich muss mit gehaltener „Strg-Taste“ noch ein 
Skizzenelement im Grafikfenster angewählt werden. Dieses gewählte 
Skizzenelement ist gleichzeitig der Startpunkt für die spätere Simulation. 
 
 

     
Bild 7.2.2.2. Selektion der zusammengesetzten Kurve 

Gewähltes 
Skizzenelement 

Curve-Button 
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Durch Betätigen des Buttons „Order“ im Register „Select“ (Kap. 3.1) wird die Auswahl 
an das Register „Path“ (Kap 3.2) übergeben. In diesem Register kann dann mit dem 
Button „Create“ die Bahn berechnet werden. Die Simulation kann mit dem „Play-
Button“ im unteren Teil des Registers gestartet werden. 
 
 
7.2.3 Bahnauswahl über frei gesetzte Punkte auf Fläc he (Fkt. 
„Route“)  
 
Diese Funktion setzt die Vorbereitungen aus Kapitel 7.1 voraus 
 

Bild 7.2.3.1: Auswahlfenster „Route“ 
 
 
Die Funktion „Route“ dient zum Abfahren einer selbstdefinierten Strecke durch 
Setzen von einzelnen Punkten auf einem Einzelteil . Diese Punkte werden im 
Einzelteil mit Hilfe von Robotworks gesetzt. Unter dem Menü: Utility  Create 
Route wird ein PopUp-Fenster geöffnet mit dem man auf dem gewünschte Teil 
Punkte aufbringen kann, die dann selbständig miteinander verbunden werden. Da 
diese Route ohne irgendwelche Bezüge erzeugt wurde, besteht die Möglichkeit, 
diese im Einzelteil noch zu bemaßen. Dazu wählen Sie im Featuremanager die  

Route-Button 
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Skizze der Route und mit einem Rechtsklick „Skizze bearbeiten“. Nun kann die 
Route z.B. noch bemaßt werden. 
Nun kann die Änderung gespeichert und zur Baugruppe zurückgekehrt werden. Im 
Featuremanager wählt man die soeben erzeugte Route und, mit gleichzeitig 
gedrückter „Strg-Taste“, eine Linie im Grafikfenster dieser Route. Bei dieser Linie 
wird später auch die Simulation beginnen. Nach Auswahl der Linie wird in 
RobotWorks mit dem Button „Route“ diese bestätigt und in das Auswahlfenster 
(siehe Kapitel 3.1) hinzugefügt. 
Um die Simulation zu starten, muss die Selektion mit dem Button „Order“ an das 
Register „Path“ (Kap. 3.2) übergeben werden. Dort wird durch den Button Create die 
Bahn berechnet. Mit dem Play-Button im unteren Teil des Registers kann nun die 
Simulation gestartet werden. 
 
7.2.4 Bahnauswahl über Flächenumriss (Fkt. „Edge“)  
 
Diese Funktion setzt die Vorbereitungen aus Kapitel 7.1 voraus 
 
Die Funktion „Edge“ dient zum Abfahren eines Flächenumrisses. Hierzu werden in 
der Baugruppe, am gewünschten Teil, eine Fläche und mit gedrückter „Strg–Taste“ 
eine dazugehörige Kante, sowie ein Punkt des Flächenumrisses gewählt. Mit dem 
Button „Edge“ wird die Auswahl bestätigt und die Kontur erscheint im 
Auswahlfenster. Über den Button „Order“ wird die Auswahl an das Register „Path“ 
(Kap. 3.2) weitergegeben. In diesem Register wird mit dem Button „Create“ die Bahn 
berechnet. Mit dem „Play-Button“ im unteren Teil des Registers kann die Simulation 
gestartet werden. 

Bild 7.2.4.1: Auswahl der Elemente für Edge-Funktion (Fläche, Kante, Punkt) 

Edge-Button 
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7.2.5 Bahnauswahl über frei gesetzte Punkte im Raum  (Fkt. „Pose“)  
 
Diese Funktion setzt die Vorbereitungen aus Kapitel 7.1 voraus 
 
Die Funktion „Pose“ dient zum Anfahren frei gesetzter Punkte im Raum. Dies kommt 
dem Teachen gleich. Beispielsweise kann man damit einen Werkzeugwechselpunkt 
simulieren. 
Zu Beginn muss das Werkzeug angewählt werden, so dass es in der Baugruppe 
grün markiert ist. Nun kann im Register „Path“ (Kap. 3.2) über den Button „Pad“ ein 
Control Pad geöffnet werden. In diesem kann der Roboter in World,- Joint,- oder 
Toolkoordinaten bewegt werden. Durch Betätigung des Koordinaten – Buttons wird in 
die Baugruppe ein kleines Koordinatensystem an den Koordinatenursprung des 
Tools gesetzt. Dieser Vorgang kann beliebig oft fortgesetzt werden. Die 
Koordinatesysteme erscheinen im Featuremanager unter den Namen Pose1<1…n>. 
Nun können die gesetzten Punkte im Featuremanager selektiert werden und über 
den Button „Pose“ im Register „Select“ (Kap. 3.1) in das Auswahlfenster hinzugefügt 
werden. Durch den Button „Order“ werden die Selektionen an das Register „Path“ 
weitergegeben. In diesem Register wird durch den Button „Create“ die Bahn 
berechnet. Mit dem „Play-Button“ im unteren Teil des Registers kann die Simulation 
gestartet werden.  
 
 

 
Bild 7.2.5.1: Erstellen von Punkten mit Control Pad 
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8. Korrektur von Bahnen  
 
Bei der Simulation mit einem, wie in Kapitel 6 beschrieben, definierten Tool, fährt der 
Roboter mit dem Werkzeug ohne Abstand zum Werkstück seine Bahn ab. Dies liegt 
daran, dass RobotWorks bei der Berechnung der Bahn das Werkzeug-
Koordinatensystem direkt auf die gewählte Bahn legt. Dies ist beispielsweise bei 
einem Schweißprozess sehr unrealistisch. Zur Korrektur dieses Problems gibt es 
zwei Möglichkeiten. 
Es können Parameter für die ganze Bahn modifiziert werden oder nur für einzelne 
Abschnitten der Bahn. 
 
 
8.1 Änderung von Parametern der ganzen Bahn („Motion Setup“)  
 
Änderungen von Parametern für die ganze Bahn können vor oder nach der 
Generierung einer Bahn im Menü Setup Motion vorgenommen werden. Dazu 
können im Frame „Point Orientation“ sämtliche Änderungen vorgenommen werden. 
Die Änderungen beziehen sich immer auf die Orientierung des Werkzeug-
Koordinatensystems. 
 
Im oberen Teil des Frames befinden sich  fünf Checkboxen mit denen sich die 
Orientierung des Werkzeug-Koordinatensystems im Welt- koordinatensystem ändern 

lässt. Zusätzlich lassen sich noch die 
Z-Achse und die XY-Ebene fixieren. 
Diese Funktion ist bei einem 
Schweißprozess sehr nützlich, wenn 
ein Versorgungsschlauch mitgeführt 
werden muss. Wird hier die Z-Achse 
fixiert, kann vermieden werden, dass 
der Schlauch um den Roboter 
gewickelt wird. Im unteren Bereich 
lassen sich für jede Achse 
Änderungen zur Standard-
Orientierung eintragen. Um jede 
Achse des Werkzeugs kann durch 
Eingabe der gewünschten Gradzahl 
rotiert werden. Weiterhin kann das 
Werkzeug in jede seiner 
Achsenrichtungen durch Eingabe 
eines Wertes, in Millimeter, 
verschoben werden. Nach jeder 
Änderung eines Parameters muss 
über den „Create“-Button im Register 
„Path“ die Bahn neu berechnet 
werden.  
 
 

Bild 8.1.1: Menü Motion Setup     
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8.2 Änderung von Parametern einzelner Bahnabschnitte  („Lead 
Properties“)  
 
Änderungen von Parametern einzelner Bahnabschnitte werden nach der 
Generierung einer Bahn im jeweiligen Abschnitt vorgenommen. 
Dies geschieht über den Button „Edit“ im Register „Path“ (Kap. 3.2). Es öffnet sich 
der Pathmanager. Hier sehen Sie den Aufbau der Bahn. Es wird das Werkzeug 
angezeigt und das Werkstück, auf welchem die Bahn liegt. Durch klicken auf das 
Plus-Zeichen werden ihnen alle einzelnen Bahnabschnitte angezeigt. Wird nun die 
Simulation gestartet, sehen Sie, dass nun der jeweilige Abschnitt, in welchem sich 
das Tool gerade befindet, rot markiert wird. So lässt sich leicht ausmachen welches 
der zu ändernde Abschnitt ist. Durch einen Rechtsklick auf den gewünschten 
Abschnitt öffnet sich ein kleines Pulldown-Menü in welchem sie zwischen drei 
Optionen wählen können. Klicken Sie auf die Option „Change Properties“ und es 
öffnet sich das Menü „Lead Properties“. In diesem Menü lässt sich nun im Register 
„Offset“ die Orientierung des Werkzeugs ändern. Unter Rotate kann durch Angabe 
eines Winkels eine gewünschte Rotation um eine der Werkzeugachsen definiert 
werden. Mittels Shift kann eine Anhebung bzw. Senkung des Werkzeugs entlang 
seiner Achsen eingegeben werden. Nach jeder Änderung eines Parameters muss 
über den „Create“-Button im Register „Path“ die Bahn neu berechnet werden.    
 
  
   
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Bild 8.2.1: Path Manager und Lead Properties 
 
 
 
 
 

Edit-Button 
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9. Kollisionskontrolle  
 
Die Überprüfung der Kollision bei einer bestehenden Simulation finden Sie im Menü 
Setup  Interference. Hier finden sie zwei Auswahlfenster in die Sie die zu 
überprüfenden Teile hinzufügen können. Um ein Teil hinzuzufügen wählen sie es im 
Featuremanager (Bild 4.1) an und betätigen sie den jeweiligen „Add“-Button im 
Interference Menü. Im linken Fenster werden Teile hinzugefügt, welche bei der 
Simulation keine Bewegung ausführen. Im rechten Fenster werden Teile hinzugefügt, 
welche sich bei der Simulation bewegen. Nun müssen sie noch das Häkchen in der 
Checkbox „Check interference“ setzten. Mit diesem Häkchen können Sie anwählen, 
ob die Kollisionskontrolle ausgeführt werden soll oder nicht, ohne jedes Mal die 
Auswahl der zu prüfenden Teile treffen zu müssen. Bestätigen Sie ihre Auswahl mit 
„OK“ und beim Start der Simulation wird die Kollisionskontrolle einmal  ausgeführt. 
Um Sie ein weiteres Mal auszuführen, öffnen Sie wieder das Interference Setup und 
setzen sie das Häkchen in der Checkbox erneut.       
 

 
Bild 9.1: Interference Setup 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 
  

Projekt MB5 WS 04/05  08.12.2004 18 

 
10. Ausgabe der Programmdaten  
 
Die wie in Kapitel 7 definierte Bewegung, kann nun mit Hilfe eines Tools in jede 
beliebige Robotersprache konvertiert werden. 
Hierzu muss das Programm einmal komplett durchfahren werden. Im Menü File  
Convert to Robot kann über den Button Convert die Vektordaten eingelesen werden. 
RobotWorks erkennt hier automatisch welcher Roboter in der Simulation verwendet 
wird, und fügt hierzu die benötigte Sprache ein. 
Vor dem Abspeichern mit dem Button „Save“, können noch selbständig Änderungen 
in den verschiedenen Registern, vorgenommen werden. 
Zur nachträglichen Kontrolle der Programme, können diese über den Text-Editor in 
Windows angesehen und nachträglich verändert werden. 
 
 

 



  
 
 

Softwarevergleich 
 

 Sim Layout     Sim Pro      RobotWorks 
 
Allgemein 
3D orbit, zoom, pan      x  x  x  
3D-Video-Wiedergabe      x  x  x  
Bedienoberfläche          deutsch       deutsch            englisch  
 
Modellieren 
CAD-Importfilter      x  x  x  
Parametrische Modellierung     x  x  x  
CAD-Exportfilter      x  x  x  
Erstellen von Komponenten      x  x  
Zuordnung von Komponentenparametern     x  x  
Geometrieoptimierung        x  x  
Eigene Bibliotheken erstellen       x  x  
Definition von Komponentenschnittstellen     x  x  
Erzeugung komplexer Kinematiken      x  x  
Zuordnung digitaler E/As       x  x  
 
Funktionen 
Kollisionserkennung      x  x  x  
Erreichbarkeitsprüfung      x  x  x 
Messfunktion (Punkt zu Punkt)    x  x  x  
Messfunktion (alle)         x 
 
Simulation 
Erstellen von einfachen Bahnbewegungen   x  x  x 
Erstellen von komplexen Bahnbewegungen      x 
Austauschen von Roboterprogrammen    x  x  x  
Erstellen von komplexen Roboterprogrammen     x  x   
 
Offline Programmierung  
Taktzeituntersuchung        x 
Offline Programmierung       x  x  
Steuerungsanbindung auf der Basis von RRS2     x  x  
Steuerungsanbindung versch. Hersteller      x 
 
Kommunikation  
Simulation ansehen     x  x  x  
Notizen ansehen      x  x  
Notizen anfertigen      x  x  
Bilddateien exportieren      x  x  x  
Layouts senden mit Hilfe von E-Mail    x  x  
 
 
 
RobotWorks besticht durch seine realitätsnahen Anwendungsbereiche, da auch komplexe 
Oberflächen und Kanten erkannt und abgefahren werden können.  
Die Anbindung an SolidWorks macht es um ein vielfaches umfangreicher und komplexer als die 
Vergleichssoftware.  
 
KUKA Sim Pro kann für die Layouterstellung, Taktzeituntersuchung, Programmoptimierung sowie 
echte Offline Programmierung von KUKA Robotern verwendet werden.  
 
KUKA Sim Layout wird vor allem für den Aufbau und die Überprüfung von 3D-Layouts, sowie für die 
Erstellung von einfachen Simulationen verwendet. 
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