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(54) Bezeichnung: Anzeigevorrichtung fiir Industriemaschine

(57) Zusammenfassung: Bereitgestellt wird eine Anzeige-
vorrichtung fiir eine Industriemaschine, die zum automati-
schen Umschalten zwischen augmentierter Realitatsan-
zeige und einer 3D-Computergraphik-Anzeige in der Lage
ist. Eine Roboter-Anzeigevorrichtung 2 umfasst: eine
Kamera 2b; eine Anzeigeeinheit 20, die zum Umschalten
zwischen einer ersten Anzeige mittels 3D-Computergraphik
fur einen Roboter 3 oder fiir den Roboter 3 und dessen Peri-
pherie 4, und einer zweiten Anzeige, die augmentierte Rea-
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WEIST
KAMERA ZUM ROBOTER?

/ NEIN

litat fir den Roboter 3 und dessen Peripherie 4 verwendet, oA 820 S30
aufgenommen durch die Kamera 2b, in der Lage ist; und i

eine Auswahleinheit 21, welche die erste Anzeige aktiviert ZWEITE ANZEIGE ERSTE ANZEIGE

und die erste Anzeige auf der Anzeigeeinheit anzeigt, (AU!SEN}S_II\'TT)\%?TE (3-D-GRAPHIK)

wenn die Kamera 2b nicht zum Roboter und dessen Peri-

pherie 4 weist, und die zweite Anzeige aktiviert und die
zweite Anzeige auf der Anzeigeeinheit 20 anzeigt, wenn 3

die Kamera 2b zum Roboter 3 und dessen Peripherie 4 < ENDE )
weist.
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Beschreibung
TECHNISCHES GEBIET

[0001] Die vorliegende Offenbarung bezieht sich auf
eine Anzeigevorrichtung fur eine Industriemaschine.

HINTERGRUND

[0002] Eine Industriemaschine und deren Periphe-
rie-Ausristung kann auf einem Bildschirm als vir-
tuelle dreidimensionale Computergraphik angezeigt
werden, und verschiedene Informationen der Indust-
riemaschine, beispielsweise einen Lernpunkt eines
Programms, ein Werkzeugzentralpunkt-(TCP)-Ort
und ein Koordinatensystem kdénnen ebenfalls ange-
zeigt werden.

[0003] Da eine solche Anzeige wie eine dreidimen-
sionale Computer-Graphik virtuell ist, muss die
Anzeige mit der echten Industriemaschine und Peri-
pherie-Ausrustung verglichen werden und es kann
schwierig sein, die Anzeige intuitiv zu verstehen.

[0004] Andererseits, wenn eine Anzeigevorrichtung,
wie ein Tablett, das eine Kamera beinhaltet, verwen-
det wird, um verschiedene Informationen Uber ein
Bild eines tatsachlichen Roboters und von Periphe-
rie-Ausristung unter Verwendung von augmentierter
Realitdt (AR) anzuzeigen, wird ein intuitives Verste-
hen mdglich (siehe beispielsweise Patentdokument

1).

[0005] Patentdokument 1: Japanische Ungeprifte
Patentanmeldung, Veroffentlichung
JP 2016-107379 A

OFFENBARUNG DER ERFINDUNG
Durch die Erfindung zu I6sende Probleme

[0006] Jedoch, wenn die Kamera nicht hin zu einer
Industriemaschine, wie etwa einem Roboter und
dessen Peripherie-Ausristung, weist, werden die
Industriemaschine und die Peripherie-Ausristung
nicht angezeigt und die Verwendung der Anzeigevor-
richtung ist nicht bedeutungslos. In einem solchen
Fall ist es wiinschenswert, die oben beschriebene
virtuelle dreidimensionale Computer-Graphik anzu-
zeigen, aber es ist mihsam, manuell zwischen der
augmentierten Realitdtsanzeige und der dreidimen-
sionalen Computer-Graphikanzeige umzuschalten.

[0007] In Reaktion auf das obige Problem stellt die
vorliegende Offenbarung eine Anzeigevorrichtung
fur ein Industriemaschine bereit, die in der Lage ist,
automatisch zwischen augmentierter Realitatsan-
zeige und dreidimensionaler Computer-Graphikan-
zeige umzuschalten.
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Mittel zum Losen der Probleme

[0008] Ein Aspekt der vorliegenden Offenbarung
stellt eine Anzeigevorrichtung fir eine Industriema-
schine bereit. Die Anzeigevorrichtung beinhaltet
eine Kamera, eine Anzeigeeinheit und eine Auswahl-
einheit. Die Anzeigeeinheit ist Kkonfiguriert, in
umschaltbarer Weise eine erste Anzeige unter Ver-
wendung von dreidimensionaler Computer-Graphik
einer Industriemaschine oder der Industriemaschine
und von deren Peripherie-Ausriistung, und eine
zweite Anzeige, die augmentierte Realitat der Indust-
riemaschine und der Peripherie-Ausriistung verwen-
det, die durch die Kamera aufgenommen ist, anzu-
zeigen. Die Auswahleinheit ist konfiguriert, die erste
Anzeige zu aktivieren, um die erste Anzeige auf der
Anzeigeeinheit anzuzeigen, wenn die Kamera nicht
zur Industriemaschine und der Peripherie-Ausris-
tung weist und ist konfiguriert, die zweite Anzeige
zu aktivieren, um die zweite Anzeige auf der Anzei-
geeinheit anzuzeigen, wenn die Kamera zur Indust-
riemaschine und der Peripherie-Ausristung weist.

Effekte der Erfindung

[0009] Gemall einem Aspekt der vorliegenden
Offenbarung ist es moglich, eine Anzeigevorrichtung
fur eine Industriemaschine bereitzustellen, die in der
Lage ist, zwischen augmentierte Realitdtsanzeige
und dreidimensionaler Computer-Graphikanzeige
automatisch umzuschalten.

Figurenliste

Fig. 1 ist ein schematisches Diagramm eines
Robotersystems, das eine Roboter-Anzeigevor-
richtung geman einer Ausfiihrungsform der vor-
liegenden Offenbarung beinhaltet;

Fig. 2 ist ein Funktionsblockdiagramm der
Roboter-Anzeigevorrichtung gemal der Aus-
fuhrungsform der vorliegenden Offenbarung;

Fig. 3A ist ein schematisches Diagramm der
Roboter-Anzeigevorrichtung gemafl der Aus-
fuhrungsform der vorliegenden Offenbarung
mit einer angezeigten ersten Anzeige;

Fig. 3B ist ein schematisches Diagramm einer
Roboter-Anzeigevorrichtung gemal der Aus-
fuhrungsform der vorliegenden Offenbarung
mit einer angezeigten zweiten Anzeige; und

Fig. 4 ist ein Flussdiagramm, das den Betrieb
der Roboter-Anzeigevorrichtung gemafy der
Ausfliihrungsform der vorliegenden Offenbarung
illustriert.
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BEVORZUGTER MODUS ZUM AUSFUHREN DER
ERFINDUNG

[0010] Ein Robotersystem 1, das eine Roboter-
Anzeigevorrichtung 2 gemalf einer Ausfiihrungsform
der vorliegenden Offenbarung enthalt, wird nunmehr
unter Bezugnahme auf die Zeichnungen beschrie-
ben.

[0011] Zuerst wird eine Konfiguration des die Robo-
ter-Anzeigevorrichtung 2 enthaltenen Robotersys-
tem 1 gemal der vorliegenden Ausfiihrungsform
unter Bezugnahme auf Fig. 1 und Fig. 2 beschrie-
ben. Fig. 1 ist ein schematisches Diagramm des
Robotersystems 1, welches die Roboter-Anzeigevor-
richtung 2 gemaf der vorliegenden Ausfiihrungsform
beinhaltet. Fig. 2 ist ein Funktionsblockdiagramm der
Roboter-Anzeigevorrichtung 2 gemaf der vorliegen-
den Ausfiihrungsform.

[0012] In dem in Fig. 1 und Fig. 2 gezeigten Robo-
tersystem 1 zeigt eine Anzeigeeinheit 20 der Robo-
ter-Anzeigevorrichtung 2 einen Roboter 3 und Peri-
pherie-Ausriistung 4 desselben auf einem
Anzeigebildschirm 2a an. Spezifisch beinhaltet das
Robotersystem 1 eine Roboter-Anzeigevorrichtung
2, einen Roboter 3, Peripherie-Ausristung 4, und
eine Steuervorrichtung 5.

[0013] Die Roboter-Anzeigevorrichtung 2 ist eine
Vorrichtung, in welcher die Anzeigevorrichtung fur
eine Industriemaschine der vorliegenden Offenba-
rung auf eine Anzeigevorrichtung fiir einen Roboter
angewendet wird. Die Roboter-Anzeigevorrichtung 2
ist ein Mobilkommunikationsendgerat, wie etwa ein
Tablet-Endgerat. Spezifisch beinhaltet die Roboter-
Anzeigevorrichtung 2 eine Kamera 2b, eine Anzeige-
einheit 20, eine Eingabeeinheit (nicht gezeigt), wel-
che Eingabe von Information unter Verwendung der
Anzeigeeinheit 20 als einem Touch-Panel gestattet,
ein Kommunikationsmittel (nicht gezeigt), die mit
einer Steuervorrichtung 5 kommuniziert, Arithmetik-
Verarbeitungsmittel (nicht gezeigt), wie etwa eine
Zentraleinheit (CPU) und Hilfs-Speichermittel (nicht
gezeigt), wie etwa ein Festplattenlaufwerk (HDD)
oder ein Solid State Laufwerk (SSD), welches ver-
schiedene Programme speichert, und Haupt-Spei-
chermittel (nicht gezeigt), wie etwa einen Wahlfreizu-
griffsspeicher (RAM) zum zeitweiligen Speichern von
Daten, die fur die Ausfihrung eines Programms
durch das Arithmetik-Verarbeitungsmittel erforderlich
sind.

[0014] Die Anzeigeeinheit 20 zeigt in umschaltbarer
Weise auf dem Anzeigebildschirm 2a der Roboter-
Anzeigevorrichtung 2 eine erste Anzeige (siehe
Fig. 3A) unter Verwendung der dreidimensionalen
Computer-Graphik des Roboters 3 oder des Robo-
ters 3 und der Peripherie-Ausristung 4, und eine
zweite Anzeige (siehe Fig. 3B) unter Verwendung
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von augmentierter Realitat (AR) des Roboters 3 und
der Peripherie-Ausristung 4, welche durch die
Kamera 2b fotografiert werden, an.

[0015] Hier kann bei der augmentierten Realitat
augmentierte Information wie etwa ein virtuelles drei-
dimensionales Objekt, Uberlagert und auf einem
Objekt im realen Raum angezeigt werden, indem
spezifische Merkmalspunkte als Markierungen
eines durch eine Kamera aufgenommenen Bilds ext-
rahiert und ausgerichtet werden. In der vorliegenden
Ausfuhrungsform kénnen Markierungen am Roboter
3 oder dergleichen angebracht werden, oder es kann
eine existierende Substanz als eine Markierung ver-
wendet werden. Beispielsweise kann der Roboter 3
selbst als eine Markierung verwendet werden. Weiter
kann die Ausrichtungs-Markierung im Hintergrund
platziert werden und ist ein Objekt, das zur Bereitstel-
lung eines Fixpunkts in der Lage ist, der als eine
Referenz fir eine Position oder einen Malstab
dient. Durch Bildgebung wie etwa einer Ausrich-
tungs-Markierung mit einer Kamera, kdnnen die
Position und Orientierung (Stellung) der Kamera
berechnet werden, und kann augmentierte Informa-
tion des virtuellen dreidimensionalen Objekts oder
dergleichen einem Objekt im realen Raum ohne
eine Wahrnehmung von Inkongruitat Gberlagert wer-
den.

[0016] Wenn die Anzeigeeinheit 20 die erste
Anzeige anzeigt, kann die Anzeigeeinheit 20 bei-
spielsweise als Information Gber den Roboter 3 und
die Peripherie-Ausriistung 4 zumindest eine anzei-
gen, die ausgewahlt wird aus einem Werkzeugspit-
zenpunkt des Roboters 3, einem Lernpunkt eines
Programms, einem Koordinatensystem des Robo-
ters 3, einem Betriebsbereich jeder Achse des Robo-
ters 3, einem Jog-Verfahren des Roboters 3, einem
Ort des Roboters 3, einem Positionsregister, Infor-
mation eines Sensors des Roboters 3 und einer
erreichbaren Flache des Roboters 3.

[0017] Ahnlich, wenn die Anzeigeeinheit 20 die
zweite Anzeige anzeigt, kann die Anzeigeeinheit 20
beispielsweise als Information iber den Roboter 3
und die Peripherie-Ausristung zumindest eine
anzeigen von einem Werkzeugspitzenpunkt des
Roboters 3, einem Lernpunkt eines Programms,
einem Koordinatensystem des Roboters 3, einem
Betriebsbereich jeder Achse des Roboters 3, einem
Jog-Verfahren des Roboters 3, einem Ort des Robo-
ters 3, einem Positionsregister, Information eines
Sensors des Roboters 3 und einer erreichbaren Fla-
che des Roboters 3.

[0018] Die Information Uber die dreidimensionale
Computer-Graphik des Roboters 3, die fiir die erste
Anzeige verwendet wird, wird aus der Steuervorrich-
tung 5 vorab ermittelt und in der Roboter-Anzeigevor-
richtung 2 gespeichert. Die Information tGber die drei-
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dimensionale Computer-Graphik der Peripherie-
Ausrustung 4, welche fir die erste Anzeige verwen-
det wird, wird vorab an der Roboter-Anzeigevorrich-
tung 2 beispielsweise dadurch eingegeben, dass sie
aus der Steuervorrichtung 5 erhalten und in der
Roboter-Anzeigevorrichtung 2 gespeichert wird. Die
Information der Merkmalspunkte (Markierungen,
Formen) des Roboters 3 und der Peripherie-Ausris-
tung 4, welche fur die zweite Anzeige verwendet wer-
den, wird vorab an der Roboter-Anzeigevorrichtung 2
beispielsweise dadurch eingegeben, dass sie aus
der Steuervorrichtung 5 erhalten und in der Robo-
ter-Anzeigevorrichtung 2 gespeichert wird. Die
zusammen mit der ersten Anzeige oder der zweiten
Anzeige anzuzeigende Information wird aus der
Steuervorrichtung 5 vorab ermittelt und in der Robo-
ter-Anzeigevorrichtung 2 gespeichert.

[0019] Wie in Fig. 2 gezeigt, implementiert eine in
der Roboter-Anzeigevorrichtung 2 enthaltene (nicht
gezeigte) CPU verschiedene Funktionen der Anzei-
geeinheit 20, der Auswahleinheit 21 und dergleichen
durch Ausfluihren verschiedener Programme.

[0020] Wenn die Kamera 2b nicht zum Roboter 3
und der Peripherie-Ausristung 4 weist, aktiviert die
Auswahleinheit 21 die erste Anzeige und veranlasst
die Anzeigeeinheit 20, die erste Anzeige auf dem
Anzeigebildschirm 2a anzuzeigen. Wenn die Kamera
2b zum Roboter 3 und der Peripherie-Ausriistung 4
weist, aktiviert die Auswahleinheit 21 die zweite
Anzeige und veranlasst die Anzeigeeinheit 20, die
zweite Anzeige auf dem Anzeigebildschirm 2a anzu-
zeigen. Ob die Kamera 2b zum Roboter 3 und der
Peripherie-Ausristung 4 weist, wird anhand dem
bestimmt, ob der Roboter 3 und die Peripherie-Aus-
ristung 4 im Echtraum aus einem Bildgebungser-
gebnis der Kamera 2b detektiert werden.

[0021] Rickbezug nehmend auf Fig. 1, zeigt die
Anzeigeeinheit 20 der Roboter-Anzeigevorrichtung
2 den Roboter 3 und die Peripherie-Ausristung 4
auf dem Anzeigebildschirm 2a an. Der Roboter 3
arbeitet unter der Steuerung der Steuervorrichtung
5. Die Peripherie-Ausristung 4 ist mit dem Roboter
3 assoziiert und ist beispielsweise ein Bandforderer.
Die Steuervorrichtung 5 steuert den Roboter 3 und
die Peripherie-Ausristung 4 und kommuniziert mit
der Roboter-Anzeigevorrichtung 2.

[0022] Unter Bezugnahme auf Fig. 3A wird ein Fall,
in welchem die Roboter-Anzeigevorrichtung 2 die
Anzeigeeinheit 20 veranlasst, die erste Anzeige auf
dem Anzeigebildschirm 2a anzuzeigen, beschrieben.
Fig. 3A ist ein schematisches Diagramm der Robo-
ter-Anzeigevorrichtung 2 gemaly der vorliegenden
Ausfihrungsform mit der angezeigten ersten
Anzeige.
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[0023] Wie in Fig. 3A gezeigt, wenn die Kamera 2b
nicht zum Roboter 3 und der Peripherie-Ausristung
4 weist, aktiviert die Auswahleinheit 21 die erste
Anzeige unter Verwendung von dreidimensionaler
Computergraphik und veranlasst die Anzeigeeinheit
20, die erste Anzeige auf dem Anzeigebildschirm 2a
anzuzeigen. Zu dieser Zeit, wie oben beschrieben,
zeigt die Anzeigeeinheit 20 auch zumindest einen
Teil von Information an, die aus einem Werkzeugspit-
zenpunkt des Roboters 3, einem Lernpunkt eines
Programms, einem Koordinatensystem des Robo-
ters 3, einem Betriebsbereich jeder Achse des Robo-
ters 3, einem Jog-Verfahren des Roboters 3, einem
Ort des Roboters 3, einem Positionsregister, Infor-
mation eines Sensors des Roboters 3 und einer
erreichbaren Flache des Roboters 3 ausgewahit
wird.

[0024] Unter Bezugnahme auf Fig. 3B wird ein Fall
beschrieben, in welchem die Roboter-Anzeigevor-
richtung 2 gemaf der vorliegenden Ausfihrungsform
die Anzeigeeinheit 20 veranlasst, die zweite Anzeige
auf dem Anzeigebildschirm 2a anzuzeigen. Fig. 3B
ist ein schematisches Diagramm der Roboter-Anzei-
gevorrichtung 2 gemal der vorliegenden Ausfiih-
rungsform mit der angezeigten zweiten Anzeige.

[0025] Wie in Fig. 3B gezeigt, wenn die Kamera 2b
zum Roboter 3 und der Peripherie-Ausristung 4
weist, aktiviert die Auswahleinheit 21 die zweite
Anzeige unter Verwendung augmentierter Realitat,
und veranlasst die Anzeigeeinheit 20, die zweite
Anzeige auf dem Anzeigebildschirm 2a anzuzeigen.

[0026] Zu dieser Zeit, wie oben beschrieben, zeigt
die Anzeigeeinheit 20 auch zumindest ein Teil von
Information an, das aus einem Werkzeugspitzen-
punkt des Roboters 3 ausgewahlt ist, einem Lern-
punkt eines Programms, einem Koordinatensystem
des Roboters 3, einen Betriebsbereich jeder Achse
des Roboters 3, einem Jog-Verfahren des Roboters
3, einem Ort des Roboters 3, einem Positionsregis-
ter, Information eines Sensors des Roboters 3 und
einer erreichbaren Flache des Roboters 3. In dem
in Fig. 3B gezeigten Beispiel werden ein Anwender-
Koordinatensystem und ein Betriebsbereich jeder
Achse angezeigt.

[0027] Unter Bezugnahme auf Fig. 4 wird der
Betrieb der Roboter-Anzeigevorrichtung 2 gemaf
der vorliegenden Ausfiihrungsform beschrieben.
Fig. 4 ist ein Flussdiagramm, welches den Betrieb
der Roboter-Anzeigevorrichtung 2 illustriert.

[0028] Wie in Fig. 4 gezeigt, bestimmt zuerst die
Auswabhleinheit 21, ob die Kamera 2b zum Roboter
3 und der Peripherie-Ausristung 4 weist (Schritt
S10).
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[0029] Wenn die Kamera 2b zum Roboter 3 und der
Peripherie-Ausristung 4 weist (wenn die Bestim-
mung im Schritt S10 JA ist), aktiviert die Auswahlein-
heit 21 die zweite Anzeige unter Verwendung aug-
mentierter Realitat und veranlasst die
Anzeigeeinheit 20, die zweite Anzeige auf dem
Anzeigebildschirm 2a anzuzeigen (Schritt S20).

[0030] Wenn die Kamera 2b nicht zum Roboter 3
und der Peripherie-Ausristung 4 weist (wenn die
Bestimmung in Schritt S10 NEIN ist), aktiviert die
Auswabhleinheit 21 die erste Anzeige unter Verwen-
dung virtueller dreidimensionaler Computergraphik
und veranlasst die Anzeigeeinheit 20, die erste
Anzeige auf dem Anzeigebildschirm 2a anzuzeigen
(Schritt S30). Somit endet die aktuelle Verarbeitung.

[0031] Gemal der vorliegenden Ausfihrungsform
werden die nachfolgenden Effekte erzielt. Gemaf}
der Roboter-Anzeigevorrichtung 2 der vorliegenden
Ausfiihrungsform ist die Anzeigeeinheit 20 vorgese-
hen, welche die erste Anzeige unter Verwendung der
dreidimensionalen Computer-Graphik des Roboters
3 oder des Roboters 3 und der Peripherie-Ausris-
tung 4 und die zweite Anzeige unter Verwendung
der augmentierten Realitat des Roboters 3 und der
Peripherie-Ausristung 4, fotografiert durch die
Kamera 2b in umschaltbarer Weise anzeigt. Die Aus-
wahleinheit 21 ist weiter vorgesehen, welche die
erste Anzeige aktiviert, wenn die Kamera 2b nicht
zum Roboter 3 und der Peripherie-Ausristung 4
weist, und zeigt die erste Anzeige auf der Anzeige-
einheit 20 an, und aktiviert die zweite Anzeige, wenn
die Kamera 2b zum Roboter 3 und der Peripherie-
Ausriistung 4 weist und zeigt die zweite Anzeige auf
der Anzeigeeinheit 20 an.

[0032] Somit, wenn die Kamera 2b nicht zum Robo-
ter 3 und der Peripherie-Ausristung 4 weist, kann die
erste Anzeige unter Verwendung der dreidimensio-
nalen Computer-Graphik des Roboters 3 oder des
Roboters 3 und der Peripherie-Ausrustung 4 ange-
zeigt werden, und wenn die Kamera 2b zum Roboter
3 und der Peripherie-Ausristung 4 weist, kann die
zweite Anzeige unter Verwendung der augmentier-
ten Realitat des Roboters 3 und der Peripherie-Aus-
ristung 4, welche durch die Kamera 2b fotografiert
werden, angezeigt werden. Das heil3t, dass es mog-
lich ist, eine Roboter-Anzeigevorrichtung bereitzu-
stellen, zum automatischen Umschalten zwischen
einer augmentierten Realitdtsanzeige und der dreidi-
mensionalen Computergraphik-Anzeige umzuschal-
ten.

[0033] Weiter wird gemaf der Roboter-Anzeigevor-
richtung 2 der vorliegenden Ausflihrungsform in der
ersten Anzeige und der zweiten Anzeige zumindest
ein Teil von Information, die aus einem Werkzeug-
spitzenpunkt des Roboters 3 , einem Lernpunkt
eines Programms, einem Koordinatensystem des
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Roboters 3, einem Betriebsbereich jeder Achse des
Roboters 3, einem Jog-Verfahren des Roboters 3,
einem Ort des Roboters 3, einem Positionsregister,
Information eines Sensors des Roboters 3 und einer
erreichbaren Flache des Roboters 3 als Information
Uber den Roboter 3 und die Peripherie-Ausristung 4
ausgewahlt wird, angezeigt. Dies ermdglicht intuiti-
ves Verstandnis und Bestatigung.

[0034] Die vorliegende Offenbarung ist nicht auf die
obige Ausfihrungsform beschrankt und verschie-
dene Modifikationen und Variationen sind mdglich.
Beispielsweise wird in der obigen Ausfuhrungsform
die Anzeigevorrichtung flr eine Industriemaschine
der vorliegenden Offenbarung auf eine Roboter-
Anzeigevorrichtung 2 angewendet, aber die vorlie-
gende Offenbarung ist nicht darauf beschrankt. Die
vorliegende Erfindung kann auf eine Anzeigevorrich-
tung fur Industriemaschinen wie etwa verschiedene
Werkzeugmaschinen zusatzlich zum Roboter 3
angewendet werden.

Bezugszeichenliste

1 Robotersystem

2 Roboter-Anzeigevorrichtung (Anzeige-
vorrichtung fir Industriemaschine)

2a Anzeigebildschirm
Roboter (Industriemaschine)

4 Peripherie-Ausristung

5 Steuervorrichtung

20 Anzeigeeinheit

21 Auswabhleinheit
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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 tbernimmt keinerlei Haftung flir etwaige Fehler oder Auslassungen.

Zitierte Patentliteratur

- JP 2016107379 A [0005]
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Patentanspriiche

1. Anzeigevorrichtung fur eine Industriema-
schine, umfassend:
eine Kamera;
eine Anzeigeeinheit, die konfiguriert ist, in umschalt-
barer Weise eine erste Anzeige unter Verwendung
von dreidimensionaler Computer-Graphik einer
Industriemaschine oder der Industriemaschine und
von deren Peripherie-Ausristung, und eine zweite
Anzeige, die augmentierte Realitat der Industriema-
schine und der Peripherie-Ausriistung verwendet,
die durch die Kamera aufgenommen ist, anzuzei-
gen; und
eine Auswabhleinheit, die konfiguriert ist, die erste
Anzeige zu aktivieren, um die erste Anzeige auf
der Anzeigeeinheit anzuzeigen, wenn die Kamera
nicht zur Industriemaschine und der Peripherie-Aus-
rustung weist, und konfiguriert ist, die zweite
Anzeige zu aktivieren, um die zweite Anzeige auf
der Anzeigeeinheit anzuzeigen, wenn die Kamera
zur Industriemaschine und der Peripherie-Ausrs-
tung weist.

2. Anzeigevorrichtung gemaf Anspruch 1, wobei
die Anzeigeeinheit in der ersten Anzeige und der
zweiten Anzeige als Information Uber die Industrie-
maschine und die Peripherie-Ausristung zumindest
eines anzeigt, was ausgewahlt ist aus einem Werk-
zeugspitzenpunkt, einem Lernpunkt eines Pro-
gramms, einem  Koordinatensystem, einem
Betriebsbereich jeder Achse, einem Jog-Verfahren,
einem Ort, einem Positionsregister, Information
eines Sensors der Industriemaschine und einer
erreichbaren Flache der Industriemaschine.

Es folgen 4 Seiten Zeichnungen
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Anhéangende Zeichnungen

FIG. 1
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FIG. 2
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FIG. 3B
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FIG. 4
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