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Vorwort

Vielen Dank fur den Kauf dieses Hochgeschwindigkeits- und Hochprézisions-Montageroboters.

Bevor Sie den Roboter in Betrieb nehmen, lesen Sie bitte sorgfaltig dieses Handbuch durch, damit
Sie aus dem Roboter den groRtmoéglichen Nutzen fur Ihre Montagearbeiten erhalten.

Folgende Roboterserien und/oder -modelle werden in diesem Handbuch behandelt:

Kleine und mittlere, horizontal ausgerichtete Roboter der Hx-D-SERIE

Wichtig!

Zur Gewabhrleistung der Sicherheit mul3 das Bedienpersonal mit den Vorsichtsmaflinahmen und
Anleitungen im Abschnitt "SICHERHEITS- UND VORSICHTSMASSNAHMEN" vertraut sein.




Der Dokumentationssatzx-D
Ist wie folgt aufgebaut

Der Hx-D-Dokumentationssatz besteht aus folgenden sechs Handbuichern. Falls Sie mit dieser
Roboterbaureihe nicht vertraut sind, lesen Sie bitte alle sechs Handblicher vor der Arbeit mit dem
Roboter durch.

EINFUHRUNGSHANDBUCH - vorliegendes Handbuch:

Stellt Ihnen den DENSO Roboter vor. Anhand eines Geratekonfigurationsbeispiels
erfahren Sie in diesem Handbuch, wie ein Roboter mit dem Programmiergerét gesteuert
werden kann. Dazu wird ein Programm in WINCAPSII erstellt, um den Roboter
automatisch zu steuern.

INSTALLATIONS- UND WARTUNGSHANDBUCH

Beschreibt den Roboteraufbau, gibt die Anleitungen fir die Installation der
Roboterelemente sowie die Wartungs- und Prifungsarbeiten.

EINSTELLUNGSHANDBUCH

Beschreibt das Einstellen oder Programmieren des Roboters mit Hilfe des
Programmiergerats oder des Bedienfeldes.

WINCAPSI|I

Enthalt Anleitungen zum Einsatz des auf dem PC installierten und mit dem Roboter und
dem Roboter-Controller verbundenen Programmiersystems far die
Programmentwicklung und -verwaltung.

PROGRAMMIERUNGSHANDBUCH

Beschreibt die Programmiersprache PAC, die Schritte der Programmentwicklung in PAC
und die Befehlsspezifikationen.

FEHLERCODETABELLEN

Enthalt eine Auflistung der Fehlercodes, die am Programmiergerat, Bedienfeld oder PC-
Bildschirm angezeigt werden, wenn ein Fehler in der Roboterbaureihe oder in WINCAPSII
auftritt.



Das vorliegende Handbuch ist wie folgt
aufgebaut:

Dieses Handbuch ist nur ein Teil des Hx-D-Dokumentationssatzes. Es besteht aus den
SICHERHEITS- UND VORSICHTSMASSNAHMEN, den Kapiteln 1-5 und den Anhangen.

SICHERHEITS- UND VORSICHTSMASSNAHMEN

Erlautert sicherheitsrelevante Begriffe und Symbole wund enthalt zu beachtende
VorsichtsmalRnahmen. Bitte lesen Sie diesen Abschnitt unbedingt, bevor Sie anfangen, mit dem
Roboter zu arbeiten.

Kapitel 1 Steuerung des Robotersmit dem Programmier ger &t

Beschreibt wie der Roboter mit dem Programmiergerat im manuellen Modus gesteuert werden
kann, wie damit ein einfaches Programm erstellt und der Roboter programmiert werden kann.

Kapitel 2 Erstellen eines Programmes auf einem PC mit WINCAPSI|

Enthalt Anleitungen zum Setup von WINCAPSII auf einem PC, zum Erstellen und Kompilieren
eines Programmes und zum Hochladen des kompilierten Programmes zum Roboter-Controller.

Ebenso wird die Maschinenverriegelung beschrieben, die fir in Kapitel 3 auszufihrende
Simulationen erforderlich ist.

Kapitel 3 Simulieren einer Roboter bewegung entsprechend des Programmes auf einem PC

Beschreibt wie die programmierte Operation Uber einen Simulator am PC gepruft werden kann.

Kapitel 4 Steuern des Robotor s tiber Programme

Enthalt Prozeduren, um den Roboter entsprechend der Programme zu steuern und beschreibt die
Palettierung, eine der Hauptanwendungen bei Robotern mit 4 Achsen. Ebenso wird beschrieben,
wie PAC-Bibliotheken eingesetzt werden konnen, um die Effizienz der Task-Programmentwicklung
besonders zu verbessern.

Kapitel 5 Funktionen von Denso Robotern

Beschreibt die Stromgrenzwert-Funktion, die direkte Programmierfunktion und weitere Funktionen
des Denso Roboters.

Anhénge

Anhang-1 Glossar

Anhang-2 Bezeichnung der Teile des Roboter-Controller
Anhang-3 Bezeichnung der Teile des Programmiergeréats
Anhang-4 Meni-Baumstruktur am Programmiergeréat






SICHERHEITS- UND VORSICHTSMASSNAHMEN

SICHERHEITS UND
VORSICHTSMASSNAHMEN

Bitte stellen Sie die Einhaltung der folgenden Sicherheits- und VorsichtsmalRnahmen sicher.

Die strikte Einhaltung der Warn- und Vorsichtshinweise ist ein MUSS zur Verhiitung von Unfallen, die zu
korperlichen Schaden und erheblichem Sachschaden fiihren kdnnen. Stellen Sie sicher, daf3 Sie die
unten aufgefiihrten Definitionen dieser Begriffe und die dazugehorigen, weiter unten dargestellten
Symbole verstehen, bevor Sie mit dem Text fortfahren.

& WARNUNG Warnung vor Situationen, die zu schweren

korperlichen Schaden oder Tod fiihren kdnnen,
wenn die Anleitungen nicht korrekt befolgt
werden.

& VORSICHT Warnung vor Situationen, die zu geringerem

korperlichen  Schaden oder erheblichem
Sachschaden fiihren koénnen, wenn die
Anleitungen nicht korrekt befolgt werden.

Terminologie und Definitionen

Maximaler Roboterraum: Bezieht sich auf die Ausdehnung des Raums, der von den maximal
mdoglichen Bewegungen aller Roboterbauteile, einschlielBlich Endwerkzeug, Werkstick und
Anbaueinheiten, eingeschlossen wird. (Zitiert nach "RIA* Committee Draft".)

Sicherheitsraum: Bezieht sich auf den Teil des maximalen Roboterraums, auf den ein Roboter durch
Begrenzungsvorrichtungen (z. B. mechanische Anschlage) eingeschrankt wird. Der maximale Weg, den
der Roboter, das Endwerkzeug und das Werksttick nach dem Ansprechen der Begrenzungsvorrichtung
zurlcklegen konnen, definiert die Grenzen des Sicherheitsraums des Roboters. (Zitiert nach "RIA*
Committee Draft".)

Bewegungsraum: Bezieht sich auf den Teil des Sicherheitsraums, innerhalb dessen ein Roboter durch
Software-Bewegungsbegrenzungen eingeschrénkt wird. Der maximale Weg, den der Roboter, das
Endwerkzeug und das Werkstiick nach dem Einstellen der Software-Bewegungsgrenzen zurlicklegen
kénnen, definiert die Grenzen des Bewegungsraums des Roboters. (Der Begriff "Bewegungsraum” ist
eine spezifische Terminologie von Denso.)

Arbeitsraum: Bezieht sich auf den Teil des Sicherheitsraums (oder Bewegungsraums in der
Terminologie von Denso), der vom Roboter wahrend des Ausfihrens seines Aufgabenprogrammes
tatsachlich genutzt wird. (Zitiert nach "RIA* Committee Draft".)

Aufgabenprogramm: Bezieht sich auf die Instruktionen fir die Bewegung und die Hilfsfunktionen, die
die jeweilige Aufgabe des Robotersystems definieren. (Zitiert nach "RIA* Committee Draft".)

(*RIA: Robotic Industries Association/Vereinigung der Roboterindustrie)



1. Einfuhrung

In diesem Abschnitt sind die Sicherheits- und VorsichtsmaRnahmen
beschrieben, die wahrend der Installation, des Programmierens, der
Prifung, der Anpassung und der Wartung des Roboters einzuhalten
sind.

2. VorsichtsmalRnahmen wahrend der Installation

2.1 Sicherstellen der geeigneten
Installationsumgebung

2.1.1 Standardausfihrung

2.1.2 Staubdichte,
spritzwassergeschutzt
e Ausfuhrung

2.2 Servicebereich

Die Standardausfiihrung ist nicht explosionsgeschiitzt, staubdicht oder
spritzwassergeschiitzt ausgelegt. Demzufolge darf sie nicht in
Umgebungen mit:

(1) entzindlichen Gasen oder Flissigkeiten,

(2) herumfliegenden Spanen der Metallbearbeitung oder sonstigem
elektrisch leitendenden Material,

(3) saurehaltigen, alkalihaltigen oder sonstigen korrosiven Gasen,
(4) Olnebeln vom Schneiden oder Schleifen,

(5) der Gefahr des Eintauchens in Flissigkeiten,

(6) schwefelhaltigen Nebeln von Schneid6él oder Schieifdl oder

(7) grofen Umrichtern, Transmittern hoher Ausgangsleistung und
hoher Frequenz, groRen Schitzen, Schweilgeraten oder
sonstigen Quellen elektrischer Stdérungen installiert werden.

Die staubdichte, spritzwassergeschuiitzte Ausfiihrung ist eine dem
Schutzgrad IP54 entsprechende staubdichte und
spritzwassergeschitzte Konstruktion, die jedoch nicht
explosionsgeschuitzt ausgelegt ist.

Beachten Sie, dal3 der Roboter-Controller keine staubdichte oder
spritzwassergeschiitzte Roboterkomponente ist. Aus diesem Grund ist
der Roboter-Controller in einer durch Olnebel belasteten Umgebung in
einem optionalen Schutzgehause unterzubringen.

Die staubdichte, spritzwassergeschutzte Ausfiihrung darf nicht in einer
Umgebung mit:

(1) entzindlichen Gasen oder Flissigkeiten,
(2) saurehaltigen, alkalihaltigen oder sonstigen korrosiven Gasen,

(3) grofen Umrichtern, Transmittern hoher Ausgangsleistung und
hoher Frequenz, groRen Schitzen, Schweil3gerdten oder
sonstigen Quellen elektrischer Stérungen,

(4) der Gefahr des Eintauchens in Flissigkeiten,
(5) Partikeln oder Spanen vom Schleifen oder Zerspanen,
(6) der Verwendung eines von DENSO nicht zugelassenen Ols oder

Anmerkung: DENSO-zugelassenes Ol: Yushiron-Ol Nr. 4C
(unldslich)

(7) schwefelhaltigen Nebeln von Schneiddl oder Schleifél installiert
werden.

Der Roboter und die Peripheriegeréate sind so zu installieren, dal3 ein
ausreichender Servicebereich fir das sichere Programmieren, die
Wartung und die Prifung zu Verfiigung steht.
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2.3

2.4

2.5

2.6

2.7

Steuergerate
aul3erhalb des
Sicherheitsraums
des Roboters

Anordnung von
Mel3- und
Anzeigegeraten

Schutz der
Elektroinstallation
und der Hydraulik-/
Druckluft-
Rohrleitungen

Anordnung der
NOT-AUS-Schalter

Anordnung der
Betriebszustands-
anzeigen

Der Roboter-Controller, das Programmiergeréat und das Bedienfeld
sind auf3erhalb des Sicherheitsraums des Roboters und an einem Ort
zu installieren, von dem aus beim Arbeiten mit dem Roboter-
Controller, dem Programmiergerdt oder dem Bedienfeld alle
Bewegungen des Roboters tberschaubar sind.

Druckmesser, Oldruckmesser und andere Anzeiger sind an einem
leicht zu kontrollierenden Ort zu montieren.

Die Elektroinstallationen und Hydraulik-/Druckluft-Rohrleitungen sind
durch eine Abdeckung oder eine entsprechende MalRBhahme zu
schitzen, wenn die Mdglichkeit einer Beschadigung besteht.

Die NOT-AUS-Schalter sind an einer leicht erreichbaren Stelle
anzubringen, um den Roboter ggf. unverziiglich anhalten zu kénnen.

(1) Die NOT-AUS-Schalter missen rot sein.

(2) Die NOT-AUS-Schalter missen so konstruiert sein, daf3 sie nach
dem Ausldsen weder automatisch noch versehentlich durch eine
Bedienperson freigegeben werden kdnnen.

(3) NOT-AUS-Schalter miissen vom Hauptschalter getrennt sein.

Die Betriebszustandsanzeigen sind so anzuordnen, daR das
Bedienpersonal leicht erkennt, ob der Roboter voriibergehend, durch
einen NOT-AUS oder durch eine Fehlfunktion stillsteht.



2.8 Aufstellen der
Sicherheitsum-
zaunung oder
-verkleidung

2.9 Anbringen eines
Seils oder einer
Kette

Eine Sicherheitsumzaunung oder -verkleidung ist aufzustellen, so
dal niemand den Sicherheitsraum des Roboters betreten kann.
Sollte dies nicht moglich sein, verwenden Sie andere
Schutzeinrichtungen wie in Abschnitt 2.9 beschrieben.

(1) Die Umzéunung oder Verkleidung muf3 so aufgebaut sein, dal3
man sie nicht ohne weiteres bewegen oder entfernen kann.

(2) Die Umzéunung oder Verkleidung muf3 so aufgebaut sein, dal3
man sie durch &auf3ere Krafteinwirkung nicht ohne weiteres
beschadigen oder verformen kann.

(3) In der Umz&aunung oder Verkleidung ist ein Ein-/Ausgang
einzurichten. Errichten Sie die Umzaunung oder Verkleidung so,
dall niemand sie ohne weiteres durch Klettern Uber die
Umzaunung oder Verkleidung tberwinden kann.

(4) Die Umzéunung oder Verkleidung ist so zu konstruieren, dald
man Hande oder andere Kdrperteile nicht hindurchstecken kann.

(5) Ergreifen Sie eine der folgenden SchutzmalBnahmen fur den
Ein-/Ausgang der Umzaunung oder Verkleidung:

1) Bringen Sie eine TUr, ein Seil oder eine Kette im Ein-/Ausgang
der Umz&unung oder Verkleidung an. Montieren Sie eine
Sperre, die das automatische Ansprechen des NOT-AUS-
Gerétes sicherstellt, wenn die Sperre getffnet oder entfernt
wird.

2) Bringen Sie einen Warnhinweis am Ein-/Ausgang der
Umzaunung oder Verkleidung mit der Aufschrift "In Betrieb!
Zutritt verboten!" oder "Es wird gearbeitet! Nicht bedienen!”
an und sorgen Sie dafur, dal3 diese Anweisungen vom
Personal zu jeder Zeit befolgt werden.

Beim Ausfiihren eines Testlaufs und vor dem Aufstellen einer
Sicherheitsumzaunung oder -verkleidung sollte sich eine
Aufsichtsperson neben dem Sicherheitsraum des Roboters
positionieren und eine andere dort, wo er/sie alle
Bewegungen des Roboters sehen kann. Die Aufsichtsperson
soll verhindern, da3 Mitarbeiter den Sicherheitsraum des
Roboters betreten, und er soll sich ausschlie3lich dieser
Aufgabe widmen.

Wenn es nicht moglich ist, die in Abschnitt 2.8 beschriebene
Sicherheitsumzaunung oder -verkleidung aufzustellen, bringen Sie
um den Sicherheitsraum des Roboters ein Seil oder eine Kette an,
um sicherzustellen, daf3 niemand den Sicherheitsraum betritt.

(1) Sorgen Sie dafir, daR die Stiitzpfosten nicht leicht verschoben
werden konnen.

(2) Stellen Sie sicher, dal3 die Farbe oder das Material des Seils
oder der Kette muhelos von der Umgebung zu unterscheiden ist.

(3) Bringen Sie einen Warnhinweis an einer gut sichtbaren Stelle mit
der Aufschrift "In Betrieb! Zutritt verboten!" oder "Es wird
gearbeitet! Nicht bedienen!" an und sorgen Sie dafir, dal? diese
Anweisungen vom Personal zu jeder Zeit befolgt werden.

(4) Legen Sie den Ein-/Ausgang fest und befolgen Sie die
Anweisungen (3) bis (5) von Abschnitt 2.8.
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2.10 Einstellen des
Bewegungsraums des
Roboters

2.11 Anderungen am
Roboter sind nicht
erlaubt

2.12 Reinigen der
Werkzeuge

2.13 Beleuchtung

2.14 Schutz vor
Gegenstanden, die vom
Endwerkzeug
weggeschleudert
werden

2.15 Anbringen des
Warnschildes

Das flir den Betrieb des Roboters erforderliche Volumen wird als
Arbeitsraum bezeichnet.

Wenn der Bewegungsraum des Roboters grol3er als der
Arbeitsraum  ist, wird empfohlen, einen  kleineren
Bewegungsraum einzustellen, um Stdrungen oder Unter-
brechungen anderer Gerate durch den Roboter zu verhindern.

Siehe Kapitel 4 des Benutzerhandbuches "INSTALLATION UND
WARTUNG".

Verdndern Sie niemals den Roboteraufbau, den Roboter-
Controller, das Programmiergerat oder andere Geréate.

Wenn der Roboter mit Schweil3pistolen, Farbspritzdisen oder
anderen Endwerkzeugen arbeitet, die gereinigt werden mussen,
wird empfohlen den Reinigungsvorgang automatisch
durchfiihren zu lassen.

Fir den sicheren Roboterbetrieb mul@ ausreichende

Beleuchtung vorhanden sein.

Fur die Kalkulation der Verletzungsgefahr fir das Personal
durch vom Endwerkzeug fallengelassene oder
weggeschleuderte Objekte sind die Abmessungen, das Gewicht,
die Temperatur und die chemischen Eigenschaften der Objekte
zu bertcksichtigen und geeignete Sicherheitsvorkehrungen zu
treffen, um die Sicherheit des Personals zu garantieren.

Bringen Sie das mit dem Roboter
mitgelieferte Warnschild am Ein-/
Ausgang der  Sicherheitsum-
zaunung oder an einer anderen
gut sichtbaren Stelle an.

A WARNUNG

Der aktive Roboterarm
kann schwere Yerletzungen

w verursachen.
@ Betreten Sie die Sicherheits-
absperrung nicht wihrend

A des Betriebs.
]

@ Driicken Sie den NOT-AUS-
Schalter, bevor Sie die
Sicherheitsabsperrung
betreten.




3. Vorsichts-
maflnahmen
wahrend
der Roboter
aktiv ist

3.1 Erstellen von
Abeitsrichtlinien
und Sicherstellen
der Einhaltung

durch das
Personal

FiY

Warnung

Das Beriihren des Roboters wahrend
seines Betriebs kann zu schweren
Verletzungen flhren. Stellen Sie
sicher, daR die folgenden
Vorschriften eingehalten und die in
Abschnitt 3.1 ff aufgezahlten
VorsichtsmalRnahmen bei der
Durchfiihrung aller Arbeiten befolgt
werden.

A WARNUNG
B
A

kann schwere Verletzungen

V.er;;::t:znswe die Sicherheits-
absperrung nicht wahrend
des Betriebs.

@ Driicken Sie den NOT-AUS-
Schalter, bevor Sie die
Sicherheitsabsperrung
betreten.

1) Betreten Sie den Sicherheitsraum des Roboters nicht, wenn
der Roboter in Betrieb oder der Antriebsmotor eingeschaltet
ist.

2) Als VorsichtsmalBhahme gegen Fehlfunktionen sorgen Sie
dafur, daR das NOT-AUS-Gerat so eingestellt ist, dal3 die
Spannung des Roboterantriecbs beim Betreten des
Sicherheitsraums des Roboters abgeschaltet wird.

3) Wenn es erforderlich ist, den Sicherheitsraum des Roboters
fur die Durchfihrung von Programmierungs- oder Wartungs-
arbeiten zu betreten, wahrend der Roboter aktiv ist, so stellen
Sie sicher, dal3 die in Abschnitt 3.3 "Gewahrleistung der
Sicherheit des Personals bei der Durchfiihrung von Arbeiten
im Sicherheitsraum des Roboters" beschriebenen Schritte
befolgt werden.

Fir den Fall, daR es erforderlich wird, den Sicherheitsraum des

far

Roboters
Wartungsinspektionen durchzufihren, legen Sie “Arbeitsrichtlinien”

zu betreten, um die Programmierung oder

die folgenden Punkte fest und stellen Sie sicher, dal3 diese vom

Personal befolgt werden.

(1)
(@)
3)
(4)

(5)

(6)

Notwendige Bedienungsablaufe fiir den Roboterbetrieb.
Robotergeschwindigkeit wahrend des Lernvorganges.

Verwendete Signalisierungsverfahren, wenn die Arbeiten von
mehr als einem Arbeiter durchgefuhrt werden.

Vorgehensweise des Personals im Stérungsfall je nach Art der
Stérung.

Notwendige Schritte zur Uberpriifung der Freigabe und der
Sicherheit wahrend des Storungszustandes, um den Roboter
nach dem Anhalten der Roboterbewegung infolge der Betéatigung
des NOT-AUS-Gerates neu zu starten.

Nachfolgende Schritte sind unabhangig von den vorher
genannten Punkten notwendig, um Gefahren infolge
unerwarteter Roboterbewegung oder Stérung des Roboters zu
verhindern.

1) Anzeige der Steuertafel (siehe Abschnitt 3.2 auf der nachsten
Seite)

2) Gewabhrleistung der Sicherheit des Personals, das Arbeiten

im  Sicherheitsraum des Roboters durchfihrt (siehe

Abschnitt 3.3 auf der ndchsten Seite)

Vom Personal einzunehmende Position und Haltung

Die Position und Haltung, die dem Personal erméglicht, den
normalen Roboterbetrieb zu bestétigen und bei Auftreten
einer Stoérung sofort Schutz zu suchen.

3)




SICHERHEITS- UND VORSICHTSMASSNAHMEN

4) Realisierung von Mallnahmen fiir den Larmschutz

5) Signalisierungsverfahren far Personal an
angeschlossenen Geraten

6) Arten der Stérungen und wie diese zu unterscheiden
sind
Stellen Sie sicher, dal3 diese “Arbeitsrichtlinien” im Einklang mit

dem Robotertyp, dem Aufstellungsort und den Arbeitsaufgaben
stehen.

Sorgen Sie dafiir, daf3 beim Ausarbeiten dieser "Arbeitsrich-
tlinien" die Meinung des betroffenen Personals, der Techniker
des Herstellers der Ausristungen und eines Arbeitsschutz-
beauftragten bertcksichtigt wird.

3.2 Anzeige des Erstellen Sie eine Anzeige, die auf dem Bedienfeld oder
Bedienfeldes Programmiergerat erscheint, um darauf hinzuweisen, dal3 der
Roboter in Betrieb ist und um zu verhindern, daf3 der EIN-
Schalter oder Umschalter wahrend des Betriebs durch andere
Personen als durch den Bediener zufallig betatigt werden.
Ergreifen Sie zusétzliche geeignete Mallinahmen wie das

Verriegeln der Maschinenverkleidung.

3.3 Gewabhrleistung Bei der Durchfihrung von Arbeiten im Sicherheitsraum des
der Sicherheit Roboters sind folgende Mallnahmen einzuhalten, um sicher-
des Personals bei zustellen, daf3 der Roboterbetrieb bei einer Storung sofort

.. angehalten werden kann.
der Durchfihrung von _ S _ _
(1) Sorgen Sie dafur, dal3 sich eine Aufsichtsperson an einem

éircbheletrehneiltrQraum Ort auRRerhalb des Sicherheitsraums des Roboters befindet,
von dem diese Aufsichtsperson samtliche

des Roboters Roboterbewegungen (berblicken kann, und daR sie sich
ausschlieB3lich dieser Aufgabe widmet.

@ Bei einer Storung ist sofort ein NOT-AUS-Geréat zu
aktivieren.

@ Erlauben Sie niemandem auRer dem zusténdigen
Arbeiter das Betreten des Sicherheitsraums des
Roboters.

(2) Stellen Sie sicher, dal ein Fachmann innerhalb des
Sicherheitsraums des Roboters einen tragbaren NOT-AUS-
Schalter (Schaltflache "Roboterstop” auf dem
Programmiergerat) bei sich hat, den er im Notfall sofort
betatigen kann.



3.4 Priufungen vor Beginn

von Arbeiten, wie z. B.

das Programmieren

3.5 Entluftung

3.6 VorsichtsmalRnahmen
far Testlaufe

3.7 VorsichtsmalRnahmen
fir den Automatikbe-
trieb

Vor dem Beginn von Arbeiten, wie der Programmierung, sind
evtl. Reparaturen sofort nach dem Erkennen einer Stdrung
sowie weitere notwendige MalRnahmen durchzufihren.

(1) Uberprifen Sie die Umhillung oder Abdeckung der exter-
nen Verdrahtung oder der externen Gerate auf evtl.
Beschadigung.

(2) Uberprifen Sie die normale Funktionsweise des Roboters
(auRergewohnlicher Larm oder Vibrationen wahrend des
Betriebs).

(3) Uberpriifen Sie die Funktionstiichtigkeit des NOT-AUS-
Gerates.

(4) Uberprifen Sie die Druckluft oder Ol fiihrenden Leitungen
auf Leckage.

(5) Uberpriifen Sie, ob sich im Sicherheitsraum des Roboters
oder in seiner Nahe Hindernisse befinden.

Vor der Demontage oder dem Auswechseln von
Pneumatikbauteilen ist der Antriebszylinder zu entliiften.

Wahrend der Durchfihrung von Testlaufen sollte sich das
Personal nach Méglichkeit auRerhalb des Sicherheitsraums des
Roboters aufhalten.

(1) Bei Inbetriebnahme

Vor der Inbetriebnahme des Roboters sind zuerst die
nachstehenden Punkte zu Uberprifen. AuRerdem missen
die zu benutzenden Signale festgelegt und die
Signalisierung mit dem gesamten betroffenen Personal
Uberprift werden.

1) Uberpriifen Sie, ob sich jemand im Sicherheitsraum des
Roboters aufhalt.

2) Uberpriifen Sie, ob das Programmiergerat und die
Werkzeuge an ihren vorgesehenen Platzen sind.

3) Uberprifen Sie, ob Stérmeldeleuchten am Roboter oder
dazugehorigen Ausristungen leuchten.

(2) Uberpriifen Sie, ob die Anzeigelampe fiir automatischen
Betrieb im Automatikbetrieb leuchtet.

(3) Handlungen im Stérungsfall

Stoppen Sie den Betrieb des Roboters durch Betatigen des
NOT-AUS-Gerates, wenn eine Stérung des Roboters oder
der angeschlossenen Gerate auftritt und es notwendig ist,
den Sicherheitsraum des Roboters zur Durchflihrung der
Notfall-Wartung zu betreten. Ergreifen Sie alle notwendigen
Maflnahmen, wie z. B. das Anbringen eines Warnschildes
am Start-Schalter, um auf die laufenden Arbeiten
hinzuweisen, und zu verhindern, dafl3 jemand Zugang zum
Roboter bekommt.
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3.8 VorsichtsmaRnahmen (1) Reparaturen durfen nicht aufRerhalb des dafir
bei Reparaturen vorgesehenen Bereichs durchgefiihrt werden.

(2) Unter keinen Umsténden dirfen Sperrvorrichtungen entfernt
werden.

(3) Beim Offnen der Abdeckung des Roboter-Controller zum
Auswechseln der Batterie oder aus anderen Griinden ist die
Stromversorgung des Roboter-Controller abzuschalten und
das Stromkabel zu ziehen.

(4) Verwenden Sie nur von DENSO zugelassene
Ersatzwerkzeuge.

4. Tagliche und (1) Stellen Sie sicher, dal3 die taglichen und regelmafigen
regelmaRioe Prifungen durchgefiihrt werden. Uberprifen Sie immer vor
g g Arbeitsbeginn, dal3 keine Probleme mit dem Roboter und

PrUfungen der dazugehdrigen Ausristungen vorliegen. Bei Problemen
sind alle notwendigen Malinahmen zu ergreifen, um diese
zu beheben.

(2) Die Durchfihrung regelmaliger Prifungen oder ewvtl.
Reparaturen sind zu protokollieren. Die Protokolle sind
mindestens 3 Jahre aufzubewahren.

5. Verwalten von (1) Die mit dem Roboter mitgelieferten Disketten mit den
Disketten "Systemeinstellungen”, auf denen spezielle, ausschlie3lich
fur Ihren Roboter vorbereitete Daten enthalten sind, missen

sorgféltig behandelt und aufbewahrt werden.

(2) Nach beendetem Programmiervorgang oder etwaigen
Anderungen sind die Programme und die Daten stets auf
Disketten zu sichern.

Datensicherungen helfen Ihnen, die im Roboter-Controller
gespeicherten Daten wiederherzustellen, wenn diese
aufgrund einer leeren Backup-Batterie verlorengegangen
sind.

(3) Beschriften Sie alle fur das Speichern von
Aufgabenprogrammen verwendeten Disketten, um das
Laden falscher Disketten im  Roboter-Controller
auszuschlief3en.

(4) Bewahren Sie die Disketten an einem von Staub,
Luftfeuchtigkeit und Magnetfeldern freien Ort auf. Diese
Einflusse kénnten die Disketten oder die auf den Disketten
gespeicherten Daten zerstoren.
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Kapitel 1
Steuern des Roboters uber das
Programmier ger at

B

In Kapitel 1 werden Sie folgendes tun:

- Lernen, wie das Programmiergerat zu handhaben und einzusetzen ist.
- Folgendes mit dem Programmiergerat ausfihren:

« Durchfiihren einer sicheren und préazisen manuellen Operation (in den Gelenk-, X-Y- und
Werkzeug-Modi)

Kalibrieren (CAL) des Roboters

Erstellen und Bearbeiten von Programmen

Durchflihren einer Sicherheitsprogrammierung

Durchflihren einer Sicherheitsprogrammierprifung

Sicheres Starten und Stoppen von Programmen

Lektion 1 Steuern des Roboters im manuellen Modus 3

1.1 Grundfunktionen des Programmiergerats 3

1.2 Manuelles Steuern des Roboters Uber das Programmiergerat 5
Lektion 2 Steuern des Roboters Uber ein einfaches Programm 14

2.1 Erstellen eines einfachen Programmes mit dem Programmiergerat 15

2.2 Programmierung 24

2.3 Programmierprufung 29

2.4 Steuern des Roboters im Auto-Modus 34

® Kapitel 1 Praktische Ubung 38



Beispidl fur eine Gerateeinstellung

Auf der Abbildung unten ist ein Beispiel fiir eine Gerateeinstellung mit dem Roboter als Teil der
Produktionslinie dargestellt. Dieser Roboter flihrt Palettierungsaufgaben aus.

Robotereinheit

Prozef3flufd von der Programmer stellung bis zum Prifen der Roboter bewegung

Im folgenden ist der Prozef3flu beginnend mit der Programmerstellung bis hin zum Prifen der

Roboterbewegung dargestellt.

-

Geben Sie Programm-
codes Uber das
Programmiergeréat ein

Kompilieren Sie das
Programm in ein
Laufzeitformat

Laden Sie
das Programm

Durchfiihren der
Programmierung

Steuern Sie den Roboter
Programmierprifung und
Auto-Ausfuhrung

eeeee | ektion 2.1

eeeee | ektion 2.1

eeeee | ektion 2.1

eeeee | ektion 2.2

eeeee | ektionen 2.3 und 2.4



Lektion 1 Steuern des Robotersim manuellen M odus

1.1  Grundfunktionen des Programmier ger ats

OTipD

Halten des Programmiergeréts und des Sicherheitsschalters

Bei Verwendung des Programmiergerats ist dieses wie unten gezeigt zu halten.

Das Programmiergeréat verflgt Uber zwei Sicherheitsschalter. Daher kann es auf
zwei verschiedene Arten gehalten werden:

Sicherheitsschalter

Sicherheitsschalter

Halten des Programmiergerats

Der Sicherheitsschalter dient dazu, den Roboter automatisch und sicher zu
stoppen, wenn der Bediener aufgrund unvorhergesehener Umsténde, z. B. der
Bediener erleidet einen Blackout oder stirbt wahrend der manuellen Steuerung
des Roboters mit dem Programmiergerat, den Roboter nicht mehr langer korrekt
steuern kann. Wenn eine &hnliche Situation auftritt, wird der Bediener den
Sicherheitsschalter deutlich starker oder schwéacher driicken. Beim Sicherheits-
schalter handelt es sich um einen Schalter mit 3 Positionen, der folgende
3 Betriebszustande erkennen und entsprechend darauf reagieren kann:

1) Wenn der Schalter nicht oder nur leicht gedrickt wird
— Schalter: AUS

2) Wenn der Schalter mit korrektem Druck gedrtckt wird
— Schalter: EIN

3) Wenn der Schalter zu stark gedriickt wird
- Schalter: AUS

Wenn der Schalter nicht auf EIN steht, kann der Roboter weder gesteuert noch
angetrieben werden.

Aus Sicherheitsgriinden ist der Roboter darauf ausgerichtet, dafl3 der
Sicherheitsschalter im manuellen Modus gedriickt gehalten werden muf3, wenn
der Bediener z. B. eine der Tasten zur Armbewegung seitwarts drickt.



Grundeinstellung des Programmiergeréats

Wenn der Controller eingeschaltet ist, erscheint die unten dargestellte
Hauptanzeige auf dem Programmiergerat.

[0 Modusauswabhlschalter

[ )N\

g 4 Pl ] Einstellrad
) = =)
. 3 ; :
&9 @ M) | doine veTe|[ 1z @ // DStatuszelle
I LTouch-Panel
© ©
o? CEB|
o, @Jvz ©
QrD) I OTasten fir die
o° Rl o Bewegung des Armes
o o
e} (o)) 5| + o
GO D, SO L] A‘ ngrm| frn | Uision | 1 | l)perell Set. % OG
| et (e ) () (0 ) (70 ) (5 ) (0 ”, L] Funktionstasten

[l Cursor-Tasten

Programmiergerat — Hauptanzeige

[0 Modusauswahlschalter
Mit diesem Schalter kann zwischen den Betriebsmodi "Auto, Manuell und
Programmierprifung” hin- und hergeschaltet werden.

[ Einstellrad
Damit kdnnen Werte leichter angepalit werden.

[] Statuszeile
Diese zeigt immer den aktuellen Betriebsmodus und den Roboterstatus an.

[J Touch-Panel

Der LCD-Bildschirm des Programmiergerats ist ein Touch-Panel. Indem Sie die
auf dem Bildschirm angezeigten Schaltflachen oder Dateneintragsbereiche
berthren, kdnnen Sie Operationen ausfiihren und eine Auswahl vornehmen.

Vorsicht: Beriihren Sie das Programmiergerat nur mit den Fingern, niemals mit
der Spitze eines Bleistifts oder anderen spitzen Gegenstanden. Andernfalls
konnte die LCD-Anzeige beschadigt werden.

L] Tasten fur die Bewegung des Armes

Uber diese Tasten kann der Roboterarm manuell in die gewiinschte Richtung
bewegt werden. Es ist erforderlich, den Sicherheitsschalter gleichzeitig gedriickt
zu halten.

[l Funktionstasten

Normalerweise werden F1 bis F6 am Bildschirm angezeigt. Dies kann, falls
erforderlich, durch Driicken der Umschalttaste auf eine Anzeige von F7 bis F12
umgeschaltet werden.

[ Cursor-Tasten
Diese dienen dazu, den Cursor auf der Bildschirmanzeige oder der
Eingabemaske hin- und herzubewegen.

Weitere Einzelheiten zu jedem Abschnitt des Programmiergeréts, sieche Anhang 3.



1.2 Manuédles Steuern des Roboters tiber das Programmier ger at

Zunéchst beginnen Sie lhre Ubung damit, den Roboter-Controller und Motor EINzuschalten und
den Roboter manuell mit dem Programmiergerét zu steuern.

SCHRITT 1 Vor dem Fortfahren priifen, ob alles sicher ist

« Stellen Sie sicher, daRR der Roboter korrekt installiert ist.
« Stellen Sie sicher, daf? sich niemand im Sicherheitsraum des Roboters befindet.

SCHRITT 2  EINschalten des Roboter-Controller

o <>
° E — === — = W ¢ N v B—
5 oFH R _
B ]
— | — | B
o ‘O O| o

L] Kippen Sie den Stromschalter
des Controllers nach oben.

uuuuuu

e (D=0 |

@

Die Stromversorgungs-Lampe
(die Lampe ganz links der

3 Kontrollampen) schaltet sich ein
und die beiden anderen Lampen
blinken voriibergehend.

Q@ @ 0 M) | foint uaolf 1

L)

® A‘ Progran| Arm | Uisioh| 1/0 |[]pePanel| Set |

Die Hauptanzeige erscheint kurz
darauf auf dem Programmiergerat.




SCHRITT 3

Auswahlen des manuellen Modus des Roboters

ROBOT STOP

] Stellen Sie den Modusauswahl-
schalter auf die Position
MANUELL ein.

© 0 0 0 0 0 0 O

SCHRITT 4  Enstellen von Geschwindi

Ganz links auf der Statusleiste
erscheint ein Symbol, das den
manuellen Modus anzeigt.

keit und Beschleunigun

(ﬁ\

U Driicken Sie

[GESCHWINDIGKEIT].

MANUAL

autg
)

ROBT STOP & i
@ | Goren) o) () (oo
)
[

© HoweR

DENSO

g e 3 Mmoo unrel[ W

ot the
o | w | w | ;.

X/
QD)
CEW

Das Fenster [Geschwindigkeit
einstellen] erscheint.

G0
S=D)

&

DO DG

5

=/

Cursor-Tasten

Symbolleiste der

— Geschwindigkeitsein
stellung

&

(ﬁ\

MANUAL

autg

Das Feld "GESCHWINDIGKEIT"
muf3 ausgewahlt sein. Wenn jedoch
entweder das Feld
"BESCHLEUNIGUNG" oder
"VERZOGERUNG" ausgewahlt ist,
wahlen Sie lUiber die NACH OBEN-
und NACH UNTEN-Tasten das
Feld "GESCHWINDIGKEIT" aus.

Sot. the rohot. spdp.

~
s

T e 8 e | e vere[ @

o | o Jfow ) | fowe] |

o)

L] Driicken Sie [F2 10 %)]. (Der
Wert "GESCHWINDIGKEIT"
kann auch Uber das Einstellrad
geandert werden.)

(Die "GESCHWINDIGKEIT" wird
auf 10 % sowie
BESCHLEUNIGUNG und
VERZOGERUNG auf 1 %
eingestellt.)

[1Bemerkung
enl]

[] Driicken Sie [OK].

Lassen Sie zu Anfang diese Einstellungen unveréandert, da Sie den Roboter aus
Sicherheitsgriinden zunéachst nur langsam steuern. Die Einstellungen kénnen

Sie spater andern, wenn Sie sich an die Steuerung des Roboters mit dem
Programmiergerat gewodhnt haben.

e




O Y g § M) | Joint URT o/l 1z Die Anzeige
"GESCHWINDIGKEIT" wechselt zu
10 %.

S
[ ] A‘ Progran Arn Uision 1/0 |[]pePanel Set |
SCHRITT 5  Einschalten des Motors
L] Driicken Sie [MOTOR].
Die Motorspannung wird
(ﬁ\ eingeschaltet und die Lampe
Q o] [MOTOR] leuchtet auf.
D =
.
CR®I|
CMD|| o
CE®||
RO %
CRD|| o2

SCHRITT 6 Manuelles Bewegen jedes Roboterarms

&Vorsicht Sobald diese Operation ausgefuhrt wird, bewegt sich der Roboterarm. Kein
Arbeiter darf sich dann mehr im Sicherheitsraum des Roboters befinden.

Mg @ @ M -a-d | Joint U0 Tl 12

[l Driicken Sie [F2 Arm].

i)

Set

e

Uision 1/0 | OpePanel




[JVorsicht[]

SCHRITT 7

(ﬁ\

N
o
s

[:ﬁa 9o d meww | i verell |
o [] Beobachten Sie den Raboter,
° driicken Sie die
5 Sicherheitsschalter und die
o Tasten fur die Armbewegung
e o seitwarts.
5 o rw mes| o) = 0

Derjenige Arm, der auf die Betatigung der Tasten J1 bis J4 fur die Armbewegung
seitwarts anspricht, wird sich bewegen. Im Fenster "Aktuelle Roboterposition”
wird der Winkel jeder Achse angezeigt.

Vorsicht: Bis zur Durchfiihrung der Kalibrierung (CAL) kann der Roboter nur im
Gelenk-Modus gesteuert werden. Dariiberhinaus sind die fur die Koordinaten
jeder Achse angezeigten Werte nicht korrekt.

CAL ist erforderlich, um den Roboter mit den korrekten Werten zu steuern.

Ausfihren der Kalibrierung (CAL

CAL steht fur Kalibrierung, wodurch alle Roboterachsen betatigt werden,
nachdem die Stromversorgung des Controllers eingeschaltet ist. Der
Roboterarm wird dabei nur leicht bewegt und die aktuelle Armposition bestatigt.

Die CAL-Prozedur wird im folgenden naher beschrieben.
Durch die Ausfihrung der Kalibrierung wird der Roboterarm bewegt. Bevor Sie

fortfahren, stellen Sie sicher, daR alle Arbeiter den Sicherheitsraum des
Roboters verlassen haben und sich dort auch keine Hindernisse befinden.

Mg @ @ M- | doine UeTo|l 1z

Current Robot Position

2
J2 |
J 0.00 ° B3 |
J4 I
Cancel : Close this window. S
R I e I Iy O Driicken Sie [F6 Hilfsfunktion]
F6 bei angezeigtem Fenster

[Aktuelle Roboterposition].

e
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Auxil iary Functions (Arm)

L £ £| £
Direct.  Tool. lork. firea.
[F3] [F4] [FS] [Fel

2 ol 2ls]

Config. Ouerload Ctrllog.\ Exec Cl
[F71 [F181 [F11]
Cancel : Exits I
[ A‘ | | Direct. | Tool . | Uork. | Area. |

e

Joint UoTe|[ 1

Mg o [ M 07D

L] Driicken Sie [F12 CAL ausf.].

|
Cancel ! 0K ]

@ Do you want to execute CAL? :‘f
Note: Check the motor ON. a.
6]

= =
il [ ]
Config. Overload Ctrllog. Exec CAL
[F71 [F1@] [F11] [F12]
)
o o | | ] | ]

Joint Vore|I 1

[ M —e702-D

xilia 0
Systen Message

@ CAL operation finished successfully!

] Prufen Sie die Systemmeldung,
und driicken Sie [OK].

0K
A [ ]
Config. Overload Ctrllog. Exec CAL
[F71 [F18] [F11] [F12]

o o | | ]

] Prufen Sie, ob die
Systemmeldung "Erfolgreich
beendete "CAL-Operation!"
erscheint," und driicken Sie
[OK].




(ﬁ\

N
o
s

&g o mewme | i uerel M wm

2

Uk, firea.
[T

[l Nach der Riickkehr zum Fenster
[Hilfsfunktionen (Armstellung)]
D) driicken Sie [Abbrechen].

CE®»
llls;o

. Tol,
[

s clelfs]

2 Ouerload Ctrilog. Do (AL
i/ (O (A0 (F2

© 0 0 0 0 0 0
© 0 0 0 0 0 0 O

e

Das Fenster [Aktuelle Roboterposition] wird erneut angezeigt. Nun ist die Kali-
brierung (CAL) abgeschlossen und der Roboter kann gesteuert werden.

(ﬁ\

AUTOMANUAL ROBOT STOP Iy i
YOS
@ [
N
‘ F—

T
QD]
QD]
Qrb;

H
=D
5|
prgy e ey e L G

© 0 0 0 0 0 0
© 0 0 0 0 0 0 O
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SCHRITT 8

OPunktd

Auswahlen des manuellen Modus und manuelles Steuern des

Roboters

(ﬁ\

MANUAL

autg
)

~omoTso" m‘ s
()

D o) Picer) (o eeo)

J 79

gkt 0oLt
Loz o0tz
ks o0

[
g e g mMewmed | i vete|N T

T8 - Uiork Coordinates - - Tool Coordinates

=G

[ Driicken Sie [M-MOD].

)
QD)
QrD;

=D

© POWER OK: Turng|the selection on or off
o o fo |||

DENSQO

=iC)
[l

o
o
o
o
.
o
QDN
LI
o
.
5| °
o
B
o

o[ ) (=) (=) )(=)(=]

]@’.@

N ———

Das Fenster [Betriebsmodus] er-
scheint.

Folgende 3 Modi kénnen fir manuelle Roboter-Operationen ausgewéhlt werden:
Gelenk-, X-Y- und Werkzeug-Modus.

<Gelenk-Modus >

Ermoglicht es, jedes der
4 Gelenke unabhangig
voneinander zu
bewegen.

<X-Y-Modus>

Ermdoglicht es, den
Roboter innerhalb der
Basiskoordinaten-
achsen (deren Ursprung
im Zentrum des
Robotersockels definiert
ist) linear zu bewegen.
Die 4. Achse behalt die
gleiche Ausrichtung bei
wie unmittelbar vor dem
Bewegen des Roboters.

+X

<Werkzeug-Modus>

Ermoglicht es, den
Roboterarm linear
entlang der Arbeits-
koordinaten der

4. Achse zu bewegen.
Die 4. Achse behalt
ihre Ausrichtung bei.

Tz

In dieser Lektion Uben Sie, den Roboter im X-Y-Modus zu steuern.

Mg o [ M 07D

| Joint UoTo| M 1z

I select Operation Mode
W Operation Mode

r Uork Coordinates —

Joint
LORKA

r Tool Coordinates — J

T00r1 =

Tool LIORK2
LORK3

TooL2 B

[ wahlen Sie im Dialogfenster
[Betriebsmodus auswahlen]
"X-Y" (Uber die NACH OBEN-

T00L3 und NACH UNTEN-Tasten oder

das Einstellrad).

Cancel OK

OK: Turns the selection on or off

[ ] A‘ Back | Next | |

i)

Tool No.

| Work No.

= L] Driicken Sie [OK].

Das Hauptanzeige erscheint,
wenn Sie [F2 Arm] dricken.

11




X-Y wird auf der Statusleiste
angezeigt.

H | 16277 - . P 0 |

R

B [ 446.00 m U
J2

J4 0.00 ° 13 |
J4

Cancel: Close this window. B
[ A‘ Robot. | | UpeMode.| Uar. | Speed. | Aux.

Mg oo ) mewmn |xv uere|l 1w

Current Robot Position

L] Driicken Sie die Schaltflache "P"
(Positionsvariable), um die
aktuelle Position anzuzeigen. Sie
kdnnen statt der Schaltflache "P"
auch die Umschalttaste und
[F7 P anz] in der Menliileiste
driicken.

(Dies ist erforderlich, um den
Roboter im X-Y-Modus zu
steuern.)

X | 612m | |FI6 | Lefty D) | | S
Y 148.24 m
z | 600 m A
32 _
T 167.77 * 33 )
FIG. No. ( 1) &
Cancel: Close this window. )
[ ] A‘ Robot. | | UpeMode.| Uar. | Speed. | Aux. |

12

Die P-Lampe schaltet sich ein und
der Bildschirm a&ndert sich
entsprechend, damit die aktuelle
Roboterposition als Positions-
variable angezeigt werden kann.




[] Steuern Sie den Roboter, indem
(ﬁ\ Sie bei gedriicktem Sicherheits-
= schalter die Tasten fur die Arm-
@ [ ﬂ Q qT bewegung seitwarts driicken.
PP
: e [ERTE) Tasten fir die Beweauna des
%l ® , el e H rm| < |————————— O Bewegung in X-Richtung
sll@ ®) b [ Cem| °[——— O Bewegung in Y-Richtung
<l @ | s« | Tc=m[ [ U Bewegung in Z-Richtung
:: NS0 IR O bDrehung um die T-Achse
3 B % o
e

Sicherheitsschalter

] Bewegung entlang ﬁ
der Z-Achse. @

L] Drehung um die Ty
T-Achse [ Bewegung
entlang der
L] Bewegung Y-Achse
entlang der
X-Achse

13



L ektion 2 Steuern des Roboter s iiber ein einfaches Programm

Um den Roboter auf eine vorgegebene Weise steuern zu kdénnen, missen Sie ein Programm
erstellen und die Positionen programmieren, zu denen sich der Roboterarm hinbewegen soll.

In dieser Lektion Uben Sie, den Roboterarm wie unten dargestellt von P1 zu P2 zu bewegen. Dies
wird in der folgenden Reihenfolge beschrieben.

2.1 Erstellen eines einfachen Programmes mit dem Programmiergerét
2.2 Programmierung (Programmierung von P1 und P2)

2.3 Programmierpriifung

2.4 Steuern des Roboters im Auto-Modus

14



2.1  Erstellen eines einfachen Programmes mit dem Programmier ger at

Zuerst geben Sie Codes eines einfachen Programmes Uber das Programmiergerét ein.

Das Erstellen und Bearbeiten von Programmen muf3 im manuellen Modus erfolgen. Wenn Sie die
folgende Vorgehensweise unmittelbar im Anschlul® an die vorherige Lektion ausfihren, ist der
Roboter bereits im manuellen Modus, und Sie kdnnen sofort fortfahren. Falls nicht, miissen Sie den
manuellen Modus auswahlen, bevor Sie fortfahren.

Eine ausfuhrliche Beschreibung zum Schreiben von Programmen, siehe
PROGRAMMIERUNGSHANDBUCH.

SCHRITT 1  Offnen eines Programmbearbeitungsfensters

Zum Erstellen eines Programmes missen Sie auf der Anzeige des
Programmiergeréats das Fenster zum Bearbeiten von Programmen 6ffnen.

(ﬁ\

N
o
s

[

Qg 3 e | doim vorol N e
CriD)
CR®

QrD)
=D
S=D)

e

© 0 0 0 0 0 0
© 0 0 0 0 0 0 O

L] Driicken Sie [F1 Programm] in
der Hauptanzeige.

N
MANUAL ROBOT STOP s
g o TE
D E=
v
i
fg e 1w | i vetell
Frogean List_UMo.of progrors: 6] .m
o °
CR®| %
2 °
QrDIG
QDN
3 o
o
CRD ||
o
T i ) @i’ o

L] Driicken Sie [F1 NeuesProg].

Mg g [ M-t | Joint vere| W 1z

Program List [No. of programs: @]

Systen Message
. Do you want to create a new progran?

[J Driicken Sie [OK].

Back | Next | Searl:h| |Displag.| Config.|

G

o o | | ]

15



SCHRITT 2

Dann geben Sie den Dateinamen des zu erstellenden Programmes (in diesem
Fall PRO1) ein.

Mg @ @ M- | doine UeTo|l 1z

Enter Program Name

e T T T T T |ﬂ|M [1 Geben Sie PRO1 durch
DEIEIEIEIEIRARARARERIR: Betatigen der Buchstaben- und

numerischen Tasten ein.

ool ol bl ofw] o] elplb]e]
Z ‘ X ‘ © ‘ U ‘ B ‘ N ‘ M ‘ . ‘ . ‘ \ ‘ Cancel
N [] Nach korrekter Eingabe von
fob M I I ‘ - X PROL1 driicken Sie [OK].
OK: Take in new entry, Cancel: Discard new entry w
S e e

e

Damit ist die Vorbereitung fir die Programmbearbeitung abgeschlossen.

Mg @ @ M- | doine UeTo|l 1z

Program: PROL [ 1/ 5 lines]

@ee1 "1TITLE "PROL”
0002 PROGRAM PROL
0003 " Takefirn

o00¢. END Die voreingestellten
oees Programmcodes werden
angezeigt.
Back | Next Jurp To | | |
Displays the program. M

e A‘ NewLine.| Del Line| CopyLine| Paste | EditLine| Save.

Eingeben von Programmcodes

Bei diesem Schritt erstellen Sie ein Programm, das eine Bewegung von P1 zu P2
ermoglicht. Geben Sie die in der Tabelle unten aufgefihrten Programmcodes
ein.

Codierungen fur "PRO1"

PROGRAM PRO1
TAKEARM ‘Erfaldt den Armsemaphor
SPEED 100 ‘Legt die interne Geschwindigkeit fest
MOVEL, P1 'Bewegt sich zu den fir P1 angegebenen Koordinaten
MOVEL, P2 'Bewegt sich zu den fiir P2 angegebenen Koordinaten
GIVEARM '‘Lalt den Armsemaphor los

END

16



L] Bewegen Sie im Fenster "Pro-
gramm: PRO1" den Cursor uUber
die Cursor-Tasten oder das Ein-
stellrad zur 3. Zeile.

MANUAL ROBOT STOR s
AUTg o TEAGHEHECK
v
SQ o q e | Join vete|l W
o091 "ITIILE RO .& .3
° o
o @ o082 PRIGK M FROY E]u °
o x o
° o
CN@ B = @JZ °
° o095 M °
AE | =
o o
. \_/ ; .
o J44] °
. e )| °
o o
o © POWER Displays the progran. Fal) @ °
° ; ; o °
® || pewso ||8_altoiim] w1 tn] it i |

™Y @ § M e | doint uo 0|l 10

Edit Program [3/5 lines]

L] Driicken Sie [F5 ZeileBear-
beiten].

] Léschen Sie den Apostroph (')
oberhalb der Zeile mit den Cur-
sor- und der [Del-Taste].

i Nakeirm — I
1 2 3 | 4 | 5 | 6 | 7 | 8 | 9 | 8 | BS | Del
o ol efwfr]efufrfo]re]e]-]
o s o] e o] o] || ]
Z‘X‘C‘U‘B‘N‘M‘,‘ ‘\‘Ean[:el
| -] ] -]
OK: Take in new entry, Cancel: Discard new entry )
[ ] A‘ User. | Flow. | Robot. | Category Re[:ent.| Clr ﬂll|

e

Mg @ @ M- | doine UeTo|l 1z

Program: PROL [ 3/ 5 lines]

o081 "tTITLE "PRO1”
@802 PROGRAM PRO1

L] Driicken Sie [OK].

0003 Takefirn
0884 END
0085

SHORT

Displays the program. S
[ ] A‘ NewLine.| Del Line EditLine

Back | Next | Jurp To

Save. |

e

CopyLine| Paste

17

Auf dem Bildschirm erscheint
wieder das
Programmbearbeitungsfenster
[Programm: PROL1], wobei die 3.
Zeile geandert wurde.




Mg @ @ M- | doine UeTo|l 1z

Program: PROL [ 3/ 5 lines]

0001 "!TITLE "PROL”
@092 PROGRAM PRO1
0003 Takefirn
0884 END
0085

Back | Next | Jurp To

Displays the program. M

[ ] HeuLine_lnpl an! f‘nnufinp! Pasie ! Fdiﬂinp! Saue !

N——

Mg g [ M-t | Joint vere| W 1z

Fdit Tiogram [4/9 lines]

L] Bewegen Sie den Cursor in die
dritte Zeile, und driicken Sie
[F1 NeueZeil].

L] Geben Sie
"GESCHWINDIGKEIT 100" tber
die Tastatur ein. Dies wird in
diesem Fenster angezeigt.

OK: Take in new entry, Cancel: Discard new entry o)

SIE I e e e |

e

Mg @ B m-gemed | o uere|ll 1z

Program: PRO1 [ 4/ 5 lines]

0001 "!TITLE "PROL”
0002 PROGRAM PRO1
0003 Takefirn

L] Druicken Sie [OK].

0004 SPEED 100
0085 END

Displays the program. M
[ ] A‘ NewLine.| Del Line EditLine

Back | Next | Jurp To

Save. |

e

CopyLine| Paste

18

Das Programmbearbeitungsfenster
"Programm: PRO1" erscheint und
"GESCHWINDIGKEIT 100" wird in
der 4. Zeile angezeigt.




Mg @ @ M- | doine UeTo|l 1z

Program: PROL [ # 9 lines]

0082 PROGRAM PROL
0083  TakeArm
0084 SPEED 100
o Wik L 1 [] Geben Sie alle auf Seite 16
e angegebenen Programmcodes
0087 GIUEARM . ' >
0003 END genauso ein wie die
"GESCHWINDIGKEIT 100".

Back | Next | Jurp To | | |

Displays the program. i
e A‘ HeuLine.| Del Line| CopyLine| Paste | EditLin Save. D Nachdem alle Codes erfafldt Sind’
driicken Sie [F6 Speichern].

Mg g [ M-t | Joint vere| W 1z

Program: PRO1 [ # 9 lines]

2 System Message

a Do you want to save this program?

[ : } = -

N Cancel 0K L] Driicken Sie [OK], um das neu
00v6 FOUE T, TZ eingetragene Programm Zu
0007 GTUARM speichern.

0088 END

Back | Next | Jurip T0| | | |

o o | | ]

Es erscheint wieder die Anzeige des Fensters "Programmliste”.

Mg @ @ M- | doine UeTo|l 1z

Progran List [No. of programs: 11

PRO1 prod.pac Yes Yes Disahl

Config. |

Back | Next | Search | Display.
Cancel: Close this window )
e A‘ Hequg.| Delete | Copy | Uar. | Edit. | Aux. |

[Vorsicht[J [ Wenn Sie die vorgenommenen Anderungen nicht speichern mochten,
dricken Sie statt [OK] auf [Abbrechen], damit wieder die Anzeige des
Programmbearbeitungsfensters erscheint, ohne daRR die Anderungen

gespeichert wurden.
[l Zum Erstellen eines neuen Programmes kehren Sie zu Schritt 1 zurtick.

19



SCHRITT 3

[JVorsicht[]

Kompilieren des Programmes in ein Laufzeitformat

Nach dem Bearbeiten eines Programmes muissen Sie dieses kompilieren, also in
ein Laufzeitformat umwandeln, das vom Roboter-Controller ausgefiihrt werden

kann.

Falls das bearbeitete Programm Syntaxfehler enthalt, werden diese bei der
Kompilierung erkannt. Sie missen alle Syntaxfehler beheben, da Programme
mit Syntaxfehlern nicht geladen oder ausgefiihrt werden kdnnen.

Mg @ B m-gemed | o uere|ll 1z

Program List [No. of programs: 11

[ wahlen Sie im Fenster
| "Programmliste" "PRO1".

[--. ot o

Disa (Sie kdnnen es Uber die Cursor-
Tasten oder das Einstellrad oder

durch direktes Berlihren des

Bildschirmes auswahlen.)

Back | Next | Search |l]i5plag.

@f—ig\.j U Driicken Sie [F12 Konfig.].

Cancel: Close this window

[ A‘ Nequg.| Delete| Copy | Uar. | Edit.

o

Aux.

Systen Message

Qoo B e |y vere|l i

e

[(; Make the specified program inactive. }
(" ALl programs are active.

(" ALl programs are inactive.

m @ Do you want to make compile flags inactive?

Cancel | (0K }I“g [] Driicken Sie [OK].

] wahlen Sie "Angegebenes
Programm inaktiv machen".

Sets compile flags.
o o | |

G

Die gleiche Operation kann tber die Option [Konfig.] ausgefuhrt werden, die sich
unten rechts auf dem Fenster "Programmliste” befindet.

20
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[OVorsicht[]

Mg @ e | doine uete| [ 1z

System Message
System Message

@ Do you want to compile?

e oK L] Driicken Sie [OK].
Das Kompilieren beginnt.

¢ All programs are inactive.

| Cancel OK

)

o o | | ] ]

e

Sobald die Kompilierung abgeschlossen ist, erscheint wieder das Fenster
[Programmliste].

nfig.

[l Wwenn Sie an dieser Stelle statt [OK] auf [Abbrechen] driicken, erscheint
wieder das Fenster [Programmliste], ohne dal’ die Kompilierung ausgefuhrt
wurde.

[J Es gibt noch eine andere Mdglichkeit, Programme in ein Laufzeitformat zu
kompilieren.
Dricken Sie [F6 Hilfs.] im Fenster [Programmliste], um das Fenster
[Hilfsfunktionen (Programme)] aufzurufen. Driicken Sie dort dann
[F12 Kompil]. Mit dieser Methode kdonnen Sie dann weiter fortfahren, um
Programme nach dem Kompilieren zu laden.

Mg @ @ M- | doine UeTo|l 1z

Progran List [No. of programs: 11

PRO1 prod.pac Yes Yes Enable

Back | Next | Search | Display.| Config. |
Cancel: Close this window T
e A‘ Hequg.| Delete | Copy | Uar. | Edit. | Aux. |

21



SCHRITT 4

Laden des Programmes

Sie mussen das kompilierte Programm laden, damit der Roboter es ausfihren

kann.

Selbst wenn kompilierte Programme vom an den

Roboter-Controller

angeschlossenen PC ibertragen werden, kdnnen sie nicht ausgefihrt werden.
Sie miussen in den Speicherbereich geladen werden, von wo aus das Programm

ausgefuhrt werden kann.

(ﬁ\

MANUAL ROBOT STOP

(D | o) o) (nam) (oon) (o)
g d e | doim vere| M w

Hain)

0. . Fen Tnfo  Set Con.
[ I T T 1

o o o o

[] Rufen Sie die Hauptanzeige auf.

(Wenn ein anderes Fenster
erscheint, driicken Sie so oft wie
notig [Abbrechen], bis die
Hauptanzeige erscheint.)

L] Druicken Sie [F6 Einstellen] in
der Hauptanzeige.

anifl: Close this

o o
o 0o oo 0o 0o 0 o

Das Fenster [Einstellungen
(Hauptmen)] erscheint.

Mg o [ M 07D

Settinas (Ma
Systen Message
[ Caution: Will load the project!
Le
[

Cancel ‘“

Joint UoTe|[ 1

L] Driicken Sie [F1 Laden].

El @

Options. Save!

[F#1 [F8]

[ Driicken Sie [OK].

22




Laading the bro feet nau Die Meldung "Bitte warten ...
J e P Projekt wird gerade geladen."

e ! erscheint.

P

Date. Log. FD. Battery  Mem Info
[F71 [F8l [F9l [F10] [F11]

DENGR

™M % 5 @ UM Robot xv uverell

riE

Settipgs (Mai
I System Message

E @ Has loaded the project.
F

Toa Qm( : [] Sobald die Systemmeldung

34 "Projekt geladen." angezeigt
wird, driicken Sie [OK].

Date. Log. FD. Battery  Mem Info
[F71 [F81 [F91 [F18] [F11]

[1Vorsicht[J. Wenn Sie ein Projekt mit lokalen Variablen laden, die sich von denen im vorigen
Projekt unterscheiden, erscheint die Fehlermeldung: "Lokale Variable
initialisiert".

Dricken Sie [OK], um fortzufahren.

Mg @ @ M- | xv uerelll 1

i 1 M3 i
.—E Please wait...
Error Message: 73F5

Local wvariable initial ized

Dricken Sie [OK].

N
Options. Save!

[F#1 [F8]

Jetzt ist das Programm zur Ausfuhrung bereit.
Dricken Sie [Abbrechen], um zur Hauptanzeige zurtickzukehren.

Damit ist die Erstellung des Programmes zur Steuerung des Roboters
abgeschlossen.

23



2.2  Programmierung

Unter "Programmierung" verstehen wir in diesem Zusammenhang eine Programmierung, bei der
Sie Uber das Programmiergerat den Roboter anweisen, welche Bewegungen ausgefiihrt werden
sollen. Uber die Programmierung konnen dem Roboter Bewegungen beigebracht werden.

Bei der Programmierung konnen Sie Positionen als Konstanten festlegen. Damit der Roboter
jedoch die relative Positionsbeziehung zwischen sich selbst und dem Objektpunkt "lernt”, missen
Sie den Roboter vor Ort entsprechend bewegen. Sie beschreiben bei der Programmierung daher
Positionen als Datenvariablen und ordnen diesen Variablen bei der Programmierung vor Ort den
tatséchlichen Werten zu.

Das in Lektion 2.1 erstellte Programm enthalt die zwei Positionsvariablen P1 und P2. In diesem
Abschnitt erfahren Sie, wie Sie die Roboterwerte fir P1 und P2 programmieren.

SCHRITT 1 Programmieren der Roboterposition P1 |[] Halten Sie den
Sicherheitsschalter gedriickt,
und driicken Sie die
entsprechenden Tasten fir die

(ﬁ\ Armbewegung se_ltwarts", um den
= Roboterarm an die gewlinschte
g T8 — ’ Position zu bringen, die Sie P1
D EEEES Q qT ! rng
Doy g memes v vers| N W
¢ Coman fmiem o] o[ [ [ (EICE Tasten fir die Beweauna des
¥ a1 N —— i -Ri
= . arD) : ] Bewegung in X Rl_chtung
= 2 o - [——— [ Bewegung in Y-Richtung
g TEEDIR ] Bewegung in Z-Richtung
: -+ | o[ [ Drehung um die T-Achse
I I I \s,.,.,.|i.‘ STD1 RS
CH®

Sicherheitsschalter

] Bewegung ﬁ
entlang der @
Z-Achse

I=======- \
1 T~ 3
Y 0 bDrehung um @% ™y
. 4
O die T-Achse ﬂ K Ll Bewegung

K ’ entlang der
Pl } Y-Achse
] Bewegung entlang

der X-Achse
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SCHRITT 2 Zuordnen des programmierten Wertes zur "Variable P1"
M Y @ 0 M- | ¥y were|l 1o
Current Rohot Position
X | 226.39m | FI6 |Lefty (1) ] e
!
2 e
|7
: P _
FIG. No. € 1) & =
Cancel: Close this window. )
® 4| koo | upemde.m speet——fo—] L] Driicken Sie [F4 Var.].
Mg @ § M- | xv uete|l
Seen:t Uariahle Tge
£ = ‘ 2 I i L] wahlen Sie im Fenster "Varia-
Integer. Float. Uector. | Pos. Joint. blentyp auswahlen” qen
[F1] [F2] LF3] LF4] LF5] entsprechenden Variablentyp
aus.
7 7 N . .
£ £ = Driicken Sie an dieser Stelle
Double. Tran. String.  Uarslised [F4 Pos.], um einer
LF L U A Positionsvariablen einen Wert
Cancel: Close this window T Zuzuordnen.
[ ] A‘ Integer.| Float. | Uector. @ Joint. I | (ES besteht auch die Mog“Chke":,
IDAc 1 Aanf AAarm Dilderhirmm =211
OTipld Eine Variable verweist auf eine Programmkennung eines Speicherortes, die aus

beliebigen Zahlen oder Buchstaben besteht und sich wahrend des Programmes
andern kann. Folgende Typen von Variablen werden unterstitzt:

I. (Ganzzahl):
F. (Gleiten):
D. (Doppelt):
V. (Vektor):

P. (Pos):

J. (Gelenk):
T. (Trans):

S. (Zeichenfolge):

Ganzzahlige Variable
(Wertebereich: -2147483648 bis +2147483647)

Gleitpunktvariable
(Wertebereich: -3,402823E+383,402823E+38)

Doppelpréazisionsvariable
(Wertebereich: -1,7976931348623157D+308 bis
1,7976931348623157D+308)

Vektorvariable (X, Y, Z)

Positionsvariable (X, Y, Z, T, ARMSTELL)
Gelenkvariable (J1, J2, J3, J4)
Homogene Transformationsvariable

Zeichenfolgenvariable (die aus einer Zeichenfolge von bis
Zu 247 Zeichen bestehen kann)
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= uetell 1w

Das Fenster [Positionsvariablen]
erscheint.
Pa 0. 2P0ORAD 0. PAORAD 0. PAORAD
2. 0AARAAD Righty FIG @
Pt 0.0000080 0. 0890000 0. 0890000 L1 wahlen Sie mit den Cursor-
0. 0000000 Righty FI6 @ Tasten oder dem Einstellrad das
7z 7. 0A0A00 7. 0A0A00 ?.0R0a0e0 || Feld [P1].
0. PAORAD Righty FIG @
F5: Change the selection, F6: Gets the current pos. el
[ ] A‘ Back | Next | Jurp T0| Moue | Change.| Get Pos.

Im Fenster [Positionsvariablen] werden 5 Datentypen fiir jeden Variablennamen
angezeigt.

Wenn Sie einen davon auswéahlen und markieren, z. B. einen im Feld [Var Name
P1], dann bedeutet dies, daf’ [Var Name P1] ausgewahlt ist.

e

Mg @ § M- | xv uete|l

Position Uariahles [ 1001

Pa .0000000 .0000000 .0000000
2.0000080 Righty FIG @

M 0. 0800000 0. 0800000 0. 0800000 U Prufen Sie, ob der
0. 0000000 Righty FIG @ [Variablenname P1] ausgewahit

T2 7. 0000009 7. 0000009 7. 0000000 ||| ist.
0. 0000000 Righty FIG @

F5: Change the selection, F6: Gets the current pos. i 0 icken Si 6 bb
e A‘ Back | Next | Jurp T0| Move | Change. K Get Pos. Dracken Sie [F Pos. a r']'

e

Mg @ § M- | xv uete|l

fire you sure you want to read the current
position into the PL11? H
_ 0 i [ Prifen Sie die Systemmeldung
A | und wenn alles korrekt ist,
0. D000AA Righty FIG @ driicken Sie [OK].
P2 0. P0ORAD 0. P0ORAD 0. P0ORAD
0. PDORAD Righty FIG @
T

o o | | ] ] ]

s
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vere|l oz

XY

O g o @ M 07D

Position Uariahles [ 1001
Po 0.0000008 0.0000008 0.0000008
0,0000000 Righty FIG @
P1 700.0000 0.0000008 248.4966
0.0000008 Righty FIG @
P2 9. 0080008 9. 0080008 .0000000 ||
9.0000008 Righty FIG @
F5: Change the selection, F6: Gets the current pos. el
[ ] A‘ Back | Next | Jurp T0| Moue Change. | Get Pos.

SCHRITT 3

Die aktuelle Position wird in Vari-
able P1 eingelesen.

Programmieren der Roboterposition P2 und Zuweisung von

[Var Name P2]

(ﬁ\

MANUAL

| Goren) (o)

r
0 e 8 mewws | verel w

=
1

W

0 | 0.cowem | 0.comean

0000000 Righty | FIo @
P ~tor. 78 79.8972
127,69 Tefty | FI6 1

" D
)

N0 | 0.0 | 0.000000
o000 Righty FI6 8

© POWER

penso )| @ Al ek |t

F5: Change the selection, F6: bets the current pos. 210

© 0 0 0 0 0 0
© 0 0 0 0 0 0 O

| i t0] e | conge. | et s,

furg (= ) (=) (=) () (=] (=] B

N oo )
U

Mg g [ M ereD

vere| Ml ter

| wy

Current Robot Position

X | 2584m | FI6 |Lefty (1) ] e
y [ -109.90 m
7 | 3m65m T
Ry
T | 1. B —
FIG. No. (1) o =

Cancel : Close this window.

[ A‘ Robot.|

SHORT
e,

|UpeM0|:le.| Uar. | Speed.| Aux. |

e
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L] Druicken Sie zweimal
[Abbrechen], um zum Fenster
[Aktuelle Roboterposition]
zuriickzukehren.




[J wahrend Sie den
Sicherheitsschalter halten,
driicken Sie die Tasten zur
Armbewegung seitwarts, um den

(ﬁ\ Roboterarm zu der P2
=Y zugewiesenen Position zu
: ) beweaen.
@ | Goren) (o) Q qT
DR e | av vere| N W
TS rRa N (0) Tasten fur die_Bewegunq des
" .+ [lcuwl [—— U Bewegung in X-Richtung
: 2 =P —— U Bewegung in Y-Richtung
# [ | )| .°/[—————— [J Bewegung in Z-Richtung
)] oo [————— 0 Drehung um die T-Achse
o e || CEDf| o2
R

Sicherheitsschalter

L] Bewegung

entlang der
Z-Achse. @

L] Drehung um die @ = -
T-Achse. . -~
. T, ™y
ﬂ ot [J Bewegung
O [l Bewegung entlang der
P1 ., entlang der Y-Achse.

X-Achse.

P2

L] Weisen Sie den fiir P2 [Varia-
blenname P2] programmierten
Wert genauso zu wie in Schritt 2,
"Zuweisen des programmierten
Wertes zur [Variable P1]"
beschrieben.

Damit ist die Programmierung von P1 und P2 abgeschlossen.
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2.3 Programmierprifung
"Programmierprifung” verweist auf die Prifung der Programmierergebnisse durch manuelles

Ausfihren des Programmes. Sie koénnen die Programmierprifung im Programmierprifmodus
durchfuhren.

SCHRITT 1 Auswaéahlen des Programmierprifmodus des Roboters

] Stellen Sie den
(—\\ Modusauswahlschalter auf die
MANUAL N\ ROBOT STOP S POSitiOﬂ .
g T8 ) PROGRAMMIERPRUFUNG
@ 0TOR | [~ LoCK R-SEL | [M-MOD| [SPEED J g \ e|n
o 1 meewo | uverelN w )y
© o
o2 i) G Ganz links auf der Statusleiste
% @:v:@ o erscheint ein Symbol, das den
- CR|( o PROGRAMMIERPRUFMODUS
Z: % :Z anzeigt.
o)

L L] Driicken Sie in der Hauptanzeige

[F1 Programm].

Das Fenster "Programmliste" erscheint.

Q 4§ @ B -wmn | vore|l 1

ccccc

Progran List [No. of programs: 11

PRO1 On halt 2 0.00 128 | YFud

Back | Next | Search | | Displag.| Config. |
Cancel: Close this window i
[ A‘ Halt | StepSt0p| | Cchtart| StepBack| StpStart|

29



SCHRITT 2 = Schrittprifung

—\
83 on mems | ool < (] wahlen Sie im Fenster
' "Programmliste” "PRO1".
R (Die Auswahl kann tber die
% o Cursor-Tasten oder das
=l e Einstellrad oder durch direktes
i | ] o] (o) cen | (S0 || % > . .
= = T | o Berlihren des Bildschirms
o ol v lonl o ”“*M@ﬁ@ %o erfoloen.)
) (=] J

] Driicken Sie [F11 Anzeige], um
die PRO1-Programmcodes an-
zuzeigen.

Die Codierungsliste PRO1 erscheint im Programmbearbeitungsfenster
"Programm: PRO1".

Q Q0 @ @ Mooy | uere|l iwm
Program: PROL Status: On halt

9081 "tTITLE "PROL”

@092 PROGRAM PRO1
0003 Takefirn
0894 SPEED 108
0885 MOUE L, P1
@886 MOUE L, P2
0087 GIUEARM

Back | Next | Jurp To

Displays the program. i ~ "
e A‘ Halt | StepStop | CycStart| StepBac StpStart| = D Drlcken Sie [F6 ZykStart]
\F_V (Dies ist auc_h Uber den rechten
Cursor moglich.)
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O 9 g B mM-ww | vete|ll ez

Program: PROL Status: On halt

Systen Message
Do you want to run the program (PRO1)
forward by a single step?

Cancel

Diese Systemmeldung erscheint.

@886 MOUE L, P2
0007 GIUEARM

Back | Next Jurp To

i)

o o | | ] ] ]

[JVorsicht[]/ Halten Sie wahrend der Programmierpriifung stets eine Hand frei und bereit, die
STOP-Taste zu drucken.

N
o
s

2& 4 oo 1 mewe uotelN 1w
=0

e "
r A, Sachs D)

[ Halten Sie den
Sicherheitsschalter gedriickt,
und driicken Sie [OK].

(Um eine Schritt-Operation
abzubrechen, driicken Sie
[Abbrechen].)

Cancel

005 WOUE L P2
007 GLUERRM

bk | tor | dum 1o | |
© POWER )

* -
DENSQO

furg (= ) (=) (=) () (=] (=]

© 0 0 0 0 00 0
066 0 0 o0 0 0

Sicherheitsschalter

Sicherheitsschalter

Halten Sie im Programmierpriifmodus Sicherheitsschalter und OK-Taste
gedrickt, bis die Ausfiihrung abgeschlossen ist. Wenn eine von beiden
losgelassen wird, wird der Roboter sofort angehalten.

e

Fihren Sie die oben beschriebene Prozedur wiederholt durch, um alle Codes in
PROL1 auszufuhren und zu prifen, ob jede Bewegung sicher ist.
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SCHRITT 2

Zyklusprifung

Als nachstes prifen Sie das gerade mit der Schrittpriifung geprifte Programm,
dieses Mal jedoch mit der Zyklusprifung. Die Zyklusprifung fihrt das
ausgewdahlte Programm von der aktuellen Programmezeile bis zum Ende als

Einzelzyklus aus.

Q Qg i mee | vere| N 1

Program: PRO1

Status: On halt

0001 "!TITLE "PRO1”

@882 PROGRAM PRO1
0083 Takefirn
0084 SPEED 108
@885 MOUE L, P1
@886 MOUE L, P2
0887 GIUEARM

Back | Next | Jurip T0| | | |

Displays the program. o

[ A‘ Halt StepSt0p| [ [Iy[:StaurAl Stepbt ‘I “.,,“m.ul

O % @ 0 m-wm | vete| T 1

Program: PROL Status: On halt

Systen Message

L] Driicken Sie [F4 ZykStart].

Do you want to run the program (PRO1)
forward by a single cycle?

Cancel

@886 MOUE L, P2
0007 GIUEARM

Back | Next | Jurp To

Diese Systemmeldung erscheint.

o)

o o | | ] ] ]
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[JVorsicht[]

Halten Sie wahrend der Programmierprifung stets eine Hand frei und bereit, die
STOP-Taste zu drucken.

(ﬁ\

autg
)

MANUAL ROBOT STOP Iy i
D E=
s

G W o 1 M werell W

[ Halten Sie den
Sicherheitsschalter gedriickt,
und driicken Sie [OK].

U\ Jo ot o it progrn (D)
AN T ot

Gancel

o CED|| - . a
w ||| G| © (Um die Zykluspr_ufung _
LG abzubrechen, driicken Sie

[Abbrechen].)
G (e ) (2 ) (e () (e ) ()

Sicherheitsschalter

Sicherheitsschalter

Halten Sie im Programmierprifmodus Sicherheitsschalter und OK-Taste
gedrickt, bis die Ausfiihrung abgeschlossen ist. Wenn eine von beiden
losgelassen wird, wird der Roboter sofort angehalten.

e

Da das Programm mit der Ausfihrung der Zyklusprifung zur Steuerung des
Roboters beginnt, wird der hervorgehobene Abschnitt im Fenster
"Codierungsliste" entsprechend fortgesetzt.

Wenn das Programm bis zum Ende ausgefihrt worden ist, erfolgt ein Stop.
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24  Steuern desRobotersim Auto-Modus

Nach der Programmierprifung fiihren Sie das Programm im Auto-Modus entsprechend des im
letzten Abschnitt bearbeiteten Programmes PROL1 aus.

Vorsicht: Far Programme, die zum ersten Mal im Auto-Modus ausgefiihrt werden, stellen Sie das
Reduzierungsverhaltnis fur die programmierte Geschwindigkeit auf 10 % oder weniger ein. Im
Auto-Modus kann der Roboter bei voller Geschwindigkeit laufen, wahrend er im manuellen Modus
oder im Programmierprifmodus auf 10 % der vollen Geschwindigkeit reduziert wird.

SCHRITT 1

SCHRITT 2

Auswahlen des Auto-Modus des Roboters

\ FoBoT 5107
"

o) P ) (nee) (k) (e |

o 0 e verdl w

] Stellen Sie den Modusauswahl-
schalter auf die Position AUTO
ein.

=
5 /ﬁ;\m [ e e |
\
—

o Vv Ve Vanwe
St F1 | F2 || Fa |[ Fa |[ F5 |[ F6

Ganz links auf der Statusleiste er-
scheint ein Symbol, das den Auto-
Modus anzeigt.

e

L] Driicken Sie [F1 Programm].

Auswaéahlen des auszufithrenden Programmes

Wahlen Sie im Fenster [Programmliste] das im Auto-Modus auszufiihrende

Programm aus.

(ﬁ\

autg
)

D E=

Q4 @3 mems | vere|l @

)

!

34

®© QD)
Q@ ® CR®
O S-D)
2
Back | Next. ‘ Seanhl ‘Displag.l Config. @
© POWER Cancel: Close this vindou i) @
o

© 0 0 0 0 o o
0 0 0 0 0 0 O

[J wahlen Sie "PRO1".

(Die Auswahl kann tber die
Cursor-Tasten oder das
Einstellrad oder durch direktes
Berlihren des Bildschirmes
erfolgen.)




SCHRITT 3

Einzelschrittausfihrung

CJAnmerkungl[l  Wenn Sie das Programm bei einer Einzelschrittausflihrung anzeigen lassen

[IVorsicht[]

mdochten, driicken Sie vorher "F11 Anzeige".

(ﬁ\

MANUAL
autg,

D o) Prcer) (rsm) o) (5

ROBOT STOP

] Pruifen Sie, ob das Autostart-
Programm ausgewahlt ist.

© 0o 0o 0o o0 o o
0 0 0 0 0 0 O

© POWER

e | b | | | Ew
DENSO

L] Driicken Sie [F6 ZykStart].

(Dies ist auch tber den rechten
Cursor méglich.)

(ﬁ\

MANUAL
autg,

D E=
s
| '

99 o0 M verol N w

g . .
( 0 Diese Systemmeldung erscheint.
B\ RS (D] %
0o o a-DIIC
———— |G|
book | Mot | soar | | vispia | cmeia. @ Z"

— [ Driicken Sie [OK].

(Um eine
Einzelschrittausfiihrung
abzubrechen, driicken Sie
[Abbrechen].)

M)
oo | | | | |

furg (= ) (=) (=) () (=] (=]

Halten Sie wahrend der Programmausfilhrung stets eine Hand frei und
bereit, die STOP-Taste zu driicken.

s

Das PRO1-Program startet im Auto-Modus eine Einzelschrittausfiihrung.

Fihren Sie die oben beschriebene Prozedur wiederholt bis zum Ende des
Programmes durch, um zu priifen, ob jede Bewegung sicher ist.
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SCHRITT 4

[JVorsicht[]

[JVorsicht[]

Einzelzyklusausfihrung
Nach Ausfihrung einer Einzelschrittausfihrung starten Sie eine

Einzelzyklusausfiihrung.
—\

0 Yo 0w veroll W

(o ———— | - U Prifen Sie, ob das Start-
X[ S o e .
Mm% Programm ausgewahlt ist.
CED| -
s e ] ] o] RO %
R | e

L] Druicken Sie [F4 Start.].

Halten Sie wahrend der Programmausfiihrung stets eine Hand frei und bereit, die
STOP-Taste zu drucken.

© 9 g 1 mowm | vore|l 1

Progran List [No. of programs: 11

Run Program
PRO1 & Do you want to run the progran (PRO1)?

E— (¢ Single-cycle

(~ Continuously

— ] wahlen Sie [Einzelzyklus], und
L Gancel |\ X driicken Sie dann [OK].
Weds [ WSS ][ e | [ e [ it | Das Programm "PRO1" wird
OK: Runs the specified progran. ) ausgerhrt.

o o | 1 ] ]

Wenn das Programm bis zum Ende ausgefiihrt worden ist, erfolgt ein Stop.
Die auf der Anzeige angegebene abgelaufene Zeit bezieht sich auf die Dauer

vom Start bis zum Ende des Programmes einschlieRRlich vortbergehender
Stopzeiten, die durch einen Schrittstop oder ein Anhalten verursacht wurden.
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SCHRITT 5  Kontinuierliche Ausfiithrun

Starten Sie eine kontinuierliche Ausfiihrung des Programmes.

(ﬁ\

,
e ] Priifen Sie, ob das Start-

QD] Programm ausgewahlt ist.
D)

5

z
=D

P vero| N

i ol e[

=) | CRO
.

e Vo o e | [ =
@
\—gg”r/

o 0o 0o 0o o oo
0 0 0 0 0 0

vindos

L] Druicken Sie [F4 Start.].

Qg @ 8 m-wm | vete| T 1

: Der Auswahl-Bildschirm fir [Einzel-
fogn List Tho. of progrars: 1 zyklus] und [Kontinuierlich] wird

| |ahgezeigt
PRO1 & Do you want to run the program (PRO1D? g

— ¢ [irgleoyele [ wahlen Sie [Kontinuierlich].

(& [Continuously

—_— bancel |\ U [l Driicken Sie [OK].
WTRR [ e [ s | [ | Vet | Das Programm "PRO1" wird
OK: Runs the specified prograr. D) kontinuierlich ausgefuhrt.
s A\ | | | | | | (Sie kdnnen die kontinuierliche

Ausfiihrung durch Anhalten
(Stop) oder Schrittstop stoppen.)

[JVorsicht[]/ Halten Sie wahrend der Programmausfiihrung stets eine Hand frei und bereit, die
STOP-Taste zu driicken.

Damit ist die Prozedur zur Steuerung eines Roboters mit dem Programmiergeréat
abgeschlossen.
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K apitel 1 Praktische Ubung

Ubung: Erstellen Sie ein Programm, um ein Werkstiick von Punkt A zu Punkt B zu bewegen
und dann eine Betriebsprifung durchzufthren.

/®

Folgendes gilt:

¢ E/A-Zuordnung Nr. 64 (Systemausgabe) ... geschlossene Hand
Nr. 65 (Systemausgabe) ... offene Hand

* Die Geschwindigkeit beim Aufnehmen und Ablegen eines Werkstiickes: 30%
Geschwindigkeit bei anderen Bewegungen: 80%

« Jede der Annaherungs- und Abweichungsdistanzen: 50 mm
* Interpolationssteuerung: PTP (Punkt-zu-Punkt)

Lésung:
0001 '!TITLE "P&P"
0002 PROGRAM PROL0
0003 TAKEARM

0004 APPROACH P, P5 , 50 , S=80
0005 MOVE P, P5, S=30

0006 DELAY 500

0007 RESET | ([ 65]

0008 SET 1 Q[ 64]

0009 DEPART P, 50 , S=80

0010 APPROACH P, P6 , 50 , S=80
0011 MOVE P, P6 , S=30

0012 DELAY 500

0013 RESET | ([ 64]

0014 SET 1 [ 65]

0015 DEPART P , 50 , S=80

0016 G VEARM

0017 END
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Kapitel 2
Erstellen eines Programmes auf einem PC mit
WINCAPSI |

N

In Kapitel 2 lernen Sie folgendes:

Starten des PC-Programmiersystems WINCAPSII auf einem PC, und Erstellen bzw. Kompilieren
eines Programmes. Sie werden das kompilierte Programm dann zum Roboter-Controller hochla-
den.

AuBerdem werden Sie in Kapitel 2 auch die Maschinenverriegelung des Roboter-Controller
aktivieren. Dies dient als Vorbereitung auf Kapitel 3, wo Sie die programmierte Roboterbewegung
auf einem PC-Bildschirm simulieren, ohne den Roboter tatséchlich zu steuern.

Lektion 3 Einstellen des Roboter-Controller mit dem Programmiergeréat 40
3.1 Ausfihren der Kalibrierung (CAL) 40
3.2 Aktivieren der Maschinenverriegelung des Roboter-Controller 43
3.3 Einstellen des Kommunikationsanschlusses des Roboter-Controller 44

Lektion 4 Starten von WINCAPSII und Erstellen eines Systemprojektes 48
4.1 Starten des System-Manager 48
4.2 Registrieren eines neuen Systemprojektes 50
4.3 Einstellen des Kommunikationsanschlusses des PC 51

Lektion 5 Definieren von Makros 53

Lektion 6 Eingeben und Bearbeiten von Programmen 55
6.1 Musterprogramm 55
6.2 Offnen des Programmbearbeitungsfensters 56
6.3 Eingeben von Programmcodes 57
6.4 Einsetzen des Befehlseditors 58
6.5 Speichern des Programmes 60

Lektion 7 Kompilieren des Programmes in ein Laufzeitformat 61

Lektion 8 Hochladen des Programmes (PC - Roboter-Controller) 62
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Lektion 3 Einstellen des Roboter-Controller mit dem
Programmier ger at

3.1 Ausfuhren der Kalibrierung (CAL)

Die Kalibrierung (CAL), bei der alle Roboterachsen betétigt werden, ist erforderlich, um die aktuelle
Position des Roboters zu bestétigen.

&Warnung Durch die Ausfiihrung der Kalibrierung wird der Roboterarm bewegt. Stellen Sie
vor der Fortsetzung der CAL-Prozedur sicher, dald sich keine Personen innerhalb
des Sicherheitsraums des Roboters aufhalten und daf3 dieser Bereich nicht durch

irgendwelche Hindernisse blockiert wird.

SCHRITT 1 Auswéhlen des manuellen Modus des Roboters

[ Stellen Sie den
Modusauswahlschalter auf die
Position
MANUELL ein.

@‘ (Der Roboter-Controller befindet

Hauptanzeige

] Driicken Sie [F2 Arm].
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L] Driicken Sie
[F6 Hilfsfunktionen].

SCHRITT 2 Starten der CAL-Operation
Mg gy [ M 07D | doint uo 0|l 10
Current Rohot Position
2
J2 —
J4 0.00 - B |
J4 _
Cancel : Close this window. 0
[ ] A‘ Rohot. | | OpeMode. |  Uar. | Speed. Aux.
F6
Mg g [ M-t | Joint vere| W 1z
fuxil iary Functions (Arm)
L £ £]| £
Direct.  Tool. Uork. firea.
[F3] [F4] [F5] [
£ C ]
Config. Ouerload Ctrllog.\ Exec CAL
[FA [F10] [Fi1] F121
Cancel : Exits B
[ ] A‘ | | ]]irel:t.| Tool. | Uork. | firea. |
SCHRITT 3 Einschalten des Motors

L] Druicken Sie [F12 CAL ausf].

AuToMANUAL ROBOT STOP Iy i
@
;
1

L] Driicken Sie [MOTOR].

Der Motor wird eingeschaltet und
die Lampe [MOTOR] leuchtet.

O N A O [P
° o L J 1 °©
o 7 you wenl Lo exeeute CAL? 4 . o
; ) @B
o Yoto: Check the rotor O, o e ||
o =192 &

o r— S
o °
o < IGHDIES
© Conf Duerload  CtrlLog Exec CAL $ ©
o° - a R G @ °

.
o °
: =| G|
° oo | T T ] °

b
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[] Driicken Sie [OK].




SCHRITT 4 Beenden der CAL-Operation
| doint vere|l 1oz

@ CAL operation finished successful ly!
L] Druicken Sie [OK].

£ L @
Config. Overload Ctrllog. Exec CAL
[F71 [F10] [F11] [F12]

Mg @ @ Mg | Joint

fluxil iary Functions (Arm)

V. 7 v
£ £ A £
Direct.  Tool. Uork. firea.
[F3] [F4] [F5] [F6]
£ 2 G
Config. Overload Ctrllog. Exec CAL
[FA [F10] [F11] [F12]
Cancel : Exits T
[ ] A‘ | | Direct. | Tool. | Uork. | firea. |

Hiermit ist die Kalibrierung abgeschlossen.

= = =,
@ === Q 47
)

(ron)
TN

QHD
a1D)

Qg 1 weamed | i vore| N T

L] Driicken Sie [Abbrechen].

(Es erscheint wieder das Fenster
[Aktuelle Roboterposition].)

Q=D

© 0 0o 0 o0 0 o

© 0 0 0 0 0 0 O

IG=D)
S == e e e |

"D
EFOEEEEE | )

L] Driicken Sie [Abbrechen].

(Der Benutzer kehrt zur
Hauptanzeige zurick.)

42



3.2 Aktivieren der Maschinenverriegelung des Roboter-Controller

Sie aktivieren nun die Maschinenverriegelung des Roboter-Controller. Dadurch kénnen Sie die
programmierte Roboterbewegung am PC-Bildschirm simulieren, ohne den Roboter tatsachlich zu
steuern.

SCHRITT 1  Ausschalten des Motors

SCHRITT 2  Aktivieren der Maschinenverriegelung des Roboters

O Driicken Sie [MOTOR].
(Die Motorspannung wird abge-

/( )\ schaltet und die Lampe in der
Q of ] Taste [MOTOR] erlischt.)
QT

‘ 0 Driicken Sie [SPERRE].

(Der Roboter-Controller wird
verriegelt und die Lampe
[LOCK/SPERRE] leuchtet.)

AAAAAA

I
0 g o 3| | win uorelN W

o
o
=0 GBI

enso | I I e s

DI

[IVorsicht[]  Bevor Sie die Maschinenverriegelung des Roboter-Controller aktivieren, stellen
Sie sicher, dal’ der Motor ausgeschaltet ist, d. h. dal3 die "MOTOR"-Lampe aus
ist.
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3.3 Einstdlen des Kommunikationsanschlusses des Roboter-Controller

Damit der Roboter-Controller mit dem PC Daten austauschen kann, missen Sie den
Kommunikationsanschluf3 einstellen.

Dieser Teilabschnitt beschreibt die am haufigsten verwendete AnschluBmethode mit RS232C.

SCHRITT 1 Einstellen der Kommunikationsberechtigun
Mg @ @ M- | doine UeTe|H 1ex

ey
1/0 | OpePanel Set

@ L] Driicken Sie [F6 Einstellen].

e A‘ Progran frn | Uision

Mg g [ M-t | Joint vere| W 1z

Settings (Main)

A ‘ G ' L] Driicken Sie [F5 Einst. KOMM].
Log. FD. Mem Info \Set Co
[F21 [F3] [F4]
@ @
Options. Save!
[FA [F8]
Cancel : Close this window B
[ A‘ Load! | Log. | FD. |Mer'| Inf0| Set Con.| Maint.|

Mg @ @ M- | doine UeTo|l 1z

Cormunications Setting Menu

& & z z L] Driicken Sie [F1 Berecht.].
SerialIF  Moden fiddress  Gateway

[F2] [F3] [F4] [F5]

Cancel : Close this window M

e A‘ Pemit.| SerialIF| Modem | Address Gateuag| |
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Mg o B M- | Joine uoTo|l 1

Corrmnication Permission Settings

[ T
[ Disahle

Disahle
Disahle
Read/urite
Read/urite

Cancel OK

SHORT
i3

L] wahlen Sie die Zeile
[COM2 (RS232C)].

FS: Change the selection, OK: Exit with saving i)
o o | | | fee)_]

F5

Mg o B M- | Joine uoTo|l 1

Corrmnication Permission Settings
Change Permission Settings

| (— Disable

(" Read only

[ Driicken Sie [F5 Andern].

| l(f Read/urite =

[ Driicken Sie [Lesen/Schreiben].

Select corrunication permission you need. M
o of | 1 | | |

Py o msbe | b werell =

Tl
Dok s
Vo [ 18
Ead omly

ol 1]

il My b oeles i i, W0 Fuilin wil b i L
e o] | | | |ewe| |

45

[] Driicken Sie [OK].

Die Spalte [COM2 (RS232C)] wird
auf [Lesen/Schreiben] geéndert.

——— [ Driicken Sie [OK].




SCHRITT 2

O g o @ M 07D

Einstellen der Ubertragungsrate

| doint vere|l 1oz

£|f| = L] Druicken Sie [F2 Serial IF].
Permit. \ SeriallF / Modem fAddress  Gateuay
[F1] [F2] [F3] [F4] [F5]
Cancel: Close this window )
[ ] A‘ Pernit. | SerialIF| Modem | Address | Gateway | |

g @ @ e

i

| Joint UoTO|M 1

19208 None 8 hit | 1 hit | CR o . . .
38400 hps None 8 hit | 1 hit | (R ]_ D Wahlen Sie die Zeile
T9200 hps | None | O Bit | 1 BIt | CK [COM2 R8232C)]-
19200 hps None 8 hit | 1 hit | CR
Cancel 0K
F5: Change the selection, OK: Exit with saving i)
| | et - [ Driicken Sie [F5 Andern].

Mg g [ M ereD

F5

Joint Vore|I 1

Select Transmission Rate

(" 9600 hps
(e 19260 bps = [J wahlen Sie [19200 BPS] aus.
(" 38400 hps t | CR
57600 bps t] R
t | (R
(" 115200 bps | 1
] % N L] Driicken Sie [OK].
Select the transmission rate you want. o)
° . R
Mg g [ M-t | Joint vere| W 1z
19208 hps None 8hit | 1hit | (R
192@0 hps None 8hit | 1hit | (R
19208 hps None 8hit | 1hit | (R
19208 hps None 8 hit | 1 hit | (R
)
tacel |\ % ) O Driicken Sie [OK].
F5: Change the selection, OK: Exit with saving o)
[ A‘ | ]]efault.| Change. | |
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A G RN

ROBOT STOP

[2] =] of <] <

Pervit. Seriallf Moden  fddress Gatouny
[~ R I )

@ | Goro) (i) () won) (e
I e TR |

Canvel: Close thi

=
I I s e =

a7

© 0 0o 0 o0 0 o
© 0 0 0 0 0 0 O

L] Driicken Sie [Abbrechen].
(Die Anzeige kehrt zum
[[JKommunikationseinstellungs
menu] zuriick.)

L] Driicken Sie [Abbrechen].

Der Benutzer kehrt zur
Hauptanzeige zuriick.)




Lektion 4 Starten von WINCAPSI| und Erstellen eines
Systempr oj ektes

In dieser Lektion werden Sie WINCAPSII auf einem PC starten und ein neues Systemprojekt
registrieren. Dies ist erforderlich, um das Programm einzugeben, zu bearbeiten und zu Uberprifen.
Sie werden auch Einstellungen am Kommunikationsanschluf® des PC vornehmen.

4.1  Starten des System Manager

WINCAPSII besteht aus folgenden Funktionsmodulen:
« PAC-Programm-Manager
* Variable Manager
* DIO Manager
« Arm Manager
« Vision Manager
» Log Manager

» Kommunikationseinstellungsmanager

Der System Manager ermdglicht die Gesamtkontrolle Uber diese Funktionsmodule. Alle
Funktionen von WINCAPSII kdnnen vom System Manager aus aufgerufen werden.

Zum Einsetzen des PC-Programmierungssystems mussen Sie zunachst den System Manager mit
folgenden Schritten starten:

SCHRITT 1  Auswahlen des DENSO System Managers

Windows Update |

] »
E Programs » (5 accessaries
@ Startup L4
@ Documents H ﬁ Internet Explarer

, 5l Outlook Express L] Rufen Sie im Ordner

o] "DENSO WINCAPSII" Uber die
Search b Schaltflache "Start" den
[DENSO System Manager] auf.

Seltings
DEMSO Systemn Manager

%i

Help

(E]

Run...

Shut Dowin,.
IEQStart J m ﬁ E:ﬂ |J @Documents and Settings |

[IVorsicht[l Wird der System Manager zum ersten Mal gestartet, erscheint das Dialogfeld
"Neues Projekt erstellen”, weil bisher noch kein Systemprojekt definiert wurde. In
diesem Fall mussen Sie zuerst 4.2 "Registrieren eines neuen Systemprojektes"
durchfihren, bevor Sie mit Schritt 2 fortfahren.
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SCHRITT 2

[JPunkt[]

Auswahlen der Benutzerebene

@, password

User|n - Operator (_i

Passward: e_|—

L1 Wahlen Sie die Benutzerebene
aus dem Popup-MenU aus.

L] Geben Sie ein Kennwort ein, falls
erforderlich.

i .DensoSystemManager E

@ Resume conneckion?

L] Druicken Sie [OK].

Unten sehen Sie die Start-Schaltflachen

Symbolleiste.

¥ tutorial - DENSO System Manager !EI

File Tools Window Help (

L] Klicken Sie [Nein] an.

der Funktionsmodule auf der

| Byster Managdr | Sthnding by

Schaltflache "Variable Manager"

Schaltflache "PAC-Programm-Manager"
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Der System Manager wird gestartet
und das Fenster [DENSO System
Manager] angezeigt. Uber die
Schaltflachen mit Symbolen
kénnen Funktionsmodule gestartet
werden.

Schaltflache "Vision Manager"
Schaltflache "Arm Manager"
Schaltflache "DIO Manager"

Schaltflache "Kommunikationseinstellung"
Schaltflache "Log Manager"



4.2 Registrieren eines neuen Systemprojektes

WINCAPSII steuert in den jeweiligen Projekteinheiten mehr als ein Roboterprogramm. Zur
Steuerung eines einzelnen Roboters wird eine Kombination von Programmen verwendet. Es ist
daher zweckméaRig, diese Programme als Gruppe in einem Projekt zu verarbeiten.

Zum Erstellen eines Roboterprogrammes muissen Sie zuerst ein neues Projekt registrieren.

Vorsicht: Wenn Sie den System Manager zum ersten Mal starten, erscheint das Dialogfeld [Neues
Projekt erstellen]. Flhren Sie zuerst "Neue Projektregistrierung” aus, bevor Sie mit Schritt 2 in 4.1
"Starten des System Managers" fortfahren.

SCHRITT 1  Auswahlen von "Neues Projekt" aus dem Meni "Datei"”

File Tools ‘Window Help

Mew Project. .. € [ Hier klicken.
Cpen Project. .. Cerl+0
Sawve Project Chrl+5

Transfer Project.., Chrl+T

Project information

Exit

SCHRITT 2  Regqistrieren eines neuen Projektes

ﬁ Create New Project
Rt Type: [N S—— 'L“% [J Wahlen Sie HM-4085x-D.
Faciity T ymm Cancel | :
e = e— ] wahlen Sie 0-Standard.
Praject Name: [tutarial J
Ealdler Mame: [CAPragram FilesyWincans2, . LU L] Geben Sie den gewiinschten
S FATIR - — Projektnamen ein.
= (Geben Sie bei diesem Beispiel
“Tutorial/Lernprogramm” ein.)
(£ Hi-001 ] Geben Sie den Ordnernamen
an.
Optian
[ Srake [200mm ~1 I UJ Wahlen Sie 200 mm.
] Klicken Sie [OK] an.
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Einstellen des Kommunikationsanschlusses des PC

Nehmen Sie in WINCAPSII die gleichen Kommunikationseinstellungen vor wie beim Roboter-

EEAnE

Aufrufen des Dialogfeldes "ROBOTalk Manager"
I =] |

4.3
Controller.
SCHRITT 1

. tutorial - DENSD Sysk

Eile Tools Window Help

| ==

Al

Systern Manager | Standing by
[IVorsicht[]

L] Klicken Sie die Schaltflache
[Kommunikationseinstellung] an.

Wenn Sie noch kein Kennwort eingegeben haben, erscheint die Eingabemaske

[Kennwort]. Sie missen die Benutzerebene auswahlen und ein Kennwort
eingeben. (Siehe 4.1 "Starten des System Managers".)

SCHRITT 2  Einstellen des Kommunikationsgerats und der optionalen

Einstellungen

% ROBOTalk Manager

L] Klicken Sie das Register
[ROBOTalk] an.

L] Hier klicken, um RS232C
auszuwahlen.

ROBOTall: YR e T
Communication Device
|V_KBSESEC " Telephone " Ethermnet ‘
Op Al
Timegut '__)I \ i 4000] ms
Figtny —)I ] & |times
Communication '_)I ] E5|times
Rtry:
[0]:4 | Cancel | Stop Update |

L] Nehmen Sie optionale
Einstellungen Uber diese
Schalter vor.

Legen Sie bei diesem Beispiel
die Zeituberschreitung auf
4000 msec, die Wiederholung
auf 5 Mal und die

[ (/U Y DS SR S [ Jy AP

Wenn es zu einer Zeittiberschreitung bei der Datenilibertragung kommt, stellen

L] Klicken Sie das Register
[RS232C] an.

L] Klicken Sie [Normal] an.

Das Feld "Optionale
Einstellungen" wird auf "Normale
Einstellungen" geéndert.

[JVorsicht[]
Sie die Zeitliberschreitung auf einen langeren Zeitraum ein.
SCHRITT 3 Einstellen der RS232C-Kommunikationsoptionen
RoBOTak || Rszazc Y&Geer o ¥ ey
—Optional Settings
COM Port. |COm1 Jhd
Baud Rate: |19200 Jhd
Parity Bit. |- Mo Parity Jhd
Data Bit Length: |8 =
Stop Bit Length: |1 jhd
Mormal
( Ok \D Cancel Stop Update

-

51

] Klicken Sie [OK] an.

Die Einstellungen werden aktiv
und der [ROBOTalk Manager]
wird geschlossen.




[JVorsicht[J Wenn Sie andere als die normalen Einstellungen vornehmen, stellen Sie sicher,
daR diese den Spezifikationen des verwendeten PC oder Roboter-Controller
entsprechen.

[JVorsicht[]  Wenn [OK] deaktiviert ist, setzen Sie die Schaltflache [Verbinden] ,c‘ff| fur alle
Manager auf AUS. Wenn einer der Manager angeschlossen ist, kdnnen die
Kommunikationseinstellungen nicht geéndert werden.

Sobald sie einmal eingestellt wurden, bleiben die Kommunikationseinstellungen in WINCAPSI|I
aktiv, bis Sie diese erneut andern. Sie muissen nicht bei jedem Start von WINCAPSII diese
Einstellungen vornehmen. Klicken Sie als Antwort auf die Dialogmeldung [Verbindung fortsetzen],
die beim Start von WINCAPSII erscheint, einfach [Ja] an. Wenn Sie [Nein] anklicken, werden keine
automatischen Einstellungen vorgenommen.

+ .DensosystemManager |

@ Resune canneckion?
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L ektion 5 Definieren von M akr os

In dieser Lektion erstellen Sie Makrodefinitionsdateien, indem Sie Namen und Anwendungen von
Variablen und E/As definieren.

SCHRITT 1  Erstellen einer Variablen-Makrodefinitionsdatei

¥ tutorial - DENSO System Manager  [H[E]

Eile Tools Window Help

= e L] Klicken Sie die Schaltflache
@& E g % [W ¥ "Variable Manager" an, um den

(Systern Manager |Standing by Variable Manager" zu starten.

Das Fenster [Variable Manager]
erscheint.

[ﬁ C:4Program Files'\ Wincaps2' tutorial,tutorial.var - Yariable Manager [_ O[]

File Edit Actions Tools Help

.ﬂf’zl _'E_TI jrd d;l |<Gluba\\far|ables> vl

Typs 1| TypeF| Trpo | Type v (1555 jafrstropertrymesy [ Klicken Sie das Register [Typ P]
No ¥ [z [t JFG [Usage [Macto ] an.

10 1] 1] -1 - {Undef home position pHome ]J

11 1] 1] -1 -{Undef picking position | pPick . . .

12 0 0 -1-{Undef place position 1 pPlacel D Dopp5|k||0ken Sle an Jedes

13 i i -1-{Undef place positon 2 pPlace? Feld, und geben Sie die
o LN ”"j”"dm _'ILI Verwendung und den

Makronamen der Variablen an.
[15,6 ['100 [ A

Geben Sie bei diesem Beispiel
die Positionsvariablen P 10 bis

I P 13 an.
File Edit Actions Tools Help
Save ChrHs
Transfet., .. ZEFIHT
PFiRL, .. ChelHF
Make Macro Definition File D Klicken Sie
[Makrodefinitionsdatei erstellen]
an.

+.Denso¥arManager B

@ C:\Program Files\Wincaps2itutorialivar_tab.h has been created.

L] Driicken Sie [OK].
Die Makrodefinitionsdatei ist jetzt

erstellt.
[ﬁ C:\Program Files'Wincaps2' tutorial\tutorial.var - ¥ariable Manager
File Edit Actions Tools Help
Sz EHS  bhalvariahles> T
Transfer, . ChHT
Prirt.... Ctrktp ype ! | Type T| Type 5|
o —— ‘FIG |Usage |Mﬁcrn B
o1 Macro Befintion 18 0 -1-{Undef home position pHome |
| PP P H ik . . .
T . - L] Hier klicken, um den Variable
12 0 1] 0 -1-{Undef place position1 | pFlacel
13 i i 0 -1-{Undef place posiion 2 | pPlace? Manager zu verlassen.
14 0 0 0 -1-{Undef =
<] _| i
[15,6 [100 | A
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SCHRITT 2

Erstellen einer E/A-Makrodefinitionsdatei

¥ tutorial - DENSO System Manager  [IjJE]
File Tools Window Help

e

'{ \\\;

%l

® C:\Program Files Wincaps2'tutorialitutorial.dio - DIO Manager
Eile Edit Actions Tool Help

T

L] Klicken Sie die Schaltflache
"DIO Manager" an, um den
"DIO Manager" zu starten.

MNo.| State |Type Usage \Mgcrn |Monito|Dun’;|
|OFF  [Userinput [ 19PN FF_on |
35|0OFF  Userinput inCompleteAcl OFF  |ON
36|OFF  Userinput ioErQRack OFF  |ON
J7|OFF | Userinput UIN4 OFF |ON
38|0FF | Userinput UING OFF  |ON
39|0FF  Userinput UING OFF OM
40| OFF  Userinput UINZ OFF ON
41|OFF | Userinput UINg OFF |ON
42| OFF | Userinput UINg QFF Oi'ﬂ

T ,

L] Doppelklicken Sie auf jedes
Feld, und geben Sie die
Verwendung und den
Makronamen der E/As an.

® C:\Program Files\WincapsZ2'tutorial\tutorial.dio - DID Manager
File Edit Actions Tool Help

Save S - ¥
Transfet... CEHT _I_I
— s sage |Macrn |Mnnitn|Durr;|
ioParts OFF [ON _| |:| . .
ro Definition File |DLDmp|5{§ = 8] = =) 0} KIICken Sle
ioEnQRack | OFF |ON [Makrodefinitionsdatei erstellen]
J[OFF  Usermpuf UIN4 OFF |ON an
38[OFF  Userinput UING OFF |ON )
39|0FF  Userinput UING QOFF | ON
40|10OFF Userinput UINT QFF |ON
A|OFF Userinput uig QFF |ON
42|0FF  Userinput uirg OFF |ON =
K| ]

1 .DensoDioManager E

@ C:YProgram Files\wincaps2itutorialidio_tab.h has been created,

© C:\Program Files',Wincaps2' tutorial'tutorial.dio - DID Manager
File Edt Actions Toal Help

Save Ctrl+5 _L[ |

Transfer... el 5T

sage |Macrn |Mnmtn|Dur’r;|
ioParts OFF [ON |
Make Macro Definition File inCompletesc] OFF  ON

Print. .. Chl+P

L] Druicken Sie [OK].

Die E/A-Makrodefinitionsdatei ist
jetzt erstellt.

I e S
Ser npu UINg OFF |ON

36{OFF  Userinput UING OFF |ON
39|0FF  Userinput LING OFF | OMN
40|10FF  Userinput UINT OFF | OMN
AN|OFF  Userinput UG OFF OMN
42|0FF  Userinput uirg OFF |ON =
T ,

[] Klicken Sie [SchlieRen] an, um
den DIO Manager zu verlassen.
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L ektion 6 Eingeben und Bear beiten von Programmen

6.1  Musterprogramm

Prifen Sie vor dem Start der Programmeingabe das Codierungslistenmuster unten.

Zum besseren Verstandnis der Bewegung lesen Sie die Angaben zum Prozel3 und beachten dabei
die Kommentare rechts.

Codierungsliste fur "PRO1"

"ITITLE "Pick & Place"

#I NCLUDE "dio_tab. h" ‘Liest die DIO-Makrodefinitionsdatei.
#I NCLUDE "var _tab. h" ‘Liest die Variablen-Makrodefinitionsdatei.
PROGRAM pr ol
TAKEARM 'Erfal3t den Armsemaphor.
SET 1 i oConpl at €]
MOVE P, P[pHone], S=50 'Punkt-zu-Punkt-Bewegung zur Ausgangsposition mit
'50 % der internen Geschwindigkeit
SPEED 100 ‘Wechseln zu 100 % Geschwindigkeit.

APPROACH P, P[ pPi ck], 200
MOVE P, P[ pPi ck]

BOSUB * Chuckl t em

DEPART P, 200

APPROACH P, P[ pPl acel], 200
MOVE P, P[ pPl acel]

B0SUB *Unchuckl t em

DEPART P, 200

SET 1 i oConpl at €] 'Gibt ein Signal "Bewegung abgeschlossen™ aus.
G VEARM 'Gibt den Armsemaphor frei.

END

===== Parts chuck =====
*Chuckl tem
SET 1 i oChuck]
RESET | J i oUnChuck]
RETURN

===== Parts chuck =====
*Unchuckl t em
RESET | J i oChuck]
SET 1 J i oUnChuck]
RETURN
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6.2  Offnen des Programmbear beitungsfensters

Zur Eingabe und Bearbeitung von Task-Programmen verwenden Sie den Programm-Manager, der
Uber den System Manager aufgerufen wird.

SCHRITT 1  Starten des PAC-Programm-Managers

¥ tutorial - DENSO System Manager  [H[E]

Fle Tools Window Help L Klicken Sie die Schaltflache
- s "PAC-Programm-Manager" an,
[ﬁé& =] ﬁ (g | (] um den PAC-Programm-
| Systern Manager | Standing by Manager zu starten.

SCHRITT 2 Offnen eines Programmbearbeitungsfensters

.7 C:\Program Files\Wincaps2'tutorial\ tutorial.ppj - PAC Manager

il

it Program  Actions  Tools Help X " N -
ﬁlalﬁmmm T ] Klicken Sie die Schaltflache
|ND ‘F\\e |Mnd|ﬂed |F’mgram ‘T\I\e I [NeueS Programm] an.

0 9/29/1999 51 AutaExec Reserved program

"*TITLE "<{Title>"
PROGRAM <{Program name} " - -
Ein neues Bearbeitungsfenster wird
ERND geoffnet.
[3Tine [CAFS [NUM [S Y
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6.3  Eingeben von Programmcodes

SCHRITT 1

SCHRITT 2

SCHRITT 3

Eingeben des Programmtitels

'*TITLE "Pick & Place”

PROGRAM <Program name>

EHD

[1line [CAPS [HTTM 195 A

Eingeben des Programmnamens

"*TITLE "Pick & Place”
PROGRAN prol <€

L] Geben Sie den Programmtitel
ein. (Geben Sie bei diesem
Beispiel "Aufnehmen & Ablegen”
ein.)

END

[21ine [CAPS [MUM [T v

Eingeben der Programmcodes

"#TITLE "Pick & Place" o

#include 'dio_tab.h" 'DI0 macro I
t#tinclude "var_tab.h" 'Yariable macro

PR Al prol

[] Geben Sie den Programmnamen
ein. (Geben Sie bei diesem
Beispiel “Prol” ein.)

TAKEARH ‘get arm semapﬁ
SET IO[ioComplate]

HOVE P, P[pHome], 5_58 ‘move to home
SPEED 188

APPROACH P,P[pPick],200 |

E -
4| | _'l_l

[T e [CAPS [WOM E 7

L] Geben Sie die Programmcodes
fir "Aufnehmen & Ablegen” ein.
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6.4 Einsetzen des Bef

ehlseditors

Sie konnen wie bei einer Textverarbeitung Programmcodes direkt Uber die Tastatur in das

Programmbearbeitungsfenster

eingeben. Der

Programm-Manager ist

jedoch mit einer

Befehlseditorfunktion ausgestattet, die eine einfache Befehlseingabe ermdglicht. In diesem
Abschnitt wird beschrieben, wie Sie mit dem Befehlseditor Befehle eingeben kdnnen.

Auswahlen des Befehlseditors

<. C:\Program Files\ Wincaps2\tutorial\tutorial.ppj - PAC Manager

Options...

Program Bark

[J wahlen Sie aus dem Menii
[Extras] den [Befehlseditor] aus.

SCHRITT 1
File Edit Program Actions,EHe\p
el = = e
Mo File
Autoexec.pac
PRO1 pac
SCHRITT 2 Einsetzend

/# Command Builder

N
INFUT
I0BLOCK
LINEINPUT
ouT
PRINT
PRINTDEG
PRINTLEL

Lol ThAS

es Befehlseditors
M=l B

2 W Y

i |
Froperty Setalue
Sound time 1

[ Klicken Sie die
[Klassenauswabhl]-Liste im
Fenster [Befehlseditor] an, und
wahlen Sie aus der Liste "E/A-
Steuer" anweisungen.

/# Command Builder

Inputfoutput control 'l

IOBLOCK,
LINEINPUT
ouT
PRINT
FRIMNTDEG
PRINTLEL
\PRIMNTMSG

(=1 E3
Ayl alg o2 o
-l Property Setalue
lfQ wariable 11

Befehlsliste

[] Blattern Sie Uber die
Bildlaufleiste der E/A-Steuer-
anweisungen nach unten, um
den Befehl [Rucksetzung]
anzuzeigen.

A Command Builder

] Klicken Sie den Befehl
[Rucksetzung] an.

=1 E3

Inputfoutput control

My ae g ¢

IOBLOCK,
LINEINPUT
ouT
FRINT
PRINTDEG
FRIMTLEL
PRINTMSG

SET
WRITE

[

Property Set Valuel
/0 wariahle 10[ialnChuck]

L«
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L] Doppelklicken Sie auf das Feld
[E/A-Variable, Wert setzen].

L] Geben Sie iiber die Tastatur
[E/A-Variable, Wert setzen]
"ioUnchuck" ein.




Program Files' Wincaps2'tutorial\PRO1.pac

Chuck = -
*ChuckItem:

SET ID[ioChuck]

[ Klicken Sie im

RETURN Programmbearbeitungsfenster
‘_—— Unchuck === die Position an, von wo aus Sie
=UnchuckIten: Befehle eingeben wollen.

RESET IO[ioChuck]

SET I0[ioUnChuck]

RETURH =
« | »

[12 Tine [CAPS [MUM [T v

/# Command Builder [_ O] =]

Inputfoutput contral 'l iIEI glg QEIJ MJ ] Klicken Sie die Schaltflache

IOBLOCK =l [Properny Set Value| [Einfugen] 1] an.

LINEINPUT

lfQ wariable I0fiolUnChuck

ouT
FRINT
FRIMNTDEG
FRIMTLEL
FRIMTMSG

SET
WRITE

SCHRITT 3 Bearbeiten von Programmcodes zur besseren Ubersicht

' Program Files', Wincaps2' tutorial\ PRO1.pac M=l
"*TITLE "Pick & Place" -
#tinclude “'dio_tab.h" 'DI0D macro
ttinclude "var_tab.h" ‘Uariable macro

PROGRAM prod
TAKEARW ‘get arm semapl
SET ID[ioComplate]
HOVE P, P[pHome], 5_58 ‘move to home |
SPEED 188
APPROACH P,F[pPick].?8@
HMOVE P,P[pPick]

GOSUB =ChuckItem 2
4| | 3

[13 line [CAPS [HTTM 195 A

[JVorsicht[] Um das bearbeitete Programm zu speichern, fahren Sie mit der im folgenden
Abschnitt 6.5 "Speichern des Programmes" beschriebenen Prozedur fort.
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6.5 Speichern des Programmes

In diesem Abschnitt werden Sie PRO1, das im vorherigen Abschnitt 6.4 "Einsetzen des
Befehlseditors" erstellte Programm, speichern.

SCHRITT 1 Auswaéahlen von "Speichern”

o1 C:\Program Files Wincaps2'tu

File Edit | Program Actions  Tools

Dl Mew CErl+n

: [J wahlen Sie aus dem Menii
Save As... [Programm] die Option

Add Ctri+0 [Speichern].

Release

i [x]
0.
1) meesss
Check
Import Chrl+I

Export Chrl+E

Rearrange ]

SCHRITT 2 Eingeben des Dateinamens

Projekt speichemn unter EHE

save | 3 ol = - = U Geben Sie im Feld [Dateiname]
[ autosssc. pac einen Dateinamen ein.

A pral. . .. . .
E[zzgzz Geben Sie bei diesem Beispiel
[2] Setwait pac "prol” als Dateinamen ein.
 waiset pac (Die Dateierweiterung wird

automatisch angehéngt.)

Flename:  [orot pad C_sa= D L Klicken Sie [Speichern] an. Die
Programmquelldatei "prol.pac"
Save az lype: | PAC-Prograrm [* pac) j Cancel . .
I —IA wird aespeichert.

Der Dateiname des Fensters [PAC-Manager] wird auf "prol.pac" geandert.
Damit ist die Eingabe- und Speicher-Prozedur des Programmes “prol"

abgeschlossen.
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L ektion 7 Kompilieren des Programmesin ein Laufzeitfor mat

Zum Ausfiihren eines in der PAC-Sprache geschriebenen Programmes muissen Sie es in das
Laufzeitformat umwandeln (kompilieren), damit es durch den Roboter-Controller ausgefihrt
werden kann. Das kompilierte Programm wird als Ausfiihrungsprogramm bezeichnet.

SCHRITT 1 Kompilieren des Programmes in ein Laufzeitformat

e [0 Klicken Sie die Schaltflache
[Ausfihrungsprogramm

erstellen] | an.

Alle im aktuell ausgewahlten Projekt enthaltenen Programme werden in
Ausfihrungsprogramme umgewandelt. Die Aufzeichnung des
Kompilierungsprozesses wird im Meldungsteilfenster des Fensters [Denso
PAC-Manager] angezeigt.

SCHRITT 2  Sicherstellen, daR kein Fehler aufgetreten ist

i .DensoPacManager E

@ Mumber of programming errors {warnings) = 0 (0}

L] Priifen Sie, ob "Anzahl
Programmierfehler (Warnungen)
=0 (0)" angezeigt wird, und
klicken Sie "OK" an.

Wenn ein Fehler angezeigt wird, gehen Sie zu Lektion 6 "Eingeben und
Bearbeiten von Programmen" zuriick, und Uberprifen Sie das Programm auf
Syntaxfehler.
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L ektion 8 Hochladen des Programmes

(PC - Roboter-Controller)

Gegenwartig befindet sich das in Lektion 7 genannte Ausfihrungsprogramm immer noch auf dem
PC. Um das Programm auszufihren, missen Sie es zum Roboter-Controller tibertragen (hochla-

den).

Da Sie bereits in Lektion 3.3 und 4.3 Kommunikationseinstellungen an Roboter-Controller und PC
vorgenommen haben, kénnen Sie nun das Programm zum Roboter-Controller hochladen.

SCHRITT 1

SCHRITT 2

Einrichten der Kommunikationsverknlipfung zwischen Programm-Manager

und Roboter-Controller

¢ C:\Program Files'Wincaps2'testhtest.arm - Arm Manager

File Edit Action View Tool Help

,gl s B & El

[ Klicken Sie die Schaltflache

¥ test - DENSO System Manager =
File Tools Window Help

=

[Verbindungen] ﬂ an.

(eI

| Systemn Manager | Standing by

Im System Manager wird dement-
sprechend dann das Symbol der
Schaltflache [PAC-Programm-
Manager] geandert.

Auswaéhlen des hochzuladenden Programmes

<. C:\Program Files\ Wincaps2\tutorial\tutorial.ppj - PAC Manager

File Edit Program Actions Tools Help

Eavapr.n]ett m gl QI
= I

et e AL
Print... Ctrl+p [1 999 5:1 AutoExec Reserved program
2000 6:( PRO1 Pick & Place
Make Exec. Program
Make Macro Definition File
Close: !
THAC TIT e
STRAN W13l
[C\Program Fles\Wincaps2iutorial,PRO1 pac]
SLINK V130 =

] wahlen Sie [Projekt Ubertra-
gen...].

"Lokal" bezieht sich auf den PC und
"Fern" auf den Roboter-Controller.

local———————— ~Remote
W <Frogram/Interpretel ienstiit> | Wl <Program/interprete)
|1 <tdap/Execution Pra . . |
R
|1 AutoExec S
| PRO1 = =
11 dio_tab.h

|| lvar_tabh
( Selectal }
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L] Klicken Sie [Alle auswahlen] an.




Alle Elemente werden ausgewahlt
. mit V.
By N/~ |

—Locali -Femote ———————— f f
S — [ >
<Program/Interprete <Programy/interprete D Klicken Sie [Senden ] an.
<Map/Execution Pro . |
AutoExec < Receive

FRO1

vl | dio_takh Cancel |

ab.h

SCHRITT 3  Hochladen des ausgewahlten Programmes

1 .DensoPacManager

& 201C - Data will be updated. Are wou sure vou wank ta transmit?

| | L] Prufen Sie die angezeigte
o : Meldung, und klicken Sie [Ja] an.

Die Programmdatei wird nun zum Roboter-Controller hochgeladen.
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Kapitel 3 Simulieren der Roboter bewegung
auf einem PC mit dem erstellten
Programm

B

In Kapitel 3 lernen Sie folgendes:

Ausfihren des Programmes, das Sie auf einem PC erstellt und zum Roboter-Controller
hochgeladen haben, mit aktivierter Maschinenverriegelung, um die Roboterbewegung auf dem
PC-Bildschirm zu simulieren.

Durch die Simulation kénnen Sie das Programm vor der tatsachlichen Steuerung des Roboters
Uberprifen und dadurch die Sicherheit und Leistungsfahigkeit des entwickelten Programmes
erhéhen.

Lektion 9 Vorbereiten des PC auf die Simulation 67
9.1 Starten des Arm Manager 67
9.2 Einrichten der Kommunikationsverknipfung zum Roboter-Controller

im Arm Manager 67

Lektion 10 Zuweisen der aktuellen Positionswerte zu den Positionsvariablen 68
10.1 Manuelles Simulieren der Roboterbewegung 68
10.2 Zuweisen der aktuellen Position zur Positionsvariablen 69
10.3 Bearbeiten der Positionsvariablen 71

Lektion 11 Testlauf des Programmes 73
11.1 Laden des Programmes 73
11.2 Starten des Programmes 75

Lektion 12 Uberwachen und Manipulieren der E/As 76
12.1 Starten des DIO Manager und Einrichten der Kommunikationsverknipfung

zum Roboter-Controller 76
12.2 Uberwachen der E/As 77
12.3 Ein-/Ausschalten der E/A-Dummy-Schalter 78

Lektion 13 Uberwachen und Manipulieren der Variablen 79

13.1 Starten des Variablen Manager und Einrichten der
Kommunikationsverkniipfung zum Roboter-Controller 79
13.2 Uberwachen der Variablen 80

Lektion 14 Kontinuierlicher Testlauf 81
14.1 Kontinuierliche Ausfiihrung
14.2 Kontinuierliche Uberwachung der E/As 82
14.3 Sofortiger Stop 84
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-~ ] N
) Lektion 9 see
Vorbereiten des PC auf
die Simulation
L J
~
D) Lektion 10 h
Zuweisen der aktuellen
Positionswerte zu den
L Positionsvariablen )

() Lektion 12

Uberwachen und
Manipulieren der E/As

) Lektion 11
Testlauf des Programmes oo

(N

( ) Lektion 13
Uberwachen und

Manipulieren der Variablen
N

) Lektion 14
Kontinuierlicher Testlauf e

v

Sie starten den WINCAPSII Arm Manager, der zur Simulation der
Roboterbewegung auf dem PC-Bildschirm erforderlich ist.

Sie werden die Werte zu den Positionsvariablen zuweisen, die die

Bewegungsrichtungen des Roboterarmes darstellen.

(1) Bewegen Sie den Roboterarm im manuellen Betrieb zur
angegebenen Position.

(2) Lesen Sie die aktuelle Position in die Positionsvariable ein.

(3) Andern Sie den der Positionsvariablen zugewiesenen Wert, falls
erforderlich.

Starten Sie eine Einzelzyklusausfihrung, und prifen Sie die
Roboterbewegung.

Fahren Sie mit der Ausfiihrung des Programmes bis zum nachsten
Schritt fort, indem Sie die durch die Verriegelung im Programm
verwendeten E/As manipulieren.

Prifen Sie die Inhalte der durch das Programm verwendeten Varia-
blen.

Starten Sie eine kontinuierliche Ausfiihrung des Programmes.
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Lektion 9 Vorbereiten des PC auf die Simulation

Sie starten den Arm Manager und stellen die Kommunikationsverknipfung zum Roboter-Controller
her.

9.1 Starten desArm Manager

Sie mussen den Arm Manager starten, um die simulierten Roboterbilder anzuzeigen. Der Arm
Manager wird Gber den System Manager aufgerufen.

SCHRITT 1 ¥ test - DENSD System Manager 1 =]

File Tools Window Help

P = e | [ Klicken Sie die Schaltflache
ﬁé& @ ﬁ 0 | 2] [Arm] an.
| Systemn Manager | Standing by |

9.2 Einrichten der Kommunikationsverkntipfung zum Roboter -
Controller im Arm Manager

Sie stellen die Kommunikationsverkniipfung zum Roboter-Controller her, um den Datenaustausch
zwischen PC und Roboter-Controller zu ermdglichen.

[ Klicken Sie die Schaltflache
SCHRITT 1 [Verbinden] an.

(Die Schaltflache [Verbinden]

¢ C:\Program Files\Wincaps2'test\test.arm - Arm Manager erd gedrUth dargeSte”t-)
Fil§ Edit Action Wiew Tool Help

[ Klicken Sie die Schaltflache
[Monitor] an.

(Die Schaltflache [Monitor] wird
gedriickt dargestellt.)

Die Kommunikationsverkniipfung
zwischen Arm Manager und
Roboter-Controller ist hergestellt,
um den Datenaustausch zwischen
beiden zu ermdglichen.

Im Fenster [Aktuelle Roboter-
position] wird die aktuelle
Roboterposition angezeigt.

[ 1 I [

67



Lektion 10 Zuweisen der aktuellen Positionswerte zu den
Positionsvariablen

Vor Ausflihrung des Programmes ist es erforderlich, die den jeweiligen Positionsvariablen "pHome",
"pPick", "pPlacel" und "pPlace2" des in " Lektion 6 "Eingeben und Bearbeiten von Programmen"
von Kapitel 2 "Erstellen eines Programmes auf einem PC mit WINCAPSII" erstellten Programmes
zugewiesenen Werte festzulegen.

Bei dieser Lektion werden Sie die Werte des Programmiergerats tber "Punktprogrammierung”
eingeben.

pPlacel

pPlace?

[JAchtungl] Siehe Lektion 5 "Definieren von Makros" fur jede Positionsvariablennummer flr
"pHome", "pPick", "pPlacel" und "pPlace2".

10.1 Manuedles Simulieren der Roboter bewegung

Wahrend Sie die im Arm Manager angezeigten Simulationsbilder tberwachen, bewegen Sie
entsprechend der unten beschriebenen Prozedur den Roboterarm manuell zu den der Positionsva-
riablen "pHome" zugewiesenen Positionswerten.

SCHRITT 1  Auswahlen des manuellen Modus des Roboters und Anzeigen der
aktuellen Roboterposition

[ Stellen Sie den
Moduswahlschalter auf
{ \’ MANUELLE Position, um in den

o Bagrerecr / "Manuellen Modus" zu schalten.
@ | oo Croee) (mom) non) (e Q 47

| - :
) : ] Driicken Sie [SPERRE].
SRS CR®I|
2le.e )| 2

] Driicken Sie [F2 Arm] in der
Hauptanzeige.

Das Fenster "Aktuelle
Roboterposition" erscheint. Dort
muissen Sie zum Fenster
"Gelenkvariablen" wechseln.

CE®|| o0
2| o
( 44| > O

B
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SCHRITT 2

SCHRITT 3

Bewegen des Roboterarmes

L C:\Program Files\Wincaps2'test\test.arm - Arm Manager
File Edit Action “ew Tool Help

Aol v el &l
]Type— 1 :J .g|[r1nn,1nn,4nn,m |

sl Tlale 7

l |

Prifen der aktuellen Position

| Joint e T 12

Mg o [ M 07D

Current Robot Position

[J wahrend Sie das Roboter-
Simulationsbild Uberwachen,
bewegen Sie den Roboterarm
Uber den Sicherheitsschalter und
die Tasten der Armbewegung
seitwarts so zu "pHome", daf}
folgende Werte gelten:

«Jl:ca.0G.

«J2: ca. 100 G.

*J3: ca. 400 mm

* J4: 0,00 G. (keine Bewegung)

P J T
J1
J2 [
J3 =
J4
Cancel : Close this window. M
e A‘ Rohot. | | OpeMode.|  Uar. | Speed. | Aux. |

] Priifen Sie im Fenster [Aktuelle
Roboterposition] die Position
jeder Achse.

10.2 Zuweisen der aktuellen Position zur Positionsvariablen

Weisen Sie die Werte der Position zu, zu der der Roboterarm im Arm Manager bewegt wurde.

SCHRITT 1

Anzeigen der Positionsvariablen

Mg @ @ M -a-d | Joint U0 Tl 12

Current Robot Position

%
o
J4 9.81 ° J3 S
J4 I

Cancel: Close this window. )
o af o | | opsbinf v Ysromt ]

=
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[] Driicken Sie [F4 Var.], wenn das
Fenster [Aktuelle Roboterposition]
angezeigt wird.




Mg @ @ - | kv
Select Uariahle Type
2| o] 2| 2
Integer. Float. Uector.  Pos. Joint.
[F1] [F2l [F3] [F4] [F5]
£ A L
Double. Tran. String.  Uarslsed
[F8l [F1@] [F11] [F12]
Cancel: Close this window )
e A‘ Integer.| Float. | Uector. Pos. ‘uuim. T I
F4

PIAN

Mg @ § M -de7e-

| Joint UoTo| M 1z

L] Driicken Sie im Fenster
[Variablentyp auswahlen]
[F4 Pos.].

Das Fenster [Positionsvariablen]
erscheint.

Position Uariahles [ 1001
P10 .0000000 0.0000000 0.0000000
0.0000000 Righty FIG @
P11 0.0000000 0.0000000 0.0000000
0.0000000 Righty FIG @
P12 0.0000000 0.0000000 0.0000000
0.0000000 Righty FIG @
F5: Change the selection, F6: Gets the current pos. )
e A‘ Back Next | Jurp T0| Move | Change. | Get Pos.

SCHRITT 2

Zuweisen des aktuellen Positionswertes zur Positionsvariablen

Mg o [ M 07D

| Joint UoTo| M 1z

L1 Uber die Cursor-Tasten oder das
Einstellrad wahlen Sie das Feld
"P10" aus.

Position Uariahles [ 1001
0.0800000_| 9.0000009 ||
0.0000000 Righty FIG @
PIT . 00000e . 00000e CALLLLLLEIN
0.0000000 Righty FIG @
P12 0.0000000 0.0000000 0.0000000
9. 0000000 Righty FIG @
F5: Change the selection, F6: Gets the current pos. )
e A‘ Back Next Jurp To | Move Change. ¥ Get Pus.l
F6
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L] Driicken Sie [F6 Pos. abbr.].




Mg @ @ M- | doine UeTo|l 1z

System Message

fire you sure you want to read the current
position into the PL101? H
B % O Driicken Sie [OK].
0. 0000000 Righty FIG @ Der aktuelle Positionswert des
P12 0. 0000000 0. 0000000 0. 0000000 Roboterarmes wird der Posi-
L 0. 0000000 Righty FIG_8 tionsvariablen P[10] zugewiesen.
i)

o o | | ] ] ]

SCHRITT 3  Zuweisen sonstiger Positionswerte zu Positionsvariablen

—
4o 1 e L uoidl s U Driicken Sie zweimal
— = ‘* R [Abbrechen].
@@® s e~ %X o Es erscheint wieder das Fenster
e + ° s
= E & ptg I [Aktuelle Roboterposition].
e ) 2al | ] e | ] | CRDO o [J Gehen Sie zuriick zu Schritt 2
o) (=) (=) (=) (=) Bewegen des Roboterarmes" in

Lektion 10.1.

10.3 Bearbeiten der Positionsvariablen

Sie kdnnen Positionsvariablen bei Bedarf bearbeiten. Dazu ein einfaches Beispiel: Sie werden den
einer Positionsvariablen zugewiesenen Wert andern.

Auf dem "Programmiergerat” wird das Fenster "Positionsvariable” wie unten dargestellt angezeigt.

SCHRITT 1 Auswahlen der Positionsvariablen
| Joint vere| M 1oz

Mg g [ M ereD

Position Uariahles [ 1001

P10 0. 0000000 0. 0000000 0. 0000000
0. 0000000 Righty FIG @
P11 0. 0000000 0. 0000000 0. 0000000
. FIG @ o . .
[ Uber das Einstellrad oder die
TR Righty — Cursor-Tasten wahlen Sie die
L Spalte [X/T] der Positionsvaria-
F5: Change the selection, F6: Gets the current pos. o) blen "P12".

[ A‘ Back | Next |Jur1p T0| Move m\m{iet P03.|

F5 ] Driicken Sie [F5 Andern].
Die Zehnertastatur erscheint wie
auf der ndchsten Seite
dargestellt.
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SCHRITT 2

Andern des “P12” zugewiesenen Wertes

O g o @ M 07D

| doint vere|l 1oz

I Position Uariahles [ 100]

L] Geben Sie einen neuen Wert tiber
die Zifferntasten der Zehner-
tastatur ein.

Wenn nach Eingabe eines zu sehr
abweichenden Wertes ein Fehler
angezeigt wird, geben Sie den
Wert "319" ein, der dem
Originalwert sehr nahe kommt.

CLR | BS
. -1
P10 00000000 a 7 8 9
00000000
P11 00000000 a.l 4 5 6 | +-
00000000
P12 0.0090009 o 1] 2] 3] -
S
L 0. 0agaaea 0 CﬂNCEL( 0K )
OK: Take in new entry, Cancel: Discard new entry mD
° 4 ]

Zurick zur Hauptanzeige
—\

L] Druicken Sie [OK].

"319" wird in der Spalte [X/T] der
Positionsvariablen "P12"
eingegeben.

MANUAL
autg,

D o) Prcer) (rsm) o) (5
I

ROBOT STOP

g g 3 e | i vetel|  w

ﬂQ{

b

© 0 0 0 0 0 0
© 0 0 0 0 0 0 O

furg (= ) (=) (=) () (=] (=]
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L] Driicken Sie dreimal die Taste
[Abbrechen], um zur Hauptan-
zeige zuriickzukehren.

Damit ist die Bearbeitung von
Positionsvariablen
abgeschlossen.




L ektion 11 Testlauf des Programmes

Sie werden in der Einzelzyklusausfiihrung einen Testlauf des Programmes "PRO1" starten.

11.1 Laden desProgrammes

Selbst wenn ein kompiliertes Programm vom PC zum Roboter-Controller hochgeladen wird, kann
es der Controller nicht ausfiihren. Das Programm muf3 in den Speicherbereich geladen werden,

von wo aus es ausgefihrt werden kann.
SCHRITT 1 Anzeigen des Ladebildschirmes

| Joint UoTo| M 1z

Mg o [ M 07D

SHORT
Gl

e A‘ Progran frn Uision 1/0 | OpePanel Set

F6

SCHRITT 2 Laden des Projektes

Mg @ @ M- | doine UeTo|l 1z

Settings (Main)

(i i
o B = €| £
Load! Log. FD. Mer Info  Set Com. Maint.
[F2] [F3] [F4] [F5] [F6]

El @

Options. Save!

[F#1 [F8]

L] Driicken Sie in der Hauptanzeige
[F6 Einstellen].

Cancel: Cloge this window )
| | | | e, |
' L R MoaTorforl G M
® A/ Load N—Fog— B MerinforSet—For—Haint—
F1
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U Driicken Sie entweder die
Schaltflache [F1 Laden!] oder
[Laden!].




MY @ H M)

1 Ma i
Systen Message

& Caution: Will load the project!
L

Cancel 0K

Joint UoTe|[ 1

El @

Options. Save!
[FA [F8]

] Prufen Sie die Systemmeldung,
und driicken Sie [OK].

Mg g 0 WRbet | x¥

Has loaded the project.

vere| Ml ter

IF { OK }

A

]

Date. Log. FD. Mem Info
[FA [F8] [F9 [Fi1]

Battery
[F18]

L] Priifen Sie die Systemmeldung,
und driicken Sie [OK].

Zurick zur Hauptanzeige

(ﬁ\

O g @ B Meww | i weTe||

@ ==
7\
-/

2
[ e e = |

DENSO T |

furg (= ) (=) (=) () (=] (=]
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© 0 0 0 0 0 0

© 0 0 0 0 0 0 O

L] Driicken Sie [Abbrechen], um zur
Hauptanzeige zurtckzukehren.




11.2 Starten des Programmes

Jetzt aktivieren Sie die Maschinenverriegelung des Roboter-Controller und starten das geladene
Programm in der Einzelzyklusausfihrung, um die Roboterbewegung auf dem PC-Bildschirm zu
simulieren.

Das Programm wird unterbrochen und wartet dann auf Teilversorgung bestatigende E/A-Signale.
Fahren Sie jedoch mit den folgenden Schritten fort, da Sie in Lektion 12 E/As manipulieren werden.

SCHRITT 1 Anzeigen des Fensters "Programmliste" im Programmierprifmodus

[ Stellen Sie den Modusauswahl-
\ schalter auf die Position
( ) PROGRAMMIERPRUFUNG ein.

)

T e p—— ﬂ / (Der Roboter-Controller wechselt
@ [ Q qT in den Programmierpriifmodus.)
()2 o af mesmes | s voroT 7 —

[] Pruifen Sie, ob das Modus-

Chl Symbol oben links auf dem Bild-

Eo| : -
sl schirm auf gewechselt ist [%K].

00 0 0 o

Chi®
o fo N L] o ] =] ag X [ Driicken Sie [SPERRE], um die
= z Maschinenverriegelung des
K&@ Roboters zu aktivieren. Prifen
Sie, ob die LED [SPERRE]
eingeschaltet ist.

L] Druicken Sie [F1 Programm], um
das Fenster [Programmliste]
anzuzeiaen.

SCHRITT 2 Auswahlen des Start-Programmes

Q Qg i mee | vere| N 1

Progran List [No. of programs: 11

| TR TR || \/anien Sie die Zeile "PROL”

aus.

Back | Next | Search | | Displag.| Config.|
Cancel: Close this window i
! ! i 1
® A‘ Halt | StepSt0p| CyeStart ) StepBack| StpStartl [] Dricken Sie [F4 ZykStart]
F4
( \)l L1 Prifen Sie die Systemmeldung.

)

—
v

STOP.

[ Driicken Sie [OK].

(candg) (0K

=D

A CEB| ° "PRO1" fiihrt einen Einzelzyklus
: QRIS aus.
__________ o)k

© 0 0 0 0 0 0 O

— &
ERooBo0] M)
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L ektion 12 Uberwachen und Manipulieren der E/As

Das im Zyklus gestartete Programm "PRO1" wird nun angehalten und wartet auf Makro-E/A
"ioParts" zur Bestatigung der Teileversorgung.

Bei dieser Lektion werden Sie zum Testen des Programmes den E/A-Manager zum Uberwachen
und Manipulieren von E/As verwenden, um die Programmausfihrung fortzusetzen.

Anmerkung: Siehe Lektion 5 "Definieren von Makros" fir E/A-Nummern von "ioParts".

12.1 Starten desDIO Manager und Einrichten der Kommunikationsver -
knipfung zum Roboter-Controller

Sie starten den DIO Manager und stellen die Kommunikationsverkntipfung zum Roboter-Controller
her, um den Datenaustausch zwischen PC und Roboter-Controller zu ermoglichen.

SCHRITT 1  Starten des DIO Manager

¥ test - DENSD System Manager M=

Eile Tools Window Help

o Bl Y R

| Systern Manager | Standing by

[] Klicken Sie im Fenster "DENSO
System Manager" die Schalt-
flache [E/A] an.

Das Fenster [DIO Manager] er-
scheint.

SCHRITT 2  Verbinden mit dem Roboter-Controller zum Starten der kontinuierliche
Uberwachung

[] Klicken Sie im Fenster "DIO
Manager" die Schaltflache [Ver-
binden] an.

® C:\Program Files\Wincaps2'tutorialitutorial.dio - DIO Manager
Ei_Edt_ictons Tool Help Die Schaltflache [Verbinden]
wird gedriickt dargestellt.
Mo, | Jtate |Type ‘Usage ‘Macm |MDHI(D|DUI’Tﬂ
O[PFF Systerminput  Step stop (alltasks)  SINT OFF ON
1|@FF | Systeminput  <Reserved> SNz OFF  |ON
2|BFF  Swysteminput  Instantaneus stop (all tt SING OFF OM
3|PFF  Systeminput  Strobe signal SINA OFF OM
4| BFF  Systeminput  Interruption skip SING OFF ON
B|QFF  Systeminput  Command data area o SING OFF |ON
B|BFF  Swysteminput  Data ares 1 kit 0 (8hit: SIN7 OFF | OFF
7|PFF  Systeminput  Dataares 1 bit1 (8bit: SINS OFF |OFF
B[¢FF | Systeminput Data area 1 bit2 (Bbit: SING OFF ozﬂ [] Klicken Sie die Schaltflache
4 [ .
— [Monitor] an.

Die Kommunikations-
verknupfung zwischen Arm
Manager und Roboter-Controller
ist hergestellt, um den
Datenaustausch zwischen
beiden zu ermdglichen.

Die Schaltflache [Monitor] wird
gedrickt dargestellt.
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12.2 Uberwachen der E/As

Sie werden die E/As mit dem DIO Manager Uberwachen.

Der DIO Manager kann drei Typen von Anzeigeformaten des E/A-Status darstellen: Tabellentyp,
Oszilloskoptyp und Anzeigentyp. Bei dieser Lektion verwenden Sie die Tabellentypanzeige, um
"ioParts" an E/A Nr. 34 zu prifen.

Die Tabellentypanzeige ahnelt einer Liste und erscheint, wenn Sie das Fenster [DIO Manager]
offnen. Wenn ein anderer Anzeigetyp angezeigt wird, wahlen Sie aus der Liste [Variablentyp] den
Tabellentyp aus.

SCHRITT 1 Anzeigen der E/As

® C:\Program Files Wincaps2'tutorialitutorial.dio - DIO Manager
Eile Edit Actions Tool Help

= [Usage o ] L] Blattern Sie im Fenster [DIO
serinput inFarts * . .

35|0OFF  Userinput inCompleteAcl OFF  |ON Manager] bIS zur Anzelge der
36|OFF | Userinput ioEmQFack |OFF |ON E/A Nr. 34.
37| OFF  Userinput UIN4 OFF |ON . . .
38| OFF | Userinput LI OFF |ON (Verwenden Sie zum Bléattern die
39|0FF  Userinput UING OFF OM H H
W|0FF  Useringu s o on B|I(_1Iaufle|ste auf der rechten
41| OFF  Useringut UINg OFF [ON Seite des Fensters.)
42|0FF  Userinput UING OFF [OM =

Kl _>lJ

SCHRITT 2  Einstellen des Monitortyps

# C:\Program Files\Wincaps2'tutorial' tutorial.dio - DIO Manager
Eile Edit Actions Tool Help
IE 9 [o-Tepe =] ]
No.| State |Type ‘Usage ‘Macrn ﬂMonito‘ Durr =]
HGFE Leerinou ofers NN [ Klicken Sie im Fenster [DIO
serinpu IoLompletescl . s
36|QFF  Userinput inErQRack ORF |ON Manager] dle SChaltﬂaChe
37| qFF | Userinput Uik oF [ON [Kontinuierlicher Monitor] an, um
38[QFF  Useri UINg OFfF (ON . .
33| qFF uiim UING OFF  OM den MOHItOF a._bZUSCh_alten- (Dle
a0 dFF | Userinput Uitz off [oN Satzinhalte kénnen nicht
A[QFF Userinput uUiNg OFfF (O = =
42[qQFF  Userinput UiNg OFF Oi'j gear.]dert Werden! Wahlrend der
K1 2 Monitor eingeschaltet ist.)

[] Doppelklicken Sie das Feld
[Monitor] von E/A Nr. 34, das im
Fenster "DIO Manager"
angezeigt wird.

Die Einstellung im Feld [Monitor]
wechselt von "AUS" auf "EIN"
und erméglicht nun die
Uberwachung von E/A Nr. 34.

O Klicken Sie die Schaltflache
[Kontinuierlicher Monitor] an, um
den Monitor einzuschalten.

Entsprechend der an E/A
vorgenommenen Anderungen wird
der "Status" von E/A Nr. 34 als
"EIN" oder "AUS" angezeigt.

In diesem Beispiel werden die
"ioParts" von E/A Nr. 34 als "AUS"
angezeiat.
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12.3 Ein-/Ausschalten der E/A-Dummy-Schalter

Im DIO Manager kénnen Sie die E/As kiinstlich ein- oder ausschalten.

Das Programm PROL1 "PICK & PLACE" wartet auf E/A Nr. 34 "ioParts", um sich einzuschalten und
fahrt in diesem Status nicht mit dem nachsten Schritt fort. Durch die kiinstliche Verwaltung der E/A,
kdnnen Sie einen Betriebstest durchfiihren.

SCHRITT 1 Stoppen der Uberwachun

# C:\Program Files\WincapsZ\tutorial\ tutorial.dio - DIO Manager
Eile  Edit ns Tool Help . . .
7 | 9 o =] 2] [ U Prifen Sie im Fenster [DIO .
A : Manager], ob das Feld [Monitor]
o.| Sfate |Type ‘Usage ‘Macrn [Monlto)Dun’;I " "
| dFF Userinput ioPars I 0N von E/A (Nr. 34) auf "EIN
35|0FF  Userinput inCompleteAcl OFF | ON gesetzt ISt.
36| OFF  Userinput inErQRack OFF  |ON
37|OFF | Userinput UIN4 OFF |ON
38| OFF | Userinput UING OFF |ON
39|0FF  Userinput UING OFF OM
40| OFF  Userinput UINZ OFF | ON
A1 JFF | Userinput UINg OFF |ON
42|OFF | Userinput UINgG OFF |ON =
TR : P
U Klicken Sie hier, um den

[Kontinuierlichen Monitor] auf
"AUS" zu setzen.

SCHRITT 2  Einstellen des Dummy-Schalters

® C:\Program Files\Wincaps2\tutorial\tutorial.dio - DIO Manager

Eile Edit Actions i
[# 22| g|[er Jo-Tebe =] #[¥] — L] Doppelklicken Sie im Fenster
No gt:;e/ﬁy 3 [Usage [Macra [Mentd[Bur=l—  [DIO Manager] das Feld [Dummy
34 Usgrinput ioParts Holy -
35|0FF  Usdrinput inCompleteAcl OFF | ON SW] von E/A (Nr' 34)’ um es an
36|0FF | Usdrinput ioEmORack |OFF |ON "EIN" zu setzen.
F|ofF  Usdinput I OFF 0N
3BlOFF  Usdinput IS OFF 0N
39|10  Usdrinput UING OFF OM
40| OFF  Usdrinput UINZ OFF | ON
A1 OFF | Usdinput LING OFF 0N
;I_I42 OFF  Usdrinput LING OFF ON_}lﬂ
L] Doppelklicken Sie auf das Feld

[Status] der E/A Nr. 34, um sie
auf "EIN" zu setzen.

[] So aktivieren Sie den E/A-
Dummy:
Klicken Sie im Fenster
"DIO Manager" die Schaltflache
[E/A-Dummy] an.

Die Schaltflache [E/A-Dummy]
erscheint gedrickt.

Das Programm erkennt den E/A Nr. 34 "ioParts" als auf "EIN" gesetzt und fahrt
mit dem n&chsten Schritt fort. Wenn kein Problem erkannt wird, fahrt das
Programm bis zum Ende fort und stoppt dann.
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L ektion 13 Uberwachen und Manipulieren der Variablen

Uber den Variablen Manager kénnen Sie Variablen tiberwachen.

Bei dieser Lektion werden Sie die Ganzzahl-Variable [0] von Makro "“iParts" prifen, die bei der
Betriebszéhlung verwendet wird.

Anmerkung: Siehe Lektion 5 "Definieren von Makros" fir die Variablennummer 0 von "ioParts".

13.1 Starten desVariablen Manager und Einrichten der
Kommunikationsver knipfung zum Roboter-Controller

Starten Sie den Variablen Manager und stellen Sie die Kommunikationsverbindung her, damit ein
konstanter Datenaustausch mit dem Roboter-Controller gewéhrleistet ist.

SCHRITT 1

SCHRITT 2

Starten des Variablen Manager

¥ tutorial - DENSO System Manager !EI

File Tools Window Help

£

~

B YR |®@

| System

Manager | Standing by

[] Klicken Sie im Fenster [DENSO
System Manager] die
Schaltflache "Variable" an.

Das Fenster [Variable Manager]
erscheint.

ﬂ C:\Program Files', Wincaps2' tutorial\tutorial.var - Yariable Manager

d_ Edit

O[]

Actions  Tools Help

E ! _'E_TI < &'l |<Gluba\\far|ables> vl

Ty'pell

preFlTypeDlTypeVITypePlTypeJITypeTlTypeSI

Mo

Value |Usage ‘Macrn

0 Ma. of part iPartsld

! iCountBC

(3,2

L] Klicken Sie die Schaltflache
[Verbinden] an, um eine
Kommunikationsverknipfung
zum Roboter-Controller
herzustellen.

Die Schaltflache [Verbinden]
wird gedrickt dargestellt.

L] Klicken Sie [Kontinuierlicher
Monitor] an, um den Monitor zu
starten.

Die Schaltflache
[Kontinuierlicher Monitor] wird
gedruckt dargestellt.

Durch den oben beschriebenen Prozel3 wurde die Kommunikationsverkniipfung
hergestellt, um den Datenaustausch zwischen PC und Roboter-Controller zu
ermdoglichen.
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13.2 Uberwachen der Variablen

Durch Einrichten der Kommunikationsverknipfung zum Roboter-Controller kénnen Sie die im
Roboter-Controller verwendeten Variablen tGberwachen.

SCHRITT 1  Anzeigen der Variablen

il C:\Program Files\Wincaps2'tutorial\tutorial.var - Yariable Manager [_[a]x]
Eile Edit Actions Tools Help

[ & 5] &2 [<closal variasiess =
Type D} Erpe e e e Fror st L] Blattern Sie im Fenster [Variable
e D'ﬁ“‘gf Ih;acrc;d Manager] weiter, bis die
0. of part iFarts . .

5 0No. of et Counten Ganzzahl-Variable [0] angezeigt
2 0:Mo. of part iCountBC W|rd
3 1} . 3
2 0 Verwenden Sie dazu die
£ 0 Bildlaufleiste auf der rechten

[5.1 100 [ 4 Seite des Fensters.

Die Spalte [Wert] fur die Ganzzahl-Variable [0] zeigt die an der Variablen
vorgenommene Anderung an.
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Lektion 14 Kontinuierlicher Testlauf

Bis zur vorherigen Lektion haben Sie PRO1 mit der Einzelzyklusausfiihrung geprift.

Bei der kontinuierlichen Ausfihrung &Rt der Roboter die programmierte Bewegung wiederholt
ausfuihren. Wird E/A Nr. 34 “ioParts" Uber den Dummy-Schalter auf EIN gehalten, ist die
kontinuierliche Ausfihrung sogar moglich, wenn kein aktueller Eintrag bei E/A Nr. 34 vorliegt.

Bevor Sie den Roboter tatsachlich steuern, aktivieren Sie die Maschinenverriegelung des
Roboter-Controller und fiihren einen kontinuierlichen Testlauf durch. Uberwachen Sie dabeiim Arm
Manager die simulierten Roboterbilder.

Im folgenden wird angenommen, dal3 die E/A Nr. 34 "ioParts" des vorhergehenden Abschnittes auf
EIN gesetzt bleibt.

14.1 Kontinuierliche Ausfiihrung

Starten Sie den Variablen Manager und stellen Sie die Kommunikationsverknipfung zum
Roboter-Controller her, um den Datenaustausch zwischen Variablen Manager und Roboter-
Controller zu erméglichen.

SCHRITT 1 Anzeigen des Fensters "Programmliste" im Auto-Modus
L] Stellen Sie den
— Modusauswahlschalter auf die
= —— - Position AUTO ein.
‘@ ) Q ,
o  —r . L] Priifen Sie, ob das Modus-
Symbol oben links auf dem
| @ |l Bildschirm auf [AUTO]
clo® @J} o gewechselt ist.
S| @ QDI
° o) CR| 2 . )
DRI P V) oSt e e 8-~ ES 1A L] Driicken Sie in der Hauptanzeige
oEE [F1 Programm], um das Fenster
urg () () (o)) ) [Programmliste] anzuzeigen.
SCHRITT 2 Auswaéahlen des auszufiihrenden Programmes

© 9 g 1 mowm |

Progran List [No. of programs: 11

vere| Ml ter

PRO1 0n halt | 2 | e.00]

128 |

Back | Next | Searl:h|

| Displag.| Config.|

L] wahlen Sie die Zeile "PRO1"
aus.

Cancel : Close this window

&

S

SHORT

e,

[ A‘ Halt |StepSt0p| Cchtopm‘

[l
I

tpot

ar

|

F4
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SCHRITT 3  Kontinuierliche Ausfiihrun

© 9 g 1 mowm | vore|l 1

Progran List [No. of programs: 11

Run Program " - -
| Der Auswahl-Bildschirm fur
PRO1 & o you uant. to run the progran (PRO1)? : "Einzelzyklus" und "Kontinuierlich"
[— (~ Single-cycle wird angezeigt.
l(f Continuously :
Cancel oK ] wahlen Sie [Kontinuierlich], und
Back | Next | Search | | Dlsplag.| onfig. | dricken Sie dann [OK]
OK: Runs the specified program. o) PROl . St.al'tet éne ..
° A‘ | | | | | | kontinuierliche Ausfuhrung.

14.2 Kontinuierliche Uberwachung der E/As

In diesem Abschnitt werden Sie den E/A-Status bei kontinuierlicher Ausfihrung mit dem
DIO Manager Uberwachen.

Der DIO Manager kennt drei Typen von E/A-Anzeigeformaten: Tabellentyp, Oszilloskoptyp und
Anzeigentyp.

Ist die Schaltflache [Monitor] gedrickt, dann wird der E/A-Status bei "EIN" geschaltetem
[Monitor]-Feld kontinuierlich in Echtzeit angezeigt.

Sie werden die im Programm verwendeten E/As Uberwachen.

Der in Lektion 13 gedffnete DIO Manager mul3 nach wie vor geoffnet sein. Ist er geschlossen,
klicken Sie im System Manager die Schaltflache [Variable] an, um ihn zu starten.

Tabellentyp

Das E/A-Anzeigeformat des Tabellentyps ist dhnlich der Liste, die beim Offnen des DIO Manager
zunéchst erscheint.

Wird nicht der Tabellentyp angezeigt, dann wahlen Sie aus der Liste [Anzeigeauswahl] den
Tabellentyp.

L] Blattern Sie im Fenster [DIO
Manager] bis zur Anzeige der

® C:\Program Files\Wincaps2\tutorial\tutorial.dio - DIO Manager E/A Nr. 34-36.
Eile Edit Actions Tool Help
[#m[E 2|3 [o-Tae = %% (Verwenden Sie zum Blattern die
MNo.| State |Type ‘Usage ‘Macrn Bl|d|auf|6ISte auf del‘ I‘echten
34[|0OFF  Userinput ioParts Selte des Fensters )
35|0OFF  Userinput inCompleteAgl ON .
36(OFF  Userinput i0EmQRack \ON - .
g; SEE Bser@npu« B:E: L] Doppelklicken Sie im Fenster
serinput H
39| 0OFF Uaermgul UING [Dlo Manager] an dle .
40| OFF | Usarinput LIN? angezeigten Felder [Monitor] der
A1{OFF Userinput uUiNg H
o oFr Usorinout Ot E/As Nr. 34-36, um diese auf
K| "EIN" zu setzen.

Entsprechend der an E/A
vorgenommenen Anderungen
wechselt die Anzeige des Feldes
[Status] auf "EIN" oder "AUS".
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Oszilloskoptyp

In der Tabellentypanzeige des Fensters [DIO Manager] kdnnen Sie den E/A-Status mit "EIN"
geschalteter [Monitor]-Software wie auf einem Oszilloskop beobachten.

Fahren Sie in Fortsetzung der im vorhergehenden Abschnitt beschriebenen Operation wie folgt
fort:

[ Klicken Sie die
Schaltflache =l an, und
#¥ C:\Program Files'Wincaps2'tutorial'tutorial.dio - DIO Manager M=l E3 wahlen Sie [1 -
Oszilloskop] aus der
angezeigten Liste.
Die Zustande der E/A
Nr. 34 bis 36 werden wie
bei einem Oszilloskop
angezeigt.

File Edit Actions Tool Help

L] Die
Oszilloskoptypanzeige
eignet sich zur
Untersuchung der
Statusveranderungen von
E/A-Signalen Uber der
Zeit.

Uberpriifen Sie, ob jeder

E/A entsprechend dem
Proaramm ein- oder

Anzeigentyp

Uber den DIO Manager kann der E/A-Status auch wie bei einer Anzeigetypdarstellung angezeigt
werden.

Hier kdnnen Sie den E/A-Status bei "EIN"geschaltetem [Monitor] im Tabellentypformat anzeigen.

U Klicken Sie auf der Liste
® C:\Program Files'Wincaps2'tutorial'tutorial.dio - DIO ... [EIJ=] [Anzeigeschalter] die

Ete Eilt fdiwns Todl (il Schaltflache =l an, und
[« o 5| o mn wahlen Sie [2 — Anzeige]
aus der angezeigten
BicParts  [I i i Liste.
0 icComplet: [l o o Die Zustande der E/A
[ icEraRac ] i i Nr. 34 bis 36 werden wie
bei einem Oszilloskop
i i i i ot
0 0 0 0 angezeigt.
0 0 0 0 L] Die Anzeigentyp-
0 O 0 0 darstellung ist geeignet
o o o o zur gleichzeitigen
L L L g Beobachtung der
Zustéande und

Anderungen mehrerer
E/A-Signale.

Uberpriifen Sie, ob
jeder E/A entsprechend
dem Programm ein-
oder ausgeschaltet ist.
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14.3 Sofortiger Stop

Bis zu dieser Stelle haben Sie die kontinuierliche Ausfiihrung von "PRO1" gepruft. Bevor Sie mit
Kapitel 4 fortfahren, stoppen Sie die kontinuierliche Ausfiihrung des Programmes.

AUYOMANUAL ROHOT STOP A [T
S == ) qf
v

ot )it [(Go) L] Driicken Sie [STOP].
. . Das Programm wird sofort unter-
o0 T —T——— %: % brochen und das Feld [Status]
° ' e zeigt "Fort.Stp." an.
2 Lo [oen] [ o 2| i i
% || o | = | CRL Co
o © a e | oo o] s || Jswoun] || C R || o
° DENSO )| @@ °
o () (== (=)(] J

U’

‘@ == )

L] Driicken Sie noch einmal [Stop].

Q4 @ 1 mawe vore|[ w @ .

W o359 Das Feld [Status] zeigt
°, ol "Gestoppt" an und die program-
o 7 s Ty S WY || % mierte Operation wird unterbro-
% QDS chen.
o i | e | | ] oot ] || (=14 %
o Cancel: Close this vindou ) [J5] o
° o |t | upsor] csop s || ssar @: o

QD)
far) (e ) (2 ) (R () (e ()
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Kapitel 4
Steuern des Roboter s Giber Programme
B

In Kapitel 4 werden Sie folgendes tun:

- Steuern des Roboters Uber ein Programm.

- Kennenlernen der Palettierung, die zu den Hauptanwendungen bei Robotern mit 4 Achsen gehort,
und der zugehdérigen Programmierung.

- Lernen, wie Sie die einfachste Moglichkeit zum Entwickeln von Roboterprogrammen, die sog.
PAC-Bibliothek, effektiv einsetzen kénnen.

Lektion15 Steuern des Roboters in der Praxis 86
15.1 Ldésen der Maschinenverriegelung 86
15.2 Einstellen der Robotergeschwindigkeit und -beschleunigung 87
15.3 Einschalten des Antriebsmotors 88
15.4 Programmierung 89
15.5 Starten von Programmen 92
15.6 Wechseln der Robotergeschwindigkeit 93
15.7 Stoppen des Roboters bei kontinuierlicher Ausfuihrung 94
m Erstellen des Programmes [Fortsetzungsstop] und [Fortsetzungsstart] 94
m Vollstandiges Stoppen des Programmes ([Programmriicksetzung]) 96

Lektion16 Palettierung 98
Was versteht man unter Palettierung? 98

Lektion17 Effektiver Einsatz von Bibliotheken 106
17.1 Programmbank 107
17.2 Importieren von Programmen 109

Lektion18 Beenden der Sitzung 111
18.1 Beenden von WINCAPSII und Herunterfahren des PC 111
18.2 Ausschalten des Roboter-Controller 111
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L ektion 15 Steuern des Robotersin der Praxis

Sie haben in Kapitel 1 bis 3 erfahren, wie der Programmbetrieb zu Uberprifen ist. In Lektion 15

Uben Sie das Steuern von Robotern tber Programme.

Zuerst missen Sie eine Sicherheitsprifung durchfiihren. Dann stellen Sie den Roboter auf eine
niedrige Geschwindigkeit ein und priifen die Roboterbewegung im langsamen Betrieb.

Sie miussen auch einen Testlauf des Roboters Uber E/A-Dummy-Signale ausfiihren. In dieser
Lektion werden Sie die aktuelle Hardware an den Roboter-Controller anschlieRen und dessen

Bewegung prifen.

Weitere Details zur Hardware-Konfiguration,
WARTUNGSHANDBUCH.

15.1 Lo6sen der Maschinenverriegelung

SCHRITT 1
(—\\

siehe INSTALLATIONS- UND

N AN

’
@Bl
CRD|
o)
GO

o
o) ©
o ul o] e | i | 10 [imi] s | | GO || 0°

DENSO T

L] Druicken Sie [SPERRE].

L] Prufen Sie, ob die griine LED auf
der Schaltflache [SPERRE]
leuchtet.

Dadurch wird die Maschinenverriegelung gelost.

86



15.2 Einstellen der Roboter geschwindigkeit und -beschleunigung

SCHRITT 1
[

HOBOT STOP

== e picKErT
© @ ot e Jewunnd] @ [ 1.

QD)
QD
Qb
® 4 trogrom| am | vision | w0 | opetenet] %ﬂ)‘, @

MANUAL
‘autg
c

© 0o 0o 0o 000 0
6o o0oo0 o000
© 0 00000

© 0 0 0 0 0 0 0O

SCHRITT 2
D Qg 0 m-wmd |joinc vore|l 1oz

Set Speed

b Das Fenster [Geschwindigkeit
einstellen] erscheint.

e
‘ SPEED 1.00000 Speed

ACCEL 1.0000 I Inching

DECEL 1.0000

] Driicken Sie [F2 10%].

Cancel

e e — Die eingestellten Werte

erscheinen in den Feldern
o o u|fwY wm | wm|due] || | [Sreciw] BESGHL] und
F2 /] | [VERZOG].

] Driicken Sie [OK], um diese
Einstellungen zu Gbernehmen.

Damit ist die Prozedur zur Einstellung von Geschwindigkeit und Beschleunigung
des Roboters abgeschlossen.
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15.3 Einschalten des Antriebsmotors
SCHRITT 1

: Of‘ L] Driicken Sie [MOTOR].

by [ Prufen Sie, ob die LED auf der
Schaltflache [MOTOR] leuchtet.

CE®|| o0

:
@B %
ap||=
GO
QR

fur (= ) (=) (=) (=) (=] (=] @

Die Motorspannung ist jetzt eingeschaltet.
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15.4 Programmierung

Sie haben in Lektion 10 "Zuweisen der aktuellen Positionswerte zu den Positionsvariablen" Werte
fur die Positionsvariablen eingegeben, aber die Positionierung im Arm Manager ist nicht unbedingt
exakt. Sie missen hier eine Neupositionierung durchfiinren, indem Sie den Roboter in der Praxis
einsetzen und den Positionsvariablen genaue Werte zuweisen.

Sie mussen praktisch die gleichen Anweisungen befolgen wie in Lektion 10 "Zuweisen der
aktuellen Positionswerte zu den Positionsvariablen" beschrieben. Hierbei missen Sie jedoch die
aktuellen Werte eingeben und dabei die aktuelle Roboterposition und Armstellung beobachten,
ohne die durch Zielwerte dargestellte Position zu suchen.

SCHRITT 1  Auswaéhlen des manuellen Modus und Anzeigen der aktuellen
Roboterposition

[ Stellen Sie den

\ Moduswahlschalter auf
( ] MANUELLE Position, um den
A CIT— — Q : Roboter in den "Manuellen
(@E) [ . Modus" zu schalten.
I
. . L] Druicken Sie [SPERRE].
® CR®||e

0o 0o 0 o0 0 o

L] Driicken Sie in der Hauptanzeige
o [F2 Arm].

@@@-

SCHRITT 2 Bewegen des Roboterarmes

(ﬁ\

(DD ﬂﬂ (nsa) o) - Q j Das Fenster "Aktuelle

Roboterposition" wird angezeigt.
el @n Lassen Sie die Positionsanzeige
Cwor Crm im Gelenk-Modus.

. D
P ..._( \_ = % L] Bewegen Sie den Roboterarm
—_— = e mit den Tasten fiir die

L& () — Armbewegung seitwarts zur
_g_/ Position [pHome], und

beobachten Sie dabei die
Roboterbewegung.

0o 0o 0 o0 0 o

oo o 0o 0 0 o

L] Driicken Sie [F4 Var.].
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SCHRITT 3 Anzeigen der Positionsvariablen

(ﬁ\

‘autg
®

ORE
[

20! Das Fenster [Variablentyp
= auswahlen] wird angezeigt.

fu-p mery

QD)

D
&0
= /A (850

o 0o o0 0 o0 ol
0 0 0 0 0 o

@ e S0 U Driicken Sie [F4 Pos.].

SCHRITT 4  Zuweisen der aktuellen Roboterposition zur Positionsvariablen

Einstellrad
—\ P - ;
T Das Fenster "Positionsvariablen”
@ | oron) froce) q.l erscheint.
v 2
s . L] Wéhlen Sie die rechte Spalte
% SR | e in [P10] uber das Einstellrad
@ ® o | (<[] ° .
NS v || oo || (<150 | o7 oder die Cursor-Tasten.
2 e CED)
%l ¢ LJ. a| k|t | 10| tun | v v (S || 6°
° |\_ognso I J @@ © - X
T ODo0BO), U Driicken Sie [F6 Pos. abbr.].

Cursor-Tasten

Mg @ @ M- | doine UeTo|l 1z

System Message

fire you sure you want to read the current
position into the PL101? H D PrUfen S|e dle
- w Systemmeldung, und driicken
Sie [OK].
0.0000000 Righ FIG @ P .
S Der aktuelle Positionswert wird
P12 0.0000000 0.0000000 0.0000000 der Positionsvariablen [PlO]
9. 0000000 Righty FIG @ .
— zugewiesen.
L
o of | ] | ] ]
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SCHRITTS5  Zuweisen sonstiger Positionswerte zu Positionsvariablen

—\

—— / (] Driicken Sie zweimal
| oron) (o) (mem) (won) (o) Q qf [Abbrechen]

" 4 @ 31 mewm | wim vetel| w i STOR .
ﬁ 6 Der Benutzer kehrt zum Fenster
] Ll B [Aktuelle Roboterposition]

: ; |G zurlick

e QDS

_ _[CRD) 5 @ Wiederholen Sie die Schritte 2
S e (GO bis 4, um fir jeweils drei andere

QD) ;
=) Variablen [pPlacel], [pPlace2]
\;@E]E[Lj_/ und [P13] die Positionsdaten
[P11], [P12] und [P13]
zuzuweisen.

Schritt 6 Zuriick zur Hauptanzeige

(ﬁ\

@ @ o B mewwn | i uetel[ w

@ =
\

@ Dricken Sie [Abbrechen], um
nach Beenden aller oben
genannten Prozeduren zur
Hauptanzeige zurtickzukehren.

0o 0o 0 o0 0 o

© 0o 0o 0 0 0 0
o

e e e e e |
1)

fom) () (=) (=] (=) (=] (]

91



15.5 Starten von Programmen

Sie werden den Roboter jetzt tatséchlich Gber ein Programm steuern.
Achtung: Halten Sie stets eine Hand frei und bereit, die STOP-Taste zu driicken.

SCHRITT 1

romor 5107 s

Auswahlen des Auto-Modus zum Anzeigen des Fensters "Programmliste”

| Groron) Croox ) (sse) () (seco) |

0§ oo M | vere[ @

7
Cr®
B
aD)
=)
=(lazp;

)

© 0 0 0000
© 0 0 0 0 0 0 O

] Stellen Sie den Moduswahl-
schalter auf AUTO-Position,
um den Roboter in den "Auto-
Modus" zu schalten.

© 9 g 1 mowm | vore|l 1

Progran List [No. of programs: 11

L] Driicken Sie [F1 Programm].

PRO1 On halt 2 0.08 128

Das Fenster [Programmliste] wird
angezeigt.

Back | Next | Searl:h| |Displag.| Config.|

Cancel : Close thls vindow i
[ A‘ Halt StepSt0p| CycStop |m | StpStart|

] wahlen Sie die Zeile [PRO1]
aus.

SCHRITT 2 D9 o0 meem | wore|l 1w

Progran List [No. of programs: 11

Run Program
PRO1 & Do you want to run the program (PRO1D?

[ Driicken Sie [F4 Start.].

S (o Single-cycle

(" Continuously

Cancel 0K

Back | HNext | Searchl |l]13plag.| 0nfig.|

SHORT

OK: Runs the specified program. S

o o | | ] | ]

SCHRITT 3
im kontinuierlichen Modus.

] wahlen Sie [Einzelzyklus], und
dricken Sie dann [OK].

Das Task-Programm [PRO1]
startet im Einzelzyklus.

Wenn Sie [Kontinuierlich] anstatt [Einzelzyklus] auswahlen, startet der Roboter

Wenn der Betrieb im Modus "Einzelzyklus" funktioniert, probieren Sie den Modus

"Kontinuierlicher Start".
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15.6 Wechseln der Roboter geschwindigkeit

Lassen Sie den Roboter schneller laufen, indem Sie langsam die Geschwindigkeitseinstellungen
andern, wenn sowohl Einzelzyklus- als auch kontinuierliche Ausfilhrung funktioniert haben.

SCHRITT 1
@ =S q / O Driicken Sie
= = VT [GESCHWINDIGKEIT].
o ©
o2 Ch®|| e
% | e K
e () () (=) () (=) (=)
SCHRITT 2

Das Fenster [Geschwindigkeit
einstellen] erscheint.

@ l ] Q <]7 LI Drehen Sie das Einstellrad, um
e = die gewlnschte
T Geschwindigkeit
[ oo [ o auszuwahlen.

CH®| o Wenn in der Spalte

gl [Geschwindigkeit] ein Wert
e — L) G| o eingestellt ist, werden in den
o e e o | CFD) |, Spalten [BESCHL] und

() () (=) () (=) () [VERZOG] automatisch

L] Driicken Sie [OK].

Robotergeschwindigkeit, Beschleunigung und Verzégerung sind jetzt eingestellt.
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15.7 Stoppen des Robotersbei kontinuierlicher Ausfihrung

Wenn Sie den Roboter bei kontinuierlicher Ausfiihrung stoppen, indem Sie die Schaltflache [Stop]
driicken, wechselt der Roboter in den Status [Fortsetzungsstop]. In diesem Status kénnen Sie das
Programm von der Stelle, an der es gestoppt wurde, neu starten.

Wenn Sie das Programm vollstandig abbrechen mochten, missen Sie die Option
[Programmriicksetzung] wahlen.

Vorsicht: Im Notfall driicken Sie die Roboter-Stoptaste.

m Erstellen des Programmes[Fortsetzungsstop] und [Fortsetzungsstart]
SCHRITT 1  Erstellen des Task-Programmes [Fortsetzungsstop]

—\
@ [ \ Roboter_stoptaste
[ Driicken Sie [STOP].
@ CH®|
g o)
o° DI
o: aD) Zo
o DENSO @Jg@ ©
Q9 @ 8 mowm | A
Progran List [No. of programs: 3]
<
PRO1 Cont.Stp. | 5 6.15 | 128
PRO2 On FaT 2 0.00 | 128
PRO3 On halt 25128 Das Programm stoppt sofort und
[Cont. Stp.] wird in der Spalte
[Status] angezeigt.
Back | Next | Search | Display.| Config. |
Cancel: Close this window )
e A‘ Halt | StepStop| CycStop | Start. | | StpStart

SCHRITT 2  Erstellen des Programmes [Fortsetzungsstart

© 9 g 1 mowm | vore|l 1

Progran List [No. of programs: 3]

PRO1 Cont.Stp. 5 6.15 128

PRO2 On halt 2 9.00 128

PRO3 On halt 8 25.98 128

Back | Next | Search | | Displag.| Config. |
Cancel: Close this window i

[ ] i ! ‘;tgp‘;tnn! f‘llr“?h\n! Start ! ! ‘;tn‘“ar‘r! D Drucken Sle dle [UmSChalttaSte].

UMSCHALTTASTE
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s

QW ol moww | vere|l 1

Program List [No. of programs: 31

PRO1 nt. Stp. 5 6.15 128
2 128

PRO2 On halt 0.08
PRO3 On halt 8 25.99 128

StrtLog| StopLog| ClrLog | | | |

Cancel : Close this window B

[ V‘ ProgRst.| | Priortg.m ]]isplag.| Printl]bg|
1

F10 ] Driicken Sie [F10 Weiter].

e

QW ol moww | vere|l 1

Program List [No. of programs: 31

ystem Message

Do you want to continue program execution?
! The operation resumes all continue-stopped programs.

Cancel D Dricken Sie [OK]

Strtlog | Stoplog | ClrLog | | |
o
e of | | 1 1 | |
© 9 g 1 mowm | vore|l 1

Progran List [No. of programs: 2]

Das Programm wird neu gestartet
und in der Spalte [Status] wird
[Aktiv] angezeigt.

Back | Next | Search | | Displag.| Config. |
Cancel: Close this window i
[ A‘ Halt | StepSt0p| Cgc5t0p| Start. | | StpStart|

Jetzt kbnnen Sie das Programm neu starten.
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m Vollstandiges Stoppen des Programmes [Programmr ticksetzung]

SCHRITT 1

(ﬁ\

7
o rosorsTo D

Erstellen des Programmes [Fortsetzungsstop

Roboter-Stoptaste

—
QD)
QrD;
CED
=D
S=D)

© 0 0 0 0 0 0
© 0 0 0 0 0 0 O

Q9 @ 8 mowm | A

Progran List [No. of programs: 3]

[Cont..Stp. 6.15 | 128

5
PRO2 Dr~he 2 0.00 | 128
PRO3 0n hal & 8 Aot

L] Druicken Sie [STOP].

Das Programm stoppt sofort und

Back | Next | Search |l]isplag. Cunfig.|

Cancel : Close this window S

[Cont. Stp.] wird in der Spalte
[Status] angezeigt.

e A‘ Halt Step5t0p| CycStop | Start. | | StpStart

SCHRITT 2

© 9 g 1 mowm | vore|l 1

Progran List [No. of programs: 3]

PRO1 Cont.5tp. 6.15 128
128

Ricksetzen des Programmes ([Programmriicksetzung])

5
PRO2 On halt 2 0.08
PRO3 On halt 8 25.90 128
Back | Next | Search | | Displag.| Config. |
Cancel: Close this window i
' .. Al falt StepSton! f‘llr“?fnn! Start. ! ! StnStart!
UMSCHALTTASTE

s
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Q9 @ 8 mowm | A

Progran List [No. of programs: 3]

PRO1 Cont. Stp. ) 6.15 128
2

PROZ On halt 9.00 128
PRO3 On halt 8 25.98 128
Strtlog | StopLog | ClrLog | | |
Cancel: Close this window )

® vm |P't.|Ct' l]'Ell.lP'chl - 3
‘ — s ————————— L] Driicken Sie [F7 ProgRst.].

\EV/

e

Q9 @ 8 mowm | uetael 12

Progran List [No. of programs: 3]

Resel Frogran O wahlen Sie das Programm, das
Choose programs to reset Sie abbrechen mdéchten.
PRO2 & Roset this "“’9’”"1 Wenn Sie die Option [Dieses
PRO3 Programm riuicksetzen] wébhlen,
@ Lzt el P‘“’W"SI wird nur das aktuelle Programm
abgebrochen.
Cancel OK . . .
ke __ Wenn Sie die Option [Alle Pro-
Strilog [ StopLog [ TTrLog | | | | gramme riicksetzen] wahlen, wer-
LOKI : reset program e den alle aktuellen Programme ab-
® A‘ | | | | | | gebrochen.
] Driicken Sie [OK].

s

Q9 @ 8 mowm | A

Progran List [No. of programs: 2]

B I Das (die) Programm(e) wird (wer-
o %7 den) abgebrochen und in der Spalte
ST - [Status] wird [Gestoppt] angezeigt.

Back | Next | Search | Display.| Config. |
Cancel: Close this window )
e A‘ Halt | StepStop| CycStop | Start. | | StpStart

Das (die) Programm(e) wird (werden) jetzt abgebrochen.
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L ektion 16 Palettierung

Was verstent man unter Palettierung?

Palettieren bedeutet, dalR in einer programmierten Reihenfolge Teile abgelegt
oder von einer eingeteilten Palette (siehe unten) enthnommen werden.

Sie kdnnen zum Palettieren Bibliotheksprogramme einfach einsetzen. Zum
Einsetzen dieser Programme muissen Sie nur die Zahl der auf der Palette
vorgesehenen Unterteilungen und die jeweiligen Positionen der 4 Ecken der
Palette kennen und diese Informationen fir den Roboter programmieren.

Die Palettierungsprogramme aktualisieren die Informationen zur Unterteilung
wahrend jede Position aufgerufen wird, damit der Roboter weifl3, an welcher
Position das nachste Teil abgelegt oder von wo es entnommen werden muf3.

Abbildung 16-1 Partitionierte Palette
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Palettierungsprogramm " PRO3"

Die ubliche Prozedur zum Entwickeln eines Programmes unter Einbeziehung der
Bibliothek steht im Programm "PRO3" mit dem Titel "Palettierungsvorlage” zur
Verfiigung, obwohl es je nach Anwendungen und Einsatzzweck eine Vielzahl
unterschiedlicher Programme zur Palettierung gibt.

Setzen Sie diese "Palettierungsvorlage" in effektiver Weise als Vorlage ein, indem
Sie die fur Ihre Anwendungen erforderlichen Elemente hinzufiigen/ldschen.

Im folgenden ist ein Mustervorlagen-Programm mit der Bezeichnung "PRO3"
aufgefuhrtt.

Folgendes ist bei dieser Mustervorlage festgelegt:
< die Palettierungspunkte missen bei P50 bis P55 liegen und

« das zu entwickelnde Programm sollte den Roboter so steuern, dafd er zur
Arbeitsentnahmeposition P50 bewegt wird, das Palettierungsprogramm "0"
ausfuhrt, da3 er zur Position P51 (der Position zur Befestigung des
Werkstiickes) bewegt wird, dieses Werkstick entspannt, das Ende der
Palette prift, die Palette ersetzt, wenn ein Signal fir das Arbeitsende erkannt
wurde, und ggf. das Programm beendet, wenn kein Werkstick mehr tbrig
ist.

Wenn Sie ein "Neues Projekt" erstellen, indem Sie "Palettierung" im "Geréatetyp"
auswahlen, wird der System Manager die "Palettierungsvorlage” mit dem
Programmnamen "PRO3" und die "Vorlage zur Palettierungsinitialisierung" mit
dem Programmnamen "PRO4" automatisch registrieren.

"ITITLE "Palettierungsvorlage"
"IAUTHOR "DENSO Robot Engineering"
#DEFINE pltindex 0 " Index des Palettierungsprogrammes
' Es kann eine beliebige Nummer zwischen
' 0 und 30 ausgewahlt werden.
#DEFINE ChuckNG 40 " Nummer der E/A-Entnahmepriifung
' Es kann eine positive Ganzzahl
" ausgewahlt werden.

PROGRAM PRO1 ' Benennen Sie PRO1 nach Wunsch um.
MOVE P, P50 ' Bewegung zur Position P50.
' Bewegung zur Palettierungsposition P50.
IF 10[ChuckNG] = ON THEN ' Prifen Sie den Status der vorherigen
' Entnahme.
CALL pltDecCnt(pltindex) ' Ziehen Sie 1 fUr die Gesamtsumme ab.
END IF
CALL pltMove(pltindex) ' Fihren Sie Palettierung O aus.
MOVE P, P51 ' Bewegung zur Befestigungsposition P51.

' Bewegung zur Palettierungsposition P51.

'<--- Flgen Sie hier das Entspannen oder sonstige Operationen hinzu --->

CALL pltGetPLT1END(pltindex,0) ' Erfaf3t das Ende des 1. Palettensignals an I[0].
' Zweiter Index "0" ist die Spalten/Zeilennummer
"von "I" gepruft in der ndchsten Zeile.

IF1[0] THEN "Wenn EIN,
'<--- Fligen Sie hier das Ersetzen der Palette oder sonstige Operationen hinzu --->
CALL pltResetPLT1END(pltIndex) ' Loscht das Ende des 1. Palettensignals.
END IF
END

Abbildung 16-2 Programm [PRO3], "Palettierungsvorlage"
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Palettierungspar ameter

Die zur Palettierung erforderlichen Parameter sind in den Abbildungen 16-3, 16-4,
16-5 und der Tabelle 16-1 dargestellit.

Die PAC-Sprache speichert diese Parameter als festgelegte Werte von Variablen.

/—PS /—P4
----- y y

""" \ \
_ p1 :\—Pz

- —!

Abbildung 16-3 Palettendraufsicht

Abbildung 16-4 Seitenansicht der Palette

APR H1-DEP H2
/ Roboterbewegungspfad

Abbildung 16-5 Gestapelte Paletten
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Tabelle 16-1 Fiir die Palettierung erforderliche Parameter

Symbol Name Beschreibung Einheit
qul;att@rungsnum— Palettierungsindex Keine (Ganzzahl)
Anzahl der . Zahlung

N Reihenteile Anzahl der Unterteilungen von P1 zu P3 (Ganzzahl)
Anzahl der . Zahlung

M Spaltenteile Anzahl der Unterteilungen von P1 zu P2 (Ganzzahl)
Anzahl der Zahlung

K gestapelten Paletten Anzahl der gestapelten Paletten (Ganzzahl)

H1 Annéherungsab- Annéaherungsabstand, mit dem sich der Roboter | mm (einfache
stand einer Palette annéahert Genauigkeit FPT)

Ho Abweichungsab- Abweichungsabstand, mit dem sich der Roboter | mm (einfache
stand von einer Palette entfernt Genauigkeit FPT)

. . . . mm (einfache

H3 Hohe einer Palette | HOhe einer Palette Genauigkeit FPT)

Wo H1 und H2 die unten genannten Bedingungen erfillen.
H1 > {H3 x K-1)}+5
H2 > {H3 x K-1)}+5

P1 Positionen der 4 Ecken der Palette wie in Abbildung 16-3 dargestellt.

P2 Es ist nicht méglich, die relative Positionierung einer der Ecken auszutauschen.

Ei Fur alle Punkte im Programm behélt der Roboter seine Ausrichtung dort bei, von wo die

Position P1 vorher programmiert wurde.

N Anzahl der Unterteilungen pro Reihe

Gibt die Zahl der Unterteilungen in jeder Reihe der Palette an.
Wenn hier 3 steht, werden 3 Reihen dargestellt wie
Abbildung 16-3.

M Anzahl der Unterteilungen pro Spalte

Damit wird die Zahl der Unterteilungen in jeder Spalte der Palette angegeben.
Wenn hier 5 steht, werden 5 Reihen dargestellt wie im Beispiel auf
Abbildung 16-4.

K Anzahl der gestapelten Paletten

Damit wird die Anzahl der Paletten in einem Palettenstapel angegeben.

Wenn hier 3 steht, werden 3 gestapelte Paletten dargestellt wie im Beispiel auf
Abbildung 16-5.

H1 Ann&herungsabstand

Gibt die Lange des Annéherungspfads an, auf dem sich der Roboter einer Palette
annahert.

Ein Programm wendet die einfache Ann&herungspfadlange bei jedem Aufruf des
gleichen Palettierungsprogrammes an.

H2 Abweichungspfadabstand

Gibt die Lange des Abweichungspfads an, auf dem sich der Roboter von einer
Palette entfernt.

Ein Programm wendet die einfache Abweichungspfadlange bei jedem Aufruf des
gleichen Palettierungsprogrammes an.

H3 Ho6he der Paletteneinheit

Gibt die Hohe jeder Palette an.

Fur jede einem Stapel hinzugefigte Palette wird ein Plus-Einheitswert
hinzugefugt.

Fur jede von einem Stapel entfernte Palette wird ein Minus-Einheitswert
hinzugefugt.

Wenn der Stapel unverandert ist, wird O hinzugefugt.

im Beispiel auf
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Achtung: H1 und H2 missen die unten genannten Bedingungen erfillen.

H1>{H3x(K-1)} +5
H2 > {H3 x (K-1)} +5

Ist dies nicht der Fall, tritt ein Fehler beim Initialisieren auf. Durch diese
Einschrankungen ist sichergestellt, dal3 der Roboter die Palette im Betrieb nicht
zerdrickt, weil die Annaherungen oder Abweichungen des Roboters von den
gestapelten Paletten 5 mm Uber der obersten Palette des Stapels liegen.

Wie auf Abbildung 16-6 dargestellt, beeinfluRt eine Anderung der Stapelh6he
nicht die Abweichungs-/Anndherungspunkte des Roboters im gleichen

Palettierungsprogramm.
Annéaherungs-/ Annéaherungs-/ Annaherungs-/
Abweichungspunkt Abweichungspunkt Abweichungspunkt

H1 oder H2 |

N

H | o of -

Abbildung 16-6 Beziehung zwischen Stapelhohe und Annéherungs-/Abweichungspunkten

4 Eckpunkte P1, P2, P3und P4

Diese Punkte stehen fiir die Teileposition jeder der Palettenunterteilungen an
allen 4 Ecken. Auf Abbildung 16-7 ist dargestellt, in welcher Reihenfolge der
Roboter diese Teile palettiert.

/—P3 /P4

1 |de[ee®
N [®|D Q@ Erledigt in Reihenfolge []- @ .
1 @elele)g
— P \— P2

Abbildung 16-7 Palettierungsreihenfolge
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Einstellen der Palettierungsparameter

Um die Parameterwerte wie Anzahl der Reihen- und Spaltenunterteilungen und
Anzahl der Paletten in einem Stapel festzulegen, rufen Sie zunachst das Modul
“pltinitialize” von der Programmbibliothek aus auf.

Wenn Sie bei der Erstellung eines "Neuen Systemprojektes” im Dialogfeld [Neues
Projekt] unter [Geréatetyp] [1-Palettierung] auswahlen, wird der System Manager
das Programm “PRO2" mit der Bezeichnung “Vorlage zur Paletteninitialisierung
1” in der Bibliothek automatisch registrieren. Da dieses Programm zum Aufrufen
des Moduls “pltinitialize” dient, &ndern Sie die Indexwerte in der CALL-Anweisung
in jene um, die Sie verwenden méchten.

"TITLE “Vorlage 1 zur Paletteninitialisierung”
#DEFINE pltindex 0

PROGRAMM PRO4
CALL pltinitialize(pltindex,4,3,1,50,50,50,52,53,54,55) ‘Initialisieren der Palettierungsnr. O.
END

Abbildung 16-8 Bibliotheksprogramm "Vorlage 1 der Paletteninitialisierung"

Beschreibungen zu den CALL-Parametern pltinitialize(pltindex, 3, 5, 3, 50, 50, 10, 52, 53, 54, 55)
1. Index des Palettierungsprogrammes (pltindex)
2. Anzahl der Reihenunterteilungen (3)
3. Anzahl der Spaltenunterteilungen (5)
4. Anzahl der gestapelten Paletten (3)
5. Anndherungsabstand (50 mm)
6. Abwei chungsabstand (50 mm)
7. Palettenhthe (10 mm)
8. P1 Position (P52)
9. P2 Position (P53)
10. P3 Position (P54) Geben Sie nur die Indexe der Positionsvariablen an.
11. P4 Position (P55)

Abbildung 16-9 Parameter von "pltinitialize"

Beschreibungen zu den oben genannten Parametern finden Sie auch im
Werkzeug "Befehlseditor", das im PAC-Manager von WINCAPSII verflgbar ist.
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Palettierungszahler

Beim Palettieren z&hlt der Roboter die Anzahl der wechselnden Unterteilungen
und speichert die Zahlungen in den Variablen.

Es gibt vier Typen von Zahlenwerten: Anzahl der Unterteilungen pro Reihe (N),
Anzahl der Unterteilungen pro Spalte (M), Anzahl der gestapelten Paletten (K)
und Gesamt (Zahlung).

Diese Zahlenwerte sind festgelegt in "pltKernl”, dem Hauptprogramm zur
Steuerung des Palettierungsbetriebs.

Das Bibliotheksprogramm "pltMove” addiert jedesmal nach Beenden des
Palettierungsbetriebs den Wert 1 des Gesamtzahlers hinzu und paf3t die Werte
der anderen Z&hler an.

Das Bibliotheksprogramm "pltDecCnt” subtrahiert bei jedem Programmaufruf den
Wert 1 von der Gesamtzahl und pal3t jeden Zahlenwert an.

Bis zu 30 Palettierungsprogramme kénnen bei der Anfangseinstellung erstellt
werden. Deshalb kann das System auch Gber 31 Satze von Palettierungszéhlern
verfligen.

Zahlregeln

Der Palettierungszahler addiert zum Gesamtzéhler 1 hinzu, jedesmal wenn
“pltMove” ausgefuhrt wird, und paf3t die Zahlenwerte entsprechend den anderen
an, damit die nachste Palettierungsposition sichergestellt ist.

Wenn 1 zum Gesamtzahler addiert wird, bewegt sich die durch den Spaltenzéhler
(M) angezeigte Position der Palettenspalte zur nachsten Spalte. Wenn die durch
den Spaltenzahler (M) angezeigte Position der Palettenspalte das Ende bzw. den
maximalen Zahlenwert erreicht hat, dann zahlt der Reihenz&hler (N) um 1 weiter
und der Spaltenzahler (M) wird zu seinem Minimalwert. Wenn die Position des
Reihenzahlers (N) das Ende der Reihenunterteilung der Palette erreicht hat und
zum Maximalwert wird, zéhlt der gestapelte Reihenzahler (K) um 1 weiter und der
Reihenzahler (N) wird zum festgelegten Minimalwert.

Wird ein Palettierungsprogramm mitten in der Bearbeitung unterbrochen und
dann wieder neu gestartet, bewegt sich der Roboter zur nachsten Unterteilung,
weil der Wert der Z&ahlervariable hinzuaddiert wird.

Das System speichert den Wert des Palettierungszahlers, selbst wenn die
Stromzufuhr abgeschaltet wird. Wenn das System nach dem erneuten Starten
nicht initialisiert ist, fahrt der Roboter mit der Palettierung anhand des letzten
Zahlerwertes fort.

Vorsicht: Wenn Sie ein neues Task-Programm kompilieren und sein
Laufzeitmodul laden, initialisiert das System automatisch die Werte aller
Variablen.
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P3 P4

P1 P2
M

Wenn die Zahlenwerte N=3, M=5 und K=3 festgelegt sind,
liegt Position a bei (N=1, M=1 und K=1)

Position b bei (N=2, M=2 und K=2)

Position ¢ bei (N=3, M=4 und K=3)

Abbildung 16-10 Verhéaltnis zwischen Palettierungsposition und Zéhlerwerten

Initialiseren der Zahlerwerte

Wenn Sie Paletten ersetzen oder keine Unterteilungen verwenden mdochten,
mussen Sie alle Z&hlerwerte initialisieren.

Die Systeme ersetzen 1 bei allen Zahlerwerten, um diese zu initialisieren.

Bei Verwendung des Bibliotheksprogrammes "pltResetAll" kdnnen Sie alle
Palettierungszahlerwerte auf einmal initialisieren.

Wenn Sie beispielsweise alle Zahler der Palette Nummer 1 initialisieren mochten,
sieht die Beschreibung wie folgt aus:

CALL pltResetAll (1)

Wenn Sie die Palettierungszéahlerwerte unabhéngig voneinander initialisieren
mochten, verwenden Sie die Bibliotheksprogramme “pltLetN1,” “pltLetM1,”
“pltLetkK1” und “pltLetCnt.”

Wenn Sie beispielsweise den N-Zahler der Palette Nummer 1 initialisieren
mochten, sieht die Beschreibung wie folgt aus:

CALL pltLet N1(1, 1)

Vorsicht: Beim zweiten Argument handelt es sich um den im N-Zahler zu
ersetzenden Wert. Sie kénnen auch jede Nummer auf3er 1 wéhlen.

Ende des Palettier ungspr ogrammes

Beim Beenden der Palettierung eines der gestapelten Paletten oder des
gesamten Palettenstapels legt das Palettierungsprogramm ein End-Flag fir eine
gestapelte Palette oder fur einen gesamten Palettenstapel fest.

Um den Status "gestapelte Palette fertig" zu erlangen, verwenden Sie das Bi-
bliotheksprogramm "pltGetPLT1END". Um den Status "gesamter Palettenstapel
fertig” zu erlangen, verwenden Sie das Bibliotheksprogramm "pltGetPLT1END".

Um den Flag-Status "gestapelte Palette fertig" auf (0) zuriickzusetzen,
verwenden Sie das Bibliotheksprogramm “pltResetPLT1END.” Um den Flag-
Status "gesamter Palettenstapel fertig" auf (0) zuriickzusetzen, verwenden Sie
das Bibliotheksprogramm "pltResetPLT1END".
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Lektion 17 Effektiver Einsatz von Bibliotheken

Wenn Sie bestehende Programme in ein Projekt einflgen wollen, dann stehen
Ihnen hierfur drei Méglichkeiten zur Verfiigung:

* Programmbank:

In der Programmbank registrierte Programme konnen zum neuen Projekt
hinzugefligt werden.

« Importieren von Programmen:

Sie konnen Programme in lhrem neuen Projektordner registrieren, indem Sie
bereits fur ein anderes Projekt erstellte Programme kopieren.

« Hinzufligen von Programmen:

Sie kénnen bereits fir andere Programmprojekte erstellte Programme in lhrem
neuen Projekt registrieren. In diesem Fall kann das registrierte Projekt mit
anderen Programmen genutzt werden.

Sie koénnen mit einer der oben genannten Methoden bereits vorhandene
Programme effektiv fur Ihr neues Projekt verwenden. Es folgen Beispiele, um dies
zu veranschaulichen.
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17.1 Programmbank

Fugen Sie das Programm "dioSetAndWait" aus der Programmbank Ihrem neuen
Projekt hinzu.

SCHRITT 1  Durchsuchen der Programmbank ] Wahlen Sie aus dem Mend

"Extras" im Fenster [PAC-
2 Program Bank C4\Program Files\WincapsZ\noname1,bnk Programm] die Option

=& Bfal Bl D @ [Programmbank].

FEind “What: I j | Search I
Pragram Info |Argumem Inf | Dacument| Pragram | T—1 Das Fenster [Programmbank]
Program Title |End load setting erd angeze'Qt
Made by|Denzo Robot Engineering Dept

Date

E-mail

Link Module

Include File <pacrman.h>
Call Program

SCHRITT 2  Auswahlen der Klasse

U Klicken Sie das Klassenaus-

&5 Program Bank -C:\Pro jram Files\Wincaps2',noname1.bnk wabhlfeld an.
= 0l gl
Elﬂ MJ @I@I QI Das Klassenauswahl-
Eindwhat | 7 =] [Zemen | Pulldown-Meni wird
Conventional langu -] Program Info |Argumem Info | Document| Frogram| angezelgt-
Conventional langus 2|
Palletizing Program Title (End Ioad sefting
Locl speicion Dienzo Fiobot Engineering Dept A H H
jenso ponolenainesng e
L] wahlen Sie [Eingabe/Ausgabe].
Arm mation Date
ision
User defined class | ]
User defined class (¥ Link Modlule
ncQnkl Include File: (<pacman h>
ndPutFos . P
ndTC Call Program
ndTrang =

SCHRITT 3  Auswahlen des hinzuzufiigenden Programmes

Das Listenfeld "Programmname"
zeigt die in der Klasse [Eingabe/

&5 Program Bank -C:\Program Files',Wincaps2'noname1.bnk . .
Ausgabe] registrierten
=& Blea Bl 5L @ -
2l Programmtitel an.
FEind “What: I j | Search I
Program Infa |Argumem \nfnl Dncumeml Prngraml |:| W h| S d B d L
ahlen Sie die in der Liste
Pragram Title |[SET -> WAIT : :
dioeitanciSet tlade by (Denso Robot Engineering Dept adngngA[gtgv\O/ptlon
. [dioSetAndWait].
E-mail
Link Module
Include File
Call Program
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SCHRITT 4

Hinzufiigen eines Programmes zu einem neuen Projekt

r!TITLE "SET -2 waIT™
'*AUTHOR "Denso Robot Engineering Dept.”

[] Klicken Sie [Zu Projekt
hinzufligen] an.

'tARG 1,"0utput signal",d,'184"
'tARG 2,"Synchronization signal™,1,"34"

PROGRAM dioSetAndWait{ackIndex%, waitIndex%

SET I0[ackIndex] 'Synchronizatic

WAIT I0[waitIndex] = OH ‘'Waits for the

RESET IO0[ackIndex] *Synchronizatic
END o
q | _>I_I
[1line [CAPS [NUTM [TH3 A

Die Option [dioSetAndWait] wird
im neuen Projekt registriert und
das Fenster [Bearbeiten]
erscheint.
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17.2 Importieren von Programmen

Importieren Sie die beiden Programme "prol" und "pro2" in Ihr neues Projekt.
Wenn Sie WINCAPSII "Standard" installiert haben, befinden sich diese

Programme im Verzeichnis

C:aProgrammdateieniWincaps2iMusteriModellfalls.

SCHRITT 1 ] wahlen Sie aus dem Menii
"Extras" im Fenster [PAC-
Manager] die Option
[Importierenl.
Add Program HE
] 3 o i [ 5 Das Dialogfenster [Programm
autnexec ac I (] i I
E— hinzufligen] wird angezeigt.
proZ.pac
Sefwait. pac
2] waitset pac Der Ordner [Lernprogramm] des
aktuellen Systemordners wird am
Bildschirm angezeigt.
File hame: I | DOpen I
Fies g [PAC Frogranpoc = cencel | [] Klicken Sie die Schaltflache
2z [Vorherig] an ],
SCHRITT 2
o P°g"’"' : Der Ordner [WincapslI] wird im
Lok r: | 3 Wireaps2 Fenster [Einsehen] angezeigt,
Hutoral das das gesuchte
Samrle Programmverzeichnis enthalt.
< [J wahlen Sie den Ordner
Flopane: | e ) [Muster], und klicken Sie
Files of twpe: IPACF'rogram[*.pac] j Cancel |/ [Offnel’ﬂ an.
2
SCHRITT 3

Add Program HE

Loak jn: I 3 Sample

M odelrase:

Die Fensteranzeige [Einsehen]
wechselt zum Ordner [Muster].

File hame: I q DOpen 4
Files of type: |PAE Program[*. pac) j Cancel |/
%
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[ wahlen Sie den Ordner
[Modellfall], und klicken Sie
[Offnen] an.




SCHRITT 4

SCHRITT 5

OTipD

Schritt 6

Die Fensteranzeige [Einsehen]
wechselt zum Ordner [Modellfall].

Add Program H
Laok in: |@ Modelcase I j gl IE_
File name: |"prn2 pac' "pinl pac’ 1 Dpen ‘I'
Files of tupe: IPAE Pragram(®.pac] ﬂ Cancel |
&

[ wahlen Sie die Symbole fiir
die Dateien "PRO1.pa" und
"PRO2.pac", und klicken Sie
[Offnen] an.

+:" C:\Program Files' Wincaps2'tutorial\tutorial.ppj - PAC Manager

Eile Edit Program Actions Tools Help

0= | &| B 7| |curent - glgl

Mo [Fils [Modiied

LlAutoexecpac
PRO1.pac

‘ Program |Title

Die beiden Programme wurden
zur Liste im Fenster [PAC-
Manager] neu hinzugefigt.

PAC w130 =
STRAN V1 SI j
=

[C\Progyam Files\Wincaps2yutorialPROZ pac]

[ Doppelklicken Sie in der Liste
im Fenster [PAC Manager] auf
[PRO1.pac].

Sie kdnnen auch das Programmbearbeitungsfenster 6ffnen, indem Sie im Meni
[Aktion] [Einblenden] auswéhlen, nachdem Sie zum Markieren [PRO1.pac]

angeklickt haben.

Das Programmbearbeitungsfens-
ter fur [PRO1.pac] wird
angezeigt.

3 C:\Program Files', Wincaps2'tutorial\PRO1.pac

"$TITLE "Pick & Flace"

‘DI0 macro

"Uariable macro

#tinclude "dio_tab.h"
#tinclude "var_tab.h"

PROGRAM pro1

] Stellen Sie sicher, daf? im
Bearbeitungsfenster keine
Fehler vorhanden sind.

| CALL dioWaitAndSet{ioParts, ioParts

TAKEARM ‘get arm semaphqgre 11
MOUE P, P[pHome], SP=58 ‘move to home
SPEED 188
CALL dioWaitAndSet(ioParts, ioPartsAck)
CALL pro2
SELECT CASE I[iPartsId]

CASE 1

CALL dioWaitAndSet{ioParts, ioParts
CASE 2

] Stellen Sie sicher, daf? im
Bearbeitungsfenster des
anderen Programmes
[PRO2.pac] keine Fehler
vorhanden sind, indem Sie
die Schritte 4 bis 5
wiederholen.

4| STt

[15 line [CAPS [NTUM [INg
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[ Klicken Sie hier, um das
Programmbearbeitungsfenst |-
er zu schliel3en.




L ektion 18 Beenden der Sitzung

SchlieRen Sie die Sitzung von Kapitel 4 im PC und im Roboter-Controller.

18.1 Beenden von WINCAPSII und Herunterfahren des PC

SCHRITT 1
U Klicken Sie in der Ecke rechts

oben des Fensters [DENSO

P IRANDDD - DE NS Syatum Wara MElE

Wt lisin
— lu::m_t System Manager] das Feld
OpenPowet.. CHe0 ﬁ ﬁl | .{:‘ SchlieRen" an.
Gt Fined et Jede WINCAPSII-Software
4 auf dem PC wird geschlossen.

Tiarwler Propeck . CilsT
? T

SCHRITT 2 Falls erforderlich, beenden Sie das Betriebssystem (wie etwa Windows 95), und
fahren Sie den PC herunter.

18.2 Ausschalten des Roboter-Controller

SCHRITT 1

=]
—r (2l '
—— I T 1o O

31

L] Kippen Sie den Stromschalter
nach unten, um den Roboter-
Controller auszuschalten.

Al
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Kapitel 5
Funktionen des Denso Roboters
B

In Kapitel 5 werden Sie folgendes tun:

Die nitzlichen Funktionen des Denso Roboters kennen lernen, wie z. B. Strombegrenzung und
direkte Programmierung. Diese Funktionen dienen zur Senkung der Installationskosten und zur
Verbesserung der Arbeitseffizienz in Vorbereitung und Praxis.

P> Lektion 19 Strombegrenzung 114
Strombegrenzwertbefehle 115
P> Lektion 20 Direkte Programmierung 116
20.1 Auswahlen des direkten Modus 116
20.2 Programmieren der Stellungsvariablen 119
P> Lektion 21 Sonstige Funktionen 121
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L ektion 19 Strombegrenzung

Durch die Strombegrenzung wird der normale Betriebsstrom des Servomotors auf einen Wert
unterhalb des eingestellten Wertes begrenzt. Da das Drehmoment des Servomotors proportional
zum geflossenen Strom ist, kann sein Drehmoment auch durch die Begrenzung des Motorstroms
beschrénkt werden.

Der Ausgabedruck von Robotern kann auf einer direkten Achse wie der Z-Achse (vertikale Achse)
des horizontal ausgerichteten Roboters beschrankt werden. Das Ein-/Ausschalten oder der
eingestellte Stromgrenzwert kann durch das Programm flexibel festgelegt werden.

Wenn der Stromgrenzwert auf die vertikale Achse (Z-Achse) angewendet wird, kann wie auf
folgenden Abbildungen dargestellt eine Beschadigung des Werkstlickes durch Einsatz- und
Uberstromfehler vermieden werden, ohne daR der konventionelle Dampfungsfedermechanismus
verwendet wird.

—  Strombegrenzung

F (Kgf) ca. 30N minimal
ca. 100N maximal

Ausgabedruck
—>

Begrenzt Z-

Achsen-

Ausgabedruck

F .
Einstellung der Stromgremzvert-
Strombegrenzung = Begrenzung des Antriebsstroms Steuerungsparameter
des Motors
| Konventionell — Strombegrenzung —
Begrenzt den

Antriebsstrom des

Z-Achsenmotors
l l (Aufwarts-/Abwarts-
bewegung)

9 Dampfungsfeder

|

Die Z-Achse verfligt
Uiber einen virtuellen

Mechanismus zur Federmechanismus.
Dampfungsreduzierung
erforderlich Loscht die

Notwendigkeit eines
konventionellen

@ Dampfungs-
/ Federmechanismus
23

g
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Stromgrenzwertbefehle

Die Stromgrenzwertbefehle sind in den PAC-Bibliotheken integriert und in zwei
Bibliotheken gruppiert: Stromgrenzwert-Funktionsbibliothek und Bibliothek zur
Einstellung des Abweichungstoleranzwertes. Ausfiihrliche Hinweise finden Sie im
"Programmierungshandbuch”.

Im folgenden sind diese Bibliotheken und einige Beispiele fir
Anwendungsprogramme dargestellt.

m Stromgrenzwert-Funktionsbibliothek

Set Curl mt Festlegen des Stromgrenzwertes
Reset Cur | nt Zurucksetzen des Stromgrenzwertes
Set Force_HM Festlegen des Stromgrenzwertes zur

Ausgabedrehmoment-Festlegung fuir Z-Achsen von
HM/HS-Robotern

Set Force_HC Festlegen des Stromgrenzwertes zur
Ausgabedrehmoment-Festlegung von HC-Robotern

m Bibliothek zur Einstellung des Abweichungstoleranzwertes

Set Eral w Festlegen des Abweichungstoleranzwertes
Reset Eral w Zurucksetzen des Abweichungstoleranzwertes

Programmbeispiele zur Einstellung des Stromgrenzwertes

TAKEARM Erfassen des Armsemaphors

CALL SetEralw (3, 50) Festlegen des
Abweichungstoleranzwertes der Z (3)-
Achse auf 50 mm

CALL SetCurLmt (3, 30) Festlegen des Stromgrenzwertes der
Z(3)-Achse auf 30 %

(CALL SetForce HM (50,0)) Festlegen der Kraft an der Z-Achse des
HM-Roboters auf 50N

Programmbeispiele zur Neueinstellung des Stromgr enzwertes

TAKEARM Erfassen des Roboterarmsemaphors

CALL ResetEralw (3) Zurtcksetzen des
Abweichungstoleranzwertes der Z(3)-
Achse auf den Anfangswert

CALL ResetCurlnt (3) Zurucksetzen des Stromgrenzwertes
der Z(3)-Achse (die Abweichungistauch
ausgeschaltet)

Anmerkung: Denken Sie immer daran, dal3 der eingestellte Stromgrenzwert der
Roboterausgabedefinition in den oben genannten Beispielen nur als Referenz
dient und kein garantierter Wert ist.
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L ektion 20 Direkte Programmierung

Direkte Programmierung bedeutet, den Roboterarm bei ausgeschaltetem Motor direkt mit der
Hand zu bewegen (ohne Einsatz des Programmiergerates) und die aktuelle Position auf eine
Gelenk-, Positionsvariable oder eine homogene Transformationsvariable zu programmieren.

20.1 Auswahlen desdirekten Modus

Fuhren Sie vorher die Kalibrierung (CAL) durch, und fahren Sie mit folgender Prozedur fort.

SCHRITT 1 [] Stellen Sie den Moduswahl-
/N schalter auf [MANUELL], umin
) den "Manuellen Modus" zu
=D v schalten.
S g @ 1] mewmen | o uere]|
.
CR®|| 2
CM®|| o
CE®| -
B R o
& sl mm| || = | Elf o
=TT S0 U Drucken Sie [F2 Arm] in der
Hauptanzeige.
S
SCHRITT 2 Mg @ @ M -a-d | Joint U0 Tl 17
Current Rohot Position
J 0.01 ° i P e ] i T
7] Das Fenster [Aktuelle
3 E - Roboterposition] erscheint.
|7
4 0.01 ° B3 -
J4 I
[ Driicken Sie [F6 Hilfsfunktionen].
Cancel: Close this window. o
e A‘ Rohot. | OpeMode.|  Uar. | Speed. | Aux.
\F&/
SCHRITT 3 M g o 0 M- | Joint vere|l 1oz

fuxil i

Das Fenster [Hilfsfunktionen
A A £ A (Arm)] erscheint.
Direct. | Tool. Uork. firea.
[F3] [F4] [F5] LF6] - - -
L] Druicken Sie [F3 Direkt].
£ @
Config. Overload Ctrllog. Exec CAL
[F71 [F10]  [Fi1]  [Fi2]
Cancel : Exits B
® a ‘ | Direct. Tool ! Loxk ! Area

\F3/
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Das Fenster [Luftdruck des
Z-Achsen-Ausgleichs einstellen]

erscheint.

] Stellen Sie den Luftdruck ent-

sprechend den auf dem Bild-
schirm angezeigten Anleitungen
ein.

Wenn "Luftdruck abschlieBen"

links angezeigt wird, driicken Sie
die Schaltflache "OK".

Die Luftdruckeinstellung des Z-Achsen-Ausgleichs ist nur erforderlich, wenn Sie

den Roboter nach Einschalten des Roboter-Controller erstmals in den direkten

[ Driicken Sie [OK], um die Luft-
Ausgleichseinstellung der
Z-Achse zu beenden.

SCHRITT 4 Mg @ @ M- | doine UeTo|l 1z
Complete the air pressure. o2
z Cancel @
Config. Overload Ctrllog. Exec CAL
[F71 [F101 [F111 [F12]
fidjust the air pressurefof Z axis halance.[{Then press 0K. ™)
o o | | ]
LIPUNKTL
Programmiermodus setzen.
SCHRITT 5 Mg @ f M- | Joint uoTe F]
fAidjust the air pressure
of Z axis halance is completed. | |
|
ﬁ Cancel | OK
Config. Overload Ctrllog. Exec CAL
[F71 [F181 [F11] [F12]
i )
o o | ] ]
SCHRITT 6 Joint UeTo| 1o

Mg o [ M 07D

[ Schalten Sie den Motor aus, und

dann dricken Sie [OK].

£ L =
Config. Overload Ctrllog. Exec CAL
[F71 [F1@] [F11] [F12]
)
o o | | ] ] ]
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SCHRITT 7

Mg o [ M 07D

The specified hrake(s) will he released.
Warning: Unlocked arms(s) may fall.

Cancel

Joint UoTe|[ 1

A\
]

] Priifen Sie die Meldung. Wenn
sie akzeptabel ist, dann driicken
Sie [OKI.

| @]
Config. Overload Ctrllog. Exec CAL
[F71 [F1@] [F11] [F12]
)
o o | | ] | ]

Der Roboter wird in den direkten Programmiermodus gesetzt.
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20.2 Programmieren der Stellungsvariablen

Sie kdnnen bei geldster Z-Achsen-Bremse den Roboter einfach von Hand bewegen, wenn er sich
im direkten Modus befindet. Bewegen Sie das obere Ende des Roboters von Hand zur
gewilnschten Position und programmieren diese ein.

SCHRITT 1 Mg @ @ M- | Joint UoTe 1
® A‘ Progral Arm TSTOoN perane T I U Driicken Sie [F2 Al'm] in der
w Hauptanzeige.
SCHRITT 2
Mg T [ tw-semed | Joine vt o| IEETITEN
Current Rohot Position
K |09 m | FI6 | Rigy ® | (r b_}_} [ Driicken Sie [F7 Anzeige], um
y den Positionstyp anzuzeigen.
- i1 Dies kann auch ausgefiihrt
‘ 72 — werden, indem Sie die
T 3 F [UMSCHALTASTE] driicken, um
FIG. Mo Co0| ! — [F7 Anzeige P] auf der F1-
Tastenposition anzuzeigen, und
dann F7 driicken.
Cancel his window. i
m Show J | Show T | | | Maint. |
SCHRITT 3 L] Bewegen Sie das obere Ende
des Roboterarmes von Hand zur
gewtinschten Position.
SCHRITT 4

| Joine we el NEETTEE

O R Vi e

Select Uariahle Type

2| | gl «|=
Integer. Float. Uector. | Pos. Joint.
[F11 [F2] [F3] [F4] [F5]
£ £ @
Double. Tran. String.  Uarslsed

[F8]

[F18]

[F11] [F12]

Cancel : Close thlS vindow

® A ‘ Integer Float.

Uector.

[\l\ Joint. |

L] Driicken Sie F4 [Pos.]

(Oder drucken Sie im Fenster
[Variablentyp auswéahlen]
[P Position].)
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Joint WO Ta

™ G B M-wweD

Position Uarishles [ 100] Das Fenster [Positionsvariablen]
erscheint.
T 0. 0000000 0. 2000RAD 0. 2000RAD
0. PPBORAD Righty FIG @
[ M 0. 0800000 0. PAB0RAD 0. PAB0RAD [J Wahlen Sie die Zeile der
90800009 Righty 6 Positionsvariablennummer, die
P2 9.0000000 9.0000000 9.0000000 Sie programmieren mochten.
9. PABORAD Right FIG @ N . .
L - Wihlen Sie jetzt Variable P1.
F5: Change the selection, F6: Gets the current pos. ) Wahlen _Sle im F_enSte_r [P__OSI-
[ A‘ Back | Next | Jurp T0| Move | Change | Get P03| tlonsvarlablen] die Zeile far
- - Variable 1.

SCHRITT 5 Mg T m-teeen | Joine v 1ol IECTNR

Position Uariahles [ 1091

Pe 9.0000000 9.0000000 9.0000000
9.0000000 Righty FIG @

P 9.0000000 9.0000000 9.0000000
9.0000000 Righty FIG @

P2 9.0000000 9.0000000 9.0000000
9. 0000000 Righty FIG @

F5: Change the selection, F6: Gets the current pos. o)
[ A‘ Back | Next | Jurp T0| Move | Change. | Get P03.|

Im Fenster [Positionsvariablen] werden sechs Datenwerte fir jede Variable
angezeigt. Wenn Sie einen der sechs Datenwerte markieren, dann bedeutet
dies, daf3 der Variablenname (P1 bei diesem Beispiel) ausgewéhlt ist.

SCHRITT 6 Mg T m-teeen | Joine v 1ol IECTNR

Position Uariahles [ 1001

) 9.0000000 9.0000000 9.0000000
9.0000000 Righty FIG @

P1 9.0000000 9.0000000 9.0000000
9.0000000 Righty FIG @

P2 9.0000000 9.0000000 9.0000000
9.0000000 Righty FIG @

F5: Change the selection, F6: Gets the current pos. iy

[ A‘ Back | Next | Jurp T0| Move | Change. |/ Get Pos. D Driicken Sie [F6 Pos. abbr.].
@ Eine Systemmeldung erscheint.

SCHRITT 7 Prifen Sie die Systemmeldung, und driicken Sie [OK], wenn alles korrekt ist.
Die aktuelle Position wird als Wert der Variable P1 eingelesen.
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L ektion 21 Sonstige Funktionen

Neben Strombegrenzung und direkter Programmierung verfliigen Denso Roboter tber folgende

Funktionen. Ausfihrliche Hinweise finden Sie im "Programmierungungshandbuch®.

Name Uberblick tiber Funktionen und Befehle Verwandte Befehle
Interferenzpri- Ein Ausgabesignal wird Uber den angegebenen BEREICH
fungsbereich E/A-Anschlu’ ausgegeben, wenn das Ende des BEREICH

Roboterarmes innerhalb des anvisierten Bereiches | EINSTELLEN
liegt. BEREICH
Diese Befehle sind wichtig, um die urspringliche ZURUCKSETZEN
Position und Arbeitsposition zu bestétigen.
Unterbrechungs- Wenn ein Unterbrechungssignal des E/A- UNTERBRECHUNG
Stop-Funktion Anschlusses des Systems eingeschaltet ist, wird EIN/AUS

der aktuelle Operationsbefehl beendet und der
nachste bearbeitet.

Dieser Befehl ist wichtig, wenn Sie die Roboter-
Stopposition Uber eine externe Eingabe andern
maochten.

Die Distanz bis zum Stoppen des Roboters hangt
jedoch von der Geschwindigkeitseinstellung des
Operationsbefehles und der tatsachlichen
Geschwindigkeit des Roboters ab.

Parallele
Ausfihrungs-
funktion des
Operations-/
Nicht-Operations-
befehles

Der Nicht-Operationsbefehl kann wahrend der
Ausfluhrung eines Operationsbefehles ausgefuhrt
werden.

Dieser Befehl ist wichtig, um die Zykluszeit zu
verkurzen.

E/A-BLOCK EIN/AUS

Multitasking- Mehr als ein Programm kann gleichzeitig AUSFUHREN von
Funktion ausgefuhrt werden. KILL
Es besteht die Moglichkeit, die Zykluszeit durch etc.
Priufen der externen Sperre und Ausfiihren von
Bildverarbeitungsbefehlen in anderen Programmen
zu verkdrzen.
Programm- Es besteht die Mdglichkeit, Meldungen anzuzeigen | DRUCKEN MSG
Debug-Funktionen und ein akustisches Signal ertdnen zu lassen. DRUCKEN DBG
Diese Funktion ist hilfreich beim Debugging von SUMMER
Anwenderprogrammen.
Optimale Nutzlast- Dadurch kann die Beschleunigungsgeschwindigkeit | aspACLD
einstellungsfunktion | entsprechend der Masse des Werkstiickes und des | aspChange

Endwerkzeugs eingestellt werden.
Dadurch kann die Zykluszeit verkiirzt werden.
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Anhang-1 Glossar

ABSOLUTBEWEGUNG

Die Bewegung zur vom Programmiergerat
festgelegten Bewegungszielposition hin. (=
Relativbewegung)

ADRESSEINSTELLUNG (IP-Adresse)

So legen Sie die Controller-IP-Adresse fest:
Dies ist bei der Ethernet-Kommunikation
erforderlich.

AKTUELLE POSITION

Die aktuelle Position des Ursprungs der
Werkzeugkoordinaten.

ANFAHRVEKTOR

Positiver Richtungsvektor der Z-Achse an
mechanischen Schnittstellenkoordinaten.

ANHALTEN

Die Stopmethode, um das Programm sofort zu
stoppen. Der Motor ist nicht ausgeschaltet.

ANSTELLWINKEL

Der Drehwinkel um die Y-Achse.

ARBEITSKOORDINATEN

Das dreidimensionale, orthogonale Koordinaten-
system, das den Ursprung fir die durch den
Roboter zu verarbeitende Arbeit festlegt.

ARMDATEI

Die Datei, in der die spezifischen Informationen
zu diesem Roboter erfaldt sind. Der Arm
Manager verwendet die Datei.

ARMKONFIGURATIONSMAKRO-
DEFINITIONSDATEI

Die Datei, die die Makrodefinitionsinformationen
der Armeinstellungsdaten enthélt.

ARM MANAGER

Die Software, welche die Roboterbewegung
simuliert.

ARM-SEMAPHOR

Das Privileg der Robotersteuerung.
privilegierte Task kann den Roboter steuern.

Der

e e
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Die Zahl, welche die Robotearmstellung anzeigt.

ARMSTELLUNG

Der mdogliche Status jeder Achse (Gelenk) des
Roboters. Mehrfacharmstellungen sind fur die
gleiche Position und Stellung méglich.

ARMSTELLUNG

Die Armstellung, die durch den Wert der ersten
bis dritten Achsen eines Roboters mit 6 Achsen
bestimmt wird. Es gibt zwei verschiedene
Armstellungen: RECHTS und LINKS.
ARMSTELLUNGSKOMPONENTE

Die Komponente, welche die Armstellung
bestimmt. Es gibt folgende 5 Komponenten bei
Robotern mit 6 Achsen: Arm, Ellbogen,
Handgelenk, die 6. und 4. Achse.
AUSFUHRUNGSPROGRAMM

Das in ein fir den Roboter verstandliches
Datenformat umgewandelte Programm.

AUSSCHALTEN DES MOTORS

Zu Ausschalten des Motor des Roboters.

AUSSCHALTEN DES ROBOTER-
CONTROLLER

Zum Ausschalten des Roboter-Controller.

AUTO AKTIVIEREN

Das Signal zum Aktivieren des Auto-Modus im
Zustand EIN. Manueller Modus und Program-
mierprifmodus sind im Zustand AUS maglich.

AUTOMATISCHE ROBOTER-AUSFUHRUNG

Die Bewegung des Roboters durch die
Ausfiihrung eines Programmes.



BALKENTABELLE

Die Haufigkeitsrate des Helligkeitswertes in
einem Fenster (Bildverarbeitungsterminus).

BASIS

Der Teil zum Installieren der 1. Achse des
Roboters.

BASISBEFESTIGUNGSFLACHE

Die Verbindungsflache des Basis- und Instal-
lationsrahmens.

BASISKOORDINATEN
Das dreidimensionale, orthogonale Koordi-

natensystem mit Ursprung an der Roboterbasis.
BEDIENER

Eine der Benutzerebenen von WINCAPSII.
Wichtige Parameter konnen nicht geéndert
werden. Kennworteingabe ist nicht erforderlich.

BEDIENFELD

Das an den Controller fest angeschlossene
Bedienfeld. Es hat keine Programmierfunktion.

BEDIENFELD

Zum Schalten des Betriebs des internen E/A
Uber die Anzeige des Programmiergerats
EIN/AUS.

BEFEHL

In ein Programm geschriebene Anweisung. Der
Controller liest Befehle in der Reihenfolge, wie
sie in ein Programm geschrieben wurden,
interpretiert und fuhrt sie aus.

BEFEHLSBEREICH

Eine Gruppe von E/A-Anschlissen, die den
E/A-Befehlstyp angeben.

BEFEHLSVERARBEITUNG ABGESCHLOSSEN

Das Ausgabesignal meldet dem externen Gerat,
dall die \Verarbeitung des E/A-Befehls
abgeschlossen ist.

BENUTZEREBENE

Die fur Benutzer vorgesehene Klasse, um die
Sicherheit der Datenverwaltung zu gewahrleisten.
Der Zugriff auf Informationen oder Operationen ist
durch jede Klasse eingeschrankt.

BENUTZERKOORDINATEN
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Das Koordinatensystem, das Benutzer

definieren kénnen.

BER

Der Winkel, welcher das Verhdltnis zwischen
Roboterstandardposition und mechanischer
Bewegungsgrenze bestimmt.

BEREICH
Die Anzahl der weil3en und schwarzen Pixel auf
dem Bildschirm, wenn Bilddaten binar

dargestellt werden (Bildverarbeitungsterminus).

BETRIEBSMODUS

Der Modus, in dem der Roboter manuell bedient
werden kann. Es gibt drei Modi: Modus "Jede
Achse", X-Y-Modus und Werkzeugmodus.

BETRIEBSPROTOKOLL

Die Aufzeichnung von Bedienfunktionen zur
Verwendung des Programmiergerats oder des

Bedienfeldes.

BEWEGUNGSRAUM

Der Bereich, innerhalb dessen der Roboter

gesteuert werden kann.

BEZEICHNUNG

Zur Numerierung des binarisierten weif3en und

schwarzen Bereiches (Bildverarbeitungster-

minus).

BIBLIOTHEK

Die Sammlung von Programmen zwecks
Wiederverwendung. Sie werden registriert und
wiederverwendet Uber die Programmbank von

WINCAPSII.

BILDVERARBEITUNG

Visuelles Geréat, das von Denso hergestellt ist.

BINARISIERUNG

Anderung der Helligkeit jedes Pixels anhand des
Schwellwerts (Binérisierungs-Level) entweder
auf weil3 (0) oder schwarz (1).

BINARISIERUNGS-LEVEL



Der Schwellwert der
verarbeitungsterminus)

Binarisierung. (Bild-

BREMSE AUS (L6sen der Bremsen)
Lésung der Bremse jeder Achse.

BREMSE EIN (Verriegeln der Bremsen)
Betéatigung der Bremse jeder Achse.

CAL

Eine leichte Bewegung aller Achsen des
Roboters, damit dieser die aktuelle Position
nach dem Einschalten des Roboter-Controller
bestatigt.

CALSET

Kalibrierung des Verhéltnisses zwischen
aktueller Roboter-Position und den Position-

sangaben des Controller.

CALSET EINER EINZELNEN ACHSE

Ausfiihrung des CALSET an der angegebenen
Achse.

CODIERERWERT-PRUFBEWEGUNG

Die Bewegung, die bestimmt, ob die Zielposition
erreicht ist, wenn der Codiererwert innerhalb des
angegebenen Impulsbereiches im Verhaltnis zur
durch  die

Programmierung  festgelegten

Bewegungszielposition liegt.

CP-STEUERUNG

Die Ausgleichssteuerung, um aus dem Pfad von

der aktuellen Position zur Bewegungsziel-
position eine gerade Linie oder einen Kreis zu

machen. (< PTP-Steuerung)

DATENBEREICH
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Eine Gruppe von E/A-Anschlissen, um die

notwendigen Daten des E/A-Befehls anzugeben.

DEFINIEREN DES INTERFERENZBEREICHES

Zur Definition des Interferenzbereiches. Er wird

entweder Uber das Programmiergerat, in
WINCAPSII oder (ber den Programmbefehl

festgelegt.

DEFINIEREN VON WERKZEUGKOORDINATEN

Zur Definition der Werkzeugkoordinaten. Die
Ursprungs-Offset- und Drehwinkelsummen an
jeder Achse werden im Verhdltnis zu den
mechanischen Schnittstellenkoordinaten fest-
gelegt. WERKZEUG 1 bis 63 kann festgelegt

werden.

DIO MANAGER

Die Software, welche den E/A-Zustand

Uberwacht und die E/A-Zuordnung verwaltet.

DISKRIMINATIONSANALYSEMETHODE

Die Methode zum Festlegen des Binarisierungs-
Levels einer Balkentabelle anhand der statistischen

Methode (Bildverarbeitungsterminus).

DOPPELT

Eine der Armstellungen der 6. Achse eines

Roboters mit 6 Achsen. (= EINFACH)

DOPPELT4

Eine der Armstellungen der 4. Achse eines

Roboters mit 6 Achsen. (= EINFACH4)

DURCHLAUFBEWEGUNG

Die Bewegung zum Durchlauf nahe der durch

das Programmiergerat festgelegten

Bewegungszielposition.

D-VARIABLE (Doppelprazisionsvariable)



Die Variable, die den Wert einer wirklichen
(15 Zziffern

effektiven Prazision) aufweist.

Doppelprazisionsnummer der

E/A

Das Eingabe- und/oder Ausgabesignal.

E/A-BEFEHL

Der ProzeRRbefehl, der durch das externe Geréat

Uber den E/A-Anschlu3 erteilt wird. Die

entsprechend diesem Befehl ausgefiihrten

Roboter-Controller-Prozesse.

E/A-BEFEHLSAUSFUHRUNGSSIGNAL

Das Eingabe/Ausgabe-Signal des Systems

meldet  Peripherie/externen  Gerate  die
Ausfihrung des E/A-Befehls und den
Ausfiihrungsstatus.

E/A-BENUTZERSIGNALE

Die Eingabe-/Ausgabesignale, die durch das

Benutzerprogramm gesteuert werden kénnen.

E/A-SYSTEMSIGNALE

Die Eingabe-/Ausgabesignale des Systems, um
die Ausfuhrungssteuerung oder -bedingung an

externe Geréte zu melden.

EINFACH

Eine der Armstellungen der 6. Achse eines

Roboters mit 6 Achsen. (= DOPPELT)

EINFACH4

Eine der Armstellungen der 4. Achse eines

Roboters mit 6 Achsen. (= DOPPELT4)

EINSCHALTEN DES MOTORS
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Zum Einschalten des Motor des Roboters.

EINSCHALTEN DES ROBOTER-
CONTROLLER

Zum Einschalten des Roboter-Controller.

EINSTELLRAD

Die Anzeige auf dem Programmiergerét, die zum
Bewegen des Cursors oder zum Auswahlen eines

Pfads auf dem Eingabebildschirm dient.
EINZELSCHRITTSTART

Die Startmethode, um ein Programm in einem
Schritt auszufiihren. Das Programm stoppt nach

einer Schrittausfiihrung.

EINZELZYKLUSSTART

Die Startmethode, um ein Programm in einem
Zyklus auszufihren. Das Programm stoppt nach
einer Zyklusausfiihrung (vor dem letzten Schritt

des Programmes).

ELLBOGENARMSTELLUNG

Die Armstellung, die durch den 2. und 3.
Achsenwert eines Roboters mit 6 Achsen
Es gibt zwei Arten von

bestimmt wird.

Ellbogenarmstellungen: Oben und Unten.

ENDBEWEGUNG

Die Bewegung, die bestimmt, ob die Zielposition
erreicht ist, wenn die angegebene Servoposition
mit der durch die Programmierung festgelegten

Bewegungszielposition Ubereinstimmt.

ERSTER ARM

Der Roboterarm, welcher der Basis am

nachsten ist.

ETHERNET-KARTE



Eine der optionalen Controller-Karten. Sie wird
zur Kommunikation mit WINCAPSII (ber ein
TCP/IP-Protokoll verwendet.

EXTERNE AUTOMATISCHE AUSFUHRUNG

Zur Ausfuhrung eines Programmes Uber ein

externes Geréat aus.

EXTERNE BESCHLEUNIGUNG

Der Beschleunigungswert wird Uber das

Programmiergerat festgelegt. Der Prozentwert flr

die Maximalbeschleunigung wird eingegeben.

EXTERNE GESCHWINDIGKEIT

Die  Geschwindigkeit  wird  Uber  das

Programmiergeréat festgelegt. Der Prozentwert
die wird

far Maximalgeschwindigkeit

eingegeben.

EXTERNER MODUS

Der Modus, in dem Roboter-Operationen tber

ein externes Gerat moglich sind.

EXTERNE VERZOGERUNG

Der Verzégerungswert wird (dber das

Programmiergerat festgelegt. Der Prozentwert

far die Maximalbeschleunigung wird
eingegeben.
FEHLERCODE

Ein 4-ziffriger Hexadezimalcode, der Fehlerur-
sachen/-bedingungen beschreibt, die im Roboter
oder in WINCAPII aufgetreten sind. Weitere
Informationen zur Bedeutung jedes Fehlercodes

entnehmen Sie der Fehlercodetabelle.

FEHLERPROTOKOLL
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Aufzeichnung des Fehlers und der Zeit, zu der er

aufgetreten ist.

FENSTER

Der verfugbare Speicher zur Verarbeitung von

Bildern (Bildverarbeitungsterminus).

FERNSTEUERUNGSBETRIEB

Zum Steuern des Roboterarmes, der auf dem

Arm Manager angezeigt wird.

FUNKTIONSTASTEN

Die Schaltflachen unter dem Bildschirm des
Programmiergerats. Funktionsnamen werden im
unteren Bereich des Bildschirmes angezeigt und
die der

Funktion wird durch Betétigen

Schaltflache ausgefihrt.

FUNKTION ZUR OPTIMALEN
LADEKAPAZITATSEINSTELLUNG

Die Funktion, die die optimale Geschwindigkeit
und Beschleunigung zur Ladebedingung und

Stellung des Roboters festlegt.

F-VARIABLE (Gleitpunktvariable)

Die Variable, die den Wert einer wirklichen
(7 Ziffern

effektiven Prazision) aufweist.

Einfachprazisionsnummer der

GELENKMODUS

Der Modus, in dem der Roboter an jeder Achse

manuell bedient werden kann.

GLOBALE VARIABLE

Die fir jeden Task zur Verfligung stehende
Variable.



HAND (Endwerkzeug)

Der Teil zur Unterbrechung der Arbeit. Das

gleiche als Werkzeug.

HANDGELENK-ARMSTELLUNG

Die Armstellung, die durch den Wert der 4. und 5.
Achse eines Roboters mit 6 Achsen festgelegt
wird. Es gibt zwei Arten von Handgelenk-

Armstellungen: KIPPEN und NICHT KIPPEN.

HAUPTACHSE
Die Achse, die das Mindesttragheitsmoment bei
einer Umdrehung des Objekts auf einer Ebene

angibt (Bildverarbeitungsterminus).

HAUPTACHSE - WINKEL

Der durch die Horizontal- und Hauptachse

gebildete Winkel (Bildverarbeitungsterminus).

HELLIGKEIT

Ein numerischer Wert (0-255), der die Helligkeit
jedes Pixels anzeigt (Bildverarbeitungsterminus).

INITALISIERUNGSDISKETTE

Die Diskette, auf der die Starteinstellung des
Roboters ab Werk gespeichert ist. Sie wird zur
Wiederherstellung der Anfangseinstellungen
verwendet, sobald ein Fehler im Controller-

Speicher auftritt.

INSTALLATIONS-FRAME

Die Plattform zur Installation des Roboters.

INTEGRIERTER HELLIGKEITSWERT

Der Wert, welcher sich aus dem Gesamtwert der
Helligkeit aller Pixel auf einem Bildschirm ergibt
(Bildverarbeitungsterminus).
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INTERFERENZBEREICH

Der vom Benutzer bereitgestellte Bereich, um zu

prufen, ob die Installation vom Werkzeug
beeintrachtigt wird. Wenn der Ursprung der
Werkzeugkoordinaten in diesem Bereich liegt,
wird das Ausgabesignal Uber den angegebenen

E/A-Anschlu’ ausgegeben.

INTERNE AUTOMATISCHE AUSFUHRUNG

Zur Ausfuihrung eines Programmes dber das

Bedienfeld oder das Programmiergerat.

INTERNE BESCHLEUNIGUNG

Die in einem Programm  festgelegte

Beschleunigung.

INTERNE GESCHWINDIGKEIT

Die in einem Programm  festgelegte

Geschwindigkeit.

INTERNER MODUS

Der Modus, in dem Ausfuhrung und Program-
mierung des Roboters Uber das Bedienfeld oder

das Programmiergerat maoglich sind.

INTERNE VERZOGERUNG

Die in einem Programm festgelegte Verzdgerung.

I-VARIABLE (Ganzzahlige Variable)

Die Variable, die einen Ganzzahlwert aufweist.

J-VARIABLE (Gelenk-Variable)

Die durch den Wert jeder Achse angegebene

Variable.



KANTE

Ubergangspunkt der Helligkeit (Bildverarbeitung-

sterminus).

KIPPEN

Eine der Handgelenk-Armstellungen eines

Roboters mit 6 Achsen. (= NICHT KIPPEN)

KOMMENTAR

Erklarende Anmerkungen zu einem Programm,
damit es leichter verstandlich ist. Der Controller

fuhrt keinen Kommentar aus.

KOMMUNIKATION EINSTELLEN

Zum Festlegen der Einsatzbedingungen

(Kommunikationsgeschwindigkeit etc.) jedes

Kommunikationsanschlusses des Roboter-

Controller.

KOMMUNIKATIONSERLAUBNIS
EINSTELLEN

Zum Festlegen Sie der Einsatzerlaubnis jedes

Kommunikationsanschlusses des Roboter-

Controller fest:

KOMMUNIKATIONSPROTOKOLL

Die Aufzeichnung der Kommunikation zwischen

PC und Roboter.

KOMPATIBLER MODUS

Der Modus, in dem die E/A-Zuordnung so
festgelegt wird, um kompatibel zur konventio-
nellen Serie von Robotern zu sein. Dies wird

Uber die Software gesteuert.

KONVENTIONELLE SPRACHE
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Bei der fur den Denso Roboter verwendeten
Sprache handelt es sich um eine konventionelle

Robotersprache.

LADEN

Zum Einlesen von Programmen, Armdaten etc.

von Diskette in den Roboter-Controller.

LAUFENDER START

Die Startmethode zur Ausfiihrung eines
Programmes in der Iteration. Die Operation geht

weiter, bis sie gestoppt wird.

LOG MANAGER

Die Software, die die Aufzeichnung von

Operationen, Fehlern etc. des Roboters auf

einem PC kopiert und verwaltet.

LOKALE VARIABLE

Die Variable, die bei einem Task verwendet wird.

LINKS

Eine der Armstellungen eines Roboters mit 6
Achsen. (= RECHTS)

MAKRO

Die Definition von Namen mit 12 Buchstaben in
bezug auf Variablen- und AnschluBnummern.
Namen werden bei der Programmausfiihrung

durch Nummern ersetzt.

MAKRODEFINITIONSDATEI

Die Datei, die ein Makro definiert.



MANUELLER ROBOTERBETRIEB

Der Roboterbetrieb durch den Benutzer uber
Bedientasten des Programmiergerats oder des

Bedienfeldes.

MASCHINENVERRIEGELUNG

Der Zustand einer durch den Roboter-Controller
simulierten Bewegung, ohne dal} eine aktuelle

Roboterbewegung vorliegt.

MECHANISCHE BEWEGUNGSGRENZE

Die durch den mechanischen Stopper gesetzte
mechanische Bewegungsbegrenzung. (= Soft-

warebegrenzung)

MECHANISCHE FLACHSCHNITTSTELLE

Der Anteil zur Installation von Werkzeugen am

oberen Ende des Roboterarmes.

MECHANISCHER STOPPER

Der Mechanismus zur physikalischen

Begrenzung der Bewegung der Roboterachsen.

MECHANISCHE SCHNITTSTELLE

Die Verbindungsflache des Flansches und des

Werkzeugs. Mechanische Schnittstelle (JIS)

MECHANISCHE
SCHNITTSTELLENKOORDINATEN

Das dreidimensionale, orthogonale
Koordinatensystem mit dem Ursprung in der

Mitte des Flansches.

MENUSTRUKTUR

Die Beschreibung des Funktionsmenis der
Funktionstasten in Form einer Baumstruktur,

aufgefiihrt im Bedienungshandbuch.

MODUSMETHODE

Die Methode zur Festlegung des

Binarisierungs-Levels am Tiefpunkt, wenn es
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sich um eine Balkentabelle mit zweigipfliger

Verteilung handelt.

MODUSSCHALTER

Der Schalter am Programmiergerat. Damit kann

der Roboterausfihrungsmodus aktiviert werden.

MOMENTAUFNAHME

Die Funktion zur Aufzeichnung des aktuellen

Status des Roboters.

MONITOR

Zum Anzeigen des aktuellen Roboterstatus.

MULTITASKING

Der Zustand, in dem mehrere Programme
praktisch gleichzeitig ausgefiihrt werden kénnen.
Dies wird mdglich, indem die CPU des Roboter-
Controller jedes Programm in kurzen Intervallen

abwechselnd ausfiuhrt.

NICHT KIPPEN

Eine der Handgelenk-Armstellungen eines
Roboters mit 6 Achsen. (= KIPPEN)
NICKWINKEL

Der Drehwinkel um die Z-Achse.

NLIM

Der negative, direktionale Endwert der

Softwarebegrenzung. (= PLIM)

NORMALMODUS

Der Standard-E/A-Zuordnungsmodus.

NORMALVEKTOR

Positiver Richtungsvektor der X-Achse an

mechanischen Schnittstellenkoordinaten.



OBEN

Eine der Ellbogenarmstellungen eines Roboters
mit 6 Achsen. (= UNTEN)

ORIENTIERUNGSVEKTOR

Positiver Richtungsvektor der Y-Achse an

mechanischen Schnittstellenkoordinaten.

OVERHEAD-VERSION

Der angegebene Roboter ist entsprechend zu
installieren, da er von der Maximaleinstellung
der Basis oben und der Armstellung unten
abhangt. Da auf dieser Arbeitsplattform kein
Installationsabstand erforderlich ist, kann der

Arbeitsabstand groRer sein.

PAC (PAC)

Neue, fiur den Denso Roboter verwendete

Roboter-Sprache. Sie ist aufwartskompatibel zu
SLIM. (Industrie-Robotersprache JIS)

PAC-PROGRAMM-MANAGER

Die Software, die die Entwicklung des PAC-
Programmes unterstitzt. Editor-, Befehlseditor-

und Programmbank-Funktionen sind integriert.

PALETTIERUNG

Zum Auflegen/Entnehmen von Teilen auf/von

Palette mit Unterteilungen.

PIXEL

Der Punkt, aus dem sich die Bildschirmanzeige

aufbaut (Bildverarbeitungstermini).

PLIM
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Der positive, direktionale Endwert der

Softwarebegrenzung. (= NLIM)

POSITIONSDATEN

Die Daten der Basiskoordinaten, welche gleichzeitig
die Position der Roboterflanschmitte (das Werkzeug
am oberen Ende, wenn die Werkzeugdefinition

wirksam ist) und der Roboterstellung beschreiben.

PRIORITAT

Die Reihenfolge der Task-Ausfihrung nach
Wichtigkeit. Das Programm mit héherer Prioritat

wird zuerst ausgefihrt.

PROGRAMMIERER
Eine der Benutzerebenen von WINCAPSII. Alle

gemeinsamen Operationen sind mdoglich.
Kennworteingabe ist erforderlich, um in diesen

Modus zu gelangen.

PROGRAMMIERPRUFUNG

Zur Prufung der Bewegung durch das

Programm.

PROGRAMMIERUNG

Zur Eingabe der notwendigen Bedienungsinforma-

tionen in den Roboter Uber das Programmiergerat.

PROGRAMMRUCKSETZUNG

Das Eingabesignal, um die Program-

mausfihrung oben im Programm zu aktivieren.

PROGRAMMUBERTRAGUNG

Zum Senden/Empfangen von
Roboterprogrammen zwischen Roboter-
Controller und WINCAPSII (PC).
PROGRAMSTART

Das Eingabesignal zum Starten eines
Programmes. Wenn es sich um einen

Schrittstop handelt, beginnt die Ausfiihrung mit



dem né&chsten Schritt. Beim Anhalten beginnt sie

mit dem folgenden des gleichen Schrittes.

PROTOKOLL

Die Aufzeichnung von Operationen,
Bewegungen etc. des Roboters. Es gibt vier
Protokollen: Fehler-,

Arten von Betriebs-,

Steuer- und Kommunikationsprotokoll.

PTP-STEUERUNG

Die Steuerung, die den Roboterarm ohne
Ausgleich zur Zielposition bewegt. Beim Pfad
mufd es sich nicht unbedingt um eine gerade

Linie handeln. (= CP-Steuerung)

P-TYLE-METHODE

Die Methode zur Einstellung des Binarisie-
rungs-Levels, um den Bereich des Objekts und
des schwarzen (oder weil3en) Anteils identisch

anzugleichen (Bildverarbeitungsterminus).

P-VARIABLE (Positionsvariable)

Die durch Position, Stellung und Armstellung

gekennzeichnete Variable.

RECHTS (RECHTS)

Eine der Armstellungen eines Roboters mit 6
Achsen. (= LINKS)

RELATIVBEWEGUNG

Die Bewegung von der aktuellen Position weg,
entsprechend der durch das Programmiergerat

festgelegten Bewegungssumme.

ROBOTERFEHLER
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Das Ausgabesignal, das im Roboter aufgetretene

Fehler wie Servofehler, Programmfehler etc.

meldet.

ROBOTERSTOP

Die Stopmethode, um Programme sofort zu

stoppen und den Motor auszuschalten.

ROBOTERWARNUNG

Das Ausgabesignal, das einen beim E/A-Befehl
oder bei der Servoverarbeitung aufgetretenen

leichten Fehler meldet.

ROLLWINKEL

Der Drehwinkel um die X-Achse.

RX-KOMPONENTE

Der Wert des Drehwinkels um die X-Koordina-

tenachse.

RY-KOMPONENTE

Der Wert des Drehwinkels um die Y-Koordina-

tenachse.

RZ-KOMPONENTE

Der Wert des Drehwinkels um die Z-Koordina-

tenachse.

SCHRITTPRUFUNG

Eine Schrittausfuhrung des Programmes im

Programmierprifmodus.

SCHRITTSTOP

Die Stopmethode, um ein Programm nach einer

Schrittausfuihrung zu stoppen.

SCHWERPUNKT



Der
Objektgewicht

Gleichgewichtspunkt, an dem das

auf einer Ebene balanciert

(Bildverarbeitungsterminus).

SEMAPHOR

Das Task-Ausfuhrungsprivileg, das zum
Synchronisieren von Tasks dient oder zur
Ausfiihrung exklusiver Steuerungen zwischen
Tasks, die nicht gleichzeitig ausgefiihrt werden

durfen.

SERVO EIN

Das Signal, das externen Geraten meldet, dal3

der Motor eingeschaltet ist.

SICHERHEITSSCHALTER

Der Schalter, Uber den der Roboter so lange
bewegt werden kann, solange eine der Tasten
fur die  Armbewegung  seitwarts aus
Sicherheitsgrinden gleichzeitig gedriickt wird.
Der Roboter stoppt sofort, wenn entweder die
Taste fur die Armbewegung seitwarts oder der

Sicherheitsschalter geldst wird.

SINGULARER PUNKT

Die Position an der Grenze der beiden

Armstellungen.

SOFTWAREBEGRENZUNG

Die Begrenzung des durch die Software

festgelegten Roboterbewegungsbereiches.

(= mechanische Bewegungsgrenze)

SPEICHERKAPAZITAT

Der Gesamtspeicherwert des Werkzeugs und

der Arbeit, die der Roboter speichern kann.

SPEICHERN

Zum Speichern von Programmen, Armdaten etc.

des Roboter-Controller auf Diskette.
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STATUS BEI NICHT ANGESCHLOSSENEM
PROGRAMMIERGERAT

Zur Steuerung Sie den Roboters uUber ein

externes Gerdat, wenn Bedienfeld oder

Programmiergerat nicht angeschlossen sind.

STATUSBEREICH

Eine Gruppe von Ausgabesignalen, um das

Ergebnis der E/A-Befehlsverarbeitung zu
melden. Der Status wird entsprechend des E/A-

Befehls festgelegt.

STELLUNG

Die Neigung des Werkzeuges, die bei Robotern

mit 6 Achsen durch Nick-, Anstell- und
Rollwinkel festgelegt ist. Die Werkzeugrichtung,
die bei Robotern mit 4 Achsen durch den Winkel

um die Z-Achse festgelegt ist.

STEUERPROTOKOLL

Die Aufzeichnung des angegebenen Wertes,
Codierungswertes, aktuellen Wertes und des
Sie werden durch

Ladeverhaltnisses. jede

Bewegungsachse aufgezeichnet.

STOPTASTE

Eine der Tasten des Programmiergerats. Durch
Betatigen der Taste werden alle Programme

sofort angehalten.

SUBROUTINE

Das Programm, das eine spezifische Bewegung

beschreibt und von einem Teil des
Hauptprogrammes aufgerufen wird.

SUCHEN

Zum Suchen eines Abstandes, der zu

standardisierten Bilddaten paf3t (Suchmodell)

(Bildverarbeitungsterminus).

SYSTEM-MANAGER



Die Software, die im allgemeinen alle

Informationen von WINCAPSII verwaltet.

SYSTEMPROJEKT

Programme und verwandte Datengruppen, die

durch den System-Manager verwaltet werden.

SYSTEMVARIABLE

Die Variable zur Prifung der Systembedingungen

eines Programmes.

TAKTSIGNAL

Das Eingabesignal, um den Start der E/A-

Befehlsverarbeitung anzuweisen.

TASK

Der durch jedes Programm sich ergebende
Bewegungsprozel3, wenn mehrere Programme

ihre gleichzeitige Ausfiihrung verwalten.

TAGLICHE PRUFUNG

Die Prufung vor der taglichen Arbeit.

TOOL
Der Teil des Robotors, der unmittelbar fir die
Arbeit zustandig ist. Es handelt sich um ein

Synonym des Endwerkzeugs (JIS).

T-VARIABLE
(homogene Transformationsvariable)
Die durch

Annaherungsvektor

Positions-,
die

den Richtungs-,

und Armstellung

angezeigte Variable.

TYPDEKLARATION

Zum Deklarieren eines Variablentyps in einem

Programm.
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UNTEN

Eine der Ellbogenarmstellungen eines Roboters
mit 6 Achsen. (= OBEN)

UNTERBRECHUNG UBERSPRINGEN

Das Eingabesignal, das die Operation des aktuellen
Schrittes unterbricht, wenn es bei Ausfiihrung eines
ist, und die

Roboterbefehles  eingeschaltet

Ausfuhrung des néchsten Schrittes beginnt.

VARIABLENTABELLE

Eine Gruppe von Daten, die zu jeder durch den
Controller gespeicherten AnschluRnummer bzw.

zu jedem AnschluRBwert passen.

VISUELLE FUNKTION

Das Gerat, das die Robotersteuerungsfunktion
mit notwendigen Daten versorgt, indem die von
einer Kamera gelieferten Bilder ausgewertet

werden.

VISUELLES GERAT

Das Gerét, das den Roboter mit notwendigen
Daten versorgt, indem die von einer Kamera

gelieferten Bilder ausgewertet werden.

WERKZEUG

Eine Sonderform der Werkzeugdefinition mit
Ursprungs-Offset 0, d. h. die mechanischen

Schnittstellenkoordinaten werden impliziert.

WERKZEUGKOORDINATEN



Das Koordinatensystem, das den Ursprung im
Werkzeug festlegt und den Ursprung der mechani-
schen Schnittstellenkoordinaten zu einem beliebigen

Punkt ausgleicht und um jede Achse dreht.

WERKZEUGMODUS

Der manuelle Betriebsmodus an den Werkzeugko-

ordinaten.

X-Y-MODUS
Der manuelle Betriebsmodus an den Basisko-

ordinaten.

ZWEITER ARM

Der von der Basis gemessen weiter entfernte

Arm der Roboterarme.

ZYKLUSSTOP

Die Stop-Methode, um ein Programm nach einer

Zyklusausfiihrung zu stoppen.
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Anhang-2 Bezeichnungen der Roboter-Controller-Telle

Auf der Abbildung und in der Tabelle unten sehen Sie die Bezeichnungen der Komponenten des

Roboter-Controller.
CN1
CM
= =

\
N /7 4 [ | = °lrG-Terminal
oo

Diskettenlaufwerk (Option)

CN3 CN4 CNS

Roboterstoptaste |
Speicher- O
Ersatzbatteriehalter qib \ S @
r?p ) |
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CN9
Transistorkasten Netzschalter

Q

<Linke Seite> <Rechte Seite>

Filter (Abluft) Kihlrippen

Filter (Lufteinlafd)

Bezeichnungen der Komponenten des Roboter-Controller
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Bezeichnungen des Anschlusses

Anschlul3 [Kennzeichnung Name Anschluf3 [Kennzeichnung Name
Nr. Nr.
CN1 RS232C Anschlu3 fur CN8 Eingabe Anschluf fur
serielle Benutzereingabe
Schnittstelle oder
Systemeingabe
CN2 CRT Anschluf fir CRT CN9 HAND E/A Anschluf fur
Endwerkzeug E/A
CN3 TASTAT Anschlu3 fur CN10 AUSGABE Anschluf3 fur
Tastatur Benutzerausgabe
oder System-
ausgabe
CN4 MAUS AnschluB fur PS/2- CN11 EINGANG AC | Stromanschluf3
Maus
CN5 PROGRAMMIE | Anschluf3 fur CN12 MOTOR Anschlul fiir Motor
RGERAT Programmiergerat
CN6 DRUCKER AnschluR far CN13 CODIERER | Anschluf fur
Drucker Codierer
CN7 E/A- Stromanschluf? fur
SPANNUNG | E/A

ﬂ"‘,_\,Vorsicht: Die Roboter-Controller-Anschliisse haben eine Schraubsicherung oder eine
Ringsicherung. Sichern Sie die Stecker richtig. Ist nur ein Anschluf3 nicht richtig
eingerastet, kann durch unzureichenden Kontakt ein Fehler auftreten.

Das

Anschliel3en

oder

Entfernen

des

Stromanschlusses

bzw. des

Motoranschlusses wahrend die Stromversorgung des Roboter-Controller
inneren Schaltkreise des Roboter-Controller
beschadigen. Stellen Sie den Netzschalter auf AUS bevor sie diese Anschliisse
einstecken oder trennen.

eingeschaltet

ist, kann die

138




Anhang-3  Bezeichnungen der Komponenten
des Programmier ger ats

R-SEL-Taste (Roboterauswabhl)
Sperr-Taste M-MOD-Taste (Bewegungsmodus)

Motor-Taste Geschwindigkeits-Taste

Modusschalter Roboterstoptaste
a'ro ANU1A'LACHCHECK \ \ l , ROEO* STOP EInSte”rad
[+ \ \
[ MOTOR LOCK R-SEL M-MOD SPEED ]
' - ’ Stoptaste
Abbrechentaste
| N Rl ]
Haltegriff ___ . ! 21l o | OK-Taste
I | @ | :El x[H)] o’
i@@@)i ) o2 Haltegriff
Cursor-Tasten f i 1210yl o [ Haltegn
> I :€| §4 B: : °
EGRXBE °
G POWER :G;:: OZ
DENSO | G |
INCIRZL I
hs .
Tasten fir die Bewegung
/ des Armes
LCD-Anzeige Umschalttaste Funktionstasten

Sicherheitsschalter

(Zur Steuerung des Roboters halten Sie einen dieser
Schalter gedrickt, wenn Sie eine der Tasten fur die
Armbewegung seitwérts im manuellen Modus oder die
OK-Taste im Programmierpriifmodus driicken.

Unterseite des Programmiergerats
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6 @ —

HHFRE G

Angehaltene Aufgabenprogramme

Angehaltene Aufgabenprogramme
(Empfangen von Programmen
externer Geréate)

Angehaltene Aufgabenprogramme
(Senden von Programmen an
externe Gerate)

Laufende(s) Aufgabenprogramm(e)

Laufende(s) Aufgabenprogramm(e)
(Programmempfang von externem
Gerat)

Laufende(s) Aufgabenprogramm(e)
(Programmubertragung an externes
Gerat)

)

Dummy-Eingang nicht definiert

Dummy-Eingang auf
"benutzerdefinierter
Eingangsanschluf3(-anschlisse)"
gesetzt

-1
ul
=1

9 i 0 10—

Interner Auto-Modus

HM —48782-D

[

a Sicherungsbatterien in Ordnung

3 Sicherungsbatterien schwach

Betriebsmodus

Arbeitskoordinaten
Werkzeugkoordinaten

Geschwindigkeits-
Balkenanzeige

Joint |U @|fT @ 14

Externer Auto-Modus
Manueller Modus
Programmierprifmodus

Kein Modus gewahit

o I“ Program| frm | Uision| 1/0 |UpePanel| Set

Verknupfungsta
ste (zum
Aufrufen des
Verknupfungsm
endis.
Verwenden Sie
diese Option,
wenn Sie im
Laufe der
Verarbeitung
auf andere
Funktionen
zugreifen
mochten.)

il 1)

Menduleiste

Umschalt-
taste

F1
(F7)
—

F2
(F8)

F3
(F9)

F4 F5
(F10) (F11)

F6
(F12)
_/

Y

Funktionstasten

Hauptanzeige

140




Anhang-4 MenuUstruktur des Programmierger éts

Obersie Anzeige
— [F1 Programm] — Dike Tokgendisn Meands mil Ausrahme von F12 enthaten
im banuellen Modus —[F1 F'mthui] Lintermenis F1 bis F7,
2 Lbechen It =" gekanrreichinete Lnlermen b nur [l
[:EW] ! [F4 Pos,), [F5S Galank] und [F10 Trans
' ~[F1 Ganze Zahl] .
- E Glekommazahl] - —[F1 Zurick]
—[F3 Vekior] coe L[F2 Wiles]
_P Puos.] .-« -[F3 Gehe Zu]
—[F5 Galenk] «oo —[F4 Bewegan]”
_E Doppelt] -« -[F& Andem]
10 Trans,) --- —[F&8 Pos. abr]
—E"H Zeichenfolge <o« [FF Var kop.]
12 Verwendeie Variablen)
| [F5 Bearbeiten] —
—F1 Meus Zeil]
~[F1 Benutzer]
—[FE Ablau
—[F3 Robot.
~[F4  Kalmgorie
—|F5 Meauera]
Fg E!Lﬂ] —[F& Alle kschuern]
o I
—[Fd  Einfigen)
[Fe_Speichom)
—[FE [F1 Bemsizes]
[F10 Snbdahl) [F2 Ablauf]
- [F11 BP] [F3 Raobat,)
[F4 HKatagoria
[F& Neuera]
I [F& Alla Mschen]
F1 PR einst]
_[F3 i
“[Fs abemet]
_E? Weitar]
_[FB SS5-Modus]
Schrur,
— [F10 Lad
[F12 Kompil.]
L [FT Meu PR
[F10 Snbdehi]
—[F12 Konfig.)
Niichste Saite
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— [F1 Programm]

— [F1 Programm]

Nachste Seite

im Programmierprifmodus

im Automatischen Modus
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Anhalten]

Schrittstop]

ZykStart]

Schritt zuriick]
SchrStrt]
Programmriicksetzung]

Prior.]

L[F11 Anzeige]

—[F12 PrntDbg]
—E[H Zurtck]

—~[F1
- [F2
- [F3
- [F4
- [F6
- [F7

—[F9

[F2 Weiter]
[F6 AnzLsch]

Anhalten]

Schrittstop]

ZykStop]

Start]

SchrStrt]
Programmriicksetzung]

Prior.]

—[F10 Weiter]
—[F11 Anzeige]

[F2 Weiter]

—[F12 PrntDbg]
—t [F1  Zurick]

[F6 AnzLsch]



Horizontal ausgerichteter Roboter
Hx-D-SERIE

EINFUHRUNGSHANDBUCH
Erste Auflage
Marz 2000

DENSO CORPORATION
Industrial Systems Product Division

Zweck dieses Handbuchs ist es, genaue Informationen fur die Handhabung und Bedienung des
Roboters bereitzustellen. Falls Sie Fehler oder Auslassungen feststellen, teilen Sie uns dies bitte
mit; ebenso sind Vorschlage zur allgemeinen Verbesserung dieses Handbuchs willkommen.

DENSO dbernimmt keinerlei Haftung fur direkte oder indirekte Schaden, die durch die
Anwendung der Informationen in diesem Handbuch entstehen.
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