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(57) Zusammenfassung: Ein erfindungsgemafes Verfah-
ren zum Kontrollieren einer Roboterapplikation umfasst die
Schritte:

Konfigurieren der Roboterapplikation; und

Kontrollieren der Roboterapplikation mittels einer Kontroll-
schnittstelle (S1, S2, S3),

wobei die Kontrollschnittstelle automatisch auf Basis der
Konfiguration (K) der Roboterapplikation generiert und/oder
modifiziert wird.
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein Verfah-
ren und eine Vorrichtung zum Kontrollieren einer Ro-
boterapplikation mittels einer Kontrollschnittstelle.

[0002] Beispielsweise ausder EP 1136 192 A2 istes
bekannt, eine Kontrollschnittstelle in Form einer gra-
phischen Benutzerschnittstelle (,Graphical User In-
terface” GUI) zum Kontrollieren einer Roboterappli-
kation zu nutzen.

[0003] Bei der Konfiguration einer neuen Roboter-
applikation oder einer Modifikation einer vorhande-
nen Konfiguration muss hierzu die Kontrollschnittstel-
le bisher jeweils, wie in der EP 1 136 192 A2 erlautert,
neu generiert bzw. entsprechend modifiziert werden.
Die EP 1 136 192 A2 schlagt hierzu kommerzieller
Werkzeuge wie zum Beispiel Microsoft Visual Basic
vor.

[0004] Dies ist jedoch nicht nur aufwandig und feh-
leranféllig, sondern setzt beim Anlagenprogrammie-
rer neben der Kernkompetenz zur Konfiguration der
Roboterapplikation selber auch entsprechende Pro-
grammierkenntnisse zur Generierung der Schnittstel-
le voraus.

[0005] Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es,
das Kontrollieren einer Roboterapplikation mittels ei-
ner Kontrollschnittstelle zu verbessern.

[0006] Diese Aufgabe wird durch ein Verfahren mit
den Merkmalen des Anspruchs 1 geldst. Anspruch
6 stellt eine Vorrichtung, Anspruch 9 bzw. 10 ein
Computerprogramm bzw. ein Computerprogramm-
produkt, insbesondere ein Speichermedium oder ei-
nen Datentrager, zur Durchflhrung eines Verfahrens
nach Anspruch 1 unter Schutz. Die Unteranspriiche
betreffen vorteilhafte Weiterbildungen.

[0007] Die Erfindung dient zum Kontrollieren einer
Roboterapplikation mittels einer Kontrollschnittstelle.
Dabei wird unter einer Roboterapplikation insbeson-
dere ein System von einem oder mehreren Robo-
tern, insbesondere Industrierobotern, Werkzeugen,
insbesondere robotergefiihrten Werkzeugen, und/
oder Maschinen, beispielsweise Transportvorrichtun-
gen wie Férderern, Werkzeugmaschinen und derglei-
chen und/oder ein von einem solchen System aus-
geflhrter Prozess verstanden. Insbesondere kann ei-
ne Roboterapplikation somit eine Anlage zur auto-
matisierten Fertigung, Bearbeitung und/oder Monta-
ge, beispielsweise eine Roboterzelle zum Schwei-
Ren, Lackieren, Palletieren oder dergleichen sein
bzw. umfassen.

[0008] Unter einem Kontrollieren einer Roboterappli-
kation wird dementsprechend insbesondere die Be-
dienung der Applikation bzw. von Applikationskom-
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ponenten wie insbesondere Robotern, beispielswei-
se die Eingabe von Befehlen bzw. die Programmie-
rung wie etwa das Teachen, das (Wieder)Inbetrieb-
nehmen, oder Stoppen, und/oder die Uberwachung
der Applikation bzw. von Applikationskomponente(n),
beispielsweise von Prozessparametern oder derglei-
chen verstanden.

[0009] Die Roboterapplikation wird zunachst kon-
figuriert. Als Konfigurieren wird vorliegend insbe-
sondere eine Auswahl von Applikationskomponen-
ten, beispielsweise Robotern, Kinematiken, Antrie-
ben, Steuerungen, Werkzeugen, ihre Anordnung
bzw. Ausrichtung, beispielsweise von kooperieren-
den Robotern relativ zueinander oder eines Robot-
erwerkzeuges relativ zu einem Werkstlck, ihre Spe-
zifikation, zum Beispiel die Vorgabe von Achsbe-
reichen oder Maximalkraften und -momenten, und/
oder die Planung von Prozessen der Applikation,
beispielsweise Bewegungen von Robotern und/oder
Transporteinrichtungen, Aktionen von Werkzeugen
wie der Arbeitsmittelausgabe etwa eines Klebe-
oder Lackierkopfes oder des Schweil3stromes eines
Schweillkopfes und dergleichen bezeichnet. Insbe-
sondere kann ein Konfigurieren im Sinne der vorlie-
genden Erfindung damit die Planung und/oder Pro-
grammierung einer Anlage zur automatisierten Ferti-
gung, Bearbeitung und/oder Montage umfassen, ei-
ne Konfiguration entsprechend insbesondere Auf-
bau, Spezifikation und/oder Arbeitsablauf einer Ro-
boterapplikation.

[0010] Erfindungsgemal wird eine Kontrollschnitt-
stelle nun automatisch auf Basis dieser Konfigurati-
on der Roboterapplikation generiert. Zusatzlich oder
alternativ kann die Kontrollschnittstelle auf Basis der
Konfiguration automatisch modifiziert werden, bei-
spielsweise, indem eine vorhandene Kontrollschnitt-
stelle, insbesondere eine Standardkontrollschnittstel-
le, an eine neu erstellte Konfiguration oder indem ei-
ne Kontrollschnittstelle fir eine vorhergehende Kon-
figuration an eine geadnderte Konfiguration angepasst
wird.

[0011] Die automatische Generierung kann insbe-
sondere auf Basis von Komponenten der Roboterap-
plikation, beispielsweise verwendeter Roboter, in der
Roboterapplikation gehandhabter Werkstlicke, bei-
spielsweise deren CAD-Daten, und/oder des auszu-
fuhrenden Prozesses, beispielsweise einzelner Pro-
zessaufgaben, -schritte und/oder -stationen, erfol-
gen. So kann beispielsweise, wenn der Roboterap-
plikation eine Komponente wie ein (weiterer) Robo-
ter hinzugeflgt wird, der Kontrollschnittstelle automa-
tisch eine entsprechende Kontrollapplikation, insbe-
sondere Ein- und/oder Ausgabemdglichkeiten fir die-
se Komponente hinzugefigt werden. Wird zum Bei-
spiel ein weiteres Werkzeug oder ein weiterer Pro-
zess(schritt) hinzugefligt, kann die Kontrollschnitt-
stelle automatisch um entsprechende Ein- und/oder
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Ausgabemoglichkeiten fir Werkzeug- bzw. Prozess-
parameter erweitert werden. Entsprechend kann bei
Austausch oder Entfernen einer Komponente der
Roboterapplikation die Kontrollschnittstelle entspre-
chend modifiziert, zum Beispiel zugehdrigen Ein-
und/oder Ausgabemdglichkeiten verandert oder ent-
fernt werden.

[0012] Vorzugsweise ist die solcherart automatisch
generierte Kontrollschnittstelle durch den Benutzer
noch veranderbar. Beispielsweise kdnnen automa-
tisch zunéachst ein Minimum oder Maximum an Ein-
und/oder Ausgabemdglichkeiten fir eine oder mehre-
re Komponenten der Roboterapplikation vorgesehen
werden, so dass der Benutzer bei Bedarf diesen wei-
tere hinzuflgen bzw. nicht bendtigte entfernen kann.

[0013] Indem erfindungsgemal’ auf Basis der Konfi-
guration automatisch eine Kontrollschnittstelle gene-
riert bzw. modifiziert wird, wird der Aufwand hierfur fur
den Anlagenprogrammierer, der die Roboterapplika-
tion plant, verringert und zugleich die Fehlersicherheit
verbessert, da einerseits der Anlagenprogrammierer,
dessen Kernkompetenz in der Planung der Applikati-
on liegt, die Kontrollschnittstelle nicht selbst generie-
ren bzw. modifizieren muss bzw. dies in einfacherer
Weise tun kann, indem er von der automatisch gene-
rierten bzw. modifizierten ausgeht. Andererseits kann
sichergestellt werden, dass die Kontrollschnittstelle
an die konkrete Roboterapplikation angepasst ist und
beispielsweise stets alle notwendigen Ein- und/oder
Ausgabemoglichkeiten zum Kontrollieren der Appli-
kation aufweist.

[0014] In einer bevorzugten Ausflhrung ist die Kon-
trollschnittstelle portabel ausgebildet und -umfasst ei-
ne visuelle Ein- und/oder Ausgabeeinrichtung. Ins-
besondere kann eine Kontrollschnittstelle als Note-
book, Handheld oder Kontroll-Panel ausgebildet sein
und einen Bild- oder Touchscreen aufweisen, der ein
graphikbasiertes Kontrollieren der Roboterapplikati-
on, insbesondere mittels einer graphischen Benut-
zerschnittstelle (GUI) ermoglicht.

[0015] Vorzugsweise werden Konfiguration und
Kontrollschnittstelle konsistent gehalten, beispiels-
weise gespiegelt. Beispielsweise kann bei einer An-
derung der Konfiguration der Roboterapplikation die
Kontrollschnittstelle automatisch entsprechend modi-
fiziert werden, um dem Bediener der Roboterappli-
kation stets eine an die aktuelle Konfiguration an-
gepasste Kontrollschnittstelle zur Verfugung zu stel-
len. Zusatzlich oder alternativ kann bei einer Ande-
rung der Konfiguration durch die Kontrollschnittstelle
die abgespeicherte Konfiguration der Roboterappli-
kation automatisch entsprechend modifiziert werden,
so dass der Bediener der Roboterapplikation deren
Konfiguration Uber die Kontrollschnittstelle modifizie-
ren kann. Beispielsweise kann der Bediener vor Ort
eine Zusatzachse hinzufiigen. In einer bevorzugten
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Ausfuhrung der vorliegenden Erfindung wird entspre-
chend auch die bisherige Konfiguration der Robo-
terapplikation, die beispielsweise in einer SPS, Pro-
zessplanung, -optimierung oder -steuerung hinterlegt
ist, entsprechend verandert. Umgekehrt werden bei-
spielsweise Ein- und/oder Ausgabemdglichkeiten fir
einen Roboter von der Kontrollschnittstelle entfernt,
wenn der entsprechende Roboter aus der Konfigura-
tion entfernt wird.

[0016] Vorzugsweise wird die Kontrollschnittstelle
auf Basis von Bibliotheken generiert bzw. modifiziert,
die Komponenten der Konfiguration zugeordnet sind.
So kann beispielsweise eine Bibliothek, die Konfigu-
rationsdaten fur einen Roboter umfasst, auch Daten
umfassen, die die entsprechende Generierung bzw.
Modifikation einer oder verschiedener Kontrollschnitt-
stellen definieren, wenn der Roboter einer Konfigura-
tion hinzugefugt wird. Gleichermalen kann eine er-
findungsgeméaRe Vorrichtung die Kontrollschnittstel-
le auch auf Basis der in einer Bibliothek hinterleg-
ten Konfigurationsdaten der Applikationskomponen-
te generieren bzw. modifizieren, beispielsweise auf
Basis einer in der Bibliothek hinterlegten Kinema-
tik, Achsbeschrankungen und dergleichen. Bibliothe-
ken kdnnen gleichermalien auch prozessspezifisch
sein und beispielsweise Daten zu einem Klebe- oder
Schweillprozess umfassen. Ebenso kdnnen Kom-
munikationsmaoglichkeiten mit Peripherigeraten, etwa
Schnittstellen, Protokolle oder dergleichen berick-
sichtigt werden. In gleicher Weise kann zusatzlich
oder alternativ auch die Roboterapplikation auf Basis
von Bibliotheken konfiguriert werden.

[0017] In einer bevorzugten Ausfiihrung wird auch
die Roboterapplikation mittels einer graphischen
Benutzerschnittstelle konfiguriert. Vorteilhafterweise
kann so die Anwenderfreundlichkeit gesteigert wer-
den, da nicht nur die Anlagenprogrammierung verein-
facht, sondern auch die Verstandlichkeit der auf die-
ser Basis automatisch generierten bzw. modifizierten
Kontrollschnittstelle verbessert werden kann.

[0018] Vorzugsweise weist eine Konfigurationsein-
richtung zum Generieren, Speichern und/oder Mo-
difizieren einer Konfiguration der Roboterapplikation
und/oder eine Vorrichtung zum Generieren und/oder
Modifizieren einer Kontrollschnittstelle eine WSY-
WYG (,What you see is what you get”)-Funktionali-
tat auf, indem Komponenten der Roboterapplikation,
Prozesse bzw. Prozessschritte, ProzessgréfRen und/
oder Ein- und/oder Ausgabemdglichkeiten graphisch
dargestellt bzw. simuliert werden und, beispielsweise
mittels ,drag&drop”-Funktionalitdt gehandhabt wer-
den konnen. In einer bevorzugten Ausfihrung wird
die automatisch generierte bzw. modifizierte Kontroll-
schnittstelle durch die Konfigurationseinrichtung gra-
phisch visualisiert oder simuliert, um beispielsweise
durch den Anlagenprogrammierer tGberprtft bzw. an-
gepasst zu werden.
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[0019] Gemal einer bevorzugten Ausflihrung wer-
den Ein- und/oder Ausgabemdglichkeiten fir eine Ap-
plikationskomponente, insbesondere einen Roboter,
prozessspezifisch generiert bzw. modifiziert. So kon-
nen beispielsweise Ein- bzw. Ausgabemdglichkeiten
fur Krafte oder Momente dann vorgesehen werden,
wenn im Prozess eine Kraft- bzw. Momentenregelung
konfiguriert wird.

[0020] Weitere Vorteile und Merkmale ergeben sich
aus den Unteranspriichen und den Ausfihrungsbei-
spielen. Hierzu zeigt, teilweise schematisiert:

[0021] Fig. 1: einen Ausschnitt einer graphischen
Eingabemdglichkeit einer Konfigurationseinrichtung
einer Vorrichtung nach Fig. 2;

[0022] Fig. 2: eine Vorrichtung nach einer Ausflih-
rung der vorliegenden Erfindung;

[0023] Fig. 3A: einen Ausschnitt einer Kontroll-
schnittstelle der Vorrichtung nach Fig. 2; und

[0024] Fig. 3B: einen Ausschnitt einer weiteren Kon-
trollschnittstelle der Vorrichtung nach Fig. 2.

[0025] Fig. 1 zeigt einen Ausschnitt eines Bild-
schirms 2 einer Konfigurationseinrichtung K (vgl.
Fig. 2) zum Generieren, Speichern und Modifizieren
einer Konfiguration einer Roboterapplikation. Symbo-
le 100 bis 120 zeigen verschiedenartige Roboter an,
die ein Anlagenprogrammierer auswahlen kann, um
eine Roboterapplikation zu konfigurieren, beispiels-
weise eine Montagezelle einzurichten und einen in
dieser ausgefiihrten Arbeitsprozess zu planen. Dem
Programmierer stehen beispielsweise Palletierrobo-
ter 100, Sechsachsknickarmroboter 110 und Portal-
roboter 120 zur Verfligung. Per ,drag&drop” zieht der
Anwender die gewlinschten Roboter in eine virtuelle
Anlage und fligt sie so der Applikation hinzu. Biblio-
theken L1, ..., L3, die Parameter, Konfigurationsda-
ten und dergleichen fiir die jeweiligen Roboter enthal-
ten, werden automatisch eingebunden (vgl. Fig. 2).
In ahnlicher Weise kann der Anlagenprogrammierer
den Prozess programmieren, indem er beispielswei-
se die ausgewahlten Roboter mit virtuellen Werk-
zeugen verbinden. Sind deren Werkzeugbahnen ge-
plant, kann die zugehdrige Trajektorie des das Werk-
zeug fihrenden Roboters automatisch ermittelt wer-
den.

[0026] Im Ausfihrungsbeispiel hat der Anlagenpro-
grammierer einen Palletier- und zwei Knickarmrobo-
ter ausgewanhlt und ihre Arbeitsprogramme konfigu-
riert. Diese Konfiguration der Roboterapplikation, i. e.
Typ, Standort und Bewegungs- bzw. Aktionsablauf
der Roboter, wird in der Konfigurationseinrichtung K
gespeichert (vgl. Fig. 2).
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[0027] Dann generiert die erfindungsgemafie Vor-
richtung automatisch Kontrollschnittstellen S1, ..., S3
fur diese Roboterapplikation auf Basis ihrer Konfigu-

ration (vgl. Fig. 2).

[0028] Exemplarisch zeigt hierzu Fig. 3A einen Aus-
schnitt einer Oberflache 1A eines Touchscreens ei-
nes Anlagen- oder Roboterkontrollpanels, die eine
Kontrollschnittstelle S1im Sinne der vorliegenden Er-
findung darstellt. Auf der Oberflache 1A werden die
drei Roboter 10, 20, 30 der Roboterapplikation K an-
gezeigt, die mittels der Kontrollschnittstelle kontrol-
liert werden kdnnen. Zusatzlich werden applikations-
komponentenspezifische Kontrolleingabemoglichkei-
ten angezeigt. In Fig. 3A sind hierzu exempla-
risch Touchscreen-Tasten 50, 51 dargestellt, die den
Palletierroboter 10 bzw. die beiden kooperierenden
Knickarmroboter 20, 30 gemeinsam jeweils in eine
Home-Pose verfahren. Weiterhin umfasst der Touch-
screen globale Kontrolleingabemdoglichkeiten wie die
in Fig. 3A dargestellte Nothalt-Touchscreen-Taste
40, die die gesamte Applikation stillsetzt.

[0029] Durch Antippen einer der Roboter-Touch-
screen-Piktogramme 10, ... 30 kann der Bediener ein
roboterspezifisches Untermeni aufrufen, zu dem ihm
eine weitere Kontrollschnittstelle S2 im Sinne der vor-
liegenden Erfindung in Form einer entsprechenden
Oberflache 1B des Anlagen- bzw. Roboterkontroll-
handgerates zur Verfligung gestellt wird. Auf diesem
sind weiterhin globale Kontrolleingabemdglichkeiten
wie die Nothalt-Taste 40 und nunmehr fir den aus-
gewahlten Roboter 20 spezifische Ein- und/oder Aus-
gabemoglichkeiten vorgesehen, beispielsweise sym-
bolische Eingabemdglichkeiten fiir die sechs Bewe-
gungsachsen 21, ... 27 des Roboters, die der Be-
diener durch Antippen auswahlen und dann mittels
einer weiteren Untermenu-Bildschirmoberflache oder
Touchscreen-Tasten der Oberflache 1B (nicht darge-
stellt) einzeln verfahren kann, um zum Beispiel zum
Teachen mit dem Roboter 20 durch Einzel-Achsbe-
wegungen eine Pose anzufahren.

[0030] Die einzelnen Oberflachen 1A, 1B stellen so-
mit Kontrollschnittstellen S1, S2 im Sinne der vorlie-
genden Erfindung zum Bedienen der vorab geplan-
ten Konfiguration K bzw. zu deren Uberwachung dar.
Gleichermallen kann auch das Kontrollpanel selber,
das die einzelnen Oberflachen 1A, 1B realisieren
kann, als Kontrollschnittstelle S3 im Sinne der vorlie-
genden Erfindung bezeichnet werden.

[0031] Diese Kontrollschnittstelle(n) werden, wie in
Fig. 2 durch den Vertikalpfeil nach unten angedeu-
tet, auf Basis der vom Anlagenplaner vorab geplanten
Konfiguration K der Roboterapplikation automatisch
generiert bzw. modifiziert. Hierzu wird zunachst ei-
ne Standart-Kontrollschnittstelle zugrunde gelegt, die
bereits globale Kontrolleingabemd&glichkeiten wie die
Nothalt-Taste 40 aufweist. Entsprechend der in der
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Applikation vorhandenen Komponenten, im Ausfih-
rungsbeispiel der Roboter 10, ... 30, werden entspre-
chende Ein- und/oder Ausgabemdglichkeiten hinzu-
geflgt, etwa der Oberflache 1A die Roboterpikto-
gramme 10, ... 30 und die Verfahr-Tasten 50, 51, der
Oberflache 1B die einzelnen Achsen 21, ... 27 des
Roboters 20. Dabei wird auf Bibliotheken L1, ... L3 zu-
rickgegriffen, die Konfigurationsdaten, etwa die Ki-
nematik des Roboters 20, umfassen, um beispiels-
weise die Verfahrbereiche fiir dessen Achsen 21, ...
27 darzustellen. Auch die Vorgabe einer gemeinsa-
men Verfahr-Taste 51 fiir die beiden kooperierenden
Roboter 20, 30 wird automatisch auf Basis der ge-
planten Applikation generiert, da in dieser die Koope-
ration der beiden Roboter definiert ist.

[0032] In nicht dargestellter Weise kénnen auch pro-
zessspezifische Daten, insbesondere prozessspezi-
fische Bibliotheken bei der Generierung bzw. Modi-
fikation von Kontrollschnittstellen beriicksichtigt wer-
den. Fuhrt der Roboter 10 beispielsweise einen Kle-
be- oder Schweil3prozess aus, kann hierzu bei der
Konfiguration ein entsprechendes Technologiepaket
in Form einer Prozessbibliothek eingebunden wer-
den, auf deren Basis Ein- und/oder Ausgabemdglich-
keiten auf den Oberflachen 1A, 1B vorgesehen bzw.
modifiziert werden, etwa eine Mdglichkeit zum Star-
ten oder Beenden eines Klebeauftrags oder zur Ein-
gabe eines Schweilistromes und einer Schweilldau-
er.

[0033] Der Bediener kann mittels der Kontrollschnitt-
stelle vor Ort die Konfiguration dndern. Beispiels-
weise kann er einem Roboter der Applikation eine
zusatzliche Achse, beispielsweise Werkzeug- oder
Portalachse hinzufligen oder einzelne Achsen sper-
ren, indem er die graphischen Eingabemdglichkei-
ten der Kontrollschnittstelle nutzt (nicht dargestellt).
Dann wird diese Anderung der Konfiguration K von
der Kontrollschnittstelle auf die Konfiguration K, wie
sie beispielsweise in einer Anlagensteuerung oder
Prozessplanung hinterlegt ist, zurlickgespiegelt, wie
in Fig. 2 durch den vertikalen Aufwartspfeil angedeu-
tet.

[0034] Auf diese Weise werden Konfiguration K und
Kontrollschnittstelle(n) S1, ...S3 stets konsistent ge-
halten. Durch die automatische Generierung bzw.
Modifikation der Kontrollschnittstelle(n) werden zu-
dem auf fir den Anlagenprogrammierer einfache
und intuitiv zu bedienende Weise fir den Bediener
eine oder mehrere Kontrollschnittstellen zur Verfu-
gung gestellt, die optimal an die jeweilige Applikati-
on angepasst sind. Insbesondere wird die Gefahr re-
duziert, dass fiir eine Applikationskomponente, bei-
spielsweise einen Roboter der Anlage, keine adaqua-
ten Ein-/Ausgabemdglichkeiten in der Kontrollschnitt-
stelle vorgesehen sind, der Bediener beispielswei-
se aufgrund eines entsprechenden Fehlers des Anla-
genprogrammierers bei der Gestaltung der Kontroll-
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schnittstelle keine Mdglichkeit zum gezielten Stiliset-
zen eines Roboters vorfindet.

Bezugszeichenliste

1A, 1B Oberflache eines Kontrollpa-
nels (Kontrollschnittstelle)

2 Oberflache einer Konfigurati-
onseinrichtung

10, 20, 30 Roboter(symbol)

21, .27 Roboterachse(nsymbol)

40 Nothalt-Taste (globale Einga-
bemdglichkeit)

50, 51 HOME-Verfahrtaste (spezifi-
sche Eingabemdglichkeit)

100, ... 120 Robotertyp(symbol)

K Konfiguration der Roboterap-
plikation

L1, ...L3 Bibliothek zu einer Applikati-
onskomponente

$1,...83 Kontrollschnittstelle
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ZITATE ENTHALTEN IN DER BESCHREIBUNG

Diese Liste der vom Anmelder aufgefiihrten Dokumente wurde automatisiert erzeugt und ist ausschliel3lich
zur besseren Information des Lesers aufgenommen. Die Liste ist nicht Bestandteil der deutschen Patent- bzw.
Gebrauchsmusteranmeldung. Das DPMA lbernimmt keinerlei Haftung fiir etwaige Fehler oder Auslassungen.

Zitierte Patentliteratur

- EP 1136192 A2 [0002, 0003, 0003]
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Patentanspriiche

1. Verfahren zum Kontrollieren einer Roboterappli-
kation, mit den Schritten:
Konfigurieren der Roboterapplikation; und
Kontrollieren der Roboterapplikation mittels einer
Kontrollschnittstelle (S1, S2, S3),
dadurch gekennzeichnet, dass
die Kontrollschnittstelle automatisch auf Basis der
Konfiguration (K) der Roboterapplikation generiert
und/oder modifiziert wird.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass bei einer Anderung der Konfigurati-
on (K) der Roboterapplikation die Kontrollschnittstel-
le (S1, S2, S3) automatisch entsprechend modifiziert
wird.

3. Verfahren nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass bei einer An-
derung durch die Kontrollschnittstelle (S1, S2, S3) ei-
ne abgespeicherte Konfiguration (K) der Roboterap-
plikation automatisch entsprechend modifiziert wird.

4. Verfahren nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die Robote-
rapplikation und/oder die Kontrollschnittstelle mittels
einer graphischen Benutzerschnittstelle konfiguriert
wird.

5. Verfahren nach einem der vorhergehenden An-
spruche, dadurch gekennzeichnet, dass wenigstens
eine von der Roboterapplikation und der Kontroll-
schnittstelle auf Basis von Bibliotheken (L1, L2, L3)
konfiguriert, generiert und/oder modifiziert wird.

6. Vorrichtung zum Kontrollieren einer Roboterap-
plikation, mit:
einer Konfigurationseinrichtung (K) zum Generieren,
Speichern und/oder Modifizieren einer Konfiguration
der Roboterapplikation; und
einer Kontrollschnittstelle (S1, S2, S3) zum Kontrol-
lieren der Roboterapplikation,
dadurch gekennzeichnet, dass
die Vorrichtung zur Durchflihrung eines Verfahrens
nach einem der vorhergehenden Anspriiche einge-
richtet ist.

7. Vorrichtung nach Anspruch 6, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Konfigurationseinrichtung und/
oder die Kontrollschnittstelle eine visuelle Ein- und/
oder Ausgabeeinrichtung (S1, S2, S3) umfasst.

8. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden
Anspriiche 6 bis 7, dadurch gekennzeichnet, dass die
Kontrollschnittstelle (S1, S2, S3) portabel ausgebildet
ist.

9. Computerprogramm, das ein Verfahren nach ei-
nem der Anspriiche 1 bis 5 ausflihrt, wenn es in ei-
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ner Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An-
spruiche 6 bis 8 ablauft.

10. Computerprogrammprodukt mit Programm-
code, der auf einem maschinenlesbaren Trager ge-
speichert ist und ein Computerprogramm nach An-
spruch 9 umfasst.

Es folgen 2 Blatt Zeichnungen
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