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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:

Vertikal beweglich, V+-D-SERIE

Wichtig!

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




V+*-D ist wiefolgt aufgebaut

Der Vx-D-Dokumentationssatz besteht aus folgenden sechs Handbiichern. Wenn Sie nicht mit
dieser Roboter-Serie vertraut sind, arbeiten Sie bitte alle sechs Handbiicher genau durch, bevor
Sie den Roboter in Betrieb nehmen.

EINFUHRUNGS-HANDBUCH - vorliegendes Handbuch:

Stellt Ihnen 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.

WINCAPSII HANDBUCH (ausgeliefert mit WINCAPSII)

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

PROGRAMMIERHANDBUCH

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

TABELLEN DER FEHLERCODES

Hier finden Sie Fehlercodes, die auf dem Programmiergerat, Bedienfeld oder
PC-Bildschirm angezeigt werden, wenn ein Fehler innerhalb der Roboter-Serie oder von
WINCAPSII auftritt. Diese Tabellen enthalten detaillierte Beschreibungen von Fehlern
und Anleitungen zu deren Beseitigung.



Das vorliegende Handbuch ist wie folgt
aufgebaut:

Bei diesem Handbuch handelt es sich nur um einen Teil des Vx-D-Dokumentationssatzes.
Es besteht aus den SICHERHEITS- UND VORSICHTSMASSNAHMEN, Kapitel 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 Roboters mit dem Programmier ger at

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

Enthalt Prozeduren zum Steuern des Roboters Uber Programme und beschreibt mit der
Palettierung eine der Hauptanwendungen von Robotern. Ebenso wird beschrieben, wie
PAC-Bibliotheken eingesetzt werden kénnen, um die Effizienz der Task-Programmentwicklung
besonders zu verbessern.

Kapitel 5 Funktionen der Denso Roboter

Beschreibt Konformitatskontrollen und sonstige Funktionen der Denso Roboter.

Anhénge

Anhang-1 Glossar

Anhang-2 Bezeichnung der Teile des Roboter-Controllers
Anhang-3 Bezeichnung der Teile des Programmiergeréats
Anhang-4 Menu-Baumstruktur am Programmiergeréat






SICHERHEITS- UND VORSICHTSMASSNAHMEN

SICHERHEITS- UND VORSICHTS-
MASSNAHMEN

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

Die strikte Einhaltung der Warn- und Vorsichtshinweise ist ein MUSS zur Verhiitung von Unféllen, die
zu korperlichen Schaden und erheblichem Sachschaden flihren kdnnen. Stellen Sie sicher, dak Sie die
unten aufgeflihrten Definitionen dieser Begriffe und die dazugehdrigen, weiter unten dargestellten
Symbole verstehen, bevor Sie mit dem Text fortfahren.

A WARNUNG Warnung vor Situationen, die zu schweren

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

A VORSICHT Warnung vor Situationen, die zu geringerem

korperlichen  Schaden oder erheblichem
Sachschaden flihren konnten, wenn die
Anleitungen nicht korrekt befolgt werden.

Terminologie und Definitionen

Maximaler Roboterraum: Bezieht sich auf die Ausdehnung des Raums, der von den maximal
moglichen Bewegungen aller Roboterbauteile, einschlielich Endwerkzeug, Werkstlick 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 Werkstick nach dem Ansprechen der
Begrenzungsvorrichtung zuriicklegen konnen, definiert die Grenzen des Sicherheitsraums des
Roboters. (Zitiert nach “RIA* Committee Draft”.)

Bewegungsraum: Verweist auf einen bestimmten Sicherheitsraum, innerhalb dessen der Roboter
durch Software-Bewegungsbegrenzungen gesteuert wird. Der maximale Weg, den der Roboter, das
Endwerkzeug und das Werkstiick nach dem Einstellen der Software-Bewegungsgrenzen zurlicklegen
koénnen, 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 Ausflihrens seines Aufgabenprogramms
tatsachlich genutzt wird. (Zitiert nach “RIA* Committee Draft”.)

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

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



infii In diesem Abschnitt sind die Sicherheits- und Vorsichtsmal}-
1. Emehrung nahmen beschrieben, die wahrend der Installation, des
Programmierens, der Priifung, der Anpassung und der Wartung

des Roboters einzuhalten sind.

2. VorsichtsmafRnahmen wahrend der Installation

2.1 Sicherstellen der geeigneten
Installationsumgebung

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

(1) entziindlichen Gasen oder Flissigkeiten,

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

saurehaltigen, alkalihaltigen oder sonstigen korrosiven Gasen,
Olnebeln vom Schneiden oder Schleifen,

der Gefahr des Eintauchens in Flissigkeiten,
schwefelhaltigen Nebeln von Schneiddl oder Schleifél oder

grollen Umrichtern, Transmittern hoher Ausgangsleistung
und hoher Frequenz, groRen Schiitzen, Schweil’geraten
oder sonstigen Quellen elektrischer Stérungen installiert
werden.

2.1.2 Staubdichte, Die staubdichte, spritzwassergeschiitzte Ausfiihrung ist eine
spritzwassergeschiitzte dem Schutzgrad [P54 entsprechende staubdichte und
Ausfiihrung spritzwassergeschitzte  Konstruktion, die jedoch nicht

explosionsgeschuitzt ausgelegt ist. (Beim Handgelenk des VM-
D-W handelt es sich um eine IP65-entsprechende, staubdichte
und spritzwassergeschiitzte Roboterkomponente.)

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

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

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

(3) grofen Umrichtern, Transmittern hoher Ausgangsleistung
und hoher Frequenz, groRen Schiitzen, Schweil’geraten
oder sonstigen Quellen elektrischer Stérungen,

der Gefahr des Eintauchens in Flissigkeiten,
Partikeln oder Spanen vom Schleifen oder Zerspanen,

der Verwendung eines von DENSO nicht zugelassenen Ols
oder

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

(7) schwefelhaltigen Nebeln von Schneiddl oder Schleifél.
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SICHERHEITS- UND VORSICHTSMASSNAHMEN

2.2 Servicebereich

2.3 Steuergerate auBerhalb
des Sicherheitsraums
des Roboters

2.4 Anordnung von MeR-
und Anzeigegeraten

2.5 Schutz der Elektro-
installation und der
Hydraulik-/Druckluft-
Rohrleitungen

2.6 Anordnung der
NOT-AUS-Schalter

2.7 Anordnung der
Betriebszustands-
anzeigen

Der Roboter und die Peripheriegerate sind so zu installieren,
dall ein ausreichender Servicebereich fir das sichere
Programmieren, die Wartung und die Prifung zu Verfigung
steht.

Der Roboter-Controller, das Programmiergerat und das Bedien-
feld sind aulRerhalb des Sicherheitsraums des Roboters und an
einem Ort zu installieren, von dem aus beim Arbeiten mit dem
Roboter-Controller, dem  Programmiergerat oder dem
Bedienfeld alle Bewegungen des Roboters liberschaubar 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 MalRnahme zu schitzen, wenn die Mdglichkeit
einer Beschadigung besteht.

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

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

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

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

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



2.8 Aufstellen der
Sicherheitsumzdunung
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. Falls moglich, verwenden Sie weitere
Schutzeinrichtungen wie in Abschnitt 2.9 beschrieben.

(1) Die Umzaunung oder Verkleidung muf® so aufgebaut sein,
dall man sie nicht ohne weiteres bewegen oder entfernen
kann.

(2) Die Umzaunung oder Verkleidung muf® so aufgebaut sein,
dall man sie durch auliere Krafteinwirkung nicht ohne
weiteres beschadigen oder verformen kann.

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

(4) Die Umzaunung oder Verkleidung ist so zu errichten, dall
man Hande oder andere Korperteile nicht hindurchstecken
kann.

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

1) Bringen Sie eine Tir, ein Seil oder eine Kette mitten im
Ein-/Ausgang der Umzaunung oder Verkleidung an.
Montieren Sie eine Sperre, die das automatische
Ansprechen des NOT-AUS-Gerétes sicherstellt, wenn
die Sperre gedffnet 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 dafiir, dall diese
Anweisungen vom Personal zu jeder Zeit befolgt
werden.

Beim Ausflihren 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, dal® Personal den
Sicherheitsraum des Roboters betritt, und soll sich
ausschlieBlich dieser Aufgabe widmen.

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

(1) Sorgen Sie daflr, dall die Stitzpfosten nicht leicht
verschoben werden kénnen.

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

(3) Bringen Sie einen Warnhinweis an einer Ubersichtlichen
Stelle mit der Aufschrift “In Betrieb! Zutritt verboten!” oder
“Es wird gearbeitet! Nicht bedienen!” an und sorgen Sie
dafur, 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.



SICHERHEITS- UND VORSICHTSMASSNAHMEN
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2.10 Einstellen des Das flr den Betrieb des Roboters erforderliche Volumen wird
Bewegungsraums des als Arbeitsraum bezeichnet.
Roboters Wenn der Bewegungsraum des Roboters grofier als der

Arbeitsraum ist,  wird empfohlen, einen kleineren
Bewegungsraum einzustellen, um Stoérungen oder
Unterbrechungen anderer Gerate durch den Roboter zu

verhindern.
Siehe Kapitel 4 des Benutzerhandbuchs “INSTALLATION und
WARTUNG”.
211 Anderungen am Verandern Sie niemals den Roboteraufbau, den Roboter-
Roboter sind nicht Controller, das Programmiergerat oder andere Gerate.
erlaubt
2.12 Reinigen der Wenn der Roboter mit Schweil3pistolen, Farbspritzdiisen oder
Werkzeuge anderen Endwerkzeugen arbeitet, die gereinigt werden
mussen, wird die automatische Durchfiihrung des
Reinigungsvorganges empfohlen.
2.13 Beleuchtung Fir den sicheren Roboterbetrieb mul® ausreichende
Beleuchtung vorhanden sein.
2.14 Schutz vor Bei Verletzungsgefahr des Personals durch vom Endwerkzeug
Gegenstinden, die fallengelassene oder weggeschleuderte Objekte sind die

Abmessungen, das Gewicht, die Temperatur und die
chemischen Eigenschaften der Objekte zu berticksichtigen und
geeignete Sicherheitsvorkehrungen zu treffen, um die

vom Endwerkzeug
weggeschleudert

werden Sicherheit des Personals zu garantieren.
2.15 Anbringen des Bringen Sie das mit dem Roboter
Warnschildes mitgelieferte Warnschild am Ein-/ A WARNUNG
Ausgang der Vi Shwere eramgen

verursachen,

y\ @ Betreten Sie die Sicherheits-

absperrung nicht wihrend
des Betriebs.
@ Driicken Sie den NOT-AUS-
Schalter, bevor Sie die
[— | Sicherheitsabsperrung

betreten.

Sicherheitsumzaunung oder an
einer anderen gut sichtbaren
Stelle an.




3. Vorsichts-
mafRnahmen
wahrend der
Roboter aktiv ist

A\

Warnung

Das Beriihren des Roboters

wahrend seines Betriebs
kann zZu schweren A WAR N U N G
Verletzungen fiihren. Stellen Dorakiho Robutzam

Sie sicher, dal} die folgenden
Vorschriften eingehalten und
die in Abschnitt 3.1
aufgezahlten Vorsichtsmal}-
nahmen bei der Durchflihrung
aller Arbeiten befolgt werden.

N

¥

verursachen.

@ Betreten Sie die Sicherheits-
absperrung nicht wahrend
des Betriebs.

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

1)

2)

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

Als Vorsichtsmalinahme gegen Fehlfunktionen sorgen
Sie dafiir, dal das NOT-AUS-Geréat so aktiviert ist, daly
die Spannung des Roboterantriebs beim Betreten des
Sicherheitsraums des Roboters abgeschaltet wird.

Wenn es wahrend des Roboter-Betriebs erforderlich ist,
den  Sicherheitsraum zu  Programmier-  oder
Wartungszwecken zu betreten, stellen Sie sicher, daf}
die in Abschnitt 3.3 “Gewahrleisten der Sicherheit von
Personen, die Arbeiten im Sicherheitsraum des
Roboters ausfihren” genannten Schritte befolgt
werden.




SICHERHEITS- UND VORSICHTSMASSNAHMEN
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3.1 Erstellen von Beim Betreten des Sicherheitsraums zu Programmier- oder
Arbeitsrichtlinien und Wartungszwecken missen Arbeitsbestimmungen fiir folgende
Punkte festgelegt sein bzw. von den Arbeitern eingehalten

Sicherstellen der
Einhaltung durch das

Personal 1)
(2) Robotergeschwindigkeit wahrend des Lernvorganges.

werden.
Notwendige Bedienungsablaufe fir den Roboterbetrieb.

(3) Verwendete Signalisierungsverfahren, wenn die Arbeiten
von mehr als einem Arbeiter durchgeflihrt werden.

(4) Vorgehensweise des Personals im Storungsfall je nach Art
der Stérung.

(5) Notwendige Schritte zur Uberpriifung der Freigabe und der
Sicherheit wahrend des Stérungszustandes, um den
Roboter nach dem Anhalten der Roboterbewegung infolge
der Betatigung des NOT-AUS-Gerates neu zu starten.

(6) 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) Gewahrleistung der Sicherheit des Personals, das
Arbeiten im Sicherheitsraum des Roboters durchfiihrt
(siehe Abschnitt 3.3 auf der nachsten Seite)

3) Die vom Personal einzunehmende Position und
Haltung

Die Position und Haltung, die dem Personal ermdglicht,
den normalen Roboterbetrieb zu bestatigen und bei
Auftreten einer Stérung sofort Schutz zu suchen.

4) Realisierung von MaRnahmen fir den Larmschutz

5) Signalisierungsverfahren fur Personal an
angeschlossenen Geraten

6) Arten der Stérungen und wie diese zu unterscheiden
sind

Stellen Sie bitte sicher, da} die Arbeitsbestimmungen dem
jeweiligen Robotertyp, dem Installationsbereich und der Art der
Arbeit entsprechen.

Holen Sie beim Erstellen der Arbeitsbestimmungen die
Meinung der betreffenden Arbeiter, der Entwickler des
Gerateherstellers und eines Beauftragten fiir Arbeitssicherheit
ein.



3.2 Anzeige des Bedien- Erstellen Sie eine Anzeige, die auf dem Bedienfeld oder
feldes Programmiergerat erscheint, um darauf hinzuweisen, dal® der
Roboter in Betrieb ist und um zu verhindern, da® der EIN-
Schalter oder Umschalter wahrend des Betriebs durch andere
Personen als durch den Bediener zufallig betatigt werden.
Ergreifen Sie zusatzliche geeignete Malinahmen wie das

Verriegeln der Maschinenverkleidung.

3.3 Gewahrleistung Bei der Durchfihrung von Arbeiten im Sicherheitsraum des
der Sicherheit des Roboters sind folgende Malnahmen einzuhalten, um
Personals bei der sicherzustellen, daR der Roboterbetrieb bei einer Stérung sofort

angehalten werden kann.

Durchftihrung (1) S Sie daflir, daB3 sich eine Aufsicht i
; : orgen Sie dafiir, daf} sich eine Aufsichtsperson an einem
‘é?nhArEe.l:en im Ort auferhalb des Sicherheitsraums des Roboters
Icherhelisraum befindet, von dem diese Aufsichtsperson samtliche

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

(@D Bei einer Stérung ist sofort ein Not-Aus-Gerat 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.



SICHERHEITS- UND VORSICHTSMASSNAHMEN
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3.4 Priifungen vor Beginn Vor dem Beginn von Arbeiten wie die Programmierung sind
von Arbeiten wie z. B. evtl. Reparaturen sofort nach dem Erkennen einer Stérung und
das Programmieren sonstige notwendige Mallnahmen durchzufiihren.

(1) Uberpriifen Sie die Umhillung oder Abdeckung der
externen Verdrahtung oder der externen Gerate auf evtl.
Beschadigung.

(2) Uberpriifen Sie die normale Funktionsweise des Roboters
(auBergewohnlicher Larm oder Vibrationen wahrend des
Betriebs).

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

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

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

3.5 Entluftung Vor der Demontage oder dem Auswechseln von Pneumatik-
Bauteilen ist der Antriebszylinder zu entliften.

3.6 VorsichtsmafRnahmen Wahrend der Durchfihrung von Testlaufen sollte sich das
fiir Testlaufe Personal nach Madglichkeit auRBerhalb des Sicherheitsraums
des Roboters aufhalten.

3.7 VorsichtsmaBnahmen (1) Bei Inbetriebnahme
fir den Automatik- Vor der Inbetriebnahme des Roboters sind zuerst die
Betrieb nachstehenden Punkte zu Uberpriifen. AuBerdem miissen

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

3) Uberpriifen Sie, ob Stérmeldeleuchten am Roboter
oder dazugehdrigen Ausristungen leuchten.

(2) Uberpriifen Sie, ob die Anzeigelampe fiir automatischen
Betrieb im Automatik-Betrieb 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 Sicherheitsraums des Roboters zur Durchfiihrung der
Notfall-lWartung  einzugeben.  Ergreifen  Sie alle
notwendigen MaRhahmen wie z. B. das Anbringen eines
Warnschildes am Start-Schalter, um auf die laufenden
Arbeiten hinzuweisen, und zu verhindern, dal®3 jemand
Zugang zum Roboter bekommt.



3.8 VorsichtsmaBnahmen
bei Reparaturen

4. Tagliche und
regelmafige
Prifungen

5. Verwalten von
Disketten

10

(1)
()
@)

Reparaturen dirfen nicht auflerhalb des dafir
vorgesehenen Bereichs durchgefiihrt werden.

Unter keinen Umstanden dirfen Sperrvorrichtungen
entfernt werden.

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

Verwenden Sie nur von DENSO zugelassene
Ersatzwerkzeuge.

Stellen Sie sicher, dalk die taglichen und regelmafigen
Prifungen durchgefiihrt werden. Uberpriifen Sie immer vor
Arbeitsbeginn, dal keine Probleme mit dem Roboter und
der dazugehdérigen Ausristungen vorliegen. Bei Problemen
sind alle notwendigen Malinahmen zu ergreifen, um diese
zu beheben.

Die Durchfihrung regelmaRiger Prifungen oder evtl.
Reparaturen sind zu protokollieren. Die Protokolle sind
mindestens 3 Jahre aufzubewahren.

Die mit dem Roboter mitgelieferten Disketten mit den
“Systemeinstellungen”, auf denen spezielle, ausschliefilich
fur lhren Roboter vorbereitete Daten enthalten sind,
missen sorgfaltig behandelt und aufbewahrt werden.

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

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

Beschriften Sie alle fir das Speichern von
Aufgabenprogrammen verwendeten Disketten, um das
Laden falscher Disketten im  Roboter-Controller
auszuschliel3en.

Bewahren Sie die Disketten an einem von Staub,
Luftfeuchtigkeit und Magnetfeldern freien Ort auf. Diese
Einflisse kdonnten 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 Programmiergeréat ausprobieren:

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

Kalibrieren (CAL) des Roboters

Erstellen und Bearbeiten von Programmen

Durchfuihren einer Sicherheits-Programmierung

Durchfuihren einer Sicherheits-Programmierpriifung

Sicheres Starten und Stoppen von Programmen

Lektion 1 Steuern des Roboters im manuellen Modus

1.1 Grundfunktionen des Programmiergerats

1.2 Manuelles Steuern des Roboters tuber das Programmiergeréat 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

m Kapitel 1 Probleme bei der praktischen Ausfiihrung 38



Beispiel fur eine Geréte-Einstellung

Auf der Abbildung unten ist ein Beispiel fur eine Gerate-Einstellung mit dem Roboter als Teil der
Produktionslinie dargestellt. Dieser Roboter flihrt Palettierungsaufgaben aus.

Robotereinheit

P Palette 2 g ey
e Forderanlage

Prozel3flufd von der Programmer stellung bis zum Prtifen der Roboter bewegung

Im folgenden ist der ProzelR3flu3 beginnend mit der Programmerstellung bis hin zum Prifen der
Roboterbewegung dargestellt.

i

Geben Sie Programm-
codes Uber das
Programmiergeréat ein
I
Kompilieren Sie das | ... | ektion 2.1

Programm in ein
Laufzeit-Format

essee | ektion 2.1

N

Laden Sie das seeee Lektion 2.1
|
Durchfuhren der esese | ektion 2.2

Steuern Sie den Roboter | ,.... | gktionen 2.3 und 2.4
Programmierprifung und
Auto-Ausfihrung

L



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 greifen.

Das Programmiergeréat verfugt Giber zwei Sicherheitsschalter. Somit 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 bei der manuellen Steuerung des
Roboters mit dem Programmiergerat, den Roboter nicht mehr langer korrekt
steuern kann. Wenn eine ahnliche Situation auftritt, wird der Bediener den
Sicherheitsschalter deutlich starker oder schwécher dricken. Beim
Sicherheitsschalter 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

[ C N\

/ MANUAL ROBOT STOP 1-“ i
S P }— U Einstellrad
©) | %
' o 7 [ Statuszeile
L N
. oo ] Touch-Panel
Sl ® QD ||
o o
° |©_® QD [
%I\ CHD (| .
% Gj; 52 L] Tasten fiir die
|| o rpuen @55 ° Bewegung des
° || pelso o @F:EE) % Armes
R
[} U Funktionstasten

[l Cursor-Tasten

Programmiergerat — Hauptanzeige

J Modusauswabhlschalter
Dadurch kann zwischen den Betriebsmodi “Auto, Manuell und
Programmierprifung” hin- und hergeschaltet werden.

[l Einstellrad
Dadurch kénnen Werte leichter angepalt 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.

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

[] Tasten fur die Bewegung des Armes

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

[l Funktionstasten

F1 bis F6 werden normalerweise 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 Programmiergerats, sieche Anhang 3.



1.2 Manuédles Steuern des Roboters mit dem Programmier ger at

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

SCHRITT 1

SCHRITT 2

® a

Prifen Sie, ob alles sicher ist, bevor Sie fortfahren

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

Schalten Sie den Roboter-Controller EIN

Z _ . 3
o Jod= —} (O
o |(emigB ECHEOOR—H
[2v
o Q O

—n % e—= AP =9 .
o |° 9 o @] .A._X‘z

_J [] Kippen Sie den Stromschalter

des Controllers nach oben.

— Die Stromversorgungs-Lampe
[ ] (die Lampe ganz links der 3

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

T  mcE | Die Hauptanzeige erscheint kurz
darauf auf dem Programmiergerat.

M d @ 0 w s

Programm Arm Bed.feld

Bild | E/R

Einst.

(Hauptanzeige)



SCHRITT 3  Setzen Sie den Roboter in den manuellen Modus

[ Stellen Sie den

/I\ Modusauswahlschalter auf
/ ( )\ MANUELL.

=
\

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

Qi)
QrD)

QHD)
Q4D

on | o wm ||| G
DENSO )\L

Neeee————

0o 0 0 0 o0 00
0 0 0 0 0 0 0 O

SCHRITT 4  Stellen Sie Geschwindigkeit und Beschleunigung ein

/) \ U Drucken Sie

[GESCHWINDIGKEIT].

ROBQT STOP s

MANUAL
AUTQ, " g TEACHCHECK
[MOTOR LOCK R-SEL | |M-MOD|

Das Fenster [Geschwindigkeit
einstellen] erscheint.

o o o |p

o o ofo o o cfo

Das Feld [GESCHWINDIGKEIT]
mul3 ausgewahlt sein. Wenn jedoch
entweder das Feld
[BESCHLEUNIGUNG] oder
[VERZOGERUNG] ausgewahlt ist,
wahlen Sie tber die NACH OBEN-
und NACH UNTEN-Tasten das

Cursor-Tasten ) Feld [GESCHWINDIGKEIT] aus.
Symbolleiste der

— Geschwindigkeitseinstellung

o o

=t

e

:

L] Druicken Sie [F2 10%)]. (Der Wert
[GESCHWINDIGKEIT] kann
auch uber das Einstellrad

) geandert werden.)

(Die [GESCHWINDIGKEIT] wird

)

MANUAL
AUTO,
0 120

S
>

auf 10% sowie
=0 [BESCHLEUNIGUNG] und
D % [VERZOGERUNG] auf 1%
i) I
G, .. .
o L] Driicken Sie [OK].
ChB|| <

rBemer- Lassen Sie zu Anfang diese Einstellungen unverandert, da Sie den Roboter aus

kungenc Sicherheitsgriinden zunéchst nur langsam steuern. Die Einstellungen kdnnen
Sie spater dndern, wenn Sie sich an die Steuerung des Roboters mit dem
Programmiergerat gewodhnt haben.

e




Mg @ B oo ot uo o[l 1ex Die Anzeige [GESCHWINDIGKEIT]
wechselt zu 10%.

o)

Einst. |

[ ] A | Programm Arm Bed.feld

Bild | E/A

SCHRITT 5 Einschalten des Motors

[l Driicken Sie [MOTOR].
/—\ Der Motor wird eingeschaltet und
( ) die Lampe in der Taste [MOTOR]
@ %MWA; RoBOT STOP leuchtet auf.
i} Buron)Pizer) () (00) (o)

@

oy N T RTTI| T

®

olofe)

© 00 0 o0 00
© 0 0 0 0 0 0 0

i)

N = I T |

0 0000 o0o0

0O 0O 0O 0O 00 O O
T5 TG FE0NG <& x

ololololole

CIVOIO,

k

SCHRITT 6 Manuelles Bewegen jedes Roboterarms

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

M ¢ @ U w s | somtuoto|Ml 1%

L] Driicken Sie [F2 Arm].

)

Einst.

Programm firm Bild | E/fn Bed.feld




[OVorsicht[]

SCHRITT 7

—
= } Q
. T Il Cli® oo L1 Beobachten Sie den Roboter,
- % @é@ o halten Sie den
— - EL;*; ° Sicherheitsschalter gedrickt,
o swe] o] v [ o] e (:].j:[:) % und driicken Sie nacheinander
die Tasten fir die Armbewegung

Derjenige Arm, der mit dem Betrieb der Tasten J1 bis J6 zur Armbewegung
seitwarts in Verbindung steht, wird bewegt. Im Fenster “Aktuelle
Roboterposition” wird der Winkel jeder Achse angezeigt.

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

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

Ausfihren der Kalibrierung (CAL)

CAL steht furr Kalibrierung, wodurch alle Roboterachsen betatigt werden, um den
Roboterarm jeweils nur leicht zu bewegen und die aktuelle Armposition zu
bestatigen, nachdem die Stromversorgung des Controllers eingeschaltet ist.

Die CAL-Prozedur wird im folgenden néher beschrieben.

Durch die Ausfihrung der Kalibrierung wird der Roboterarm bewegt. Bevor Sie
fortfahren, stellen Sie sicher, daf? alle Arbeiter den Sicherheitsraum des
Roboters verlassen haben und sich dort auch keine Hindernisse befinden.

M ¢ @ U w s | somtuoto|Ml 1%

Aktuelle Roboterposition

J2 6,00 °
J2 [
a4 SO
J 0.00 ° i —
J5 -
36 6,00 ° J6 _
Abbrechen: Schlieft dieses Fenster. 2% D iick X i bei
[ A Roboter| | Betr.mod Yar. | Geschu.f] Hilfsf. Druc en Sle [F6 HI s.] el
e angezeigtem Fenster [Aktuelle
Roboterposition].

e




L] Driicken Sie [F12 CAL ausf].

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

L] Priifen Sie, ob die
Systemmeldung “Erfolgreich
beendete “CAL-Operation!™
erscheint, und dricken Sie [OK].
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E
O e e | wmuorol

) O . L] Nach der Riickkehr zum Fenster
2] 2] g] N [Hilfsfunktionen (Armstellung)]
Eoal || driicken Sie [Abbrechen].
[T ) -'..-i‘: -
O N e | e
) ey

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

/()

MANUAL ROBOT STOP.
AuUTo,

o
@ MOTOR | |~ LOCK R-SEL SPEED

g@qj

‘
e T T
. = .
ol @ = arDIK
o o
o
2 ||@_®|5 == Al
oo ” e =g
o @ || | (GHD)|ES
o f o o
o ¥ 0.0 ° 36 J4| o
o QHDIIBC
o RX o
o © POWER fbbrechent Schliest. dieses Fenster.. (i) GJSB o
o° ® 4| mboter e e e e RY! °,
DENSO "
RZ|

10



SCHRITT 8 Auswahlen des manuellen Modus und manuelles Steuern des Roboters

/N

@ () o) (o) }( ) v O Driicken Sie [M-MOD].
| )
2 .

el QD

| 2]
T. = - QD)
B - = Gds
|- 5
cl
o
RXC
O POWER — J5|
=t QD)
- 8|

DENSO

Das Fenster [Betriebsmodus]

erscheint.
[JPunktl] Im manuellen Modus kénnen Sie einen der 3 folgenden Betriebsmodi auswéhlen:
Gelenk-, X-Y- und Werkzeug-Modus.
<Gelenk-Modus> <X-Y-Modus> <Werkzeug-Modus>
Ermdglicht es, jedes der  Ermdglicht es Ihnen, den Ermdglicht es lhnen,
sechs Gelenke Roboterflansch jeweils linear ~ den Roboterflansch
unabhéngig voneinander zur X-, Y- oder Z-Achse jeweils linear zur X-, Y-
anzusteuern. anzusteuern. Falls Sie die oder Z-Achse
Tasten RX, RY oder RZ anzusteuern. Falls Sie
betéatigen, dreht sich der die Tasten RX, RY oder
Roboterarm um jede Achse RZ betatigen, dreht sich
der virtuellen der Roboterarm um jede
Arbeitskoordinaten, die im Achse der
Zentrum der Werkzeugkoordinaten.

Flanschoberflache definiert
sind, ohne das Zentrum der
Flanschoberflache zu
andern.

$5.A]

o
6. Achse_, (=) 12. Achse B
(36) @\_/( 2 Et¥nschflache
1. Achse
(]

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

& § @ 8 v eos0 | Jene woto| Il 12

Betriebsmodus auswshlen
e prE— Arbeitokoordinaten | (Herkzougkoordinaten ] wahlen Sie im Dialogfenster
J [Betriebsmodus auswéhlen]
Gelenk “X-Y” (Uber die NACH OBEN-
AREELTT PERRZEUCE und NACH UNTEN-Tasten oder
ARBEIT2 MWERKZEUG2 ‘ B daS Einste”rad)_
ARBEIT3 MERKZEUG3
e @\ L] Druicken Sie [OK].
— Die Hauptanzeige erscheint.
OK: Aktiviert/deaktiviert die aktuelle Auswahl. \@r)
@ A‘ Zuriick Heiter | | | Arb. Nr.| HWZ Nr.

11



VM -6683D

Joint W@ T 9

"5

Einst.

[
>

Bed.feld

Programm Arm Bild | E/R

X-Y erscheint auf der Statusleiste.

s

™ G g B owm oeemn | Jomnero| 1o

viEN

Aktuelle Roboterposition

] Driicken Sie [F2 Arm].

Das Fenster “Aktuelle
Roboterposition” erscheint.

an o R
P J I
—
2
% i e
J2 [
9 B
% - s
J5 -
% ® —
Abbrechen: SchlieBt dieses Fenster. 1)
® A | Roboter | Betr.mod Yar. | Geschu. Hilfsf.|

L] Druicken Sie die Schaltflache P
(Positionsvariable), um die
aktuelle Roboterposition
anzuzeigen. Sie kénnen statt der
Schaltflache “P” auch die
Umschalttaste und [F7 P anz] in
der Menldleiste drlicken.

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

e

MY @ B ow sesn | demimnerte [T tex

FiEN

Aktuelle Roboterposition

Die P-Lampe schaltet sich ein und
der Bildschirm andert sich
entsprechend, damit die aktuelle
Roboterposition als
Positionsvariable angezeigt werden

¥ | 0.00m | |aemst Links @ | R —

Y | 0.00m | | Unten @ |

z [1395.00 m | [tappen @ | o
J2 —

RE | e.00° | | Einfach @ | 38

Ri | 0.00° | [bwertcmr | o
J5 —

Abbrechen: SchlieRt dieses Fenster. ")
[ ] A | Roboter | Betr.mod Yar. | Geschu. HilFSF.|

12




VA GER AN

MANUAL ROBOT STOP.

AUTQ
0 L8
@ [MOTOR LOCK R-SEL SPEED }

00
)

] Steuern Sie den Roboter, indem
Sie bei gedrucktem
Sicherheitsschalter die Tasten
fir die Armbewegung seitwarts

EEEE | e
§
¢ Comm ol ] [, [
OO Y 6.00 Unten (2 — 11 - °
o : Al AN iLa] [
B
o " e || [IQED) IS
o " e | IS IS
» z o
o -] °
oo fAbbrechen: Schlicft dieses Fenster. L) - J5—+> °
o AT [ o e [ o
o 1)
J6|
= |rz *+
o) () ) (G )

] Drehung um
die Z-Achse

] Bewegung entlang
der X-Achse

X [ Drehung um
die T-Achse

13

Sicherheitsschalter

Tasten fur die Bewegung des Armes

] Bewegung in X-Richtung
] Bewegung in Y-Richtung
] Bewegung in Z-Richtung
[J Drehung um die X-Achse
[ Drehung um die Y-Achse
] Drehung um die Z-Achse

ﬁ ] Bewegung entlang

der Z-Achse

Y-Achse

D

] Bewegung entlang
der Y-Achse




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 bei automatischem Betrieb

14
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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

Roboter in den manuellen Modus setzen, bevor Sie fortfahren.

Siehe PROGRAMMIERHANDBUCH firr eine detaillierte Beschreibung zum Schreiben von

Programmen.

SCHRITT 1

Offnen eines Programmbearbeitungsfensters

Zum Erstellen eines Programmes missen Sie auf der Anzeige des

Programmiergeréats das Fenster zum Bearbeiten von Programmen 6ffnen.

/()

ROBOT STOP.

hhhhhh

ololofe)

SEONG <& X

)

=

Tc
EERS

==

MOMmmmM

HEHE

D@

L] Driicken Sie [F1 Programm] in

/()

der Hauptanzeige.

g 8w

ROBOT STOP.

:

o

Ch®|| e

N IQHD)|pS

QDI

z o

CED|| %

CR®||°

DENSO ‘—- B GJBB °

RZ|

Eg'mammaa¥#/

—6083D

Programmliste [Anzahl Programme: 21

PRO3

Systemmeldung 1
PRO2 | @ Neues Programm erstellen?  Aktiv. |

Aktiv.

| sointuorol M 102

[] Driicken Sie [F1 NeuesProg].

[ Driicken Sie [OK].

fibbreche 0K

Zurtick Heiter Suchen Anzeigen

Konfig.

2|

)

15



SCHRITT 2

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

M ¢ g @ w eesan | sointuorol M 102

Programmname eingeben

PRO1J} << > .
[ [y Ty Ty [ L] Geben Sie PRO1 durch
I I O T O O O Betatigen der Buchstaben- und
o | 0 | cla) | v ‘ v | (oY) e | . ‘ numerischen Tasten ein.
o s o F] o] w] o ]l ]| ]
Z | X ‘ C ‘ ¥ | B | N ‘ M | A | o ‘ \ | Cancel
. ‘ AT 0,2 -« ] Nach korrekter Eingabe von
PROL1 driicken Sie [OK].
OK: Akzept. neuen Eintrag. Abbr: Yerwirft Eintrag ()
[ ] A‘ | Alllsch

e

Damit ist die Vorbereitung der Programmbearbeitung abgeschlossen.

o 2 @ @ w eess0 | doieuere [l 1o

Programm: PRO1 L 1/ 5 Zeilen]
@0e1 "ITITLE “PRO1"
9062 PROGRAM PROL
9003 Takefirm
0004 END Die voreingestellten
boos Programmcodes werden
angezeigt.
Zuriick Heiter Gehe zu | BP | GetPos.
Programm anzeigen. ()
® A | NeueZeil| Zeillsch| ZeileKop| Einfg ZeilBear| Speich

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 aufgeflihrten Programmcodes ein.

Codierungen fur “PRO1”

PROGRAM PRO1
TAKEARM ‘Erfal3t 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 fir P2 angegebenen Koordinaten
GIVEARM '‘Lalt den Armsemaphor los

END

16



VA GER AN

ROBOT STOP.

bHeck
[MOTOR LOCK R-SEL SPEED }

0@
P

L] Bewegen Sie im Fenster
“Programm: PRO1” den Cursor
Uber die Cursor-Tasten oder das
Einstellrad zur 3. Zeile.

O @0 o owesw | ot e
o o
o X o
o 0004 END °
J2|
° ‘ < o
o J3| o
o z o
% I e i e | ey
° RTX * °
0 — o
o o ] st o] i) s TP
° DENSO D °
RZ|
0| 8] €3 €3] 1 (€23 &3

™ G g B owm oeemn | Jomnero| 1o

viEN

Programm bearbeiten [3/5 Zeilenl

L] Driicken Sie [F5 ZeileBearbeiten].

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

| x o] v] of W] w] ]
Tab ‘ + - ‘ * 7 ‘ - ‘ ~ oK
OK: Akzept. neuen Eintrag. Abbr: Yerwirft Eintrag ()

|
Kateg. | Neuester. Alllsch

e

| sointuorol M 102

[ ] A‘ Benutz. ﬁblauf| Roboter

M g @ @ wm eesa

viEN

L] Druicken Sie [OK].

Programm: PRO1 L 3/ 5 Zeilen]
9001 "ITITLE “PRO1"
2002 PROGRAM PROL
0003 Takefirm
2004 END
2005
Zuriick | Heiter Gehe zu | BP | GetPos.
Programm anzeigen. ()
® A | NeueZeil| Zeillsch| ZeileKop| Einfg ZeilBear| Speich

s
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Auf dem Bildschirm erscheint wieder
das Programmbearbeitungsfenster
[Programm: PRO1], wobei die

3. Zeile geandert wurde.




MY @ B ow sesn | demimnerte [T tex

FiEN

Programm: PRO1 C 3/ 5 Zeilenl
o001 "ITITLE "PROL"
0902 PROGRAM PROL
0003 Takefirm
0004 END
0005
Zuriick | Heiter Gehe zu | BP | GetPos.
Programm anzeigen. 1)
[ ] A@ Zeill sch| ZeileKop| Einfg ZeilBear| Speich

| somntnore I 12z

Newe Prugranmzeile einfigen [3/5 Zeilend

M Y @ 3w -sesa

FiEN

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

[l Geben Sie
“GESCHWINDIGKEIT 100" tiber
die Tastatur ein. Dies wird in
diesem Fenster angezeigt.

OK: Akzept. neuen Eintrag. Abbr: Yerwirft Eintrag ")

|
Kateg. | Neuester. Alllsch
1

[ ] A‘ Benutz. ﬂblaul‘| Roboter

M Y @ 3w -sesa

| somntnore I 12z

Programm: PRO1 C 4/ 6 Zeilenl

0001 "ITITLE "PRO1"
0002 PROGRAM PROL
0003 Takefirm

L] Driicken Sie [OK].

0904 SPEED 100

0005 END
0006
Zuriick | Heiter Gehe zu | BP | GetPos.
Programm anzeigen. i
[ ] A | NeueZeil| Zeillsch| ZeileKop| Einfg ZeilBear| Speich |

e

18

Das Programmbearbeitungsfenster
“Programm: PROL1" erscheint dort,
wo “GESCHWINDIGKEIT 100" in
der 4. Zeile angezeigt wird.




MY @ B ow sesn | demimnerte [T tex

FiEN

Programm: PRO1 C 7/ 9 Zeilenl

0002 PROGRAM PROL
0003 Takefirm
0004 SPEED 100

0005 MOVE L,P1 [l Geben Sie alle auf Seite 16
0006 HOVE L.P2 angegebenen Programmcodes
genauso ein wie die

0007 GIYEARM

0003 END
[GESCHWINDIGKEIT 100].
Zuriick Heiter Gehe zu | BP | GetPos.
Programm anzeigen. )
@® A | NeueZeil| Zeillsch| ZeileKop| Einfg | ZeilBean{ Speich D Nachdem alle Codes erfal3t Sind’
\Efy driicken Sie [F6 Speichern].

s

MY @ B ow sesn | demimnerte [T tex

FiEN

Programm: PRO1 C 7/ 9 Zeilenl

Systemmeldung

0002
0003 Dieses Programm speichern?
0004 . .
o005 [ Driicken Sie [OK], um das neu
o0oc, T —— eingetragene Programm zu
0007 GIVEARM speichern.
0008 END

Zuriick Heiter Gehe zu | BP | GetPos.

£
o of || ] ]

Es erscheint wieder die Anzeige des Fensters “Programmliste”.

™ G g B owm oeemn | Jomnero| 1o

viEN

Programmliste [Anzahl Programme: 31

PRO2 pro2.pac Ja Ja Aktiv.
PRO3 pro3.pac Ja Ja Aktiv.

PRO1 prol.pac Ja Ja Deakt..

Konfig. |

Zurtick Heiter Suchen Anzeigen
Abbrechen: SchlieBt dieses Fenster. 1)
® A Progeu Losch | Kopier. Yar. | Bearb. | Hilfs.

[Vorsicht[l. [ Wenn Sie die vorgenommenen Anderungen nicht speichern mdchten,
dricken Sie statt [OK] auf [Abbrechen], damit wieder die Anzeige des
Programmbearbeitungsfensters erscheint, ohne dalR die Anderungen
gespeichert wurden.

[J Kehren Sie zum Erstellen eines neuen Programms zuriick zu Schritt 1.

19



SCHRITT 3

Kompilieren des Programmes in das Laufzeitformat

Nach dem Bearbeiten eines Programms 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.

MY @ A

HEN

¥YM 60830

Programmliste [Anzahl Programme: 31

| sotntnore M 10

PRO2

pro2.pac

Ja

Ja

Aktiv.

PRUS
PRO

pros.pac

Ja

Ja

AKLLV.

Zuriick

Heiter

Suchen

Anzeigen

Konfig.

L] wahlen Sie im Fenster
“Programmliste” “PRO1".

(Sie kdnnen es Uber die Cursor-
Tasten oder das Einstellrad oder
durch direktes Berlihren des
Bildschirmes auswahlen.)

Abbrechen: SchlieRt dieses Fenster.

Losch |

Yar. | Bearb.

ST @[
[ ] A | ProgNeu Kopier. Hilfs.
\E12/
¥ -6083D Joint W 0 T 0| I 10%

viEN

PRO2
PRO3

WG|

Systemmeldung

@ Kompilierkennungen aktiv machen?

I (® fngegeb. Prog. aktiv machen.

Aktiv.

[ Driicken Sie [F12 Konfig.].

(" Alle Programme sind aktiv.

(" Alle Programme sind inaktiv.

fibbreche

OK

AKLIV.

] wahlen Sie “Aktivieren des
angegebenen Programmes”.

Setzt Kompilierkennungen.

.A‘

20

L] Druicken Sie [OK].




g o ] owm ees | dmenoto| [T 1o

)

Systemmeldung |
PRO2 @ Komp1ilieren? AkLiv.
PRO3 Aktiv. .. .
fbbreched| 0K . L] Driicken Sie [OK].
— Das Kompilieren beginnt.
I (" Alle Programme sind inaktiv.
I Abbrechen OK

1 : . : . n([ Honfig.

&,

o o ]

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

[Vorsicht[]J. [ Wenn Sie an dieser Stelle statt [OK] auf [Abbrechen] driicken, erscheint
wieder das Fenster [Programmliste], ohne dal3 die Kompilierungs-Operation
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 kénnen Sie dann weiter fortfahren, um Programme nach
dem Kompilieren zu laden.

g @ @ om oeem | sworol [l 1

Programmliste [finzahl Programme: 31

PRO2 pro2 .pac Ja Ja Aktiv.
PRO3 pro3.pac Ja Ja Aktiv.

PRO1 prol.pac Ja Ja Aktiv.

Konfig. |

Zuriick Heiter Suchen Anzeigen
Abbrechen: Schlieft dieses Fenster. )
[ ] A | Progeu Losch Kopier. Var. | Bearb. | Hilfs.

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 Ubertragen werden, kénnen sie aber nicht ausgefuhrt
werden. Sie mussen in den Speicherbereich geladen werden, von wo aus das
Programm ausgefiihrt werden kann.

/N

WU/ ROBOT STOP.

@j =

7 o8 w o | emuotol

] Rufen Sie die Hauptanzeige auf.

(Wenn ein anderes Fenster

5 erscheint, driicken Sie so oft wie
notig [Abbrechen], bis die
Hauptanzeige erscheint.)

0o 0 0 0 o0 00
0 0 0 0 0 0 0 O

O POWER

DENSO

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

WG|

viEn

¥ -6083D

| sointuorol M 102

Das Fenster [Einstellungen
(Haupt)] erscheint.

Einstellungen (Haupt)
—
4 N

@\ Bl @ €| £

Laden! Diskette SpchInfo KomEinst Mart.

L] Druicken Sie [F1 Laden].

[F11 TF3T TFaT TF5T TFGT

Optionen Speich Speichern
[F7]1 LF8] [F9]1
Abbrechen: SchlieBt dieses Fenster. 1)
® A Laden! Prot. | Diskette| SpchInfo| KomEinst| HMart. |

@

M ¢ g @ w eesan Joint HoTo| [ 1e2

Systemmeldung
fichtung: Das Projekt wird geladen!

L

fibbrech: 0K

[] Driicken Sie [OK].

g @ @

Speichern

Optionen Speich
[F7]1 LF8] [F9]1

22



[OVorsicht[]

Die Meldung “Bitte warten... Projekt
wird geladen.” wird angezeigt.

Einstellungen (Haupt)

Nach Abschluf3 des Ladevorgangs

] il 2 5 - y kehrt die Bildschirmanzeige wieder
zum Fenster [Einstellung (Haupt)]
zurtick.

3 T T

Wenn Sie ein Projekt mit anderen als den im vorherigen Projekt verwendeten
Variablen laden, erscheint die Fehlermeldung “Lokale Variable initialisiert”.

Dricken Sie [OK], um fortzufahren.

] Driicken Sie [OK].

Jetzt ist das Programm zur Ausfiihrung bereit.
Dricken Sie [Abbrechen], um zur Hauptanzeige zuriickzukehren.

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 ein Programmiergerat den Roboter anweisen, welche Bewegungen ausgefihrt werden
sollen. Uber die Programmierung kénnen 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

O Halten Sie den Sicherheitsschalter
gedriickt, und dricken Sie die
entsprechenden Tasten fur die

/) \ Armbewegung seitwarts, um den

” Roboterarm an die gewlinschte Position
[ } <]_r zu bringen, die Sie P1 zuordnen wollen.
Tasten fiir die Bewegung des Armes

eeeee [] Bewegung in X-Richtung
] Bewegung in Y-Richtung
] Bewegung in Z-Richtung
] Drehung um die X-Achse
] Drehung um die Y-Achse
] Drehung um die Z-Achse

] Bewegung entlang
der Z-Achse

<=

\Q O Drehung um die Y-Achse
w

S v
) A
/ [ Drehung um [ Bewegung entlang der

[J Bewegung entlang Y-Achse

der X-Achse X die X-Achse

24



SCHRITT 2

OTipo

Zuordnen des

e @ 0 v s

rogrammierten Wertes zur [Variable P1

| kv woro I 1

Aktuelle Roboterposition

X [ 409.11 mm | Arnsd  Links @) | L
Pl a1
v [ 967m | | oben @ |
z [ 12232 m | [Michtitipn @] O —
J2 —
R [ -17s.98° | | Binfach @ | 3
R [ -36.66° | [bwertcs | —
J5 —
2 % —
Abbrechen: SchlieBt dieses Fenster. )
® i RoboLer| | Betr.modf Var.\| Geschu. | Hilfsf. U] Driicken Sie [F4 Var.].

2,

e

Joint W @ T 0| I 10%

M & m 3w om0 |

Yariablentyp auswdhlen

\

s L1 Wahlen Sie im Fenster

GanzZahl Gleitk.Z Vektor
[F11 [F21 [F31

yA

[Variablentyp auswéahlen] den
Variablentyp aus.

Driicken Sie an dieser Stelle
[F4 Pos.], um einer

Gelenk
[F51

2| @ O

Doppelt
[F81

Trans.

[Fie]

Positionsvariablen einen Wert
zuzuordnen.

Zeich.f.
[F111

Verw Yar

[F121

fibbrechen: SchlieRt dieses Fenster

® a

GanzZahl| Gleitk.Z| Vektor

(Es besteht auch die Méglichkeit,
[Pos.] auf dem Bildschirm zu

o)
| |
m belenk | |

Eine Variable verweist

e/

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)

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

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

Vektor-Variable (X, Y, Z)
Positionsvariable (X, Y, Z, RX, RY, RZ, FIG)
Gelenkvariable (J1, J2, J3, J5, J6)

Homogene Transformationsvariable (Px, Py, Pz, 0x, Oy,
0z, Ax, Ay, Az, FIG)

Zeichenfolgen-Variable (die aus einer Zeichenfolge von
bis zu 247 Zeichen bestehen kann)
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)

™ & m 4 ww sesa ot Ho To| [ 1oz

rontmariaen 1981 Das Fenster [Positionsvariablen]
erscheint.

Po 2.0000000 9.0000000 9.0000000

Q. 9. 9.
Righty/Above Flip/Snp FIG o

P1 0. 0. 0. L1 wWahlen Sie mit den Cursor-

o. °. °. Tasten oder dem Einstellrad das
| Righty/fAbove Flip/Sng FIG @ Feld [Pl].
F5: Andert die Auswahl. FB: Ruft die aktuelle Pos. ab. \@D

[ ] A | Zuriick Heiter Gehe zu | Bewegen éndern | Pos.abr.

Das Fenster [Positionsvariablen] zeigt sieben Datentypen fiir jeden
Variablennamen an.

Wenn Sie einen davon auswéahlen und markieren, z. B. im Feld [Var Name P1],
dann bedeutet dies, dal3 [Var Name P1] ausgewahlt ist.

FiEN

M & © @ wm -sesa doint Ho To| [ 1oz

Positionsvariablen [ 160]
Po @. 9. 9.
@. 9. 9.
Righty/Above Flip/Sng FIG @
P 0-%0@000 0. 0. L] Prufen Sie, ob der
9. 0. 0. [Variablenname P1] ausgewahit
Righty/fAbove Flip/Sng FIG @ |St
F5: &ndert die Ausushl. F6: Ruft die aktuelle Pos. ab. )
® 4| Zurick Heiter | Gehe zu Bemegen| andern | Pos.abr D Drucken S'e [F6 Pos. abbr]
\Es/

e

M & © @ wm -sesa doint Ho To| [ 1oz

FiEN

Systemmeldung

Aktuelle Position in
| P[1]1 einlesen?

| | O Priifen Sie die Systemmeldung

[ | — L[, und wenn alles korrekt ist,
P1 0.2000000 0. 0. driicken Sie [OK].
e, a. a.
Righty/fAbove Flip/Sng FIG @

"5
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SCHRITT 3

riEN

Joint W@ T 0| I 1oz

™ & c B w -ees3n

Positionsvariablen [ 1001

Po Q. Q. Q.
Q. Q. Q.
Righty/Above Flip/Sng FIG_@
P1 jzgﬂ 519.7370 924.4217
180.0000 4.426693 -126.8937
Lefty/Nbove NonFlip/Sng FIG 5

F5: éndert die Auswahl. F6: Ruft die aktuelle Pos. ab. )
® i

Pos.abr.

Die aktuelle Position wird in
Variable P1 eingelesen.

Zuriick | Heiter | Gehe 2u| Bewegen andern

Programmieren der Roboterposition P2 und diese [Var Name P2

zuweisen

/()

ROBOT STOP. B
MOTOR | |~ LOCK R-SEL SPEED }

MANUAL
AUTQ. | o TEACHGHECK
© 2d [

]
» | weams | measll -
K
o | o
J
INON - e [ISED)(EY
||@_® ===
o m— i Y o
| © - | CED]| <
°, - | o o°
— ||&i®
2 ST et | 1O ||
° © POWER B e Gm@ °
o  d | e | | | I RVl o
° DENSO GJB ©
RZ|
J

e

M & @ G w -cemn | Joimtuotol Ml 102

fktuelle Roboterposition

X ‘ 39¢.13 mm ‘ Hrmsq

Links (1) ‘ B 0 0
Pl 3| T
Y | 51973 m | | oben @ |
z | 9w4.3m | [Nichtkipn |  E———F—
2o
R¢ | -180.00 ° | | Einfach @ | g
Re | aw- | [bertcm | H——F——

Y
RZ | -126.89 ° %

fbbrechen: Schlieft dieses Fenster. £
® a Roboter| | Betr.mod Yar. | Geschw. | Hilfsf. |

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




m L] wahrend Sie den Sicherheitsschalter
( ) halten, driicken Sie die Tasten zur

3 Armbewegung seitwarts, um den
@ = = | Roboterarm zur zu P2 zugewiesenen
v Position zu heweaen.
MR P Te N |
s oel_ue o] [ ] Tasten fiir die Bewegung des Armes
o . \sz‘ s 1 A jx; )] |1 O Bewegung in X-Richtung
2 w Cme | Lo w QD) 0 Bewegung in Y-Richtung
3 s : :
oz . — T ‘: [0 Bewegung in Z_—Rlchtung
o B - i [J Drehung um die X-Achse
o° ® af howier| | sotrmod]_vor. | ot | ) Yo [f—— |:| Drehung um die Y-Achse
QcD) —— [ Dreh die Z-Ach
e D @DEEEE renung um die £-Achse

Sicherheitsschalter

L] Drehung um die ﬁ
Z-Achse. L] Bewegung entlang

der Z-Achse.

[l Drehung um die Y-Achse.
] Bewegung entlang

7
der X-Achse. ﬂRX > <
AV
7
O ’ A ] Bewegung entlang der

4 B
P1 N Drebungumdie v achse.

X O 1 Weisen Sie den fur P2

P2 [Variablename P2]
programmierten Wert genauso
zu wie in Schritt 2, Zuweisen des
programmierten Wertes zur
[Variable P1] beschrieben.

O 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  Setzen Sie den Roboter in den Programmierprifmodus

=
L] stellen Sie den

Sks Modusauswahlschalter auf die
/ Position

° Gxa o° Gangz links auf der Statusleiste

o0 % ° erscheint ein Symbol, das den

° aimll= PROGRAMMIERPRUFMODUS

¢ || anzeigt.

o T GXB %

e )=

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

e

Das Fenster “Programmliste” erscheint.

o8 & © 8 w e | notel [ 1
Programmliste [finzahl Programme: 51
AUTOEXEC Angehalt 4 0.00 128 | voru
PRO4 fAngehalt 5 0.00 128 | voru
PROL Angehalt 2 0.90 128 | ¥voru
PRO2 fAngehalt 2 0.00 128 | voru
PRO3 fAngehalt 2 0.00 128 | voru
Zuriick Heiter Suchen Anzeigen| Konfig. |
Abbrechen: Schlieft dieses Fenster. ")
[ ] A | fAnhalten| SchrStop | | ZykStart| SchrZur [ SchrStrt|
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SCHRITT 2 = Schrittprifung

/N

[ wahlen Sie im Fenster
% o |+ | oo o e | )| 02 “Programmliste” “PROL1".
ZZ _ Ve | i) :° (Die Auswabhl kann tber die
) e 2 e [ [Tl | (]S 07 Cursor-Tasten oder das
o oot | e m ] (S | G || % Einstellrad oder durch direktes
o || 0m | o e ]| e ] | D || o2 Beriihren des Bildschirms
DENSO @;;E‘) . N

L] Druicken Sie [Anzeige], um die
PRO1-Programmcodes
aufzurufen.

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

O & @ B w s | worol 1oz

CHECK

Programm: PROL Status: Bei Halt

0061 "ITITLE "PRO1"

0002 PROGRAM PRO1
0063 Takefrm
0004 SPEED 100
0005 MOVE L.PL
0006 DELAY 200
0007 MOVE L.P2

| BP | GetPos.

Zurlick Weiter Gehe zu
Programm anzeigen.
(] A| ﬁnhalten| SchrStop | ZgkStart| Schrzur |[SchrStrt L] Driicken Sie [F6 ZykStart].
F6 (Dies ist auch uber den rechten

Cursor moglich.)
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[OVorsicht[]

QO & @ 8 w oo | notol [l 1o

CHEGR

Programm: PRO1

Status: Bei Halt

Systemmeldung

Programm (PRO1Y um einen

al

Schritt vorwarts ausfihren?

Abbrechen

0003
0004
0005
0006 DELAY 200
0007 MOYE L.P2

Zuriick Heiter Gehe zu

| BP | GetPos.

Diese Systemmeldung erscheint.

")

o o | | ] | ]

Halten Sie wahrend der Programmierprifung stets eine Hand bereit, die STOP-

Taste zu drlcken.

ooooooooo

[MOTOR LOCK R-SEL SPEED }

R woro|l 1

9O

MANUAL
AUTQ
03?

[ Halten Sie den

S <% xS
CIOIO/©)

0000000

0”0 0°0 0 0 0 0

O POWER

. -
DENSO )t

DOOOO0

]
RES

CIVO)

Sicherheitsschalter gedriickt,
und driicken Sie [OK].

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

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

s

angehalten.

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.

o
Q & @ 0 wm -semp | norol Il 1o
Programm: PRO1 Status: Bei Halt

@0e1 "ITITLE “PROL"

0002 PROGRAM PRO1
0003 Takefirm
9004 SPEED 100
2005 MOVE L.P1
2006 DELAY 200
2007 MOVE L.P2

| BP | GetPos.

Zuriick Heiter Gehe zu
Programm anzeigen. ()
® A | Anhalten| SchrStop m SchrZur | SchrStrt D Drucken Sle [F4 Zykstart]
\EL/
O & @ [ wm sesw | norol I 1
Programm: PRO1 Status® Bei Halt

Systemmeldung

] Programm (PRO1) um einen Zyklus
vorwarts ausfihren?
fAbbrechen

Diese Systemmeldung erscheint.

0006 DELAY 200
0007 MOYE L.P2

Zuriick Heiter Gehe zu

| BP | GetPos.

")

o of || ] ]
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[JVorsicht[]

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

OOOOOOOOOOOOOOO :
\

[ ]

[ Halten Sie den

o Sicherheitsschalter gedriickt,
% und driicken Sie [OK].

Zo (Um die Zykluspriifung

o° abzubrechen, driicken Sie

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.

%

Da das Programm mit der Ausflihrung 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.

Achtung: Fir Programme, die zum ersten Mal im Auto-Modus ausgefiihrt werden, stellen Sie das
Reduzierungsverhaltnis fiur 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 Setzen Sie den Roboter in den Auto-Modus

/N

] Stellen Sie den

Modusauswahlschalter auf
AUTO.

/ MANUAL ROBOT STOP Py
AuTq " o TEACHONCK -
© 08
reYIE=EEIE ]
\ ’
= T T 7/-
[GFDIE
x* o
°
QDI
A o
3 o
QDI
5 o
4] o
G|l
R o
°
S T e o
o

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

L] Driicken Sie [F1 Programm].

SCHRITT 2  Auswaéhlen des auszufihrenden Programmes

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

Programm aus.

/[ )\

ROBOT STOP IS

o 0o o ool o
0o 0 0 o0 o0 dqo o
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L] wahlen Sie im Fenster
“Programmliste” “PRO1".

(Sie kdnnen es Uber die Cursor-
Tasten oder das Einstellrad oder
durch direktes Berlihren des
Bildschirmes auswahlen.)




SCHRITT 3 Einzelschrittausfiihrung

COAnmerku Wenn Sie das Programm bei einer Einzelschrittausfihrung anzeigen mochten,
ngl] driicken Sie vorher [F11 Anzeige].

/[ )\

ROBOT STOP

[] Priufen Sie, ob das
auszufuihrende Programm
ausaewabhlt ist.

vvvvv

a £ Sehlictt dicses Fenster.
® 4] whdten] ovston]_2sion| st | Sehsuri

laz0)
e (DD EEENE

L] Driicken Sie [F6 ZykStart].

(Dies ist auch tber den rechten
Cursor méglich.)

/N

MANUAL ROBOT STOP s,
AUTG,
o,
[Momﬁ LOCK R-SEL SPEED
v
T )
¥

Diese Systemmeldung erscheint.

L] Driicken Sie [OK].

(Um eine
Einzelschrittausfiihrung
abzubrechen, dricken Sie

© 0000000
© 00 o0 o0 o0
o 0 o o o o ofo

[1Vorsicht[] Halten Sie wahrend der Programmausfiihrung stets eine Hand bereit, die
STOP-Taste zu driicken.

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

Fihren Sie die oben beschriebene Prozedur wiederholt bis zum Ende des
Programmes durch, und prifen Sie, ob jede Bewegung sicher ist.
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SCHRITT 4  Einzelzyklus-Ausfihrung

Nach Ausflhrung einer Einzelschritt-Ausfiihrung starten Sie eine Einzelzyklus-
Ausflihrung.

/[ )\

ROBOT STOP

NUAL
0, 0 TEACHOHEK
@ MoToR | (CLock | | R-seL SPEED

T )

el Tome o anidll =

L] Priifen Sie, ob das
auszuftihrende Programm
ausgewahlt ist.

e, [ [ e
R e il — — -

& .;;mzu\ |Q
e DEHE O

L] Druicken Sie [F4 Start.].

[1Vorsicht[] Halten Sie wahrend der Programmausfiihrung stets eine Hand bereit, die
STOP-Taste zu drucken.

@@ © 8w eessn | wotol [l 1ex

Programmliste [Anzahl Programme: 51

Programm ausfihren

AUTOEXEC & Programm (PRO1) ausfihren lassen?
GRO:! (# Einzelzyklus
PROL ]

PRO2 ("~ Kontinuierlich
PRO3 ] wahlen Sie [Einzelzyklus], und
— Abbrechen\ X driicken Sie dann [OK].
Zuriick | Heiter | Suchen | | fAinzeigen| Konfig. Programm PRO1 wird
OK: Fihrt das angegebene Programm aus. I ausgerhrt

%

Wenn das Programm bis zum Ende ausgefiihrt worden ist, erfolgt ein Stop.

[IVorsicht[]  Die auf der Anzeige angegebene abgelaufene Zeit bezieht sich auf die Dauer
vom Start bis zum Ende des Programmes einschlie3lich vortibergehender

Stopzeiten, die durch einen Schrittstop oder ein Anhalten verursacht wurden.



SCHRITT 5

[JVorsicht[]

Kontinuierliche Ausfihrung
Starten Sie eine kontinuierliche Ausfiihrung des Programmes.

/N

ANU)

MANUAL
AUTQ, @ TEAGHCHECK

o,

@ [MOTOR LOCK R-SEL SPEED

ROBOT STOP

[] Prufen Sie, ob das
auszufiihrende Programm
ausgewahlt ist.

L] Druicken Sie [F4 Start.].

Der Auswahl-Bildschirm fir
[Einzelzyklus] und [Kontinuierlich]
wird angezeigt.

[ wahlen Sie [Kontinuierlich].

Q& Gl moom woroll o
° " °
o ® | | [GAD) %
e e | o s
ONC] ==z o ow Gt
o o J3] o
o° @ PR ngchalt 2 | oo | 120 €| g °
° oz mgeht 2 | o | m 34 °
° | [ [ [ ] €|RTX o°
oo || Cror ik | st | suchen [ 7N aetger| tontia. ;3 o°
O |\_DENSO ) irechn: sebtiete. dieoen rensier ) 9 °
(o al s ol sl et ]| G
o & @ 8 w sesm | wore| T 1z
Programmliste [Anzahl Programme: 51
AUTOEXEC & Programm (PRO1) ausfiihren lassen?
PRO4 (" Einzelzykl
yklus
pRo1 ® I
PRO? (@ | Kontinuierlich
PRO3
fibbrechen 0K
Zuriick | Heiter | Suchen | | fAinzeigen Konfig.|
OK: Fihrt das angegebene Programm aus. D)

® -~

L] Driicken Sie [OK].
Programm PRO1 wird
kontinuierlich ausgefuhrt.
(Sie kdnnen die kontinuierliche
Ausfuhrung durch Anhalten
(Stop) oder Schrittstop stoppen.)

Halten Sie wahrend der Programmausfihrung stets eine Hand bereit, die

STOP-

Taste zu drlcken.

e

Damit ist die Prozedur zur Steuerung eines Roboters mit dem Programmiergerét
abgeschlossen.
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Kapitel 1 Probleme bel der praktischen Ausfiihrung

Ubung: Erstellen Sie ein Programm zum Verschieben eines Werkstiickes von Punkt (£} zu
Punkt ¢B}, dann fiihren Sie eine Betriebspriifung durch.

Folgendes qilt:

e E/A-Zuordnung Nr. 64 (Systemausgabe) ... Hand schlieBen
Nr. 65 (Systemausgabe) ... Hand 6ffnen

« Geschwindigkeitsfaktor beim Aufnehmen und Ablegen eines Werkstiickes: 30%
Geschwindigkeitsfaktor flir sonstige Bewegungen: 80%

« Alle Anndherungs- und Abweichungsdistanzen: 50 mm
« Interpolationssteuerung: PTP (Punkt-zu-Punkt)

Antwort:
0001 '!TITLE " P&P"
0002 PROGRAM PROLO
0003 TAKEARM

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

0006 DELAY 500

0007 RESET | O] 65]

0008 SET 1 J 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 | Q[ 64]

0014 SET 1 65]

0015 DEPART P, 50 , S=80

0016 Gl 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 Sie das PC-Programmiersystem WINCAPSII auf einem PC, und erstellen bzw. kompilieren
Sie ein Programm. Sie werden das kompilierte Programm dann zum Roboter-Controller
hochladen.

AuRerdem werden Sie in Kapitel 2 auch die Maschinenverriegelung des Roboter-Controllers
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 Einstellung des Roboter-Controllers mit dem Programmiergeréat 40
3.1 Durchfuhren der Kalibrierung (CAL) 40
3.2 Aktivieren der Maschinenverriegelung des Roboter-Controllers 43
3.3 Einstellung des Kommunikationsanschlusses des Roboter-Controllers 44

Lektion 4 Starten von WINCAPSII und Erstellen eines Systemprojektes 48
4.1 Starten des System Managers 48
4.2 Registrieren eines neuen Systemprojektes 50
4.3 Einstellung des Kommunikationsanschlusses des PCs 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 des Programmcodes 57
6.4 Einsetzen des Befehlseditors 58
6.5 Speichern des Programmes 60

Lektion 7 Kompilieren des Programmes in das Laufzeit-Format 61

Lektion 8 Hochladen des Programmes (PC - Roboter-Controller) 62
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L ektion 3 Einstellung des Roboter-Controllers 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

SCHRITT 1

Bei Ausfuhrung der Kalibrierung wird der Roboterarm bewegt. Stellen Sie vor der
Fortsetzung der CAL-Prozedur sicher, dal3 sich keine Personen innerhalb des
Sicherheitsraums des Roboters aufhalten und daRR dieser Bereich nicht durch

irgendwelche Hindernisse blockiert wird.

Setzen Sie den Roboter in den manuellen Modus

] Stellen Sie den

/()

ROBOT STOP.

aaaaaa

MOTOR | |~ LOCK R-SEL
ay T

@

Modusauswahlschalter auf
MANUELL.

(Der Roboter-Controller befindet
sich nun im manuellen Modus.)

<

) (@
kilo

&5 <§

OOOOMMh

K 0

85 2&2AEON

CIVIO00)

Hauptanzeige

40

] Driicken Sie [F2 Arm].




SCHRITT 2 Starten der CAL-Operation
™ g g B w oeesa | demewoto|[

riEN

Aktuelle Roboterposition

n i
P J T

2
% -

2
= B
5 -

5 —
% » —

Abbrechen: SchlieRt dieses Fenster. 275 . . . .

® a Roboter| | Betr.mod|  Var | Geschu. |/Hilfsf { [ Driicken Sie [F6 Hilfsfunktionen].

@

@

™M g 1 @ w -eesad Joint W0 T 6] 12

viEN

Hilfsfunktionen (Arm}
£ £ L

Herkzeug firbeit Bereich

[F4]1 [F51 [F61

ﬁ 5

L] Druicken Sie [F12 CAL ausf].

Konfig Uberlast StrProt
LF71 [F10] [F111
fbbrechen: Beenden i)
® a | Werkzeug| fArbeit | Bereich

SCHRITT 3 Einschalten des Motors

L] Driicken Sie [MOTOR].
/ ——\ Der Motor wird eingeschaltet und
: die Lampe [MOTOR] leuchtet.
=) } Q .,

g b o | i =

[ Driicken Sie [OK].

o o o o olo o
o o

0 0 0 0 O
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SCHRITT 4 Beenden der CAL-Operation

[l Driicken Sie [OK].

Hilfsfunktionen (Arm)

4|2 g
4 el

Hiermit ist die Kalibrierung abgeschlossen.

/[ N\

ROBOT STOP

o
= Q
' ‘ O Driicken Sie [Abbrechen].

G?' (Es erscheint wieder das Fenster
SIHD) [Aktuelle Roboterposition].)

© 00 00000
0 00 o0 o0 o0 0
© 000 0 00

0 0 0 0 0 0 0 O

L] Driicken Sie [Abbrechen].

Der Benutzer kehrt zur Haupt-
anzeige zuruck.)

G=D)
KN /la—/
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3.2  Aktivieren der Maschinenverriegelung des Roboter-Controllers

Sie aktivieren nun die Maschinenverriegelung des Roboter-Controllers. Dadurch kénnen Sie die
programmierte Roboterbewegung am PC-Bildschirm simulieren, ohne den Roboter in Kapitel 3
tatséchlich zu steuern.

SCHRITT 1  Ausschalten des Motors

SCHRITT 2  Aktivieren der Maschinenverriegelung des Roboters

[ Driicken Sie [MOTOR].

(Die Motorspannung wird
abgeschaltet und die Lampe in
der Taste [MOTOR] erlischt.)

ooooooooooooooo

HeoK N\
\w\ LOCK R-SEL SPEED

=L | e T

L] Druicken Sie [SPERRE].

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

_lfatp
e AT T (G D))

QD)

[1Vorsicht[]. Bevor Sie die Maschinenverriegelung des Roboter-Controllers aktivieren, stellen
Sie sicher, dal3 der Motor ausgeschaltet ist, d. h. da’ die [MOTOR]-Lampe aus
ist.

L Tipld [Version 1.4 oder héher]

Wenn die Maschine verriegelt ist, kdnnen Sie die E/A-Ausgabe einschranken.
Weitere Details, siehe EINSTELLUNGSHANDBUCH, Abschnitt 5.5 “Anzeigen
von E/A-Signalen und Simulieren der Roboterbewegung.”

Das Dummy-Eingabesymbol auf der Statusleiste &ndert sich je nach E/A-
Ausgabebeschrankung.

E : Keine E/A-Ausgabe eingeschrankt n : E/A-Ausgabe eingeschrankt
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3.3 Einstellung des K ommunikationsanschlusses des Roboter-Controllers

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

In diesem Teilabschnitt wird die am haufigsten verwendete AnschluBmethode mit RS-232C
beschrieben.

SCHRITT 1  Einstellen der Kommunikationsberechtigungen
M & @ 0w eemw | somuotoel[ =

)

Einst.

ﬁ L] Driicken Sie [F6 Einstellen].

M & @ G w -cemn | Joint uo 1ol 12

[ ] A | Programm Arm | Bild | E/A Bed.feld

Einstellungen (Haupt)
—

© ! Bl @||c O Driicken Sie [F5 Einst. Komm].

Laden! Diskette SpchInfd, KomEinst/ Wart.

[F11 [F31 [F4]1 [F51 [F61

Optionen Speich Speichern
LF71 LF8] LF9]
Abbrechen: Schlieft dieses Fenster. £
® A Laden! | Prot. | Diskette| SpchInfo| HKomEinst| MWart. |
F5

M & @ G w -cemn | Joint uo 1ol 12

Kommunikationseinstellungsment

L 4] @ | L £ £
Berecht. \ Serielle Modem fidresse  Gateway
[F11 fEag e

L] Driicken Sie [F1 Berecht.].

fbbrechen: SchlieBt dieses Fenster. o)

Berecht. | Seri.elle| Hodem

F1

® a fidresse | Gateway
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M & & B w eesm Joint_H @ T o 1%

FAN

Communication Permission Settings

‘ Read/uriie |
[[ T | [J wahlen Sie die Zeile [COM2
Disable (R8232C)]-

Disable

Read/write

Read/write

Cancel 0K

SHORT
o,

F5: Change the selection. OK: Exit with Savh )
° 4 | | | hange- |) | O Driicken Sie [F5 Andern.]

&/

™M & 1 @ w -eesd Joint W0 T 6] 12

riEN

Kommunikationsberechtigungseinstellungen

Berechtigungseinstellungen andern

(" Deaktivieren

(" Nur lesen

L] Wéhlen Sie [Lesen/Schreiben].

l (® Lesen/Schreiben =

fibbrechen 0K l

[ Driicken Sie [OK].

Benstigte Berechtigungseinstellungen auswghlen i)
® -~

™ & g1 B w sesa | JontueTol 12

FAN

Kommunikationsberechtigungseinstellungen

[ ‘ lesen/Schreiben |

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

Deaktivieren

Lesen/Schreiben

Deaktivieren

berechen_ |:| DruCken Sle [OK]

F5: éndert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. e
® .

Andern

SHORT
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SCHRITT 2 Einstellung der Ubertragungsrate

™ o& o B w s | JenewoTol 1%

riEN

7 Z] 7 Y,

£l o Vgl vl »
Berecht.\ Serielle / Modem Adresse  Gateway

[F11 [F21 [F31 [F41 [F51

£
HiSpeed!
[F71

fbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. )
[ ] A Berecht.| Serielle| Modem | Adresse | Gateway |

M & 7 @ w -sesap Joint W T 6] 12

FAN

19260 Bii Kein 8 Bit 1 Bit CR

L] Druicken Sie [F2 Serielle].

1
[ 38400 Bit/s LG 8 Bit | 1 Bit CR

19200 Bit/s| Kein 8 Bit | 1 Bit CR
19208 Bit/s| Kein 8 Bit | 1 Bit CR

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

Abbrechen 0K

SHORT

F5: éndert die Auswahl. OK: Beendet mit Speiche e
o o | | [ euf me)]

N

™M & 1 @ w -eesd Joint W0 T 6] 12

riEN

Ubertragungsrate auswshlen

(" 9600 Bit/s

(o 19200 Bit/s

] Driicken Sie [F5 Andern.]

=

-
fu
=

] wahlen Sie [19200 BPS] aus.

(" 38400 Bit/s it | CR
(" 57600 Bit/s e | R
it (R
(" 115200 Bit/s .. |
fibbrechen 0K W
Geuwlinschte Ubertragungsrate auswshlen. )

® -~

M & 7 @ w -sesap Joint W T 6] 12

FAN

19208 Bit/s| Kein 8 Bit | 1 Bit CR

[
19200 Bit/s LG 8 Bit | 1 Bit CR

19208 Bit/s| Kein 8 Bit | 1 Bit CR
19208 Bit/s| Kein 8 Bit | 1 Bit CR

[ Driicken Sie [OK].

Abbrechen S 0K \!l

F5: éndert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern D)
® -~

Stand. | Andern
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L] Driicken Sie [OK].




/[ N\

ROBOT STOP IS

L] Driicken Sie [Abbrechen].

(Die Anzeige kehrt zum
[Kommunikationseinstellungsme
ndi] zurdck.)

© 000 o000
0 0 0 0 0 0 0 O

L] Driicken Sie [Abbrechen].

Der Benutzer kehrt zur
Hauptanzeige zuriick.)
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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 Gberprifen.
Sie werden auch Einstellungen am Kommunikationsanschluf® des PCs vornehmen.

4.1 Starten des System Managers

WINCAPSII besteht aus folgenden Funktionsmodulen:

* PAC-PROGRAMM-MANAGER

* Variable Manager

* DIO Manager

* Arm Manager

« Vision Manager

* Log Manager

» Kommunikationseinstellungs-Manager

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

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

SCHRITT 1  Auswahlen des DENSO System Managers

% ‘Windows Update

» @ Online-Dienste r

Programme

ar

# | Eavoriten

L] Rufen Sie im Ordner “DENSO
i rer— WINCAPSII” iiber die

Einstelngen v BB M50 Engebeaiforderung Schaltflache “Start” den [DENSO
: (3] Oullook Express System Manager] auf.

KBiED b @ “windows-Explorer
Hife (3 snagia2

Daokumente

17}

Ausfilhren..

"DENSO" abmelden...

WindowsSs

& G 't @ w0 [+

Beenden...

[IVorsicht[] + Wenn Sie den System Manager zum ersten Mal nach der Installation starten,
missen Sie einen Dateinamen fir die Programmbank angeben. Das Dialogfeld
“Erstellen einer neuen Programmbank” kann ggf. erscheinen. Siehe
WINCAPSII-Handbuch, Kapitel 5, Teilabschnitt 5.6.2.3 “Aktualisieren der
Programmbank.”

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

OPunktd

Auswahlen der Benutzerebene

Eennwun:l (——|—

~
Abbrechen |
L

[J wahlen Sie die Benutzerebene
aus dem Popup-Menu aus.

L] Geben Sie ein Kennwort ein, falls
erforderlich.

+ .DensoSystemM anager B2

@ Yerbindung fortzetzen?

L] Druicken Sie [OK].

[] Klicken Sie [Nein] an.

Weiter unten sehen Sie die Start-Schaltflachen der Funktionsmodule auf der

Symbolleiste.

¥ YM_B083D - DENSD System Ma... !IEII:!

Datei Esxtraz Fenster  Hilfe

wstern|Managg

Schaltflache “Variable Manager”

Schaltflache “PAC-Programm-Manager”

49

Der System Manager startet und
das Fenster [DENSO System
Manager] erscheint. Uber die
Schaltflachen mit Symbolen
kénnen Funktionsmodule gestartet
werden.

Schaltflache “Kommunikationseinstellung”
Schaltflache “Log Manager”
Schaltflache “Vision Manager”
Schaltflache “Arm Manager”
Schaltflache “DIO 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 zweckmaRig, diese Programme als einen Satz fir ein Projekt zu steuern.

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]. Fiihren Sie zuerst “Neue Projektregistrierung” aus, bevor Sie mit Schritt 2 in “4.1

Starten des System Managers” fortfahren.

SCHRITT 1 Aus dem Meni [Datei] “Neues Projekt” auswéhlen

| Datei Extraz  Fenster Hilfe
[ Hier Klicken.
Strg+0
Projekt speichern Stg+5
Projekt Ubertragen...  Stg+T
Projektinformationen
Beenden
SCHRITT 2 Regqistrieren eines neuen Projektes
ﬁ Meues Projekt erstellen
W . [ L [J Wahlen Sie VM-60B1D.
Einrichtungs!yp'm-_- Lok L | -
OulputCodeveri 4 - -4 N 0 wahlen Sie 0-Standard.
Projekiname:v 60630 *wy
Ordnemame: [ CAPROGRAMMEWINCAPSZ, <. | L] Geben Sie den gewiinschten
=)o [GERMAN] Projektnamen ein.

(Geben Sie “IRA-000" bei
diesem Beispiel ein.)

(31|

FobotT .
&0 2otorves [0 Geben Sie den Ordnernamen an.

- U Klicken Sie [OK] an.
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4.3 Einstellung des Kommunikationsanschlusses eines PCs

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

Controller.

SCHRITT 1

[IVorsicht[]

SCHRITT 2

[IVorsicht[]

SCHRITT 3

Aufrufen des Dialogfeldes [ROBOTalk Manager]

¥ YM_B083D - DENSD System Ma... =l B3

Datei Ewxtraz  Fenster Hilfe

2B g @]

| Systern Manager | Standby

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”.)

Einstellung des Kommunikationsgerats und der optionalen

Einstellungen

%€ ROBOTalk Manager x|

5 1 - -
ROBOTalk & hizsee—f—tertm——Fmeme——Fromieh

L] Klicken Sie das Register
[ROBOTalk] an.

Kommunikationsgearat
%382320 ¢ Telefon " Etharmet ‘

e TSt e

[] Hier klicken, um RS232C
auszuwahlen.

Zaitiberschreitung: 4000 ms
wWiederholundy [ 5| Anzahl
Komm.swiederholurn B | Anzahl

QK Abbrechen | Stop | Aktualisieren |

[J 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
Kommiinikationswiederhnliinn

Wenn es zu einer Zeittiberschreitung bei der Datenilibertragung kommt, stellen
Sie die Zeitliberschreitung auf einen langeren Zeitraum ein.

Einstellung der RS232C-Kommunikationsoptionen

@ ROBOTalk Manager ]

ROBOTk | IRS232C <€ Frinfrr—{—Firrm—-

3

~ Optionale Einstellungen

COM-Anschlu@: | COM1
Baudrate: 19200
Earitatshit. [N -Keine Paritat

Datenbitlange: |3

[ [

Stopbitlange: |1

L] Klicken Sie das Register
[RS232C] an.

| Aktualisieren |

[] Klicken Sie [Normal] an.

Das Feld “Optionale
Einstellungen” wird auf “Normale
Einstellungen” gedndert.

S OK ! Abbrechen Stop
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[] 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 PCs oder Roboter-Controllers
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.

i .DenzoSystemManager

@ Verhindung fortsetzen’?
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L ektion 5 Definieren von M akr os

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

SCHRITT 1  Erstellen einer Variablen-Makrodefinitionsdatei

Datei Esxtraz Fenster  Hilfe

| B a@

| System Manager | Standby

L] Klicken Sie die Schaltflache
“Variable Manager” an, um den
“Variable Manager” zu starten.

Das Fenster [Variable Manager]

i C:\Programme\Wincaps2\WME083D\WM_6083D\VH_B083, /.var - Variable M._. [MI[=]E erscheint
Datei Bearbeiten  Aktionen  Ewtraz  Hilfe i
_f?l ilﬁl <Globale Yarighlen» =
Ty 1| TypF| Ty D | Tyo v TVDPI(*!T I . R R
o T R T Jieee Tvees [ Klicken Sie das Register [Typ P]
10 ] 0 0 -1={Mlichic home pos pHome an.
11 1] 0 - (Michtt picking po| pPick
12 1] 0 - (Michtt place pos | pPlacel . . .
13 0 0 - (Michtt place pos pPlace2 D DOppe|k|ICken Sle auf jedeS
= 14 0 0 - (Micht - Feld, und geben Sie die
4 »
Verwendung und den
L 2 Makronamen der Variablen an.
Geben Sie bei diesem Beispiel
die Positionsvariablen P10 bis
|Qatei Bearbeiten  Aktionen Esxtraz  Hilfe P13 an
MNeu
Offren... Stig+0
Speichern Strg+S
Speichern unter...
[Ibertragen Shgsd|
Drucken... Shg+P

L] Klicken Sie [Makrodefinitionsdatei
erstellen] an.

Schliefen

1 .Denso¥arManager %}

@ C:WProgramme’iwincaps 2y MENB30WWM_B0830 vwar_tab.h wurde erstellt.

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

erstellt.

i C:\Programme\Wincaps2vWMBE083D%VM_6083D\WH_B083D var - Vanable M B[] 3
Datei Bearbeiten &ktionen Exhias  Hife

et B Variablen> vl

fiffnen Strg+0

Speichem Shig+5 Typ 1 | Typ T | Typ S |

a:{f:':‘zsnta"' Tl 2 ‘FIG |Usage |Macru

42 g 0 -1-{Michtt home pos | pHome

Drucken... Stig+P 0 -1-(Micht¢ picking po| pPick

Makrodefinitionsdatei erstellen 0-1 '(N?Ch“ place pos pPlacel

Import Macro Definition File 0-1-{Nicht( place pos pPlace2

0 -1 - (Mlicht¢ - - - -

M » | U Hier klicken, um den Variable
s o \ Manager zu verlassen.
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SCHRITT 2

¥ VM_6083D - DENSO Spstem Ma... M=

Erstellen einer E/A-Makrodefinitionsdatei

Dater Ewxtraz  Fenster Hilfe
| = o) ‘
L ewie)

| System Manager | Standby

® C:\Programme\Wincaps2\VM6083D\VM_6083D\VM_6083D.
Datei  Bearbeiten  aktionen Extras  Hilfe

] Klicken Sie die Schaltflache “DIO
Manager” an, um den
“DIO Manager” zu starten.

Nr.| Status ‘Typ Jiienuendung Jdakey MUth‘Duﬁ
3|AUS  Userinput Motion complete sigha ioComplete  JAUS  EIF
35|AUS  Userinput Chucking signal inChuck A5 EI
36[AUS  Userinput UHLHULKIHQ |g||tu T AUS El
F|AUS  Userinput UINA AlJS EIM
36| AUS  Userinput UING AUS  EIM
38(AUS  Userinput UING AUS EI
40|AUS  Userinput UINZ AJS  EIM
AN|AUS  Userinput UINg AS  EIM
42(AUS  Userinput UINg AUS EIM
43| AUS  Userinput UINTO AS  EIM
44 AUS  Userinput UINTT AUS ili;l
] 2

® C:\Programme\Wincaps2\WM6083D\VM_6083D\VM_6083D_dio - DI0 Manager M=l 3

Datei Bearbeiten  aktionen Extras  Hilfe

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

Heu =] =%
Offren.. Strg+0
Speichemn StravS  kendung [Makro [Monita [Du =]
Speichern unter... n complete sigha ioComplete | AUS E\I‘J
[UEertraner StraeT inChuck AUS  EIF
Drucken StrgP fioUnChuck AUS EIM
LINA AU EIr
Import Macro Definition File UING AUS EIb
UING AU EIr
Sichen | UIN? AUS  EIF
AN|AUS  Userinput UINg AS  EIM
42(AUS  Userinput UINg AUS EIM
43| AUS  Userinput UINTO AS  EIM
44[AUS  Userinput UM AUS ili;l
Ll 3

i .DensoDioM anager

@ C:\Programme’wincaps2\WME083D \Wh_E08304dia_tab.h wurde erstellt.

[ Klicken Sie [Makrodefinitionsdatei
erstellen] an.

L] Driicken Sie [OK].

Die E/A-Makrodefinitionsdatei ist
jetzt erstellt.

Datei Bearbeiten Aktionen Extraz  Hilfe
Heu =] =¥
Offnen. Strgt0
Speichern S5 fendung ‘ Makro |Mnmtn ‘ Du|
Speichern unter n complete signs ioComplete | AUS E\I‘_I
Ubetrager Sa T King signal inChuck AUS  EIF
Drucken SwgeP  fucking signal | fiolnChuck  |AUS EIb
VW
Import Macra Definition File
UING AS  EIM
UIN u) El
AAfAUS  Userinput UING AUS EI
421AUS  Userinput UINg AJS EIM
43| AUS  Userinput UINTO0 AUS  EIM
A4[AUS  Userinput UINTT AUS  ElMNx
KIS D
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L] Klicken Sie [SchlieRen] an, um
den DIO Manager zu verlassen.




L ektion 6 Eingeben und Bear beiten von Programmen

6.1  Musterprogramm

Prifen Sie vor dem Start der Programmeingabe-Prozedur das Codierungslisten-Muster 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 eines 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

Datei Esxtraz Fenster  Hilfe
] —

W B

Systern Manager | Standby

L] Klicken Sie die Schaltflache
“PAC-Programm-Manager” an,
um den PAC-Programm-
Manager zu starten.

SCHRITT 2 Offnen eines Programmbearbeitungsfensters

1 C:\Programme\Wincaps2\YM6083D \WM_6083D\VM_6083D_ppj - PAC Manag... [M[=] E3

s Beabeiten Frogramm  Aktionen  Extras  Hilfe

L'd't:r'| E0E1 d| gi_i

|Nr |Date| ‘Geanden ‘ngramm

| Titel

O} Autoexec.pac £27.09.99 111 AutoExec

Reserved program

[] Klicken Sie die Schaltflache
[Neues Programm] an.

|'!TITLE "{Titel>"
PROGRAM <Programmname:

END

Ein neues Bearbeitungsfenster wird

[1Zeile [CAPS [NUM

[T

4
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geoffnet.




6.3  Eingeben von Programmcodes

SCHRITT 1

SCHRITT 2

SCHRITT 3

Geben Sie den Programmtitel ein

"*TITLE "Pick & Place"

PROGRAH <Programmname> <

EHND

|1 Zeile [CaPS [HTTM [THS 4

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

Geben Sie den Programmnamen ein

"*TITLE "Pick & Place™

PROGRAM pro1

END

L] Geben Sie den Programmnamen
ein. (Geben Sie “prol” bei diesem
Beispiel ein.)

|2 Zaile [CAPS [NUM [T A

Eingeben der Programmcodes

"tTITLE "Pick & Place”
H#INCLUDE ““dio_tab.h" ‘Reads the DIOD r
HINCLUDE *“var_tab.h* ‘Reads the vari:

PROGRAM pi=g1
AKEARM 'Acquires arm sq

SET I0{ioComplete)

HOVE P, P{pHome}, 5=58 ‘PTP control to
SPEED 188 ‘Changes to 1882

APPROACH P, P(pPick),200
| i -

[] Geben Sie die Programmcodes
fur “Aufnehmen & Ablegen” ein.

|23 Zeile [CAPS [MTTM [THE i
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6.4

Einsetzen des Befehlseditors

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.

SCHRITT 1

SCHRITT 2

Auswahlen des Befehlseditors

Hilfe

Optionen...

Extraz

PFrogrammbank,

Befehlzeditor

Frograrmm-b4d onitor

Strg+B

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

Einsetzen des Befehlseditors

# Befehlseditor

Eigenschaft ceinstellen
Soundtime 1

FLUSH
N
INFUT

I0BLOCK

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

LINEINPUT
ouT
PRINT
FRIMNTDEG
PRINTLEL

| |

DOk IThAS I

Befehlsliste

Inputfoutput control 'I E;..IEI §|§| Qlﬂl @

IMPUT ;l Eigenschaft
IOBLOCK, 1§00 variahle
LINEINFUT
ouT

s einstellen
101

PRINT

L] Blattern Sie tiber die
Bildlaufleiste der E/A-
Steueranweisungen nach unten,
um den Befehl
[RUCKSETZUNG] anzuzeigen.

PRINTDEG

FRINTLEL
FRINTMSG

[ Klicken Sie den Befehl
[RUCKSETZUNG] an.

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

[] Geben Sie tiber die Tastatur
[E/A-Variable, Wert setzen]
“ioUnchuck” ein.

I
/ Befehlseditor H=1E3
inpuyoutput canvrol =] E8] 9% @l ]2 <
INPLIT 21 |Eigenschaft ceinstellen
ICBLOCK, 0 vl "
LINEMNPLIT /0 variahle 10{ioUnch|
ouT
FRINT
FRINTDBG
FRIMTLEL
FREINTMSG
SET
MVAIDITE LI
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C:\Programme\Wwincaps2\¥MG083D\YM_6083D.__ [M[=]

*ChuckItem: ‘l

SET I0{ioChuck)

2 ] Klicken Sie im

RETURN Programmbearbeitungsfenster
*===== Parts chuck ===== die Position an, von wo aus Sie
“*lUnchuckIten: Befehle eingeben wollen.

RESET I0{ioChuck)
SET I0{ioUnchuck)
RETURN

4] |
[25 Zeile [CAPS [NUM [N 4

e e

/ Befehlseditor _ O] x|

= = i

inputoutput contol =] 1 85| @ @ (] BIC=A [ Klicken Sie die Schaltflache
INPLIT 1 |Eigenschaft HE infi .

IOBLOCK I,-"Ogvariable [Einflgen] an 71

LINEINPUT

ouT
PRINT
PRINTDEG
PRINTLEL
PRINTMSG

SET
WDITE =l

SCHRITT 3  Einfaches und klares Bearbeiten von Programmcodes

C:\Programme\Wwincaps2\¥MG083D\YM_6083D.__ [M[=]

*TITLE "Pick & Place"
H#INCLUDE ““dio_tab.h" ‘Reads the DIOD r
HINCLUDE *“var_tab.h* ‘Reads the vari:

PROGRAM pro1
TAKEARM 'Acquires arm se
SET I0{ioComplete)
HOVE P, P{pHome}, 5=58 ‘PTP control to

SPEED 188 ‘Changes to 1882

APPROACH P, P{pPick),Z?0@ =
o - _>|_I
|26 Zeile [CAPS [MTTM [THE i

[IVorsicht[l 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

In diesem Abschnitt werden Sie PRO1, das
Befehlseditors” erstellte Programm, speichern.

Speichern des Programmes

SCHRITT 1  Wahlen Sie [Speichern] aus

Programm  &ktionen  Estras  Hi
Strg+h

chern

im vorherigen Abschnitt “6.4 Einsetzen des

Speichern unter...
Hinzufiigen
FEreigeben

Strg+0

Friifen

Importieren Strg+l
Exportieren Strig+E

Meu anordnen 3

SCHRITT 2 Eingeben des Dateinamens

Speichem e | 3 Vm_6023d = gl

autoexec.pac
PRO1.pac

] wahlen Sie aus dem Menii
[Programm] die Option
[Speichern].

 ~

] Geben Sie im Feld [Dateiname]
einen Dateinamen ein.

Geben Sie bei diesem Beispiel
“prol” als Dateinamen an.

(Die Dateierweiterung wird
automatisch angehéngt.)

Drateiname: FRO

q Speichem "
j Abbrechen |

4

D ateityp: I PAC-Pragramm [+, pac)

] Klicken Sie [Speichern] an. Die
Programmquelldatei “prol.pac”
wird gespeichert.

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 das L aufzeit-For mat

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

SCHRITT 1

SCHRITT 2

Kompilieren des Programmes in das Laufzeitformat

1 C:\Programme\Wincaps2\YM 60830 \WM_6083D\VM_6083D_ppj - PAC Manag. .. [M[=] E3

U Klicken Sie die Schaltflache
‘Geanden ‘ngramm |T|te|

[Ausfihrungsprogramm
Autoexec.pac 27.09.9911:1 AutoExec Reserved program
PROT.pac 18.12.0010:5 PROT Pick & Place erstellen] @l an.

PAC W14l ﬁl
STRAN V142

[ C:\Progy atare’ Wincaps 2\ MA0S3 DV M_6083D0Autoexec pac]
STRAN V147

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

Stellen Sie sicher, dalR kein Fehler aufgetreten ist

i .DensoPacManager

@ Anzahl Programmierfehler MW arhungen) = 0 (0]

[] Prufen 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 prifen Sie 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 (bertragen

(hochladen).

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

Einrichten der Kommunikationsverknipfung zwischen Programm-Manager

und Roboter-Controller

SCHRITT 1

1 C:\Programme\Wincaps2\YM 60830 \WM_6083D\VM_6083D_ppj - PAC Manag... [M[=] E3
Datei Bearbeiten Programm  Aktionen  Estras  Hilfe

Meuss Projekt = gl @l

PFrojekt dffnen...

Projekt speichern ‘ Programm |T|te|

Frojekt speichem unter 1:1 AutoExec Feserved program
Projekt ginrichten... 0:5PROT Pick & Place

[] Wéhlen Sie aus dem Menil
“Datei” die Option [Projekt
Ubertragen.]

Projekt Uibertragen.

iy
Drucken.. Stig+P

fusfiihrungsprogramm erstellen

Makiodefinitionsdatei erstellen

a083DAutoezec pac]

Schliefen

SCHRITT 2  Auswahlen des hochzuladenden Programmes

“Lokal” bezieht sich auf den PC und
“Fern” auf den Roboter-Controller.
8\
—Lokal

W<Programm-flntergn
I 1 <erzeichnis/Ausfih
| | <Frogram Source>

~Fern
SendEm> | W] <Frogramm-/intargr
< EmpEfaig e |

[ ] <VerzeichnisAusfith
[1<Program Source>
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L] Klicken Sie [Alle auswahlen] an.




a

~Lokal———
<Programm-~lnterpre
Cerzeichnisifustith
<Program Source>

S

—Ferm

Alle Elemente werden ausgewahlt
mit V.

Senden >

< Empfangen
Abbrechen

<Programm~lntergpre
CerzeichnisiAustih

L] Klicken Sie [Senden >] an.

SCHRITT 3  Hochladen des ausgewahlten Programmes

i .DensoPacManager

@ Daten werden aktualisiert. Wirklich senden?

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

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

- —

In Kapitel 3 lernen Sie folgendes:

Fihren Sie das Programm, das Sie auf einem PC erstellt und zum Roboter-Controller
hochgeladen haben, in der Maschinenverriegelung aus, um die Roboterbewegung auf dem PC-
Bildschirm zu simulieren.

Durch die Simulation kénnen Sie das Programm vor der tatsachlichen Steuerung des Roboters
Uberpriufen und dadurch die Sicherheit und Wirksamkeit des entwickelten Programmes erhdhen.

Lektion 9 Vorbereiten des PCs auf die Simulation 67
9.1 Starten des Arm Managers 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 Abrufen der aktuellen Position in der Positionsvariablen 70
10.3 Bearbeiten der Positionsvariablen 76

Lektion 11 Testlauf des Programmes 77
11.1 Laden des Programmes 77
11.2 Starten des Programmes 79

Lektion 12 Uberwachen und Manipulieren der E/As 80
12.1 Starten des DIO Managers und Einrichten

der Kommunikationsverknipfung zum Roboter-Controller 80
12.2 Uberwachen der E/As 81
12.3 Ein-/Ausschalten der E/A-Dummy-Schalter 82

Lektion 13 Uberwachen und Manipulieren der Variablen 83
13.1 Starten des Variablen Managers und Herstellen der Kommunikation 83
13.2 Uberwachen der Variablen 84

Lektion 14 Kontinuierlicher Testlauf 85
14.1 Kontinuierliche Ausflihrung 85
14.2 Kontinuierliche Uberwachung der E/As 86
14.3 Sofortiger Stop (Anhalten) 88
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( Starten )

) Lektion 9

Vorbereiten des PCs auf
die Simulation
.

4 .

) Lektion 10
Zuweisen der aktuellen
Positionswerte zur

\_ Positionsvariablen

) Lektion 11
Testlauf des Programmes

(" ) Lektion 12

Uberwachen und
Manipulieren der E/As

N
|

(" ) Lektion 13

Uberwachen und
Manipulieren der

\Variablen |

S~
) Lektion 14
Kontinuierlicher Testlauf

-

v
=

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

Sie werden die Werte zur Positionsvariablen zuweisen, die die

Bewegungsrichtung des Roboterarmes darstellt.

(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 Einzelzyklus-Ausfiihrung, und priifen Sie die
Roboterbewegung.

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

Prifen Sie die Inhalte der vom Programm verwendeten Variablen.

Fihren Sie das Programm bei kontinuierlicher Ausflihrung aus.
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Lektion 9 Vorbereiten des PCs auf die Simulation

Sie starten den Arm Manager und stellen die Kommunikationsverkniipfung zum Roboter-Con-
troller her.

9.1 Starten des Arm Managers

Sie missen den Arm Manager starten, um die simulierten Roboter-Bilder anzuzeigen. Der Arm
Manager wird Gber den System Manager aufgerufen.

SCHRITT 1

Datei Esxtraz  Fenster Hilfe

i | r | a
%\E E@d‘ll}.

| Systern Manager | Standby

@ Kiicken Sie die Schaltfldche [Arm] an.

9.2  Einrichten der Kommunikationsverkniipfung 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 Schaltfliche

SCHRITT 1 [Verbinden] an.
(Die Schaltflache [Verbinden]

¢ C:\PROGRAMMESWINCAPS2\VM_6083D\VM_6023D\VM_6083D. M [=] K3 wird gedriickt dargestellt.)
Dqei Bearbeiten Aktionen Ansicht Estraz  Hife

@ Klicken Sie die Schaltflache
[Monitor] an.

(Die Schaltflache [Monitor] wird
aedriickt daraestellt.)

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

Im Fenster [Aktuelle
Roboterposition] wird die aktuelle
Roboterposition angezeigt.
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Lektion 10 Zuweisen der aktuellen Positionswerte zur
Positionsvariablen

Vor Ausfihrung des Programmes ist es erforderlich, die den jeweiligen Positionsvariablen
“‘pHome”, “pPick”, “pPlace1” und “pPlace2” des in erstellten Programmes zugewiesenen Werte
festzulegen. “Lektion 6 Eingeben und Bearbeiten von Programmen” von Kapitel 2 “Erstellen eines

Programmes auf einem PC mit WINCAPSII”.

Bei dieser Lektion werden Sie die Werte des Programmiergerats Uber “Punkt-Programmierung”
eingeben.

oy ey s
Fod AT
L A TLAT
WAy hy

*Vorsichtx Siehe “Lektion 5 Definieren von Makros” fir jede Positionsvariablennummer

"«

“pHome”, “pPick”, “pPlace1” und “pPlace2”.

10.1 Manuelles Simulieren der Roboterbewegung

Wahrend Sie die im Arm Manager angezeigten Simulationsbilder tberwachen, bewegen Sie
entsprechend der unten beschriebenen Prozedur den Roboterarm manuell zu den der
Positionsvariablen “pHome” zugewiesenen Positionswerten.

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

— @ Stellen Sie den

[ 7 ( DN Moduswahlschalter auf

} s MANUELLE Position, um in
Q den Manuellen

Modus zu schalten.

ROBOT STOP

—
Motor J(CLock ) [ R-seL SPEED

S am—

=& @ Driicken Sie [SPERRE].
G

° ® Driicken Sie [F2 Arm] in der
o Hauptanzeige.

° Das Fenster [Aktuelle Roboter-
position] erscheint. Von dort aus

U mussen Sie zum Fenster
—_—————— ——— Gelenkvariablen wechseln.
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SCHRITT 2

SCHRITT 3

Bewegen des Roboterarmes

9 C:\PROGRAMMEVWINCAPS2\WM_6083D\VM_6083D\WM_6083D... =]

Datei Bearbeiten Aktionen  Ansicht  Estras  Hilfe

[# =0 5| slele| el

IT)/P =1 j EI[MH 39k, 363 F95A, BRR 298, 180, -4 616GES. -140.053, 5]

: :
: ;
5 —
IE —
= =

@ Wahrend Sie das Roboter-
Simulationsbild Gberwachen,
bewegen Sie den Roboterarm
Uber den Sicherheitsschalter
und die Tasten der
Armbewegung seitwarts so zu
pHome, damit folgende Werte
gelten:

+ J1: Ca. 40°

* J2: 0° (keine Bewegung)
+J3: Ca. 100°

+ J4: 0° (keine Bewegung)
+ J5: Ca. 70°

+ J6: 0° (keine Bewegung)

Prifen der aktuellen Position

) & © O w oo | somwere [l 1z

Aktuelle Roboterposition

J1 49.20 ° i B i
P J T
2
J3 100.06 ° i
J2 —
3 By
J5 70.24 ° 4
s
\J5 ) % —
fAbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. &)
[ ] A | Roboter Betr.mod Yar. | Geschw. | Hilfsf. |
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® Priifen Sie im Fenster [Aktuelle
Roboterposition] die Position
jeder Achse.




10.2 Abrufen der aktuellen Roboterposition in der Positionsvariablen

Rufen Sie in der Positionsvariablen die aktuelle Position ab, zu der der Roboterarm im Arm Ma-

nager bewegt wurde.

Es gibt folgende 3 Moglichkeiten, um die aktuelle Position in der Positionsvariablen abzurufen:

[1]
[2]

abrufen konnen

[3]

Uber das Bedienfeld

Uber das Fenster [Positionsvariablen] auf dem Programmiergerat

Uber das Programmbearbeitungsfenster (Codierungsliste) auf dem Programmiergeréat, wo
Sie die aktuelle Position in der im angegebenen Programm festgelegten Positionsvariablen

[1] Uber das Fenster [Positionsvariablen] auf dem Programmiergerit

SCHRITT 1

Aufrufen des Fensters [Positionsvariablen]

M & = 3 w -ses

FiEN

Aktuelle Roboterposition

| somntuete| [l e

J1 49.20 ° i B i
P J T

2
J3 100.06 ° i

J2 —
» p —
J5 70.24 ° 4

J5 —
% % —

fAbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. D)

® A Robuter| Betr.modm| Geschu. | Hilfsf.

FiEN

M & = 3 w -ses

W

Yariablentyp auswahlen

| somntuete| [l e

@ Driicken Sie [F4 Var.] bei
angezeigtem Fenster [Aktuelle
Roboterposition].

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

7. i 7.
£ @ ‘ 2\
GanzZahl Gleitk.Z Vektor Pos. Gelenk
[F11 [F21 [F31 [F41 [F51
7.
£ P4 s C
Doppelt Trans. Zeich.f. Verw Yar
[F81 [Fie] [F111 [F12]1
fAbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. &)
[ ] A | GanzZahl| Gleitk.Z| Vektor Pos. | Gelenk
F4

WG

viEN

8w -ces3p

Positionsvariablen [ 100]

| soimtuotol Ml 1ex

Das Fenster [Positionsvariablen]
erscheint.

Po 0.0000000 0.0000000 0.0000000
0. 0. 0.
Righty/fbove Flip/Sng FIG ©
P1 390.1329 519.737¢ 924.4217
180.0000 4.426693 -126.8937
Lefty/fbove NonFlip/Sng FIG 5
F5: éndert die Ausuahl. F6: Ruft die aktuelle Pos. ab.  §EI™if)
® A Zuriick Weiter | Gehe zu | Bewegen | éndern | Pos.abr.
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SCHRITT 2

Abrufen der aktuellen Position in der Positionsvariable

viEN

™ @ 5 8w e | dancuotol [ e

Positionsvariablen [ 100]

0.0000000 0.0000000 791.0145 @ Uber die Cursor-Tasten oder
. 2 . das Einstellrad wahlen Sie das
Righty/fbove Flip/Sng FIG © Feld P1 0 aus
PIL 9. 9. 9. ’
0. 0. 0.
Righty/fbove Flip/Sng
F5: Andert die Ausuahl. FB: Ruft die aktuelle Pos. ab. )
® A Zuriick | Weiter | Gehe zu| Bewegen| éndern [ Pos.abr. @ Driicken Sie [FG Pos. abbr_]_

NT%

St HoTo| [ 1o

M & @ U w o

fiktuelle Position in
PL10] einlesen?
1.0145

| S— ( fibbrechen, }
= 0

P11 0. 0. 0.
0. 0. 0.
Righty/fbove Flip/Sng FIG ©

® Driicken Sie [OK].
Dadurch wird die aktuelle Posi-
tion des Roboterarmes in der
Positionsvariablen P[10] ab-
gerufen.

)

SCHRITT 3

® Driicken Sie zweimal [Abbrechen).
Es erscheint wieder das Fenster
[Aktuelle Roboterposition].

@ Gehen Sie zuriick zu Schritt 2
Bewegen des Roboterarmes in
Lektion 10.1.

Abrufen sonstiger Armstellungen in den Positionsvariablen

/[ N\

MANUAL ROBOT STOP
AUTQ " TEACHCHECK
@ [ MOTOR | | LOCK R-SEL SPEED }

P ]

Pbbrechen: Schlicht di

)

=
o e e e =

) () (e ) () (e )

0 0 0 00000
0o 0 o000 00
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Rufen Sie sonstige Armstellungen
ab wie in Schritt 1 und 2
beschrieben.




[2] Uber das Programmbearbeitungsfenster
Programmiergerat, wo Sie die aktuelle Position in der im angegebenen
Programm festgelegten Positionsvariablen abrufen konnen

(Codierungsliste) auf dem

SCHRITT 1 Aufrufen des Fensters “Programmliste”

/—\

ROBOT STOP

0 0 0 00000
0o 0o o000 00

AP o TEN(ICHECK
@ MOTOR | | LOCK R-SEL SPEED

R R TR |

T e N e e

G

A ) (=] ()

@ Stellen Sie den Modusaus-
wahlschalter auf MANUELL.

SCHRITT 2  Auswaihlen des Zielprogrammes

M & @ U w o

Programmliste [Anzahl Programme: 71

| soimtuotol Ml 1ex

@ Driicken Sie in der Haupt-
anzeige auf [F1 Programm], um
das Fenster [Programmliste]
aufzurufen.

AUTOEXEC autoexec. Ja Ja Aktiv.
PRO4 prod.pac Ja Ja Aktiv.
PRO1 prol.pac Ja Ja Aktiv.
PRO2 pro2.pac Ja Ja Aktiv.
PRO3 pro3.pac Ja Ja Aktiv.
dio_tab.h dio_tab.h Ja Deakt.
Zurlick Heiter Suchen (aneigem KON Ig. I
\,

® Wahlen Sie das Zielprogramm.

Z

Abbrechen: Schlieft dieses Fenster.

® A Progheu | Losch

Kopier.

~—~— N )

Yar. m Hilfs.

&/~

@ Driicken Sie [Anzeige] oder
[F5 Bearbeiten], um die
Codierungsliste anzuzeigen.

SCHRITT 3 Auswihlen der Programmzeile mit der Zielvariablen

M o& © 3 w o

Programm: PRO2 L

5/ 11 Zeilenl

| somntuete| [l e

0001 “ITITLE “PRO2"
0002 PROGRAM PRO2
0003  Takefirm

0004 SPEED 100

0005 APPROACH P.P1,80 120
0006 MOVE P.@0 P1.P2
0007 DELAY 200

Zuriick Heiter Gehe zu
X 7
Programm anzeigen. W
[ ] A | NeueZeil| Zeillsch| ZeileKop| Einfg ZeilBear| Speich
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® Wahlen Sie die Zeile mit der
Zielvariablen.

® Driicken Sie [GetPos.].




SCHRITT 4 Abrufen der aktuellen Position in der Variablen in der Zeile

Wenn die Programmzeile eine einzige Variable enthalt,

Systemmeldung wie unten dargestellit.

| soimtuotol Ml 1ex

11 Zeilenl

M & @ U w o

Programm: PRO2 L 5/

Systemmeldung

2)

fiktuelle Position in
[ PC11] einlesen?

erscheint die

fibbrechen
A -

0006 MOVE P. @9 P1.P2
0007 DELAY 200

Zuriick Heiter Gehe zu

| BP | GetPos.

@ Driicken Sie [OK]. Dadurch wird
die aktuelle Position in der
Variablen abgerufen.

)

o o | [ [ | |

Wenn die Programmzeile mehr als eine Variable enthalt, erscheint die
Systemmeldung wie unten dargestellt. Wahlen Sie die gewlinschte Variable

aus.

M & @ U w o Joint o To| [ 1ex

Programm: PRO2 L 6/

11 Zeilenl

fAktuelle Position lesen

Lesen der aktuellen Position auswshlen.

® Wahlen Sie mit den Cursor-
Tasten oder dem Einstellrad die
gewlinschte Variable.

¢ Pr2l
Abbrechen OK

Zuruck | Heiter | Gehe zu| | BP ” GetPos.

)

OK: Liest die aktuelle Position in die Yariable.

[N

© Driicken Sie [OK]. Dadurch wird
die aktuelle Position in der
ausgewabhlten Variablen
abgerufen.

Wenn die in der ausgewahlten Programmzeile stehende(n) Variable(n) nicht
korrekt sind, werden keine Variablen fiir die Programmierung angezeigt.

Nur die ersten 3 Variablen der Programmzeile werden angezeigt.
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[3] Uber das Bedienfeld

Modusschalter

Roboter-Stoptaste
O
| =
M-MOD-Taste w E Umschalttaste

(Manueller Modus) ROBOT 5TOP

OPERATING PANEL
R-SEL-Taste \ Taste STOP
(Roboterauswabhl)

| Abbrechen-Taste

MOTOR-Taste

L +——"OK-Taste

&

BRAKE I T or O o I
QN Yo 0o i o 3
o AUTO [ST-STOP) i RR| i [ST-START] i [CY-START} -

L Lfve/rz+ L]
g H=8 | P
ARG aN
[ErrSave
15 A6 A7 A8 RO Hemif
o) (o Taste “BREMSE

I6sen/Schrittstop”

Tasten fiir die Bewegung des Armes

SCHRITT 1  Wechseln zum manuellen Modus

Stellen Sie den Modus-Schalter auf manuelle Position, und priifen Sie, ob die
LED-Anzeige aufleuchtet.

SCHRITT 2 Aufrufen des Funktionsauswahl-Modus

Driicken Sie die Umschalt-Taste und prifen Sie, ob die LED-Anzeige
aufleuchtet.

Dann driicken Sie die Taste “Bremse |6sen/Schrittstop”, damit das Bedienfeld
in den Funktionsauswahlmodus wechselt.

SCHRITT 3 Auswaihlen der Funktion “Position abrufen”

Wahlen Sie die gewlinschte Funktion Gber die Cursor-Tasten &t und {.
So wird die aktuelle Position abgerufen: Wahlen Sie die Option:

Positionsvariable [F7: Set CurPos P]
Gelenkvariable [F8: Set CurPos J]
Transformationsvariable [F9: Set CurPos T]

Nach Auswahlen der gewiinschten Funktion driicken Sie die OK-Taste.
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SCHRITT 4

SCHRITT 5

Auswaihlen einer Zielvariablennummer

Verwenden Sie die Zifferntasten zum Eingeben einer Variablennummer, Uber
die Sie die aktuelle Position abrufen méchten.

Driicken Sie die Taste “OK”. (Um die eingegebene Zahl riickgangig zu machen,
dricken Sie die Taste “Abbrechen”. Die LCD-Anzeige kehrt zu Schritt 3
zuriick.)

Abrufen der aktuellen Position

Die LCD-Anzeige zeigt [SetCurrentPos?] an.

Driicken Sie die Taste “OK”. (Dricken Sie die Taste “Abbrechen”, um die
Operation abzubrechen. Die LCD-Anzeige kehrt zu Schritt 4 zurlick.)

Ist das Abrufen der aktuellen Position abgeschlossen, zeigt die LCD-Anzeige
[Set VarVal OK] an.
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10.3 Bearbeiten der Positionsvariablen

Sie koénnen Positionsvariablen bei Bedarf bearbeiten. Dazu ein einfaches Beispiel: Sie werden

den einer Positionsvariablen zugewiesenen Wert andern.

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

® Wahlen Sie iiber das Einstellrad
oder die Cursor-Tasten die
Spalte [X] der Positionsvari-
ablen P13.

F5
| @ Driicken Sie [F5 Andern].

SCHRITT 1  Auswaihlen der Positionsvariablen
{Ej @ @ @ w -ses | Joint W @ T o| I
Positionsvariablen [ 1001
P12 °. °. °.
°. °. °.
Flip/Sng FIG ©
°. °.
Righty/fbove Flip/Sng FIG @
F5: éndert die Ausuehl. F6: Ruft die aktuelle Pos, ab. )
[ ] A | Zurick | Heiter Gehe zu| Beuegem Pos.abr‘.|
SCHRITT 2 Andern des “P12” zugewiesenen Wertes

) & © O w oo | somwere [l 1z

I Positionsvariablen [ 1091

Die nachstehend gezeigte
Zehnertastatur wird angezeigt.

@ Geben Sie einen neuen Wert
Uber die Zifferntasten der Zehner-
tastatur ein.

CLR| BS
P12 °. 9.
70 8| 9
o. 0.
Righty/Above FI. 4] 5| 6 |+~
P13 0.0000000 0.
0. 0. 1| 2] 3
| Righty/fbove 1y CANCEL 0K

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

OK: Nimmt den Eintrag auf. fbbrechen: Yerwirft den Eintrag. )
® -~ |

Zuriick zur Hauptanzeige

/[ N\

1ANU: ROBOT STOP

MANUAL
AUTQ ",  TEACHCHECK
@ [MOTDR LOCK R-SEL SPEED

@ Driicken Sie [OK].

319 wird in der Spalte [X/T] der
Positionsvariablen P13 einge-
geben.

e

N YT | v
)

o o
. o)k
o X o
o o
. D] 2
o Y o
o 3| o
° QrDJI
o o o
° 4 o
o WTX o
o2 || o rower % GJS %
o R e I T e e RY! o
° DENSO )\t °
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® Driicken Sie dreimal die Taste
[Abbrechen], um zur Haupt-
anzeige zurtickzukehren.

Damit ist die Bearbeitung von
Positionsvariablen
abgeschlossen.




Lektion 11 Testlauf des Programmes

Sie flhren einen Testlauf des Programmes “PRO1” in der Einzelzyklusausfiihrung durch.

11.1 Laden des Programmes

Selbst wenn ein kompiliertes Programm vom PC zum Roboter-Controller hochgeladen wird, kann
es der Controller nicht ausfihren. Das Programm muf in den Speicherbereich geladen werden,
von wo aus es ausgefuhrt werden kann.

SCHRITT 1  Anzeigen des Lade-Bildschirmes

& @ @ w -oesn | soriuoto| M 10

@ Driicken Sie [F6 Einstellen] in

\W der Hauptanzeige.

® A | Programm firm Bild | E/n

SCHRITT 2 Laden des Projektes

) & © O w oo | somwere [l 1z

Einstellungen (Haupt)

B| @ € £

Diskette SpchInfo KomEinst Mart.

[F31 [F41 [F51 [F61

B <] <
Optionen Speich Speichern
[F71 [F81 [F91

fAbbrechen: _SchlieRt dieses Fenster. &)
o Am\ ..... sl @ Driicken Sie entweder die
F1 Schaltflache [F1 Laden!] oder
[Laden!].
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) & © 3 w s ot wete| [ 1o

Achtung: Das Projekt wird geladen!

Tt @ ) ® Priifen Sie die Systemmeldung,
und driicken Sie [OK].

o o

Optionen Speich Speichern

[F71 [F81 [F91

o)

™ @ 5 8w e | dancuotol [ e

viEn

Einstellungen (Haupt)

Q| d| @« €| £

Laden! Diskette SpchInfo KomEinst Hart. Nach Abschlu® des

[F11 [F31 [F4]1 [F5]1 LF61 Ladevorganges kehrt dle
Bildschirmanzeige zum Fenster
[Einstellung (Haupt)] zurick.

B al <

Optionen Speich Speichern

[F71 [F81 [F9]

fbbrechen: Schlieft dieses Fenster. M)
® A Laden! | Prot. Diskette| SpchInfo| KomEinst| MWart. |

Zuruck zur Hauptanzeige

/N

MANUAL ROBOT STOP.

[MOTOR LOCK R-SEL SPEED

e

D woww | somunoro I w
® Driicken Sie [Abbrechen], um zur
|| e Hauptanzeige zurlickzukehren.
G || e
CE®||
QHD)IS
R o ey %rf ol
)
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11.2 Starten des Programmes

Jetzt aktivieren Sie die Maschinenverriegelung des Roboter-Controllers und starten das geladene
Programm in der Einzelzyklus-Ausfiihrung, 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, wenn Sie in Lektion 12 E/As manipulieren

wollen.

SCHRITT 1  Anzeigen des Fensters “Programmliste” im Programmierpriifmodus

@ Stellen Sie den

/N

L RoBOT STOP s
AU TRGHOHECK
@ MOTOR LOCK ) @ - SPEED
v
n 1

Modusauswahlschalter auf
PROGRAMMIERPRUFUNG.

(Der Roboter-Controller wechselt
in den Programmierprifmodus.)

@ Priifen Sie, ob das Modus-

0 0 0 0 o

Symbol oben links auf dem
Bildschirm auf [ E;E%K ] gewechselt

ong
o ofo oo oo

o

o
J5|
m o |_en | s E'Rv .

\WcEen )

® Driicken Sie [SPERRE], um die
Maschinenverriegelung des
Roboters zu aktivieren. Priifen
Sie, ob die LED [SPERRE]
einaeschaltet ist.

SCHRITT 2 Auswahlen des Start-Programmes

O & @ 3 w -os | oto|l i

Programmliste [Anzahl Programme: 51

AUTOEXEC Angehalt 4 0.00 128 | V Voru

@ Driicken Sie [F1 Programm], um
das Fenster [Programmliste]
anzuzeigen.

® Wihlen Sie die Zeile PRO1 aus.

PRO2 fngehalt 6 0.00 128 | Voru
PRO3 fAngehalt 7 0.00 128 |V Voru
Zurlick Heiter Suchen fAnzeigen| HKonfig.
fAbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. D)
|
[ ] A thalter\| SchrStop ZukStart ) Schrzur Chrotr

/N

BOT STOP

0.8 @ 1 w o wo o]
[ 41 Progroane: 51

I..

® Driicken Sie [F4 ZykStart].

@ Priifen Sie die Systemmeldung.

aaaaaaa

© 000000
0 0 0 0 0 0 0 O

TG I1GONG <5 XS

.....

<

@@@@@@ .
PIUOIOIVIO
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Driicken Sie [OK].

PRO1 fuhrt einen Einzelzyklus
aus.




Lektion 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 Programmausfiihrung fortzusetzen.

Anmerkung: Siehe “Lektion 5 Definieren von Makros” fiir E/A-Nummern von “ioParts”.

12.1 Starten des DIO Managers und Einrichten der Kommunikationsver-
kniipfung zum Roboter-Controller

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

SCHRITT 1  Starten des DIO Managers

¥ VM_6083D - DENSD System Ma... [HI[El E3

Datel Estraz Fenster Hilke

1] P

| Systemn Manager | Standby

@ Klicken Sie im Fenster System
Manager die Schaltflache [E/A]
an.

Das Fenster [DIO Manager]
erscheint.

SCHRITT 2 \_{erbinden mit dem Roboter-Controller, um die kontinuierliche
Uberwachung zu starten

@ Klicken Sie im Fenster DIO
Manager die Schaltflache
[Verbinden] an.

£ L *Programme\Wincaps2\WMB083D\VM_6083DAVM_6083D.dio - DI Manager [HI[=] E
paei] Deabaten Ak“ﬂ_ﬂélﬂ il Die Schaltflache [Verbinden]
At = | G |o-Tabele =| & & ; -
wird gedrickt dargestellt.
Mr. | Sfatus |Typ |Verwendung |Makru ‘MDﬂ\lDlDuﬂ
0(APS Systeminput | Step stop (alltasks) | BIN1 AJS -
1[AUS  Systeminput | <Reserved> SN2 AUS -
2[APS Swsteminput | Instantaneus stop (allt SIN3 AJS -
IAPS Swsteminput | Strobe signal SiN4 AJS -
AAPS Swsteminput | Interruption skip SING AJS -
5[APS Swsteminput | Command dataareso SING AJS -
B[APS  Swsterminput | Dataarea hit0 (Bhit: SIN7 AJE -
7APS Swsterminput | Dataarea hit1 (Bhit:  SING AUS - . . . .
8lals  |Systeminput | Dataares T bit 2 (Bhit: | SING AUS |- @ Klicken Sie die Schaltflache
9(APS Systerminput | Dataarea? hit 3 (Bhit: SIN10 AUS - H
10[ALS | Systeminput | Dataarea 1 hit 4 (Bhit:  SIN11 AUS :'LI [Monltor] an.
— : Die

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

Die Schaltflache [Monitor] wird
aedriickt daraestellt.
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12.2 Uberwachen der E/As

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

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

Die Tabellentyp-Anzeige 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:\Programme\wincaps2\YMG083D\YM_6083D \YM_G083D.dio - DIO Manager 8 [=] E3

Datei Bearbeiten Aktionen Estias  Hilfe

| @Ol 13| B [o-Torere =] ] ]

INr

Status |Typ

‘Verwendung

| Makra

‘MDmtn|Du;|

AUS | Userinput
AUS  Userinput
AUS  [Userinput
AUS | Userinput
AUS  Userinput
AUS  [Userinput
AUS  |Userinput
AUS | Userinput
AUS  Userinput
AUS  Userinput
AUS  Userinput

pafs supphy signal ioParts 1
nal |ioCompletes  AUS

maotion control sig

UMI3
U4
ulrs
UIME
UIN7
uirg
ui~g
uiN1o
UiN11

ALS

AUS
AUS
AUS
AUS
ALUS
AUS
ALS
AUS
AUS

Elr
EIr
EIM
EIr
Elr
EI
EIr
Elr

@ Blattern Sie im Fenster [DIO
Manager] bis zur Anzeige der
E/A Nr. 34.

(Verwenden Sie zum Blattern
die Bildlaufleiste auf der rechten

EIr

Seite des Fensters.)

Elr

Elrx
3

SCHRITT 2 Einstellung des Monitortyps

# C:\Programme\Wincaps2\YMG6083D\YM_6083D\YM_6083D dio - DID Manager |8l [u] B3

Datei Beabsien Aklionen Exrss Hife

[ =fST)E| M [o-Tebor = 4] %]

[R03

s [Tvo
5

|\/Erwendung

PN
‘Makrn ( ‘Mnnltnmu;l

34
35
36
37
38
39
40
41
42
43

=

E,

EEEEEREEEERERE

GGG

User input
User input
User input
User input
Userinput
Userinput
Userinput
Userinput
User input
User input
User input

parts supply signal
motion control signal

Part {0
oo \fﬁ"{w—l

ioCompletes
I3

UiNg

UING

UiNg

UIN7

UiNg

UINg

UINTD

UINT1

*
i

T T
m

@

Klicken Sie im Fenster [DIO
Manager] die Schaltflache
[Kontinuierlicher Monitor] an, um
den Monitor abzuschalten. (Die
Satzinhalte kdnnen nicht geandert
werden, wahrend der 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
ermdglicht nun die Uberwachung
von E/A Nr. 34.

@ 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 angezeigt.
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12.3 Ein-/Ausschalten der E/A-Dummy-Schalter

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

Das Programm PRO1 “PICK & PLACE” wartet auf E/A Nr. 34 “ioParts”, um sich einzuschalten
und fahrt bei diesem Schritt nicht in diesem Status fort. Falls Sie E/A nicht korrekt verwaltet
haben, kdnnen Sie einen Betriebstest durchfithren.

SCHRITT 1  Stoppen der Uberwachung

® C:\PROGRAMME\WINCAPS2\WM_6083D\VM_6083D\YM_6083D.dio - DID Man... M=l E3

Datei  Bearbeiten Akfioren Extras  Hife . . j
[Z = 8! [o-Takele =] | ® [ @ Priifen Sie im Fenster [DIO
Nr.| St us‘Typ ‘\/Erwendung ‘Makm {‘Munilumumm;l Manager], Ob m Feld [MOI’]ItOI’]
M AL Userinput i parts supply signal ioParts EIN_/EIN - . .
35/ AU Uﬁerm;}:ul motion complete signa ioComplete \AUS/EIN 4 fur E/A Nr' 34 EIN elngeSte"t ISt'
36/AUS  Userinput ioErmR AUS  EIN
37[AUS  Userinput ioChuck. AUS  EIN
36/AUS  Userinput inUnChuck AUS  EIN
38/AUS  Userinput UING AUS  EIN
0/AUS  Userinput UIN? AUS EIN
41|AUS  Userinput uiNg AUS EIN
42|AUS  Userinput uiNg AUS  EIN
43| A= Userinput uiN10 AUS EIN
44|AU5  Userinput UINTT AUS EIN_';I
K1 >

@ Klicken Sie hier, um den
[Kontinuierlichen Monitor] auf
AUS zu setzen.

SCHRITT 2 Einstellung des Dummy-Schalters

® C:\PROGRAMME\WINCAPS2\VM_6083D\VH_6083D\YM_6083D.dio - DIO Man... [Mi[=]E3

Datei Bearbeiten Aktionen Extras  Hilfe

Pl =N ?‘?llﬁ'u—Tabeue -] %]

Ns Status ‘Typ |Verwendung ‘Makm |M0m® @ DOppe”(lICken S'e m FenSter
SNEIN /i Usey input pans supply signal ioParts EIN EIN
35| Al —S/Use input motion complete signa inComplete AUS EIN _I [DIO Manager] das Feld
36|Ads  Usedinput inErnQR AUS  EIN [Dummy SW] von E/A (NI’. 34)
37|AUS  Usef input ioChuck AUS EIN ’
38lads  Useinput ioUnChuck  |AUS  EIN um es auf EIN zu setzen.
39(AUS  Usefinput UINB AUS EIN
40| AYS | Usef input UINT AUS EIN
A1|AYS | Usef input UING AUS EIN
42(AUS  Usefinput UING AUS EIN
43(AUS  Usey input UIN10 AUS  EIN
_|_|44 AUS  Usef input UINT1 ALUS EIN_'LI
4 v
@ 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 gedriickt.

Das Programm erkennt die E/A Nr. 34 “ioParts” als auf “EIN” gesetzt und fahrt
mit dem nachsten Schritt fort. Wenn kein Problem erkannt wird, fahrt das
Programm bis zum Ende fort und stoppt dann.
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Lektion 13 Uberwachen und Manipulieren der Variablen

Uber den Variablen Manager kdnnen Sie Variablen Giberwachen.

Bei dieser Lektion werden Sie die Ganzzahl-Variable [0] von Makro “iParts” priifen, die bei der

Betriebszahlung verwendet wird.

Anmerkung: Siehe “Lektion 5 Definieren von Makros” fur die Variablennummer 0 von “ioParts”.

13.1 Starten des Variablen Managers und Einrichten der
Kommunikationsverkniipfung zum Roboter-Controller

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

Starten Sie den Variablen Manager

. VM_E083D - DENSD System Ma... [HI[= B3

“

SCHRITT 1
Datei Extraz  Fenster  Hilfe
[
WA
| Systemn Manager | Standby
SCHRITT 2

@ Klicken Sie im Fenster [DENSO
System Manager] die Schalt-
flache Variable an.

Das Fenster [Variable Manager]
erscheint.

@ 12:\PROGRAMMEAWINCAPS 2\VM_B083D\YM_6083D\VM_G0B3D.var - Yaria... [M[=] E3

Daki  Beatbeiten Aklionen Estras  Hife

A= _TZ_?I 7| I<G\nbale\/amablen>v

Toel | TipF| o0 | Tm v 7o P | Tyn 1| T T Tvn s |

MNo “alue

| Macra

2

||| — o
oo o wric

‘Usage

iCounta,
iCountBC
iParslD

100 [

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

Die Schaltflache [Verbinden]
wird gedrickt dargestellt.

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

Die Schaltflache
[Kontinuierlicher Monitor] wird
gedruckt dargestellt.

Durch den oben beschriebenen Prozel wurde die Kommunikationsverkniipfung
hergestellt, um den Datenaustausch zwischen PC und Roboter-Controller zu

ermoglichen.
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13.2 Uberwachen von Variablen

Durch Einrichten der Kommunikationsverkniipfung zum Roboter-Controller kénnen Sie die im
Roboter-Controller verwendeten Variablen Gberwachen.

SCHRITT 1 Anzeigen der Variablen

@l C:\PROGRAMMEAWINCAPS2\VM_B083D\YM_6083D\VM_G0B3D.var - Yaria... [M[=] 3

Datei Bearbeiten Aktionen Extras  Hilfe

[# =g 5] Z]#] [<Giobale variablens =

Ul e e NI eSS @ Blattern Sie im Fenster

A [Usage l.hé:iﬁe\ [Variable Manager] weiter, bis
’ die Ganzzahl-Variable [0]

angezeigt wird.

Verwenden Sie dazu die Bild-
laufleiste auf der rechten Seite

[ 100 [ G PUPR R

iCountBC
iParslD

oo o wric

0
1
4
3
4
5
1

Die Spalte [Wert] fir Ganzzahl-Variablen [0] zeigt die an den Variablen
vorgenommenen Anderungen an.
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Lektion 14 Kontinuierlicher Testlauf

Bis zur vorherigen Lektion haben Sie PRO1 mit der Einzelzyklus-Ausfihrung gepriift.

Bei der kontinuierlichen Ausfilhrung 1Rt der Roboter die programmierte Bewegung wiederholt
ausflhren. Wird E/A Nr. 34 “ioParts” Uber den Dummy-Schalter auf EIN gehalten, ist die
kontinuierliche Ausfiihrung sogar méglich, wenn kein aktueller Eintrag bei E/A Nr. 34 vorliegt.

Bevor Sie den Roboter tatsachlich steuern, aktivieren Sie die Maschinenverriegelung des
Roboter-Controllers und flhren einen kontinuierlichen Testlauf durch. Dabei iberwachen Sie im
Arm Manager die simulierten Roboterbilder.

Im folgenden wird angenommen, dal® die E/A Nr. 34 “ioParts” des vorhergehenden Abschnittes
auf EIN gesetzt bleibt.

14.1 Kontinuierliche Ausfithrung
Starten Sie den Variablen Manager, und stellen Sie die Kommunikationsverknipfung zum

Roboter-Controller her, um den Datenaustausch zwischen Variablen Manager und Roboter-
Controller zu ermoglichen.

SCHRITT 1  Anzeigen des Fensters “Programmliste” im Auto-Modus

@ Stellen Sie den Modusaus-

/(ﬁ\ wahlschalter auf AUTO.

Q 47 @ Priifen Sie, ob das Modus-

ki Symbol oben links auf dem Bild-
@ . schirm auf [ o ] gewechselt ist.
° QED]I
% ||
% (:]Rx 22 ® Driicken Sie in der Haupt-
2| penso @ tfrmm\ e | s | en Jmead o [ S0 anzeige [F1 Programm], um das
@@ Fenster [Programmliste]

anzuzeigen.

SCHRITT 2 Auswaihlen des auszufiihrenden Programmes

O & @ 9 w e | worel T 1z
Programmliste [Anzahl Programme: 51
AUTOEXEC Angehalt 4 9.00 128
PRO4 Anachalt 2 200 499 @ W3 . . .
s ahlen Sie die Zeile PRO1 aus.
(YT |
TROZ Angenalt 4 9,00 128
PRO3 Angehalt 7 9.00 128
Zurlick Heiter Suchen fAnzeigen| HKonfig.
fAbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. D)
| |
® i thalter\| SchrStop| ZykStop Start “ | bchrytr'tl @ DrUCken Sle [F4 Start]
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SCHRITT 3 Kontinuierliche Ausfiihrung

O & @ 9 w e | worel T 1z
Programmliste [Anzahl Programme: 51
AUTOEXEC & Programm (PRO1) ausfihren lassen? Der AUSWahl'B“dSChirm fur
% (" Einzelzyklus Einzelzyklus und Kontinuierlich
PROL . :
PRO2 (® HKontinuierlich erd angezelgt
PRO3
| | n . . . .
Zurtick Heiter Suchen Anzeigfn| HKonfig. @ Wahlen S'e KOﬂtInUIel’“Ch , Und
| | [ \] | |
OK: Fihrt das angegebene Programm aus. D) drUCken Sle dann [OK]
® - | | | | | PRO1 startet eine

kontinuierliche Ausfiihrung.

14.2 Kontinuierliche Uberwachung der E/As

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

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

Ist die Schaliflache [Monitor] gedriickt, dann wird der E/A-Status des Feldes [Monitor] "EIN"
kontinuierlich in Echtzeit angezeigt.

Sie werden die im Programm verwendeten E/As Giberwachen.

Der in Lektion 13 gedffnete DIO Manager mufl nach wie vor gedffnet 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 &hnlich der Liste, die beim Offnen des DIO
Managers zunachst erscheint.

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

€ C-\PROGRAMMEVWINCAPS2\WM_6083D\YM_6083DWM_6083D.dio - DIO Man... J[=] E3 ® Blattern Sie im Fenster [DIO
Datei Bearbeiten Aktionen Exwas  Hilfe Mana er b|S zur Anzei e der
[ =[5 =] 9 [o-Tavele =] #|® E/A N? 3]4'36 9
Nr [ Status [T [Verwendun [Makra oo [ Dumm = : :
34| A0S UﬁZnnput parts supplSs\gmal ioParts EIN EIN | (Verwenden Sle zum Blattern
36|AUS  Userinput motion camplete signa|ioComplete E\N ) ElN . . .
36|AUS | Userinpus wEroR \ (R e die Bildlaufleiste auf der rechten
37[AUS | Userinput inChuck AUS /| EIN .
38| AUS uSennEut joUnChuck | EIN Seite des Fensters.)
39|AUS  Userinput UING AWSEIN
A0jAUS  Userinput Uiz ABS EIN
41)aus U t UING Als EIN . . L
2| Aus | Useringun Uing Abs En @ Doppelklicken Sie auf die im
43|aus U UINTO Als EIN
24| AUz uzz:::S:t UINTT Als EIN_'Ll Fe.nSter [DIO Manager] ange-
el | : zeigten Felder [Monitor] von E/A

Nr. 34 bis 36, um diese auf
“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 Tabellentyp-Anzeige des Fensters [DIO Manager] kénnen Sie den E/A-Status mit
eingeschalteter 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
wahlen Sie [1 — Oszillo-
skop] aus der
angezeigten Liste.

Die Zustande der E/A
Nr. 34 bis 36 werden wie
bei einem Oszilloskop
angezeigt.

® C:\PROGRAMME\WINCAPS2\WM_G083D\VM_6083D\VM_6083D_dio - DIO Man... M=l E3
Datei Bearbeiten Aktionen u

@ Die Oszilloskoptypanzeige
eignet sich zur
Untersuchung der
Statusveranderungen
von E/A-Signalen lber
der Zeit.

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

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 eingeschaltetem Monitor im Tabellentypformat anzeigen.

® Klicken Sie die Schalt-

9 C:\PROGRAMMEWINCAPS2\VM_60B3D\M_B083D\VM_6083D.dio - DID Man... J[aIE flache d der Liste
Datei Eearbewlen_Akhonen Exl i [AnZeigeSChalter] an, Und
F-IENE "3"'““-"‘39“31 wahlen Sie [2 — Anzeige]
aus der angezeigten
QicPats [ I I Liste.
[ iaCamplets [] 0 0 Die Zustande der E/A
DicEror ] 0 0 Nr. 34 bis 36 werden wie
I I I I bei einem Oszilloskop
0 0 0 0 angezeigt.
0 0 0 0
: : : : @ Die Anzeigentypdar-
stellung ist geeignet
o o 3 3 zur gleichzeitigen
Beobachtung der Zu-
stande und
Anderungen mehrerer
E/A-Signale.
Uberpriifen Sie, ob
jeder E/A

entsprechend dem
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14.3 Sofortiger Stop (Anhalten)

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

/C N\

ROBOT STOP

VAN
o Reachcneck
)
[ 'MOTOR LOCK R-SEL SPEED
R Tl NG

)0

<5

ololole)

SSon

s
©

wrin] o] o] ]

MbrechpSNGent dicses Fenster. @ D
) L L |
L/ ML) v T |Lizio]

MEHEEE®

© 0 000 o000
0o 0 0 o0 o0 00

Mool

v
ol3

@ Driicken Sie [F1 Anhalten]

Das Programm wird sofort
unterbrochen und das Feld
[Status] zeigt Fort.Stp. an.

@ Driicken Sie [STOP].

% Das Feld [Status] zeigt
Gestoppt an und die program-
mierte Operation wird
unterbrochen.

MANUAL ROBOT STOP
AUTQ." o TEACHCHECK
)
@ [MoToﬁ LOCK. R-SEL SPEED }
v
—
( STOP ,‘

e ~ o

aaaaa

P T |

© 0 000 o000
0o 0 0 o0 o0 00

© 00 o0 o0 00
0 0 0 00 00 O

[T T—— D
® a| mhotten] scrston]_zsion] store | | sebrstee|
I y

arr J
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Kapitel 4
Steuern des Roboters tiber Programme
- —

In Kapitel 4 lernen Sie folgendes:

- Steuern Sie den Roboter tiber Programme.

- Lernen Sie die Palettierung, die zu den Hauptanwendungen bei Robotern mit 4 Achsen gehort,
und die zugehorige Programmierung kennen.

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

Lektion 15 Steuern des Roboters in der Praxis 90
15.1 Ld&sen der Maschinenverriegelung 90
15.2 Einstellung der Roboter-Geschwindigkeit und -Beschleunigung 91
15.3 Einschalten des Antriebsmotors 92
15.4 Programmierung 93
15.5 Starten von Programmen 96
15.6 Wechseln der Roboter-Geschwindigkeit 97
15.7 Stoppen des Roboters bei kontinuierlicher Ausflihrung 98
M Erstellen des Programmes [Fortsetzungsstop] und [Fortsetzungsstart] 98
M Vollstéandiges Stoppen des Programmes ([Programmriicksetzung]) 100

Lektion 16 Palettierung 102

Lektion 17 Effektiver Einsatz von Bibliotheken 110
17.1 Programmbank 111
17.2 Importieren von Programmen 113

Lektion 18 Beenden der Sitzung 115
18.1 Beenden von WINCAPSII und Herunterfahren des PCs 115
18.2 Ausschalten des Roboter-Controllers 115
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Lektion 15 Steuern des Roboters in der Praxis

Sie haben in Kapitel 1 bis 3 erfahren, wie der Programmbetrieb zu priifen ist. In Lektion 15 Gben
Sie das Steuern von Robotern iber Programme'.

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

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

Siehe INSTALLATIONS- UND WARTUNGSHANDBUCH flr Einzelheiten zum Einstellen der
Hardware.

15.1 Losen der Maschinenverriegelung

SCHRITT 1
MG J( ) v @ Driicken Sie [SPERRE].
7 @ Priifen Sie, ob die griine LED
auf der Schaltflache [SPERRE]
° leuchtet.

o

o o

© 0000 00
0 0 o

o) B
. A|PM-| frn | n.\al Em |s<¢.r.u| Einst. IRYI

Dadurch wird die Maschinenverriegelung gelost.
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15.2 Einstellung der Roboter-Geschwindigkeit und -Beschleunigung
SCHRITT 1

/N

ROBOT STOP.

( = r =) @ Driicken Sie
= v [GESCHWINDIGKEIT].
Q4o mem | werdl )

0 0000 00
0 0 0 0 0 0 0 O

o alree] vn | s | on | smind toec | LD

C®
@@ EEEE) L/
\g—//J /

SCHRITT 2

9 Y @ 0 w e WoTol 1z

Geschwindigkeit einstellen

Das Fenster [Geschwindigkeit

L
‘GESCH“ 19-000 Sescha: einstellen] erscheint.

BESCHL 1.0060 Kriechg.

VERZGG

@ Driicken Sie [F2 10%)].

Roboterneachiindiokelt einatell P Die eingestellten Werte erschei-
: |m | nen in den Feldern [GESCHW],
%

® &= ) o |0 | span [BESCHL] und [VERZOG].
"2/

® 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

/N

ROBOT STOP. s,

® Driicken Sie [MOTOR].

Q) (@D sy, an

5 yy @ Prifen Sie, ob die LED auf der
Schaltflache [MOTOR] leuchtet.
B | =
D] 2
| <
o | =
o)

OEEEE® |

Die Motorspannung ist jetzt eingeschaltet.
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15.4 Programmierung

Sie haben in Lektion 10 “Eingeben von Positionsvariablen” Werte fir die Positionsvariable
eingegeben, aber die Positionierung im Arm Manager ist nicht unbedingt exakt. Sie mussen hier
eine Neupositionierung durchfiihren, indem Sie den Roboter in der Praxis einsetzen und genaue
Werte der Positionsvariablen zuweisen.

Sie mussen praktisch die gleichen Anweisungen befolgen wie in Lektion 10 “Eingeben von
Werten flr 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 Modusaus-

/ ) \ wahlschalter auf MANUELL, um
= den Roboter in den manuellen
]Q Modus zu schalten.

Ol @ @ W s | e worol

| G

H
AL HCHECK

@ Driicken Sie [MOTOR].

ofo o o o o o
0 0 0 0 0 O

® Driicken Sie [F2 Arm] in der
Hauptanzeige.

=
we Yo | on o] ]

o g

EEEEEEE

o

SCHRITT 2 Bewegen des Roboterarmes

/N

TR y Das Fenster [Aktuelle

@ = Roboterposition] erscheint.
e T | ' Lassen Sie die Positionsanzeige
: im Gelenk-Modus.
1 o] ()]
s (e ] T )
w ome ] E— @ Bewegen Sie den Roboterarm
% (o] T

mit den Tasten flr die
Armbewegung seitwarts zur
Position [pHome], und
beobachten Sie dabei die
Roboterbewequna.

% es0- | ® BT

obracia S et i Forer: )
AT @ R
L I 1

o qo oo 0o
o ofo o0 0 0 o

® Driicken Sie [F4 Var.].
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SCHRITT 3

Anzeigen der Positionsvariablen

/N

@5 (= = } Q

ROBOT STOP

Das Fenster [Variablentyp
auswahlen] wird angezeigt.

SCHRITT 4

D& @ 0 om o | smworo[
1 | Goeed (0)
L @ S o
Gzl ez Voktor \ Porr ) elek CxP T o
F11 21 F31 F51 02| o
QHDIIS
o
£ L @ Cl GJaD o
o
Doppelt Troa.  Zasahf. VorwVer 3 °
I i ) 2 o
T D o
‘bbrechen: Schlight disoes Fenater, [Ea0) 3? °,
b Alc oo i) e o] Q5D
I 1 /—l U6 5 o
\ =
(=) (=)
—

® Driicken Sie [F4 Pos.].

Abrufen der aktuellen Roboterposition in den Positionsvariablen

Einstellrad

/N

(= = }
IQR@Uw-m Joint W0 T of

Das Fenster [Positionsvariablen]
erscheint.

o 0000 0p
0 0 0 o0 o o oo

o e o i CE®

@ Wahlen Sie Uber das
Einstellrad oder die Cursor-

Tasten die rechte Spalte in
[P10].

@ 56.2998

160 |0 o] e | st | ooe ] eum] s | e ==

Joint H 0 T o] 1%

fiktuelle Position in

PL10] einlesen?

Driicken Sie [F6 Pos. abbr.].

00507

fibbrechen 0K

P11 0. 0. 0.
0. 0. 0.
Righty/fbove Flip/Sng FIG ©

)

@ Priifen Sie die
Systemmeldung und driicken
Sie dann [OK].

Dadurch wird die aktuelle
Position in der
Positionsvariablen [P10]

AhAArviifAan
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SCHRITT 5 Abrufen sonstiger Positionswerte in den Positionsvariablen

/N

q

MANUAL ROBOT STOP.
AUTQ ", TEACHCHECK
[ MoToR | ("Lock R-SEL SPEED

Driicken Sie zweimal

SCHRITT 6  Zuriick zur Hauptanzeige

/N

ROBOT STOP.

@

@ =

© 000000
0 0 0 0 0 0 0 O

O SN T T | <sm,,>

x ]
» @
» > - .
o 2]
” 5 |Gl

i = ap

—

% [ on- | ® G?‘
i

Phbrechen: Schlieht. dieses Fenster. ) JSB
. .| mml |am.»a| Ver. | w«l Hilfsf . RYl
et
RZ|

HOEEEE® |

[Abbrechen].

Der Benutzer kehrt zum Fenster
[Aktuelle Roboterposition]
zurilick.

@) Wiederholen Sie die Schritte 2
bis 4, um die Positionsdaten zu
[P11], [P12] und [P13] in den
jeweiligen 3 Variablen [pPlace1],
[pPlace2] und [P13] abzurufen.
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0 4@ 0w oo | o] I~
6

D)

CH®

QHD)

_ [[GHD)

I I B m.l‘ SD)

@ Nach Abschluf3 aller oben
genannten Prozeduren dricken
Sie [Abbrechen], um zur
Hauptanzeige zurtickzukehren.




15.5 Starten von Programmen

Sie werden den Roboter jetzt tatsachlich tber ein Programm steuern.
Achtung: Halten Sie stets eine Hand bereit, die STOP-Taste zu dricken.

SCHRITT1 Wechseln zum Auto-Modus, um das Fenster “Programmliste”
anzuzeigen

@ Stellen Sie den
Modusauswahlschalter auf

/C N\ AUTO, um den Roboter in den

Auto-Modus zu schalten.

ROBOT STOP

[MOTOR LOCK R-SEL SPEED

L
HCHECK

e

D 4w owm o worol[ 1

o? Ch®

°, QD)

" Sr0

o QD)

o I PN e T Q=D - -

¢ |Loenso \e—p— it ® Driicken Sie [F1 Programm].

e D)

9 g @ U wm e | WoTol 1z

Programmliste [Anzahl Programme: 51 DaS FenSter [Programmllste]
erscheint.

AUTOEXEC Angehalt 4 0.00 128

PRO4 Angehalt 8 0.00 128

® Wahlen Sie die Zeile [PRO1]
PRO2 Angehalt 5 0.00 128 aus.

PRO3 Angehalt 7 .00 128

Zurtick Weiter Suchen finzeigen| HKonfig. |
fbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. i)
[ ] A | Anhalten| SchrStop| ZykStop m Schrstrt - .
| | - @ Driicken Sie [F4 Start.].
F4

9 Y @ 0 w e | WoTol 1z

Programmliste [Anzahl Programme: 51

AUTOEXEC & Programm (PR0O1) ausfilhren lassen?

PRO4 (& Einzelzyklus ® Wahlen Sie [Einzelzyklus],
- i: und driicken Sie dann [OK].
PRO2 (" Kontinuierlich

P Das Task-Programm [PRO1]

i startet im Einzelzyklus.
— 4
Zurtick | Heiter | Suchen | | Anzeigen| HKonfig. |

OK: Fihrt das angegebene Programm aus. )
° - | ]

SCHRITT 3 Wenn Sie [Kontinuierlich] anstatt [Einzelzyklus] auswahlen, startet der Roboter
im kontinuierlichen Modus.

Wenn der Betrieb im Modus [Einzelzyklus] funktioniert, probieren Sie den
Modus [Laufender Start].

96




15.6 Wechseln der Robotergeschwindigkeit

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

SCHRITT 1

SCHRITT 2

/[ N\

ROBOT STOP.

MOTOR | |~ LOCK R-SEL m SPEED

ol v | s || | ] o

@ Driicken Sie
[GESCHWINDIGKEIT].

QD)
N /L;,//

/()

Das Fenster [Geschwindigkeit
einstellen] erscheint.

Roboter-Geschwindigkeit,
eingestellt.

ROBOT STOP.

[MOTOR LOCK R-SEL SPEED }

Robotergeschulndigkeit. einstellen
o o | ar | ser | x| e

o 0o dqo oo
0 0 0o oo o o

HOEEOEE

@ Drehen Sie das Einstellrad,
um die gewiinschte
Geschwindigkeit
auszuwahlen.

Wenn in der Spalte
[GESCHWINDIGKEIT] ein
Wert eingestellt ist, werden in
den Spalten [BESCHL] und
[VERZOG] automatisch
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15.7 Stoppen des Roboters bei kontinuierlicher Ausfiihrung

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

Wenn Sie das Programm vollstindig abbrechen mdchten, missen Sie die Option
[Programmricksetzung] wahlen.

Achtung: Im Notffall driicken Sie die Roboter-Stoptaste.

H Erstellen des Programmes [Fortsetzungsstop] und [Fortsetzungs start]

SCHRITT 1  Erstellen des Task-Programmes [Fortsetzungsstop]

/()

MANUAL ROBOT STOP
AU,

g
@ MOTOR | | LOCK R-SEL SPEED

Roboter-Stoptaste

@ Driicken Sie [STOP].

© POWER

DENSO

D& o 0 w s | wotol [l 1%
Programmliste [Anzahl Programme: 51
AUTOEXEC Angehalt 4 9.00 128
PRO4 Angehalt 8 .00 128
PRO1 L.h 5 9.00 128
Fort.Stp. 5
o b
PRO3 AngeRglt 7 9.00 128
|
Das Programm stoppt sofort und
Zuriick Weiter Suchen Anzeigen| Honfig. [Cont' Stp'] erSCheInt In der
Spalte [Status].
fibbrechen: SchlieRt dieses Fenster. i)
[ ] A | Anhalten| SchrStop| ZuykStop Start | SchrStrt

SCHRITT 2  Erstellen des Programmes [Fortsetzungsstart]
D& m 8 w s | woroll 1z

atfo

Programmliste [Anzahl Programme: 5]

AUTOEXEC Angehalt 4 9.00 128
PRO4 Angehalt 8 9.00 128
PRO1 Angehalt 5 0.00 128
PRO2 Fort.Stp. 5 9.00 128
PRO3 Angehalt 7 ?.00 128

Zuriick Weiter Suchen Anzeigen| Konfig.

hen: SchlieBt dieses Fenster. )

® 4| ! "Wm! Stact ! ! qfhrsir*! @ Driicken Sie die Umschalt-Taste.

Verschieben
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%
D& 51 0 w oo worol 1oz
Programmliste [Anzahl Programme: 51
AUTOEXEC Angehalt 4 9.00 128
PRO4 Angehalt 8 .00 128
PRO1 Angehalt 5 .00 128
PRO2 Fort.Stp. 5 9.00 128
PRO3 Angehalt 7 .00 128
Strtlog [ Stoplog| Clrlog | | | |
fbbrechen: Schlieft dieses Fenster. M)
® v ProgRUck| Prior.. m finzeigen Print[]bg|
1
%
D& 51 0 w oo worol 1oz

Programmliste [Anzahl Programme: 51

Systemmeldung

ity
it} angehaltenen Programme fort.

Programmausfiihrung fortsetzen?
Die Operation setzt alle unterbrechend

® Driicken Sie [F10 Weiter].

E fAbbrechen ' e

@ Driicken Sie [OK].

Clrlog | | | |

Strtlog [ Stoplog
P
o of ]
9
D& %8 w we worol 1oz
Programmliste [Anzahl Programme: 51
AUTOEXEC Angehalt 4 9.00 128
PRO4 Angehalt 8 .00 128
PROL Angehalt 5 9.00 128
Yerzog. J 5 9.00 128

PRO3 Aot 7 128

Zurlick | Heiter Suchen | Anzeigen Konfig.|

Abbrechen: Schlieft dieses Fenster. M)

® a thalten| SchrStop| ZykStop Start | | Schrétri

Jetzt kdnnen Sie das Programm neu starten.
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B Vollstindiges Stoppen des Programmes ([Programmriicksetzung])

SCHRITT 1

Erstellen des Programmes [Fortsetzungsstop]

/()

MANUAL ROBOT STOP

Roboter-Stoptaste

AUTO,
L8
@ MOTOR | | LOCK R-SEL SPEED

© POWER

MOMmmMM(§

TS T53450NG <5 x

85 26

DENSO

HOEEOEE

D& m 8 w s |

atfo

Programmliste [Anzahl Programme: 5]

© 000000
© 0 0 0 0 0 0 0

CIVOI0)

woroll 1z

AUTOEXEC fngehalt 4 0.00 | 128
PRO4 fngehalt 8 0.00 | 128
PROL Bogretrrian 5 0.00 | 128

Fort.Stp.
NSt

@ Driicken Sie [STOP].

PRO3 Angehg Z 2.00 128
Zuriick Weiter Suchen | Anzeigen| Konfig. |
Abbrechen: Schlieft dieses Fenster. 1)
® a ﬁnhalten| SchrSLop| ZykStop Start | | SchrStrt

SCHRITT 2

Das Programm stoppt sofort und
[Cont. Stp.] erscheint in der
Spalte [Status].

Riicksetzen des Programmes (Programmriicksetzung)

D& o 0 w s | wotol [l 1%
Programmliste [Anzahl Programme: 51
AUTOEXEC Angehalt 4 9.00 128
PRO4 Angehalt 8 .00 128
PRO1 Angehalt 5 .00 128
PRO2 Fort.Stp. 5 9.00 128
PRO3 Angehalt 7 .00 128
Zuriick Weiter Suchen | Anzeigen| Konfig. |
n: SchlieRt dieses Fenster. )
[ ] A [ Anh Len| SchrSLup| ngSLOp| Start | | SchrStrt

Verschieben
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@@ © 8 v -eessn | wotol [l 1ox

Programmliste [Anzahl Programme: 51

AUTOEXEC Angehalt 4 0.00 128
PRO4 Angehalt 8 0.00 128
PROL Angehalt 5 0.00 128
PRO2 Fort.Stp. 5 9.90 128
PRO3 Angehalt 7 0.00 128
Strtlog [ Stoplog| ClrlLog | | | |

Abbrechpr™ deBt dieses Fenster. D)
[ ] ¥ ProgRick Prior.. | Weiter | Anzeigen Print[]bg|

@’* ® Driicken Sie [F7 ProgRst.].

U

O & @ 0 w e | worol 1oz

Programmliste [Anzahl Programme: 51

Prog. riicksetzen

@ Wahlen Sie das Programm, das
AUTOEXEC & Riickzusetzende Programme ausuéhlen Sle abbrechen mOChten

PRO4 O e ‘[ Wenn Sie die Option [Dieses
PROL Programm rlicksetzen] wahlen,
(" Alle Prog. ricks. j wird nur das aktuelle Programm
PRO3 abgebrochen.
Abbrech OK . . .
sl Wenn Sie die Option [Alle
S e | S e | (P | | | | Programme riicksetzen] wahlen,
5 Praperiesmns P gerden alle al;tuetl)len A
rogramme abgebrochen.
° - I N | N 9 g

® Driicken Sie [OK].

O & @ 0 w e | worol 1oz

Programmliste [Anzahl Programme: 51

AUTOEXEC Angehalt 4 9.00 128
PRO4 Angehalt 8 9.00 128
PRO1 @ 5 9.00 128
agehalt | 5 Das (die) Programm(e) wird
R0 fingehalt 7 0.0 | 128 (werden) abgebrochen und in der
Spalte [Status] wird [Gestoppt]
Zuriick | Meiter | Suchen | Pnzeigen Konrig.| angezeigt.

fbbrechen: Schliet dieses Fenster. &)

® a thalten| SchrStop| ZykStop | Start | | SchrStrt

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

Was versteht man unter Palettierung?

Palettieren bedeutet, dal’ in einer programmierten Reihenfolge Teile abgelegt
oder von einer eingeteilten Palette (siehe unten) entnommen werden.

Sie konnen Bibliotheksprogramme einfach zum Palettieren einsetzen. Zum
Einsetzen dieser Programme missen Sie nur die Zahl der auf der Palette
vorgesehenen Unterteilungen und deren jeweiligen Positionen an den 4 Ecken
der Palette kennen und diese Informationen fiir den Roboter programmieren.

Die Palettierungsprogramme aktualisieren die Informationen zur Unterteilung,
wahrend jede Position zum Aktivieren des Roboters aufgerufen wird, um zu
erfahren, an welcher Position das nachste Teil abgelegt oder von wo es
entnommen werden muf}.

Abbildung 16-1 Partitionierte Palette

102




Palettierungsprogramm “PRO3”

Unter Einbeziehung der Bibliothek steht die Ubliche Prozedur zum Entwickeln
eines Programmes im Programm “PRO3” mit dem Titel “Palettierungsvorlage,”
zur Verfigung, obwohl es je nach Anwendungen und Einsatzzweck wirklich
viele unterschiedliche Programme zur Palettierung gibt.

Setzen Sie diese “Palettierungsvorlage” effektiv als Vorlage ein, indem Sie die
fur diese Anwendungen erforderlichen Elemente hinzufligen/I6schen.

Im folgenden ist ein Mustervorlagen-Programm mit der Bezeichnung “PRO3.”
aufgelistet.

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

» das zu entwickelnde Programm miiRte den Roboter so steuern, daf’ er zur
Arbeits-Entnahmeposition P50 bewegt wird, das Palettierungsprogramm “0”
steuert, dal® er zur Position P51 (der Position zur Befestigung des
Werkstlickes) 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 Werkstlick
mehr Ubrig ist.

Wenn Sie ein “Neues Projekt” erstellen, indem Sie “Palettierung” im “Geratetyp,”
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-Entnahmeprifung
' 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 IO[ChuckNG] = ON THEN ' Priifen Sie den Status der vorherigen Entnahme.
CALL pltDecCnt(pltIndex) ' Ziehen Sie 1 fir die Gesamtsumme ab.
END IF
CALL pltMove(pltIndex) ' Flhren Sie Palettierung 0 aus.
MOVE P, P51 ' Bewegung zur Befestigungsposition P51.

' Bewegung zur Palettierungsposition P51.

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

CALL pltGetPLT1END(pltIndex,0) ' ErfaBt das Ende des 1. Palettensignals an I[0].
' Zweiter Index “0” ist die Spalten/Zeilennummer

"von “I” geprift in der nachsten Zeile.
IF 1[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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Palettierungsparameter

Die Abbildungen 16-3,
Palettierung erforderlichen Parameter.

16-4, 16-5 und Tabelle 16-1 enthalten die zur

Die PAC-Sprache speichert diese Parameter als festgelegte Werte von

Variablen.

P3

/—P4

X \
P N\ po

1
— M —

Abbildung 16-3 Paletten-Draufsicht

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

Palettierungsnummer | Palettierungsindex Keine (ganze Zahl)

Anzahl der Reihen- Anzahl der Unterteilungen von P1 zu P3 | Zahlung (Ganzzahl)

Teile
M '.?.‘gifshl der Spalten- Anzahl der Unterteilungen von P1 zu P2 | Zahlung (Ganzzahl)
K Anzahl der Anzahl der gestapelten Paletten Zahlung (Ganzzahl)
gestapelten Paletten
N Annaherungsabstand, wo sich der mm (einfache
H1 Anngherungsabstand Roboter einer Palette annahert Genauigkeit FPT)
. Abweichungsabstand, wo der Roboter mm (einfache
H2 Abweichungsabstand von einer Palette abweicht Genauigkeit FPT)
i . i . mm (einfache
H3 Hohe einer Palette Hohe einer Palette Genauigkeit FPT)
Wo H1 und H2 die unten genannten Bedingungen erflllen.
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 mdglich, die relative Positionierung einer der Ecken auszutauschen.
Ei Fur alle Punkte im Programm behalt 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 im Beispiel auf 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 Annaherungsabstand

Gibt die Lange des Annaherungspfads an, wenn sich der Roboter einer Palette
annahert.

Ein Programm wendet die einfache Annaherungspfadlange bei jedem Aufruf des
gleichen Palettierungsprogrammes auf.

H2 Abweichungspfadabstand

Gibt die Lange des Abweichungspfads an, wenn der Roboter von einer Palette
abweicht.

Ein Programm wendet die einfache Abweichungspfadlange bei jedem Aufruf des
gleichen Palettierungsprogrammes auf.

H3 Hohe der Paletteneinheit

Gibt die Hohe jeder Palette an.

Fur jede einem Stapel hinzugefligte Palette wird ein Plus-Einheitswert hinzugefiigt.
Fir jede von einem Stapel entfernte Palette wird ein Minus-Einheitswert hinzugefiigt.
Wenn der Stapel unverandert ist, wird 0 hinzugefugt.
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Achtung: H1 und H2 missen die unten genannten Bedingungen erfiillen.
H1>{H3x (K1)} +5
H2>{H3x (K1)} +5

Wenn nicht, tritt ein Fehler beim Initialisieren auf. Durch diese Einschrankungen
ist sichergestellt, dal} der Roboter die Palette im Betrieb nicht zerdriickt, 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, beeinfluBt eine Anderung der Stapelhéhe
nicht die Abweichungs-/Anndherungspunkte des Roboters im gleichen
Palettierungsprogramm.

Annaherungs-/Abweichungspunkt  Anndherungs-/Abweichungspunkt Anndherungs-/Abweichungspunkt

H1 oder H2 |

Hs o) of -

Abbildung 16-6 Beziehung zwischen Stapelhohe und Annaherungs-/
Abweichungspunkten

4 Eckpunkte P1, P2, P3 und P4

Diese Punkte stehen fiir die Teile-Position jeder der Palettenunterteilungen an
allen 4 Ecken. Auf Abbildung 16-7 ist dargestellt, in welcher Reihenfolge der
Roboter diese Teile palettiert.

/—_P3 /P4

1P ®
N @ @ @ Erledigt in Reihenfolge @)- 45 .
| [@lelelals

"""" T e

P
-~

Abbildung 16-7 Palettierungsreihenfolge
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Einstellung der Palettierungsparameter

Um die Parameterwerte wie Anzahl der Reihen- und Spalten-Unterteilungen und
Anzahl der Paletten in einem Stapel festzulegen, rufen Sie zunachst das Modul
“pltinitialize” von der Programmbibliothek aus auf.

Wenn Sie im Dialogfeld [Neues Projekt] unter [Geratetyp] [1-Palettierung]
auswahlen, wenn Sie ein “Neues Systemprojekt,” erstellen mochten, 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, andern Sie die
Indexwerte in der CALL-Anweisung in jene um, die Sie verwenden méchten.

"ITITLE “Vorlage 1 zur Paletteninitialisierung”
#DEFINE pltIlndex 0

PROGRAMM PRO4

CALL pltlnitialize(pltIndex,4,3,1,50,50,50,52,53,54,55)  'Initialisieren der Palettierungsnr. 0.
END

Abbildung 16-8 Bibliotheksprogramm “Vorlage 1 der Paletteninitialisierung”

Beschreibungen zu den CALL-Parametern pltlnitialize (pltIndex, 3, 5, 3, 50, 50, 10, 52, 53, 54, 55)
... Index des Palettierungsprogrammes (pltindex)
.. Anzahl der Reihen-Unterteilungen (3)
.. Anzahl der Spalten-Unterteilungen (5)

. Anzahl der gestapelten Paletten (3)
.. Anndherungsabstand (50 mm)
.. Abweichungsabstand (50 mm)
.. Palettenhohe (10 mm)
.. P1 Position (P52)

. P2 Position (P53) . . " .

P3 Position (P54) Geben Sie nur die Indexe der Positionsvariablen an.

. P4 Position (P55)

200NN R LN

_—

Abbildung 16-9 Parameter von “pltinitialize”

Sie finden auch Beschreibungen zu den oben genannten Parametern im
Werkzeug “Befehlseditor”, das im PAC-Manager von WINCAPSII verfligbar ist.
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Palettierungszihler

Beim Palettieren zahlt 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 Zahler 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 Uber 31 Satze von
Palettierungszahlern verfligen.

Zihlregeln

Der Palettierungszahler addiert zum Gesamtzahler 1 hinzu, jedesmal wenn
“pltMove” ausgefiihrt wird, und paft die Zahlenwerte entsprechend den anderen
an, damit die nachste Palettierungsposition sichergestellt ist.

Wenn 1 zum Gesamtzahler addiert wird, bewegt sich die durch den Spalten-
Zahler (M) angezeigte Position der Paletten-Spalte zur nachsten Spalte. Wenn
die durch den Spalten-Zahler (M) angezeigte Position der Palettenspalte das
Ende bzw. den maximalen Zahlenwert erreicht hat, dann zahlt der Reihen-
Zahler (N) um 1 weiter und der Spalten-Zahler (M) wird zu seinem Minimalwert.
Wenn die Position des Reihen-Zahlers (N) das Ende der Reihen-Unterteilung
der Palette erreicht hat und zum Maximalwert wird, zahlt der gestapelte Reihen-
Zahler (K) um 1 weiter und der Reihen-Zahler (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 Zahlervariable 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.

Achtung: Wenn Sie ein neues Task-Programm kompilieren und sein Laufzeit-
Modul 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  Verhiltnis zwischen Palettierungsposition und Zéhlerwerten
Initialisieren der Zihlerwerte

Wenn Sie Paletten ersetzen oder keine Unterteilungen verwenden mdochten,
mussen Sie alle Zahlerwerte initialisieren.

Die Systeme ersetzen 1 bei allen Zahlerwerten, um diese zu initialisieren.

Bei Verwendung des Bibliotheksprogrammes “pltResetAll” kdnnen Sie alle Palet-
tierungszahlerwerte auf einmal initialisieren.

Wenn Sie beispielsweise alle Zahler der Palette Nummer 1 initialisieren
modchten, sieht die Beschreibung wie folgt aus:

CALL pltResetAll (1)

Wenn Sie die Palettierungszahlerwerte unabhangig voneinander initialisieren
mochten, verwenden Sie die Bibliotheksprogramme “pltLetN1,” “pltLetM1,”
“pltLetK1” und “pltLetCnt.”

Wenn Sie beispielsweise den N-Zahler der Palette Nummer 1 initialisieren
modchten, sieht die Beschreibung wie folgt aus:

CALL pltLetN1(1,1)

Achtung: Beim zweiten Argument handelt es sich um den im N-Zahler zu er-
setzenden Wert. Sie kdnnen auch jede Nummer auller 1 wahlen.

Ende des Palettierungsprogrammes

Beim Beenden der Palettierung eines der gestapelten Paletten oder des ge-
samten Palettenstapels legt das Palettierungsprogramm ein End-Flag fir eine
gestapelte Palette oder flir einen gesamten Palettenstapel fest.

Um den Status “gestapelte Palette fertig” zu erlangen, verwenden Sie das
Bibliotheksprogramm  “pltGetPLT1END”. Um den Status “gesamter
Palettenstapel fertig” zu erlangen, verwenden Sie das Bibliotheksprogramm
“pltGetPLT1END”.

Um den Flag-Status “gestapelte Palette fertig” auf (0) zurlckzusetzen,
verwenden Sie das Bibliotheksprogramm “pltResetPLT1END.” Um den Status-
Flag “gesamter Palettenstapel fertig” auf (0) zurlickzusetzen, verwenden Sie das
Bibliotheksprogramm “pltResetPLT1END”.

109



Lektion 17 Effektiver Einsatz von Bibliotheken

Wenn Sie bestehende Programme in ein Projekt einfiigen wollen, dann stehen
Ihnen hierfir drei Moglichkeiten zur Verfligung:

* Programmbank:

In der Programmbank registrierte Programme kdnnen zum neuen Projekt
hinzugefiigt werden.

* Importieren von Programmen:

Sie kdnnen Programme in lhrem neuen Projektordner registrieren, indem Sie
bereits fiir ein anderes Projekt erstellte Programme kopieren.

* Hinzufligen von Programmen:

Sie kénnen bereits fiir andere Programmprojekte in lhrem neuen Projekt
erstellte Programme registrieren. In diesem Fall kann das registrierte Projekt
mit anderen Programmen genutzt werden.

Sie kdnnen mit einer der oben genannten Methoden bereits vorhandene
Programme effektiv fur lhr neues Projekt verwenden. Es folgen noch Beispiele,
um dies zu veranschaulichen.
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17.1 Programmbank

Flgen Sie das Programm “dioSetAndWait” aus der Programmbank lhrem neuen
Projekt' hinzu.

SCHRITT 1  Durchsuchen der Programmbank

® Wihlen Sie aus dem Menii
“Extras” im Fenster [PAC-

& Programmbank -C:\PROGRAMMEAWINCAPS 2snoname1. bk M= | Programm] die Option
PEEEEEREE [Programmbank].
Suchen nach: || j ‘ Suchen.. |
Conventional langu = ngrﬂmminfnl Argumentino | Dokument| Programn | =11 Das Fenster [Programmbank]
aspChange Programmiitel |End lnad setting erscheint.
:gﬁma Erstelltvon|Densa Robat Engineering Dept
ndDepa Datum:
ndlnb Y
g E-tail:
hdOnk Bibliotheksmodul
ndOnbl Datei einfligen: |<pacman hy
ndPutPos ) R
hdTC Pragramm aufrufen:
nd Trang ﬂ

SCHRITT 2 Auswahlen der Klasse

&5 Programmbank -C:\PHOGRAMME \WINCAPS2\noname1.bnk O] x| @ K“Cken Sle das Klassen-

& Bl2lalkl &l < auswahlfeld an.

Das Pulldown-Meni “Klassen-

Suchen nach: = || S H
| N E=E auswahl” erscheint.
Conventional langu Programminfo | Argumentmfol Dukumentl ngramm|

Conventional langug=
Palletizing
Tool operation

Programmiitel |End load sefting

ErstelLyon Denea Robel ngineeting Legt @ Wahlen Sie [Eingabe/Ausgabe]
Anm motion Diaturn:
"ision b
User defined class | Bt

User defined class 1x Bibliotheksmodul

zgg&gus Datei einfugen:|<pacman h>
ndTC Brogramm aufrufen:
ndTrang ﬂ

SCHRITT 3  Auswaihlen des hinzuzufiigenden Programmes

Das Listenfeld “Programmname”

¢}, Programmbank -C:\PROGRAMME \WINCAPS 2\noname1.bnk =13]x] zeigt die in der Klasse
=8 Blelal R a2 < [Eingabe/Ausgabe] registrierten
Suchen nach | B Programmititel an.
~|  Programminfo | Argumenhnfu| DukumEnt| ngramm|
ot Frogrammiel[EET > AT @ Wahlen Sie die in der Liste
dioiitAndSel Erstelltwon|Denso Robot Enginesring Dept angezelgte Op.tlon
Datur: [dioSetAndWait].
E-Mail:

Bibliotheksmodul

Dratei einfiigen:

Programm aufrufen
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SCHRITT 4

Hinzufiigen eines Programmes zu einem neuen Projekt

r!TITLE “SET -> WAIT™
'*AUTHOR "Denso Robot Engineering Dept.”

® Klicken Sie [Zu Projekt
hinzufligen] an.

'*ARG 1,"Output signal",1,"164"
'*ARG 2,"Synchronization signal™,q1,"34"

PROGRAM dioSetAndWait{ackIndex%, waitIndex:
SET I0[ackIndex] *Synchronizati
WAIT I0[waitIndex] = OH ‘Waits for the
RESET I0[ackIndex] 'Synchronizati

L

END -
« | ;IJ

| 1Zeile [CaPs [NUM [IN3

4

[dioSetAndWait] wird im neuen
Projekt registriert und das
Fenster [Bearbeiten] erscheint.
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Das Fenster wird geschlossen.




17.2 Importieren von Programmen

Importieren Sie die beiden Programme, “pro1” und “pro2” in lhr neues Projekt'.
Wenn Sie WINCAPSII “Standard,” installiert haben, befinden sich diese

Programme im Verzeichnis
C:\Programmdateien\Wincaps2\Muster\Modellfall\.

® Wihlen Sie [Importieren] aus
dem Meni “Programm” im
Fenster [PAC Manager].

Das Dialogfenster [Programm
hinzufiigen] wird angezeigt.

Der Ordner [Lernprogramm] des
aktuellen Systemordners wird am
Bildschirm angezeigt.

® Kicken Sie die Schaltflache
[Vorherig] an_

Der Ordner [Wincaps2] wird im
Fenster [Einsehen] angezeigt,
das das gesuchte Programm-
verzeichnis enthalt.

SCHRITT 1
Suchen in: I@Vm_EDSSd j m
autoexec. pac
dioSettndwait. pac
D ateiname: I ‘ Qftnen I
D ateityp: | PAC-Programm [ pac) j Abbrechen y
2
SCHRITT 2
Programm hinzufiigen
Suchen irc I[:l ‘wincaps2
Compiler 21 vmEOb1d
[
Teert e ne
D ateiname: I S fffnen I )
Dateityp IF‘AC-F‘roglamm [*.pac] j Abbrechen | p
&
SCHRITT 3

Programm hinzufugen

Suchen in: I 27 5ample

® Wahlen Sie den Ordner
[Muster], und klicken Sie
[Offnen] an.

ModelCase

Dateiname: |

Die Fensteranzeige [Einsehen]
wechselt zum Ordner [Muster].

D ateityp: IPAC-PrUgramm [*.pac]

j Abbrechen |

4
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SCHRITT 4

SCHRITT 5

*Tipk

SCHRITT 6

Programm hinzufiigen

Suchen in: I ] ModelCase

o= e

D ateiname: |"pr02.pac:" "prol.pac”

Die Fensteranzeige [Einsehen]
wechselt zum Ordner [Modellfall].

S ifren P

Dateityp: I P4C-Prograrm [* pac)

j Abbrechen

2

" C:\PROGRAMME\WINCAPS2\VM_6083D\VM_6083D\VM_6083D.ppj - PAC ... [Mi[=] Y

Datei Bearbeiten Programm  Akbionen  Extras  Hilfe

el == e P B =

® Wahlen Sie die Symbole fiir
die Dateien “PRO1.pa” und
“PRO2.pac”, und klicken Sie
[Offnen] an.

M. Datei ‘Ge@dan ‘ngmmm |Tm|
0] Autoexec pac 27.09.9911:1 AutoExec Reserved program
X LldinSetAndWaitpse 1812 00130 dinSetindihiait ET - IT —

0

2|proz.pac
3lprol

5.07.93 09:4 PROZ
B.08.99 06:4| PRO1

piy

Fieading OF code
Pick & Place

PAC

STRAN

V141
V14,
[ChPrograrme\Wincaps2yVM 6083DVWM FI53D) dinSetindWaitpac]

Die beiden Programme wurden
zur Liste im Fenster [PAC-
Manager] neu hinzugefigt.

® Doppelklicken Sie in der Liste
im Fenster [PAC Manager] auf
[PRO1.pac].

Sie kdnnen auch das Programmbearbeitungsfenster 6ffnen, indem Sie im Menli
[Aktion] [Einblenden] auswahlen, nachdem Sie zum Markieren [PRO1.pac]

angeklickt haben.

3} C:\PROGRAMME\WINCAPS2\YM_6083D\VM_6083D\prol.pac

| +TITLE "Pick & Place"
#INCLUDE “dio_tab.h"
#INCLUDE “var_tab.h"
#DEFINE appLen 100

PROGRAM pro1
TAKEARH
HOUE P, P[pHome], $=58
SPEED 100
CALL dioWaitAndSet(ioParts, ioPartsnck)
CALL pro2
SELECT CASE I[iPartsId]
CASE -1
CALL dioSetAndWait(ioErrQR, ioErrQRAck)
CASE 1
GOSUB *PlacePartsA
CASE 2,3
GOSUB *PlacePartsBC
EHD SELECT
CALL dioSetAndWait(ioComplete, ioCompleteAck)
GIVEARM

'===== Part chuck =====
*ChuckItem:
SET I0[ioChuck]
RESET I0[ioUnChuck]

4

' Raise inside speed to 18

' Reading of the DID
' Reading of the wvari
' Defining the approa

' Acquiring the arm semapho)

* PTP movement to the

Das Programm-
bearbeitungsfenster fir
[PRO1.pac] wird angezeigt.

@ Stellen Sie sicher, daR im
Bearbeitungsfenster keine
Fehler vorhanden sind.

' Parts s

' Reading QR code

' Processing at QR code real

' Error o
' Processing of part
' Processing of parts

' Hotion

‘ Arm semaphore release

Stellen Sie sicher, daR im
Bearbeitungsfenster des
anderen Programmes
[PRO2.pac] keine Fehler
vorhanden sind, indem Sie
die Schritte 4 bis 5
wiederholen.

[1Zeile [CAPS [ [INS

® Klicken Sie hier, um das
Programmbearbeitungsfenst
er zu schliellen.
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Lektion 18 Beenden der Sitzung

SchlieRen Sie diese Sitzung von Kapitel 4 im PC und im Roboter-Controller'.

18.1 Beenden von WINCAPSII und Herunterfahren des PCs

SCHRITT 1
@ Klicken Sie in der Ecke rechts

oben des Fensters [DENSO
System Manager] das Feld

File Iools Window Help

Mew Project... « . »

DOpen Project... Chrl+0 Schlieen” an.

Save Project Cirl+5 Jede WINCAPSII-Software
auf dem PC wird geschlossen.

Tranzfer Project... Chl+T

E xit

SCHRITT 2  Falls erforderlich, beenden Sie das Betriebssystem (wie etwa Windows 95),
und fahren Sie den PC herunter.

18.2 Ausschalten des Roboter-Controllers
SCHRITT 1

= [T

F—H [T 00 |

® Kippen Sie den Stromschalter
nach unten, um den Roboter-
Controller auszuschalten.
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Kapitel 5
Funktionen des DENSO Roboters
B

In Kapitel 5 lernen Sie folgendes:

Lernen Sie die nutzlichen Funktionen der DENSO Roboter, wie z. B. Konformitatskontrolle, kennen.
Diese Funktionen dienen zur Senkung der Installationskosten und zur Verbesserung der
Arbeitseffizienz in Vorbereitung und Praxis.

P> Lektion 19 Konformitatskontrolle 118
19.1 Stromgrenzwert-Funktion fir einzelne Achsen 118
19.2 Tip-Konformitats-Funktion 119
P> Lektion 20 Sonstige Funktionen 120
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L ektion 19 Konformitatskontrolle

Durch die Konformitatskontrolle kdnnen Sie die Konformitdt von Robotern tber die Software
steuern. Diese Funktion kann wahrend des Montagebetriebs beim Verarbeiten oder Verladen von
Teilen auftretende Ausrichtungsfehler ausgleichen oder verhindern, dal3 an Roboter oder
Werkstiick zu viel Kraft eingesetzt wird.

Zwei Arten von Konformitatskontrolle stehen zur Verfligung: Zum einen die Stromgrenzwert-
Funktion, die die Konformitat fir einzelne Gelenke festlegt. Zum andern die Tip-Konformitéats-
Funktion, die die Konformitat fir einzelne Elemente der Koordinaten am Ende des
Roboterflansches (die mechanischen Schnittstellenkoordinaten) festlegt.

ANMERKUNG: Die Stromgrenzwert-Funktion ist ab Version 1.2 oder héher verfiigbar. Die
Tip-Konformitats-Funktion ist bei der V*-D-Serie (mit Ausnahme von VM-6070D) ab Version 1.4
oder hoher verfiigbar.

19.1 Stromgrenzwert-Funktion flr einzelne Achsen

Diese Funktion sorgt fur Konformitat an einzelnen Achsen, indem das Antriebsdrehmoment
(Strom) jedes Achsenmotors begrenzt wird. Somit wird eine UberméaRige Krafteinwirkung an
Robotern oder Werkstiicken sowie ein durch Uberlast oder Uberstromfehler ausgeloster Robo-
terstop verhindert.

Ausgleichen von Ausrichtungsfehlern beim Verarbeiten von Teilen

Prinzip der Stromgrenzwert-Funktion

m Aktivieren/Deaktivieren der Stromgrenzwert-Funktion

Sie konnen die Stromgrenzwert-Funktion aktivieren oder deaktivieren, indem Sie die
Stromgrenzwert-Bibliothek, SetCurLmt bzw. ResetCurLmt ausfihren. Ausfuhrliche Hinweise zur
Programmierung finden Sie im Handbuch “PROGRAMMIERUNG".
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19.2 Tip-Konformitats-Funktion

Durch Steuern des Antriebsdrehmoments (Strom) jedes Achsenmotors auf Basis der
Kraftbegrenzung an der Spitze wird bei dieser Funktion die Konformitat fir die einzelnen
Koordinatenelemente am Ende des Roboterflansches (Tip) festgelegt. Sie konnen die
anzuwendenden Basis-, Werkzeug- oder Arbeitskoordinaten auswahlen. Diese Funktion a3t den
Roboter eine externe Kraft in angegebener Richtung berlcksichtigen oder ein Objekt zur
Hohenprifung berthren.

Beachten einer externen Kraft oder Beriihren eines Objektes zur Héhenprifung

Prinzip der Tip-Kontrolle

m Aktivieren der Tip-Konformitats-Funktion Uber das Programmier ger at

Dies ist eine der erweiterten Funktionen. Sie missen erweiterte Funktionen Uber das
Programmiergerét aktivieren. Sobald Funktionen aktiviert sind, bleiben die Einstellungen nach
Ausschalten des Controllers gespeichert.

m Aktivieren/Deaktivieren der Tip-Konformitats-Funktion

Sie konnen die Tip-Konformitats-Funktion aktivieren oder deaktivieren, indem Sie die
Konformitatskontroll-Bibliothek, SetCompControl bzw. ResetCompControl ausfiihren. Weitere
Hinweise, siehe PROGRAMMIERHANDBUCH.
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L ektion 20 Sonstige Funktionen

Neben der Konformitatskontrolle verfiigen Denso Roboter Uber folgende Funktionen: Siehe
PROGRAMMIERHANDBUCH fiir weitere Hinweise.

Name Uberblick tiber Funktionen und Befehle Verwandte Befehle
Interferenzprifungsb | Ein Ausgabesignal wird Uber den angegebenen BEREICH
ereich E/A-Anschlu’ ausgegeben, wenn das Ende des BEREICH EINSTELLEN
Roboterarmes innerhalb des anvisierten BEREICH
Bereiches liegt. ZURUCKSETZEN
Diese Befehle sind wichtig, um die urspriingliche
Position und Arbeitsposition zu bestatigen.
Unterbrechungs- Wenn ein Unterbrechungs-Signal 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
mochten.

Die Distanz bis zum Stoppen des Roboters hangt
jedoch von der Geschwindigkeitseinstellung des
Operationsbefehles und der tatsachlichen
Geschwindigkeit des Roboters ab.

Parallele
Ausfihrungsfunktion
des Operations-
/Nicht-Operationsbe-
fehles

Der Nicht-Operationsbefehl kann wahrend der
Ausflihrung eines Operationsbefehles ausgefuhrt
werden.

Dieser Befehl ist wichtig, um die Zykluszeit zu
verkurzen.

E/A-BLOCK EIN/AUS

Multitasking-Funktion

Mehr als ein Programm kann gleichzeitig
ausgefuhrt werden.

Es besteht die Mdglichkeit, die Zykluszeit durch
Priufen der externen Sperre und Ausfiihren von
Bildverarbeitungsbefehlen in anderen
Programmen zu verkiirzen.

AUSFUHREN von
KILL etc.

Programm-Debug- Es besteht die Mdglichkeit, Meldungen DRUCKEN MSG

Funktionen anzuzeigen und ein akustisches Signal erténen zu | DRUCKEN DBG
lassen. Diese Funktion ist hilfreich beim SUMMER
Debugging von Anwenderprogrammen.

Optimale Nutzlast- Dadurch kann die aspACLD

Einstellungsfunktion | Beschleunigungsgeschwindigkeit entsprechend aspChange

der Masse des Werkstickes und des
Endwerkzeugs eingestellt werden.

Dadurch kann die Zykluszeit verkiirzt werden.
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Appendix-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 Stop-Methode, um das Programm sofort zu
stoppen. Der Motor ist nicht ausgeschaltet.

ANSTELLWINKEL
Der Drehwinkel um die Y-Achse.

ARBEITSKOORDINATEN

Das dreidimensionale, orthogonale
Koordinatensystem, das den Ursprung fir die
durch den Roboter zu verarbeitende Arbeit
festlegt.

ARM-DATEI

Die Datei, in der die spezifischen Informationen
zu diesem Roboter erfaldt sind. Der Arm
Manager verwendet die Datei.

ARM MANAGER

Die Software, welche die Roboterbewegung
simuliert.

ARMKONFIGURATIONS-

MAKRODEFINITIONSDATEI

Die Datei, die die Makrodefinitionsinformationen
der Armeinstellungsdaten enthélt.

ARM-SEMAPHOR

Das Privileg der Robotersteuerung.
privilegierte Task kann den Roboter steuern.

Der

ARMSTELL

Die Zahl,
anzeigt.

welche die Roboter-Armstellung
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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.

ARMSTELLUNG

Der mdgliche Status jeder Achse (Gelenk) des
Roboters. Mehrfach-Armstellungen sind fur die
gleiche Position und Stellung méglich.

ARMSTELLUNGS-KOMPONENTE

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 flir den Roboter verstandliches
Datenformat umgewandelte Programm.

AUSSCHALTEN DES MOTORS
So schalten Sie den Motor des Roboters aus.

AUSSCHALTEN DES ROBOTER-
CONTROLLERS

So schalten Sie den Roboter-Controller aus.

AUTO AKTIVIEREN

Das Signal zum Aktivieren des Auto-Modus im
Zustand  EIN.  Manueller Modus und
Programmierprifmodus sind im Zustand AUS
maglich.

AUTOMATISCHE ROBOTER-AUSFUHRUNG

So bewegen Sie den Roboter, indem Sie ein
Programm ausfiihren.

BALKENTABELLE

Die Haufigkeitsrate des Helligkeitswertes in
einem Fenster. (Bildverarbeitungs-Terminus)

BASIS

Der Teil zum Installieren der 1. Achse des
Roboters.

BASIS-BEFESTIGUNGSFLACHE

Die Verbindungsflache des
Installationsrahmens.

Basis- und



BASISKOORDINATEN

Das dreidimensionale, orthogonale
Koordinatensystem mit dem Ursprung an der
Roboterbasis.

Bediener

Eine der Benutzerebenen von WINCAPSII.
Wichtige Parameter kénnen nicht geéndert wer-
den. Kennwort-Eingabe ist nicht erforderlich.

BEDIENFELD

Das an den Controller fest angeschlossene
Bedienfeld. Es hat keine Programmierfunktion.

BEDIENFELD
So schalten Sie den Betrieb des internen E/A

Uber die Anzeige des Programmiergeréats EIN/
AUS.

BEFEHL

Die in ein Programm geschriebene Anweisung.
Der Controller liest Befehle in der Reihenfolge,
wie sie in ein Programm geschrieben wurden,
interpretiert und fuhrt diese aus.

BEFEHLSBEREICH

Eine Gruppe von E/A-Anschlissen, die den
E/A-Befehlstyp angeben.

BEFEHLSVERARBEITUNG ABGESCHLOSSEN
Das Ausgabesignal meldet dem externen Gerat,
dal 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

Das Koordinatensystem,
definieren kénnen.

das Benutzer

BER

Der Winkel, welcher das Verhaltnis zwischen
Roboter-Standardposition und mechanischer
Bewegungsgrenze bestimmt.

BEREICH

Die Anzahl der weil3en und schwarzen Pixel auf
dem Bildschirm, wenn Bilddaten binar
dargestellt werden. (Bildverarbeitungs-
Terminus)

BETRIEBSMODUS

Der Modus, in dem der Roboter manuell bedient
werden kann. Es gibt drei Modi: Modus “Jede
Achse”, X-Y-Modus und Werkzeug-Modus.
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BETRIEBSPROTOKOLL

Die Aufzeichnung von Bedienfunktionen zur
Verwendung des Programmiergeréts oder des
Bedienfeldes.

BEWEGUNGSRAUM

Der Bereich, innerhalb dessen der Roboter
gesteuert werden kann.

BEZEICHNUNG

So numerieren Sie den binarisierten weiRen und
schwarzen Bereich: (Bildverarbeitungs-
Terminus)

BIBLIOTHEK

Die Sammlung von Programmen zwecks
Wiederverwendung. Sie werden registriert und
wiederverwendet Uber die Programmbank von
WINCAPSII.

BINARISIERUNG

So &ndern Sie die Helligkeit jedes Pixels anhand
des Schwellwerts (Binarisierungs-Level)
entweder auf weil3 (0) oder schwarz (1).

BINARISIERUNGS-LEVEL

Der Schwellwert der
(Bildverarbeitungs-Terminus)

BREMSE AUS (L6sen der Bremsen)
So lésen Sie die Bremse jeder Achse.

BREMSE EIN (Verriegeln der Bremsen)
So betétigen Sie die Bremse jeder Achse.

Bindrisierung.

CAL

Eine leichte Bewegung aller Achsen des
Roboters, damit dieser die aktuelle Position
nach dem Einschalten des Roboter-Controllers
bestatigt.

CALSET
Kalibrierung des Verhaltnisses zwischen
aktueller Roboter-Position und den

Positionsangaben des Controllers.

CALSET EINER EINZELNEN ACHSE

So fihren Sie CALSET nur an der angegebenen
Achse aus.

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
Bewegungszielposition eine gerade Linie oder
einen Kreis zu machen. (= PTP-Steuerung)

DATENBEREICH

Eine Gruppe von E/A-Anschlissen, um die
notwendigen Daten des E/A-Befehls anzugeben.

DEFINIEREN DES
INTERFERENZBEREICHES

So definieren Sie den Interferenzbereich: Er wird
entweder (Uber das Programmiergerat, in
WINCAPSII oder dber den Programmbefehl
festgelegt.

DEFINIEREN VON
WERKZEUGKOORDINATEN

So definieren Sie Werkzeugkoordinaten: Die
Ursprungs-Offset- und Drehwinkelsummen an
jeder Achse werden im Verhdltnis zu den
mechanischen Schnittstellenkoordinaten
festgelegt. WERKZEUG 1 bis 63 kann festgelegt
werden.

DIO MANAGER

Die Software, welche den E/A-Zustand
Uberwacht und die E/A-Zuordnung verwaltet.

DISKRIMINATIONS-ANALYSEMETHODE

Die Methode zum Festlegen des
Binarisierungs-Levels  einer  Balkentabelle
anhand der statistischen Methode.

(Bildverarbeitungs-Terminus).

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)

D-VARIABLE (Doppelpréazisionsvariable)

Die Variable, die den Wert einer wirklichen Dop-
pelprazisionsnummer (15 Ziffern der effektiven
Préazision) aufweist.

DURCHLAUFBEWEGUNG

Die Bewegung zum Durchlauf nahe der durch
das Programmiergerat festgelegten
Bewegungszielposition.
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E/A
Das Eingabe- und/oder Ausgabesignal.

E/A-BEFEHL

Der ProzeRRbefehl, der durch das externe Gerat
Uber den E/A-Anschluf3 erteilt wird. Die entspre-
chend diesem Befehl ausgefuhrten Roboter-
Controller-Prozesse.

E/A-BEFEHLSAUSFUHRUNGSSIGNAL

Das Eingabe/Ausgabe-Signal des Systems mel-
det 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 Gerate zu melden.

EINSCHALTEN DES MOTORS
So schalten Sie den Motor des Roboters ein.

EINSCHALTEN DES ROBOTER-
CONTROLLERS

So schalten Sie den Roboter-Controller ein.

EINSTELLRAD

Die Anzeige auf dem Programmiergerét, die
zum Bewegen des Cursors oder zum
Auswahlen eines Pfads auf dem
Eingabebildschirm dient.

ELLBOGENARMSTELLUNG

Die Armstellung, die durch den 2. und 3.
Achsenwert eines Roboters mit 6 Achsen
bestimmt wird. Es gibt zwei Arten von Ellbogen-
Armstellungen: Oben und Unten.

ENDBEWEGUNG

Die Bewegung, die bestimmt, ob die Zielposition
erreicht ist, wenn die angegebene Servo-
Position mit der durch die Programmierung fest-
gelegten Bewegungszielposition Gibereinstimmt.

ETHERNET-KARTE

Eine der optionalen Controller-Karten. Sie wird
zur Kommunikation mit WINCAPSII Uber ein
TCP/IP-Protokoll verwendet.

EXTERNE AUTOMATISCHE AUSFUHRUNG

So fiihren Sie ein Programm Uber ein externes
Gerat aus.



EXTERNE BESCHLEUNIGUNG

Der Beschleunigungswert wird (ber das
Programmiergeréat festgelegt. Der Prozentwert

far die Maximalbeschleunigung wird
eingegeben.

EXTERNE GESCHWINDIGKEIT

Die  Geschwindigkeit wird Uber das

Programmiergeréat festgelegt. Der Prozentwert
far die Maximalgeschwindigkeit wird
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.

ERSTER ARM

Der Roboterarm, welcher der Basis am
nachsten ist.

FEHLERCODE

Ein 4-ziffriger Hexadezimalcode, der

Fehlerursachen/-bedingungen beschreibt, die
im Roboter oder in WINCAPII aufgetreten sind.
Weitere Informationen zur Bedeutung jedes
Fehlercodes entnehmen Sie der
Fehlercodetabelle.

FEHLERPROTOKOLL

Aufzeichnung des Fehlers und der Zeit, zu der er
aufgetreten ist.

FENSTER

Der verfugbare Speicher zur Verarbeitung von
Bildern. (Bildverarbeitungs-Terminus)

FERNSTEUERUNGSBETRIEB

So steuern Sie den Roboterarm, der auf dem
Arm Manager angezeigt wird.

FUNKTIONSTASTEN

Die Schaltflachen unter dem Bildschirm des
Programmiergerats. Funktionsnamen werden im
unteren Bereich des Bildschirms angezeigt und
die Funktion wird durch Betatigen der
Schaltflache ausgefihrt.
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FUNKTION ZUR OPTIMALEN
LADEKAPAZITATSEINSTELLUNG

Die Funktion, die die optimale Geschwindigkeit
und Beschleunigung zur Ladebedingung und
Stellung des Roboters festlegt.

F-VARIABLE (Gleitpunkt-Variable)

Die Variable, die den Wert einer wirklichen Ein-
fachprazisionsnummer (7 Ziffern der effektiven
Préazision) aufweist

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 Mindest-Tragheitsmoment
bei einer Umdrehung des Objekts auf einer
Ebene angibt. (Bildverarbeitungs-Terminus)

HAUPTACHSE - WINKEL

Der durch die Horizontal- und Hauptachse
gebildete Winkel. (Bildverarbeitungs-Terminus)

HELLIGKEIT

Ein numerischer Wert (0-255), der die Helligkeit
jedes Pixels anzeigt. (Bildverarbeitungs-Ter-
minus)

INITALISIERUNGS-DISKETTE

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.
(Bildverarbeitungs-Terminus)

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-Anschlul’ ausgegeben.

INTERNE AUTOMATISCHE AUSFUHRUNG
So fihren Sie ein Programm Uber
Bedienfeld oder das Programmiergerat aus.
INTERNE BESCHLEUNIGUNG
Die in einem Programm
Beschleunigung.

INTERNE GESCHWINDIGKEIT
Die in einem
Geschwindigkeit.
INTERNER MODUS

Der Modus, in dem Ausfihrung und
Programmierung des Roboters Uber das
Bedienfeld oder das Programmiergerat moglich
sind.

das

festgelegte

Programm  festgelegte

INTERNE VERZOGERUNG
Die in einem Programm festgelegte Verzégerung.

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
(Bildverarbeitungs-Terminus)

Helligkeit.
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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
fihrt keinen Kommentar aus.

KOMMUNIKATION EINSTELLEN

So legen Sie die Einsatzbedingungen
(Kommunikationsgeschwindigkeit etc.) jedes
Kommunikationsanschlusses des  Roboter-
Controllers fest.
KOMMUNIKATIONSERLAUBNIS
EINSTELLEN

So legen Sie die Einsatzerlaubnis jedes
Kommunikationsanschlusses des Roboter-

Controllers 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
konventionellen Serie von Robotern zu sein.
Dies wird Uber die Software gesteuert.

KONVENTIONELLE SPRACHE

Bei der fur den Denso Roboter verwendeten
Sprache handelt es sich um eine konventionelle
Roboter-Sprache.

LADEN

So lesen Sie Programme, Armdaten etc. von
Diskette in den Roboter-Controller ein.

LAUFENDER START

Die Startmethode =zur Ausfihrung eines
Programmes bei der Iteration. Die Operation
geht weiter, bis sie gestoppt wird.

LINKS
Eine der Armstellungen eines Roboters mit 6
Achsen. (= RECHTYS)

LOG MANAGER

Die Software, die die Aufzeichnung von
Operationen, Fehlern etc. des Roboters auf
einem PC kopiert und verwaltet.

LOKALE VARIABLE

Died Variable, die bei einem Task verwendet
wird.



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 uUber
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.

MECHANISCHE SCHNITTSTELLE

Die Verbindungsflache des Flansches und Werk-
zeugs. Mechanische Schnittstelle (JIS)

MECHANISCHE
SCHNITTSTELLENKOORDINATEN

Das dreidimensionale, orthogonale Koordinaten-
system mit dem Ursprung in der Mitte des
Flansches.

MECHANISCHER STOPPER

Der Mechanismus zur physikalischen
Begrenzung der Bewegung der Roboterachsen.

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
sich um eine Balkentabelle mit zweigipfliger
Verteilung handelt.
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MODUS-SCHALTER

Der Schalter am Programmiergerat. Damit kann
der Roboter-Ausfiihrungsmodus aktiviert
werden.

MOMENTAUFNAHME

Die Funktion zur Aufzeichnung des aktuellen
Status des Roboters.

MONITOR
So zeigen Sie den aktuellen Roboterstatus an.

MULTITASKING

Der Zustand, in dem mehrere Programme
praktisch gleichzeitig ausgefiihrt werden kénnen.
Dies wird mdglich, indem die CPU des Roboter-
Controllers jedes Programm in  kurzen
Intervallen abwechselnd ausfihrt.

NICHT KIPPEN

Eine der Handgelenk-Armstellungen
Roboters mit 6 Achsen. (= KIPPEN)

eines

NICKWINKEL
Der Drehwinkel um die Z-Achse.
NLIM

Der negative, direktionale
Softwarebegrenzung. (= PLIM)

Endwert der

NORMALMODUS
Der Standard-E/A-Zuordnungsmodus.

NORMALVEKTOR

Positiver Richtungsvektor der X-Achse an
mechanischen Schnittstellenkoordinaten.

OBEN

Eine der Ellbogen-Armstellungen
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 groer sein.

eines



PAC (PAC)

Neue, fur 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

So legen Sie Teile auf eine Palette mit
Unterteilungen oder entnehmen diese.

PIXEL

Der Punkt, aus dem sich die Bildschirmanzeige
aufbaut. (Bildverarbeitungs-Termini)

PLIM

Der negative Richtungs-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-Ausfiihrung nach
Wichtigkeit. Das Programm mit hdherer Prioritéat
wird zuerst ausgefihrt.1

Programmierer

Eine der Benutzerebenen von WINCAPSII. Alle
gemeinsamen Operationen sind moglich. Kenn-
wort-Eingabe ist erforderlich, um in diesen
Modus zu gelangen.

PROGRAMMIERPRUFUNG

So prufen Sie die Bewegung durch das
Programm.

PROGRAMMIERUNG
So erfolgt Uber das Programmiergerat die

Eingabe der notwendigen
Bedienungsinformationen in den Roboter.
PROGRAMMRUCKSETZUNG

Das Eingabesignal, um die

Programmausfiuihrung oben im Programm zu
aktivieren.

PROGRAMSTART
Das Eingabesignal zum Starten eines
Programmes. Wenn es sich um einen
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Schrittstop handelt, beginnt die Ausfiihrung mit
dem néchsten Schritt. Beim Anhalten beginnt sie
mit dem folgenden des gleichen Schrittes.

PROGRAMMUBERTRAGUNG

So senden/empfangen Sie Roboter-Programme
zwischen Roboter-Controller und WINCAPSII
(PC).

PROTOKOLL

Die Aufzeichnung von Operationen,
Bewegungen etc. des Roboters. Es gibt vier
Arten von Protokollen: Fehler-, Betriebs-,
Steuer- und Kommunikationsprotokoll.

PTP-STEUERUNG

Die Steuerung, die den Roboterarm ohne
Ausgleich zur Zielposition bewegt. Beim Pfad
muld es sich nicht unbedingt um eine gerade
Linie handeln. (= CP-Steuerung)

P-TYLE-METHODE

Die Methode zur Einstellung des
Binarisierungs-Levels, um den Bereich des
Objekts und des schwarzen (oder weil3en)
Anteils identisch anzugleichen.
(Bildverarbeitungs-Terminus)

P-VARIABLE (Positionsvariable)

Die durch Position, Stellung und Armstellung
gekennzeichnete Variable.

RECHTS (RECHTS)

Eine der Armstellungen eines Roboters mit 6 Ach-
sen. (= LINKS)

RELATIVBEWEGUNG

Die Bewegung von der aktuellen Position weg,
entsprechend der durch das Programmiergeréat
festgelegten Bewegungssumme.

ROBOTERFEHLER
Das Ausgabesignal, das im Roboter
aufgetretene  Fehler wie  Servo-Fehler,

Programm-Fehler etc. meldet.

ROBOTERSTOP

Die Stop-Methode, um Programme sofort zu
stoppen und den Motor auszuschalten.

ROBOTERWARNUNG

Das Ausgabesignal, das einen beim E/A-Befehl
oder bei der Servo-Verarbeitung aufgetretenen
leichten Fehler meldet.



ROLLWINKEL
Der Drehwinkel um die X-Achse.

RX-KOMPONENTE

Der Wert des Drehwinkels um die X-Koordi-
natenachse.

RY-KOMPONENTE

Der Wert des Drehwinkels um die Y-Koordi-
natenachse.

RZ-KOMPONENTE

Der Wert des Drehwinkels um die Z-Koordi-
natenachse.

SCHRITTPRUFUNG

Eine Schrittausfihrung des Programmes im
Programmierprifmodus.

SCHRITTSTOP

Die Stop-Methode, um ein Programm nach einer
Schrittausflihrung zu stoppen.

SCHWERPUNKT

Der Gleichgewichtspunkt, an dem das
Objektgewicht auf einer Ebene balanciert.
(Bildverarbeitungs-Terminus)

SEMAPHOR

Das Task-Ausfuhrungs-Privileg, das zum

Synchronisieren von Tasks dient oder zur
Ausfiihrung exklusiver Steuerungen zwischen
Tasks, die nicht gleichzeitig ausgefiihrt werden
darfen.

SERVO EIN

Das Signal, das externen Geraten meldet, dai3
der Motor eingeschaltet ist.

SICHERHEITSSCHALTER

Der Schalter, Uber den der Roboter so lange
bewegt werden kann, bis 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
Armstellungen.

Grenze der beiden
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SOFTWAREBEGRENZUNG

Die Begrenzung des durch die Software
festgelegten Roboterbewegungsbereiches. (=
mechanische Bewegungsgrenze)

SPEICHERN

So speichern Sie Programme, Armdaten etc.
des Roboter-Controllers auf Diskette.

SPEICHERKAPAZITAT

Der Gesamtspeicherwert des Werkzeugs und
der Arbeit, die der Roboter speichern kann.

STATUS BEI NICHT ANGESCHLOSSENEM
PROGRAMMIERGERAT

So steuern Sie den Roboter Uber ein externes
Gerat, 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 Werkzeug-
Richtung, 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
Ladeverhdltnisses. Sie werden durch jede
Bewegungsachse aufgezeichnet.

STOP-TASTE

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

So suchen Sie den Abstand, der zu

standardisierten Bilddaten paf3t (Suchmodell):
Bildverarbeitungs-Terminus
SYSTEM-MANAGER

Die Software, die im allgemeinen
Informationen von WINCAPSI|I.

alle



SYSTEMPROJEKT

Programme und verwandte Datengruppen, die
durch den System-Manager verwaltet werden.
SYSTEMVARIABLE

Die Variable zur Prufung
Systembedingungen eines Programmes.

der

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 den Positions-,
Anndherungsvektor und die
angezeigte Variable.

Richtungs-,
Armstellung

TYPDEKLARATION

So deklarieren Sie den Variablentyp in einem
Programm.

UNTEN

Eine der Ellbogen-Armstellungen
Roboters mit 6 Achsen. (= OBEN)

UNTERBRECHUNG UBERSPRINGEN

Das Eingabesignal, das die Operation des
aktuellen Schrittes unterbricht, wenn es bei
Ausfiihrung eines Roboterbefehles
eingeschaltet ist, und die Ausfihrung des
nachsten Schrittes beginnt.

eines
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VARIABLENTABELLE

Eine Gruppe von Daten, die zu jeder durch den
Controller gespeicherten AnschluZnummer bzw.
zu jedem AnschluBwert passen.

VISUELLE FUNKTION

Das Gerat, das die Robotersteuerungsfunktion
mit notwendigen Daten versorgt, indem die von
einer Kamera gelieferten Bilder verarbeitet
werden.

VISUELLES GERAT

Das Gerét, das den Roboter mit notwendigen
Daten versorgt, indem die von einer Kamera
gelieferten Bilder verarbeitet werden.

WERKZEUGKOORDINATEN

Das Koordinatensystem, das den Ursprung im
Werkzeug festlegt und den Ursprung der
mechanischen  Schnittstellenkoordinaten  zu
einem beliebigen Punkt ausgleicht und um jede
Achse dreht.

WERKZEUG-MODUS
Der manuelle Betriebsmodus an den Werkzeug-
koordinaten.

WERKZEUGO

Eine Sonderform der Werkzeugdefinition mit
Ursprungs-Offset 0, d. h. die mechanischen
Schnittstellenkoordinaten werden impliziert.

X-Y-MODUS
Der manuelle
Basiskoordinaten.

Betriebsmodus an den



ZWEITER ARM

Der von der Basis gemessen weiter entfernte
Arm der Roboterarme.

ZYKLUSSTOP

Die Stop-Methode, um ein Programm nach einer
Zyklusausfihrung zu stoppen.

MUBildverarbeitung
Visuelles von DENSO hergestelltes Gerat.
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Appendix-2 Bezeichnungen der Roboter-Controller-Teile

Auf der Abbildung und Tabelle unten sehen Sie die Bezeichnungen der Komponenten des

Roboter-Controllers.
CM

cm

\\
4@_‘ =P /7 4 I ]=°
O@o @ |: FG-Terminal

Diskettenlaufwerk (Option)
CN3 CN4 CN5

Roboter-Stoptaste
Speicher-Ersatz- S
batteriehalter o \ |
Kontrollampen|, / | \ / &( o . [~ CN12
CN6 \ c! Sicherung
; CNH
CN10

CN9
Transistorkasten Netzschalter

Q

o U0
Q

-

<Linke Seite> <Rechte Seite>

Filter (Abluft) Kihlrippen

Filter (Lufteinlafd)

Bezeichnungen der Roboter-Controller-Teile (VS-D-Serie)
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AnschluBnamen (VS-D-Serie)

AnschlufR|Kennzeichnu Name Anschlul3|Kennzeichnun Name
Nr. ng Nr. g
CN1 RS232C Anschluf3 fur serielle CN8 Eingabe Anschlu3 fur
Schnittstelle Benutzereingabe
oder
Systemeingabe
CN2 CRT Anschluf3 fur CRT CN9 HAND E/A Anschluf3 fur
Endwerkzeug E/A
CN3 TASTAT Anschluf} fur Tastatur CN10 AUSGABE Anschluf3 fur
Benutzerausgabe
oder
Systemausgabe
CN4 MAUS Anschluf} fir PS/2-Maus CN11 | EINGANG AC | Stromanschluf
CN5 PROGRAM- | Anschlufd fir CN12 MOTOR Anschlufd fir Motor
MIERGERAT| Programmierger
CN6 PRINTER | Anschlufd fiir Drucker CN13 CODIERER | Anschlufd fir
Codierer
CN7 E/A-POWER | Stromanschluf? fur E/A

i'F',_\,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 AnschlieRen oder Entfernen des Stromanschlusses bzw. des
Motoranschlusses wahrend die Stromversorgung des Roboter-Controllers
eingeschaltet ist, kann die inneren Schaltkreise des Roboter-Controllers
beschadigen. Stellen Sie den Netzschalter auf AUS bevor sie diese Anschlisse
einstecken oder trennen.
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Appendix-3 Bezeichnungen der Komponenten des
Programmier ger éats

R-SEL-Taste (Roboterauswabhl)
SPERR-Taste

MOTOR-Taste

Modusschalter

\ N Y
/,

ROBOTA‘:TOP
/ ]
fDMOTOR] [OLOCK ] [ R*SEL] [M*h’IODJ {SPE’ED ]

/ IANUAL
AUTQ\ @ TEAGHCHECK

v

M-MOD-Taste (Bewegungsmodus)

GESCHWINDIGKEITS-Taste

Roboter-Stoptaste

Einstellrad

Taste STOP

LCD-Anzeige Umschalttaste Funktionstasten

Sicherheitsschalter

Unterseite des Programmiergerats

Hand-Trager — 4
(o] 1T 277 I — = I

T OZ : @ i :EI\;(I : Zo
| 1 1 1

Cursor-Tasten % :@ ®: QN o

9 GHDI

7 G| o

oo O POWER :@Fj;( : oo

Abbrechen-
Taste

P\

IT~OK-Taste

Hand-
I Tréager

Tasten fur die Bewegung
des Armes

(Zur Steuerung des Roboters halten Sie einen dieser
Schalter gedriickt, wenn Sie eine der Tasten fur die
Armbewegung seitwérts im manuellen Modus oder die
OK-Taste im Programmierprifmodus drucken.
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Angehaltene Aufgabenprogramme

Angehaltene Aufgabenprogramme
(Programmempfang von externem
Gerat)

Angehaltene Aufgabenprogramme
(Programmubertragung an externes
Gerat)

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
Eingangsanschlu3(-anschlisse)”

ut

Version 1.4 oder héher
@ E/A-Ausgabe eingeschrankt

o
Interner Auto-Modus g1 [ v —ees3D

lﬂ Sicherungsbatterien in Ordnung
3 “Sicherungsbatterien schwach” gesetzt

Betriebsmodus

Arbeitskoordinaten

Werkzeugkoordinaten
Geschwindigkeits-
Balkenanzeige

Joint] W IT @ 10%

:

Externer Auto-Modus
Manueller Modus

Programmierprifmodus

Kein Modus gewabhlt

-]
wl

=3

® A ‘ Programm firm |

Statuszeile

Verknupfungsta
ste (zum
Aufrufen des
Verknlpfungsm
enus.
Verwenden Sie
diese Option,
wenn Sie im
Laufe der
Verarbeitung
auf andere
Funktionen
zugreifen
mochten.)

o)

Einst.

Bild | E/ |Bed-*’"eld Mendleiste

Umschalt(taste) F1
Schaltflache (F7)

—

F2
(F8)

F3
(F9)

F4
(F10)

F5 F6
(F11) (F12)

/

Funktionstasten

Hauptanzeige
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Appendix-4 M enustruktur des Programmierger ats

| Obersle Anzeige

— [F1 Programm] —— — Dim falgendan Menis mil Ausnahme van F12 enthaben
im Manyelien Modus |~ [F1 ProgNeu] Untermeniis F1 bis F7,
B Lischen it == gekannzeichnete Unlermends gelbsn nur far
—[lF;g Hﬂﬂﬂrﬂﬂ]] [F4 Pos.], [F5 Gelank] und [F10 Trans.]
~[F4 Mar]
—[F1 Ganze Zahl]
—[F2 Gleithommazahl] -« —[F1 Zunck]
—|F3 ‘ekior] =ee —[F2 Waeltar]
_[[IEE E:?é}-m] o ﬁ Gﬂhﬂamzu]-
—[F8 Doppali] --+ —[F5 Andem]
- [F10 Trans.] --- _[F6 Pos. abr]*
- [F11 Zeichenfolga] «oo —|FT Var kop)
—|[F12 Verwendele Variablen]
~[F& Bearbeiben] —
— [F1 Meus Zail)
[F1 Banutzer]
—[F2 Abltauf]
—|F2 Raobot)
—[F4  Kabegorie]
|[F& HMewera)
—|F& Ale lGschen)
[F2 ZailLsch]
— [F3 Zeilekop]
— [F4 EinfOgan]
[F5 ZeilBear] ——
— [FB Spaicharn] —|F1 Beanutzer]
[F10 Snodahl) —[F2 Abkauf]
— [F11 EP] ~ |[F3 Fiobot)
—[F4 Kabagoria)
—[F& Hilfs] ——— —|F& Meuers]
— [F1 PR einat.) —[F& Ala lGschan)
— [F3 Optionan)
[F& BPEmnsL.|
— [FT Waitar]
— [FB S5-Modus]
— [F8 Schrus.
— [F10 Ladaeddod.]
— [F12 Kaempil.]
—[FT Meu FRJ]
—[F10 Sntdehl)
—[F12 HKonfig.]

Miachate Sale
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—[F1 Programm] ——
| mi —[F1 Anhattan]
m Programmierprlfmodus _iF2 Sch o)
[F4 ZykStarf]
—[F5 Schritl zuriick]
Sch

riri]
—[F7 Programmrickselzung]
—[F8 Prior)
— [F11 Anzaige]

—[F12 PrmiDig)
[F1  Zurlck]
‘ [F2 Weitar]
[F& Anzlsch]
— [F1 Programm]

im Automatischen Modus —[F1 Anhatltan]
Start]
—[F& SchrSir]
—|F7 Programmricksalzung]

—[F8 Prior.]
—[F10 Waeites]
—[F11 Anzsige]

- [F12 PriDbg]
[F1 Zurick]
[F2 Weiter]
[F& Anzlsch]

MNiichste Seibe
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— [F2 Arm]

~IF3 Beirivoa) 1 Zurlck
E% itk
Wericz Nr |

(D folgandan Menls mil Ausnalme won F12 enthallen

Unfarmanis F1 bis FT,
MiL ™ gekennzsichnels Unlsmmanls nuF o
[F4 Var] J [F4 Pos.], [F5 Gatank] und [F10 Trans.].)
| [F1 Ganze Zahl]
[F2 Gledkemmazahl] -« [ [F1 Zurick]
—[F3 Valkior] coe [F2 ".I".I'aa‘huri
_[F4 Pos.] F3 Gehe Lfu]
- [F5  Ciabank] F4 Bewegen]*
10 Trans.] F& Pos. abr]®
- [F11 Zeichenfolge] F7 Var. kop.
—[F12 Varwendets ".lhr'lahlan]
~[F& Gaschwindigkeil.] —
[F igheil.] I T{
[F2 10%]
L [F3 50%
— [F&  100%)]
_ [F& Andem]

Mit ** gekennzeichnets Umiermanis getien nur fir

{Fé bia FT enthalien Uriermenils F1 bis F8.
Frsmﬂ] urel [FE Beraich]

Mit === gakennzeichnate Urinrmen s geten nur fir [F5 Bersich] )

- [F6 Hirs] thor Rbeder
—Eﬁ- Dirakl] mrt]-l-.ﬂmuen] l
— Arbaif] cee —F1 Zurlick]
[FE Bereich] -o- —[F2 Weiter]
" [Flo Oberioa T T4 Adgaecr
sl _[F5 Andem]
L [F& Aktivieren]™
_[F11 StrgPro] -
—[E'I mlﬂq
—|F2 Profokollstop
- Prodlssh)
-[ﬁ ProiSpeich.)
- [F12 PredLsch]
[F12 CAL ausf]
- Pa
¥
N 1o H;:.If l—tF1 und F2 anthahien die Lintermends F1 bis FS mit Ausnahma von F4.)
—[Ft1 M Bereich] ——
—[F2 BER] - —[F1 Zuriick)
—[F2 Wailer]
- [F3 Geha Zu]
—[F5 Andem)
—[F3 Bremsa] [Fd4  AlleAbbr]
~[F4 Anp.Z.Bal] E 5 EINMAUS
(i0r Roboter mit 4 Achsan) Augwhlle
—[FE CALSET] ————
—[F10 EMC inf.)
—|F11 EMLC rsi]
—[F12 ENC =8t ]

Miichstie Sede
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— [F3 Bildverarbeitung] ——

— [F4 E/A]

—[F5 Belr.Anz] —

Michsle Seite

Kamara) —

Anzige] —

IF1
-[F2
- [Fs

[F1

_[F§ Andem

- IF"_'].
~[F4
-5
—[F&

[F1
— IFE
-IF3

Fi
- F2

—[F3
[F&

- [F7
—[F&

_[F11 Optionen] —

—[F1
~[F2

_IF:].

[F12 Init]

[F; GElh Z
E L
4 oy o

F& Hils.]
[F10 DwmmylLsch]

[F1 Zurtick]
[F2 Waiter]

139

IFs

1
[F3

[FT E'A Sparre)

MW sinst)

Sw Anz] [F1

I3

IF5

Zuriick]

Giaha Zu)
Andern)



—[FE& Einstellen] —

- [F1
[F2

- [F3

- [F&

- [FT

__[F10 InVExt)
—[F11 Ausstecken)

_[Fo

Laden]
Protokoll) ———

Diskette] ——

[F
_[FE

Meamaolnfa)
Kom elnst.] ——

Wart.)

Opteonen] ———

1 Zurick]

Waiter]
[F3 Gehe Zu]
— [F1 Lman]—_l— AlaAbibe
—[F2 Sehreiben] lﬁ AuswiAbbr]
— [F5 Formatieran) —|F& AuswAla]
[F12 Hilfs.] [F11 StrgProt]
—E; Erlauben] ———[F5 Andarn)|
— [F3 Modem] [-IF4 Standard]
[F5 Andern]
—[F4 Adresse
I : LIFs Anderm]
_[F5 -
C[F7 Hispesd  L{Fs Anemy
[F1 Sawmme h)
|~ Curmu.
Fs Gumu. 11
g ———
— m
—[F4 Batterie] [F!i Andam]
[F5 Odometer] [F& Zuricksalzan]
[F3 Schiteen)
CIF8 Erwoln [F4 Entfemen)
I
~[F11 ROBTYP LiFs Emgang 01

Speichaml]
Datel apelchen)
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Vertikal beweglicher Roboter
V*-D-SERIE

EINFUHRUNGS-HANDBUCH
Erste Auflage
Juni 2000

DENSO CORPORATION
Industrial Systems Product Division 6B20C

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 gerne
willkommen.

DENSO dbernimmt keinerlei Haftung fur direkte oder indirekte Schaden, die durch die
Anwendung der Informationen in diesem Handbuch entstehen.
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