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Vorwort

Vielen Dank fir den Kauf dieses Hochgeschwindigkeits- und Hochpréazisions-Montageroboters.

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

DENSO Produkte, die in diesem Handbuch beschrieben werden

B Roboter

- Vertikal ausgerichteter Roboter Vx-D-Serie
- Horizontal ausgerichteter Roboter Hx-D-Serie
- Roboter fir Kartesische Koordinaten XYC-4D-Serie

B Roboter-Controller

Modell RC5, Version 1.4x« oder friher (Siehe ANMERKUNG.)

ANMERKUNG: Die Version Ihres Roboter-Controller finden Sie in der Spalte "MAIN SOFTWARE Ver."
der Liste "SETPRM?", die Ihrem Roboter-Controller beiliegt.

Sie konnen Sie auch im Versionsfenster Ihres Programmiergerates sehen. Dazu
driicken Sie nacheinander vom Hauptbildschirm aus [F6 Einstellen]—[F6 Wartung]—
[F2 Version].

Wichtig!

Zur Gewahrleistung der Sicherheit mul3 das Bedienpersonal mit den Vorsichtsmalnahmen und
Anleitungen im Abschnitt "SICHERHEITS- UND VORSICHTSMASSNAHMEN" in diesem Handbuch
vertraut sein.



Der Dokumentationssatz ist wie folgt
aufgebaut:

Die folgenden sechs Handbticher gehéren zum Dokumentationssatz. Falls Sie mit dieser Roboter-Bau-
reihe nicht vertraut sind, lesen Sie bitte alle Handbiicher vor der Arbeit mit dem Roboter.

EINFUHRUNGSHANDBUCH

Einfihrung in die Arbeit mit dem DENSO Roboter. Das Handbuch erlautert mithilfe eines
Beispiels, wie Sie Ihren Roboter mit dem Programmiergerat bedienen, wie Sie ein Programm
mit WINCAPSII schreiben und wie Sie Ihren Roboter automatisch betreiben konnen.

INSTALLATIONS- UND WARTUNGSHANDBUCH

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

EINSTELLUNGSHANDBUCH - dieses Buch -

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

WINCAPSII (gehort zum Lieferumfang von WINCAPSII)

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

PROGRAMMIERUNGSHANDBUCH

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

FEHLERCODETABELLEN

Liste der Fehlercodes, die auf dem Programmiergerat, dem Bedienfeld oder dem PC-Bild-
schirm angezeigt werden, wenn ein Fehler im Roboter oder in WINCAPSII auftritt. Die Tabellen
enthalten ausfihrliche Beschreibungen der Fehler und Wege zur Fehlerbehebung.



Das vorliegende Handbuch ist wie folgt aufgebaut:

Dieses Handbuch ist nur ein Teil des Dokumentationssatzes. Es besteht aus den SICHERHEITS- UND
VORSICHTSMASSNAHMEN und Kapitel 1-5.

SICHERHEITS- UND VORSICHTSMASSNAHMEN

Erlautert sicherheitsrelevante Begriffe und Symbole und enthalt zu beachtende Vorsichtsmafl3nahmen.
Bitte lesen Sie diesen Abschnitt unbedingt, bevor Sie anfangen, mit dem Roboter zu arbeiten.

Kapitel 1 Programmiergerat und Bedienfeld

Dieses Kapitel beschreibt den Anschluld des Programmiergerdtes und/oder Bedienfeldes sowie die
Tasten, Kndpfe und Schalter an diesen Eingabegeraten.

Kapitel 2 Vorbereitung der Programmierung

Dieses Kapitel beschreibt die Vorbereitungen, die durchgefuhrt werden missen, ehe der Roboter
programmiert oder Gber Programmiergerat bzw. Bedienfeld betrieben wird.

Zu diesen Vorbereitungen gehéren: Ein- und Ausschalten von Roboter-Controller und Motor, Kalibrieren
des Roboters, Verandern der Geschwindigkeit, Kriechgangauswahl, Einstellen der Nutzlast und ihres
Schwerpunktes, sowie Einstellen der Roboter-Installationsbedingungen. Lesen Sie dieses Kapitel vor
dem Einschalten der Robotersteuerung unbedingt durch.

Kapitel 3 Allgemeine Einfihrung zu den Betriebsmodi und zur Maschinenverriegelung

Dieses Kapitel beschreibt die drei Betriebsmodi des Roboters: Manueller Modus,
Programmierprifmodus und Auto-Modus. AuRerdem beschreibt dieses Kapitel, wie Sie die
Maschinenverriegelung zur Simulation verwenden kénnen.

Kapitel 4 Allgemeine Einfuhrung zu Koordinaten und Armstellungen

Dieses Kapitel beschreibt die Koordinaten, die fir den Roboter und die Stellungen von Schulter,
Ellbogen und Handgelenk verwendet werden.

Kapitel 5 Befehle zu den Funktionstasten des Programmier ger ates

Dieses Kapitel beschreibt die vielfaltigen Befehle zu den Funktionstasten des Programmiergerates. Im
ersten Abschnitt wird der Befehlsmenibaum dargestellt. Die folgenden Abschnitte enthalten eine
ausfihrliche Erlauterung dieser Befehle sowie die jeweiligen Zugriffspfade fir den Befehlsaufruf.






SICHERHEITS- UND VORSICHTSMASSNAHMEN

SICHERHEITS- UND
VORSICHTSMASSNAHMEN

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

Die strikte Einhaltung der Warn- und Vorsichtshinweise ist ein MUSS zur Verhltung von Unféllen, die
zu kérperlichen Schaden und erheblichem Sachschaden fihren kénnen. Stellen Sie sicher, dal} Sie die
unten aufgefiihrten 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 filhren kénnen,
wenn die Anleitungen nicht korrekt befolgt
werden.

A VORSICHT Warnung vor Situationen, die zu geringerem

korperlichen  Schaden oder erheblichem
Sachschaden flihren kdénnten, 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 zurticklegen kénnen, definiert die Grenzen des Sicherheitsraums des
Roboters. (Zitiert nach "RIA* Committee Draft".)

Bewegungsraum: Bezieht sich auf den Teil des Sicherheitsraums, auf den ein Roboter durch
Software-Bewegungsgrenzen eingeschrankt ist. 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 Aufgabenprogrammes
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)



1. Einleitung

In diesem Abschnitt sind die Sicherheits- und Vorsichtsmal}-
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 Installations-
umgebung

2.1.1 Standardausfiihrung

2.1.2 Staubdichte,
spritzwassergeschiitzte
Ausfiihrung

2.2 Servicebereich

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

(1) entziindlichen Gasen oder Flissigkeiten,

(2) herumfliegenden Spanen der Metallbearbeitung oder
sonstigen elektrisch leitendendem Material,

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

(5) der Gefahr des Eintauchens in Flissigkeiten,

(6) schwefelhaltigen Nebeln von Schneiddl oder Schleifél oder
(7) groRen Umrichtern, Transmittern hoher Ausgangsleistung
und hoher Frequenz, grofen Schiitzen, Schweiltgeraten

oder sonstigen Quellen elektrischer Stérungen installiert
werden.

Die staubdichte, spritzwassergeschitzte Ausflihrung ist eine
dem Schutzgrad [P54 entsprechende staubdichte und
spritzwassergeschiitzte = Konstruktion, die jedoch nicht
explosionsgeschuitzt ausgelegt ist. (Das Handgelenk des VM-
D-W ist staubdicht und spritzwassergeschiitzt entsprechend
dem Schutzgrad 1P65.)

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

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

(1) entzindlichen Gasen oder Flissigkeiten,

(2) saurehaltigen, alkalihaltigen oder sonstigen korrosiven Gasen,
(3) grofen Umrichtern, Transmittern hoher Ausgangsleistung
und hoher Frequenz, grofen Schiitzen, Schweiltgeraten
oder sonstigen Quellen elektrischer Stérungen,

der Gefahr des Eintauchens in Flussigkeiten,

Partikeln oder Spanen vom Schleifen oder Zerspanen,

der Verwendung eines von DENSO nicht zugelassenen Ols
oder

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

(7) schwefelhaltigem Olnebel vom Schneiden oder Schleifen
installiert werden.

~ o~ o~
D O b~
~— ~— ~—

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

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

Die Elektroinstallationen und Hydraulik-/Druckluft-
Rohrleitungen sind durch eine Abdeckung oder eine
entsprechende Maflnahme 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 missen rot sein.

(2) Die NOT-AUS-Schalter miissen so konstruiert sein, dal 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, daR 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 so
aufzustellen, dal® niemand den Sicherheitsraum des Roboters
betreten kann. Sollte dies nicht mdglich sein, verwenden Sie
andere Schutzeinrichtungen wie in Abschnitt 2.9 beschrieben.

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

(2) Die Umzaunung oder Verkleidung mul so aufgebaut sein,
dall man sie durch aufere 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, dal} niemand sie ohne weiteres durch Klettern tiber die
Umzaunung oder Verkleidung tberwinden kann.

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

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

1) Bringen Sie eine Tur, 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-Gerates sicherstellt, wenn
die Sperre gedffnet oder entfernt wird.

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

Bei der Durchflhrung eines Testlaufs plazieren Sie vor
dem Aufstellen der Umzaunung oder Verkleidung eine
Aufsichtsperson an einem Ort auferhalb des
Sicherheitsraums des Roboters, von dem aus diese
Person samtliche Roboterbewegungen Uberblicken
kann. Die Aufsichtsperson soll verhindern, daf
Personal den Sicherheitsraum des Roboters betritt, und
soll sich ausschlieBlich dieser Aufgabe widmen.

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

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

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

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

(4) Legen Sie den Ein-/Ausgang fest und befolgen Sie die
Anweisungen (3) bis (5) von Abschnitt 2.8.
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2.10 Einstellen des Das flr den Betrieb des Roboters erforderliche Volumen wird
Bewegungsraums des als Arbeitsraum bezeichnet.
Roboters Wenn der Bewegungsraum des Roboters grolRer als der

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

Weitere Informationen, siehe Kapitel 4 des INSTALLATIONS-
UND WARTUNGSHANDBUCHES.

211 Anderungen am Verandern Sie niemals den Roboteraufbau, den Roboter-
Roboter sind nicht Controller, das Programmiergerat oder andere Geréate.
erlaubt

2.12 Reinigen der Werkzeuge Wenn der Roboter mit Schweil3pistolen, Farbspritzdiisen oder
anderen Endwerkzeugen arbeitet, die gereinigt werden
mussen, wird die automatische Durchfiihrung des
Reinigungsvorganges empfohlen.

2.13 Beleuchtung Fir den sicheren Roboterbetrieb mull ausreichende
Beleuchtung vorhanden sein.

2.14 Schutz vor Gegen- Bei Verletzungsgefahr des Personals durch vom Endwerkzeug
stinden, die vom fallengelassene oder weggeschleuderte Objekte sind die
Endwerkzeug Abmessungen, das Gewicht, die Temperatur und die

chemischen Eigenschaften der Objekte zu berticksichtigen und

weggeschleudert geeignete Sicherheitsvorkehrungen zu treffen, um die

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- A Das Beriihren des Roboters

mﬁﬂnahmen Warnung wahrend seines Betriebs
wiahrend der kann zu schweren A WARNUNG
Roboter aktiv ist Verletzungen fiihren. Stellen —

Sie sicher, daf die folgenden w
Vorschriften eingehalten und ’\ ® oo i vl

die in Abschnitt 3.1 des Betriebs
. @ Driicken Sie den NOT-AUS-
ang eza h Iten Schalter, bevor Sie die
[ | Sicherheitsabsperrung

VorsichtsmalRnahmen bei der betreten.

Durchfiihrung aller Arbeiten
befolgt werden.

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

2) Als Vorsichtsmalinahme gegen Fehlfunktionen sorgen
Sie dafur, dal das NOT-AUS-Gerat so aktiviert ist, dal
die Spannung des Roboterantriebs beim Betreten des
Sicherheitsraums des Roboters abgeschaltet wird.

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

3.1 Erstellen von Fir den Fall des Betretens des Sicherheitsraums des Roboters, um
PR -y die Programmierung oder Wartungsinspektionen durchzufiihren,
grbﬁ ItsTcthlm‘;en und legen Sie "Arbeitsrichtlinien” fiir die folgenden Punkte fest und stellen
!c erstelien der sicher, daf} diese vom Personal befolgt werden.
Einhaltung durch das

Personal (1) Notwendige Bedienungsablaufe flir den Roboterbetrieb.

(2) Robotergeschwindigkeit wahrend des Lernvorganges.

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

(4) Vorgehensweise des Personals im Stérungsfall je nach Art
der Stoérung.

(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 des Bedienfeldes (siehe Abschnitt 3.2 auf der
nachsten Seite)

2) Gewabhrleistung 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.
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4) Realisierung von MaRnahmen fiir den Larmschutz

5) Signalisierungsverfahren far Personal an
angeschlossenen Geraten

6) Arten der Stérungen und wie diese zu unterscheiden sind

Stellen Sie sicher, dalk die "Arbeitsrichtlinien” dem Robotertyp,
dem Aufstellungsort und den Arbeitsaufgaben entsprechen.

Sorgen Sie dafir, daR beim Ausarbeiten dieser
"Arbeitsrichtlinien" die Meinung des betroffenen Personals, der
Techniker des Herstellers der Ausristungen und eines
Arbeitsschutzbeauftragten berlicksichtigt wird.

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

Verriegeln der Maschinenverkleidung.

3.3 Gewahrleistung der Bei der Durchfilhrung von Arbeiten im Sicherheitsraum des
Sicherheit des Roboters sind folgende MaRnahmen einzuhalten, um
Personals bei der sicherzustellen, dafl® der Roboterbetrieb bei einer Stérung sofort

. angehalten werden kann.
Durchfiihrung von )
Arbeiten im (1) Sorgen Sie dafiir, dald sich eine Aufsichtsperson an einem
Sicherheitsraum d Ort aulerhalb des Sicherheitsraums des Roboters
Icherheltsrau es befindet, von dem diese Aufsichtsperson samtliche
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 aufer dem zustindigen
Arbeiter das Betreten des Sicherheitsraums des
Roboters.

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



3.4 Prufungen vor Beginn
von Arbeiten wie z. B.
das Programmieren

3.5 Entluftung

3.6 VorsichtsmaBnahmen
fur Testlaufe

3.7 VorsichtsmaBnahmen
fiir den Automatik-
betrieb

Vor dem Beginn von Arbeiten wie der Programmierung sind
evtl. Reparaturen sofort nach dem Erkennen einer Stérung und
sonstige notwendige Mallnahmen durchzufiihren.

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

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

(3) Uberpriifen Sie die Funktionstiichtigkeit des 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.

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

Wahrend der Durchfiihrung von Testlaufen sollte sich das
Personal nach Madglichkeit auerhalb des Sicherheitsraums
des Roboters aufhalten.

(1) Bei Inbetriebnahme

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

1) Uberpriifen Sie, daR sich niemand im Sicherheitsraum
des Roboters aufhalt.

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

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

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

(3) Handlungen im Stérungsfall

Stoppen Sie den Betrieb des Roboters durch Betatigen des
NOT-AUS-Gerates, wenn eine Stoérung des Roboters oder
der angeschlossenen Gerate auftritt, und es notwendig ist,
den Sicherheitsraum des Roboters zu betreten. Ergreifen
Sie alle notwendigen MalRnhahmen wie z. B. das Anbringen
eines Warnschildes am Start-Schalter, um auf die
laufenden Arbeiten hinzuweisen, und zu verhindern, daf®
jemand Zugang zum Roboter bekommt.



SICHERHEITS- UND VORSICHTSMASSNAHMEN

3.8 VorsichtsmafRnahmen (1) Reparaturen durfen nicht aulerhalb des dafir
bei Reparaturen vorgesehenen Bereiches durchgeflihrt werden.

(2) Unter keinen Umstanden dirfen Sperrvorrichtungen
entfernt werden.

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

(4) Verwenden Sie nur von DENSO zugelassene
Ersatzwerkzeuge.

4. Tagliche und (1) Stellen Sie sicher, dal® die taglichen und regelmaRigen
s Prifungen durchgefiihrt werden. Uberpriifen Sie immer vor
regelmaﬂlge Arbeitsbeginn, dall keine Probleme mit dem Roboter und

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

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

5. Verwalten der (1) Die mit dem Roboter mitgelieferten Disketten mit den
Disketten "Systemeinstellungen”, auf denen spezielle, ausschlief3lich
fur lhren Roboter vorbereitete Daten enthalten sind,

missen sorgfaltig behandelt und aufbewahrt werden.

(2) 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.

(3) Beschriften Sie alle fir das Speichern von
Aufgabenprogrammen verwendete Disketten, um das
Laden falscher Disketten im  Roboter-Controller
auszuschliel3en.

(4) Bewahren Sie die Disketten an einem von Staub,
Luftfeuchtigkeit und Magnetfeldern freien Ort auf. Diese
Einfliusse kénnten die Disketten oder die auf den Disketten
gespeicherten Daten zerstoren.
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Kapitel 1

e —

Programmier ger at
und Bedienfeld

Dieses Kapitel beschreibt den Anschlu? des
Programmiergeréates und/oder Bedienfeldes sowie
die Tasten, Schaltflaichen und Schalter an diesen
Eingabegeraten.

ANMERKUNG 1: Das Bedienfeld muf? an einem
sicheren Ort fest installiert werden.

ANMERKUNG 2: Programmiergerat und Bedien-
feld sind vor starken Erschitterungen, Vibrationen
oder anderen auReren Einwirkungen zu schitzen.

ANMERKUNG 3: Programmiergerat und Bedien-
feld dirfen nur mit den Fingern bedient werden,
niemals mit der Spitze eines Bleistiftes oder
anderen spitzen Gegenstdnden. Andernfalls
kénnte der LCD-Bildschirm beschadigt werden.







Kapitel 1 Programmiergerat und Bedienfeld

1.1 Anschlief3en des Programmiergeréatesund /
oder Bedienfeldes

Der Roboter kann vom Programmiergerat und/oder Bedienfeld aus programmiert oder
bedient werden. Bei Auslieferung sind weder Programmiergerat noch Bedienfeld mit
dem Roboter-Controller verbunden (Zustand ohne Programmiergerat). Siehe auch
Abschnitt 1.1.3 "Status ohne Programmiergerat”. Sie missen das Programmiergeréat
und/oder das Bedienfeld an den Roboter-Controller anschlie3en.

1.1.1 Anschlief3en des Programmier ger ates

SchlieRen Sie das Programmiergerét an die Buchse CN5 des Roboter-Controller an,
wie in Abbildung 1-1 dargestellt.

Verbindungsart 1: Nur Programmiergerat

Programmiergerat

Roboter-Controller

Verbindungsart 2: Bedienfeld ist mit dem Programmiergerat verbunden.
Modusschalter
Wenn Sie das Programmiergeréat verwenden méchten, stellen
. B Sie den Schalter auf die Position "TP" ein.
. . Bediengerat Wenn Sie das Bedienfeld verwenden méchten, stellen Sie den
Programmiergerat Schalter auf die Position MANUAL oder AUTO ein.

Roboter-Controller

Abb. 1-1 Anschliel3en des Programmiergerates

1-1



1.1.2 Anschliel3en des Bedienfeldes

SchlieRen Sie das Bedienfeld an die Buchse CN5 des Roboter-Controller an, wie in
Abbildung 1-2 dargestellt.

Verbindungsart 1: Nur Bedienfeld

Bediengerat

0, 4
O,

Roboter-Controller

Modusschalter e

Stellen Sie diesen
Schalter auf die
Position MANUAL
oder AUTO ein.

Dummy-Stecker

ANMERKUNG: Vergewissern Sie sich, da3 Sie das Bedienfeld an einem sicheren
Ort, z. B. an einer Anlage, befestigen.

ANMERKUNG: Wenn Sie das Bedienfeld verwenden und das Programmiergerat
nicht angeschlossen ist, mul3 sich der Dummy-Stecker immer in der TP-Buchse des
Bedienfeldes befinden.

Verbindungsart 2: Bedienfeld mit dem Programmiergerat verbunden

Modusschalter
Wenn Sie das Programmiergerat verwenden méchten, stellen
Sie den Schalter auf die Position "TP" ein.
. Bediengerat Wenn Sie das Bedienfeld verwenden mochten, stellen Sie
Programmiergerat den Schalter auf die Position MANUAL oder AUTO ein.

Roboter-Controller

Abb. 1-2 AnschlieRen des Bedienfeldes

1-2




Kapitel 1 Programmiergerat und Bedienfeld

1.1.3 Statusohne Programmierger at

Wenn Sie nach der Programmierung das Programmiergerat bzw. Bedienfeld vom
Roboter-Controller trennen, missen Sie statt dessen den Dummy-Stecker einsetzen.

In diesem Status ohne Programmiergerét ist ein automatischer Betrieb des Roboters
durch 1/0O-Steuersignale von externen Geraten maoglich.

Zum
externen
Gerat

Dummy-Stecker

Zur Stromversorgung
Zur Robotereinheit

Abb. 1-3 Status ohne Programmiergerat

1-3



1.2 Handhabung des Programmier ger ates

1.2.1 Halten des Programmiergeratesund Drlicken des
Sicherheitsschalters

COHinweis[]

1-4

Halten Sie das Programmiergerat bei der Bedienung wie in der Abbildung unten
gezeigt.

Das Programmiergerat ist mit zwei Sicherheitsschaltern versehen. Dadurch kann man
es auf zwei verschiedene Arten halten.

Sicherheitsschalter

Sicherheitsschalter

Abb. 1-4 Halten des Programmiergerates

Das Programmiergerat ist mit einem Sicherheitsschalter versehen, damit der Roboter
automatisch sicher angehalten wird, wenn der Bediener aufgrund unvorhergesehener
Umstande plotzlich nicht mehr in der Lage ist, den Roboter korrekt zu bedienen. Zu
einer solchen Situation kénnte es kommen, wenn der Bediener ohnméchtig wird oder
stirbt, wahrend er den Roboter manuell mit dem Programmiergerét bedient. Wenn eine
solche Situation auftritt, wird der Bediener den Sicherheitsschalter entweder mit
deutlich mehr oder deutlich weniger Kraft driicken. Der Sicherheitsschalter erkennt die
folgenden 3 Zustdnde und reagiert entsprechend.

1) Der Schalter wird nicht oder schwach gedrtickt
— Schalter: AUS

2) Der Schalter wird mit der richtigen Kraft gedrickt
- Schalter: EIN

3) Der Schalter wird mit zuviel Kraft gedriickt
- Schalter: AUS

Wenn der Schalter auf AUS steht, kann der Roboter nicht betrieben werden. Wenn der
Schalter auf AUS schaltet, wird der Roboter angehalten.

Aus Sicherheitsgriinden ist der Roboter so konzipiert, dal im Manuellen Modus der
Sicherheitsschalter gedriickt sein muf3, wenn z. B. der Bediener den Arm mit den
Tasten bewegt.



Kapitel 1 Programmiergerat und Bedienfeld

1.2.2 Namen der Tasten, Schaltflachen und Schalter am
Programmier ger at

Abbildung 1-5 (1) zeigt die Namen der Tasten, Schaltflachen, Schalter und anderen
Elemente des Programmiergerates. Abbildung 1-5 (2) zeigt die Funktionstasten,
Verknipfungsschaltflachen und anderen Schaltflachen auf dem LCD-Bildschirm.

Machen Sie sich mit der Position der Schalter, Tasten und anderen Bedienelemente
vertraut, bevor Sie den Roboter bedienen. Das hilft Ihnen, den Roboter sicher und
problemlos zu bedienen. Einige Funktionen sind neu. Lesen Sie deshalb das
Handbuch sorgféltig durch, auch wenn Sie mit dem bisherigen DENSO Roboter schon
vertraut sind.

R-SEL-Taste

(Roboterauswahl) Roboter-Stoptaste
LOCK-Taste (Verriegeln) M-MOD-Taste (Stoppt sofort alle

Verriegelt und entriegelt den laufenden Programme
(Robotegr. Wenn die Mgschine E&gmfge%ngjﬁzggizus gr:d unterbricht died
MOTOR-Taste verriegelt ist, ist die LED erleuchtet.) und die Koordinaten.) M(;?(;T:;/SPFSOFQUHQ es
(Schaltet die Stromversorgung des Motors an Geschwindigkeitstaste
und aus. Wenn die Stromversorgung des Motors (Stellt die externe Auswahlschalter
angeschaltet ist, ist die LED erleuchtet.) Geschwindigkeit ein.) (Zum Bewegen des

Cursors auf dem
Bildschirm bei Anzeigen

Modusschalter \
und Eingaben.)

(Wechselt den Betriebsmodus.)\

A\ Y i

T
@0 ANU?’EACHCHECK \\ \\ ]’ ROBo!f SToP Y
P e o ; 1 f Taste STOP
[MOTORJ ( LOCK ] { R*SELJ (M*MOD] [SPEED ] (Stoppt daS Iaufende
v Programm sofort.)
.@ Abbrechen-Taste
L - (Bricht die Eingabe ab.)
Halteschlaufe — | o I —®— y :G“Jx‘_: S ITH OK-Taste
%I ! P o° (Bestétigt die
° ;@ @: :@Y: o° Eingabe.)
Cursortasten ot @ \CI2[®| 7| ||+ Halteschlaufe
(Zum Bewegen des SO | R =0~ 0°
Cursors auf dem °, :@RTX: o°
Bildschirm bei o O POWER ! J5 | °
Anzeigen und ° || penso :@Ry: °
Eingaben.) N\ | |/ fYm—m—m————————————————— :@Sg:
| 1 || ===
sy ) () (e ) (e (e ) (e )
nlainin N o)
/ Tasten fiir die Bewegung
; . des Armes
LCD-Bildschirm
(Anzeige und Touch-Screén) Umschalttaste Funktionstasten (Zur manuellen Bewegung des

Armes in die gewunschte
Richtung. Driicken Sie den
Sicherheitsschalter, wenn Sie
diese Tasten betétigen.)

(zum Umschalten des

fir die angegebenen
Funktionsmenus) ( geg

Funktionen)

Abbildung 1-5 (1) Namen der Tasten, Schaltflachen und Schalter am Programmiergerat



Angehaltene Aufgabenprogramme

Angehaltene Aufgabenprogramme
(Programmempfang von externem
Gerat)

Angehaltene Aufgabenprogramme
(Programmuibertragung an externes
Gerat)

Laufende(s) Aufgabenprogramm(e)

B @ —

Laufende(s) Aufgabenprogramm(e)
(Programmempfang von externem Gerét)

Laufende(s) Aufgabenprogramm(e)
(Programmubertragung an externes
Gerat)

@ HH &

Kein Dummy-Eingang gesetzt

Dummy-Eingang auf
benutzerdefinierte(n)
Eingang/Eingéange gesetzt

5 & —

[

ﬂ. Sicherungsbatterien o.k.

3 Sicherungsbatterien schwach

Ver. 1.4 oder hdher
@ E/A-Ausgabe eingeschrankt

Interner Auto-Modus VM -6083D

Roboterwahltaste. (Der ausgewahlte
Robotertyp erscheint.)
Betriebsmodus

Arbeitskoordinaten
Werkzeugkoordinaten
Geschwindigkeits-
Balkenanzeige

| Joint] Statuszeile

Externer Auto-Modus
Manueller Modus

Programmierprifmodus

Kein Modus gewahlt

=]
3
-

(Zeigt den
Roboterstatus
an.)

Verkniupfungsschal
tflache. (Zum
Aufrufen des
Verknipfungsmen
Us. Verwenden Sie
diese Schaltflache,
um wahrend eines
Arbeitsvorganges
schnell auf andere
Funktionen

ey | zuzugreifen.)
o, A‘ Programm|  Arm | Bild | E/A | Bed.feld| Einst. Menlileiste
Verschlieben F1 F2 F3 F4 F5 F6
Schaltflache (F7) (F8) (F9) (F10) (F11) (F12)
— _/
YT

Funktionsschaltflachen

(Zum Aufrufen der angegebenen Funktionen)

Hauptanzeige

Abbildung 1-5 (2) Namen der Tasten Schaltflachen und Schalter am Programmiergerat

1-6




Kapitel 1 Programmiergerat und Bedienfeld
____________________________________________________________________________________________________________________|

1.2.3 Grundfunktionen des Programmier ger ates

Hauptanzeige

Beim Anschalten der Stromversorgung fiir das Programmiergerat erscheint die Haup-
tanzeige (Abbildung 1-5). Oben in der Hauptanzeige ist die Statuszeile. In ihr werden
der aktuelle Betriebsmodus, der Status des Task-Programmes, der Zustand der
Sicherungsbatterie und andere Zustande angezeigt. Die Mendileiste am unteren
Bildschirmrand zeigt die Belegung der Funktionstasten. In der Bildschirmmitte werden
mehrere Fenster angezeigt.

Funktionstasten und Funktionsschaltflachen

Am Programmiergerat befinden sich sechs Funktionstasten, deren Belegung (F1 bis
F6) standardmafig auf den sechs Schaltflachen in der Menlileiste des Bildschirms
angezeigt wird. Wenn die SHIFT-Taste (oder die Schaltflache "Shift") gedriickt werden,
schaltet die Menlleiste zwischen "F1 bis F6" und "F7 bis F12" um. Wenn die
Funktionstasten umgeschaltet sind, werden die jeweiligen zugeordneten Funktionen
(F7 bis F12) auf den sechs Tasten angezeigt.

Das Dricken der Funktionstasten entspricht in der Regel dem Betéatigen der
entsprechenden Schaltflachen in der Mendleiste.

- Funktionstasten (<HyphNB>schaltflachen) nicht mit "Shift" umgeschaltet:

1
[ A‘ Programm firm | Bild | E/fA | Bed.feld| Einst. | —
F1 F2 F3 F4 F5 F6
Umschaltanzeige Funktionssch
. .. el altflachen
- Funktionstasten (<HyphNB>schaltflachen) mit "Shift" umgeschaltet:
S —
@ v ‘ | | | Int/Ext | Aussteck
F7 F8 F9 F10 F11 F12

[ swier] [F1 j [ F2 ] [st [F4J [ F5 ] [FGJ | Funktionstasten

Abb. 1-6 Funktionstasten und SHIFT-Umschalttaste

SHIFT-Taste und Umschaltanzeige

Wenn die Umschaltanzeige die Form A hat (nach oben weisend und schwarz
ausgeflllt), bedeutet dies, dal3 die aktuelle Menlleiste umgeschaltet werden kann.
Durch die Betatigung der SHIFT-Taste wird die Menduleiste von "F1 bis F6" auf "F7 bis
F12" umgeschaltet, und die Umschaltanzeige wechselt zu ¥ (nach unten weisend).

Wenn die Umschaltanzeige die Form 2 hat (nach oben weisend und grau ausgefiillt),
bedeutet dies, da’ die aktuelle Menuleiste nicht umgeschaltet werden kann. Die
Betatigung der SHIFT-Taste bewirkt dann keine Anderung der Meniianzeige.
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Cursortasten und Auswahlschalter

Vier Cursortasten dienen dazu, die jeweils gewilnschten Daten zu markieren oder
Zahlenwerte zu vergroBern bzw. zu verkleinern. Durch Dricken der mit einem
Aufwarts-, Abwarts-, Links- oder Rechtspfeil gekennzeichneten Cursortasten wird der
Cursor jeweils nach oben, unten, links oder rechts bewegt.

Wenn der Cursor nur aufwarts/abwarts oder nach links/rechts bewegt werden kann,
dienen die jeweils nicht verwendbaren Richtungstasten zum Vergrof3ern bzw.
Verkleinern des jeweiligen Zahlenwertes.

Der Auswabhlschalter bietet die gleichen Funktionen wie die Cursortasten.

Touch-Pan€

Der LCD-Bildschirm des Programmiergerétes ist ein Touch-Panel: Sie konnen direkt
durch Beriihren des Bildschirms die Schaltflachen betéatigen oder Dateneingabefelder
auswahlen.

VORSICHT: Der Bildschirm darf nur mit den Fingern beriihrt werden. Das Beriihren
des Bildschirms mit einem Bleistift oder einem anderen spitzen Gegenstand fihrt zu
Beschadigungen.

Tasten " OK" und " Cancel"

Die Tasten "OK" und "Cancel" ("Abbrechen") werden standardmafdig verwendet, um
eine neue Eingabe zu bestatigen bzw. zu verwerfen.

AuRerdem wird mit diesen Tasten das aktuelle Fenster geschlossen und wieder das
vorausgegangene Fenster aufgerufen. Mit der Taste "OK" wird der neue Eintrag
gespeichert und das aktuelle Fenster geschlossen; die Taste "Cancel" schliel3t das
aktuelle Fenster ohne den neuen Eintrag zu speichern.
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Kapitel 1 Programmiergerat und Bedienfeld
____________________________________________________________________________________________________________________|

Schaltflache SHORTCUT (fur das Verknupfungsmeni)

Mit der Schaltflache "Shortcut” kdnnen Sie bei der Bearbeitung eines Vorganges einen
anderen bearbeiten ohne den ersten Vorgang abzubrechen. Sie kénnen das
Verknipfungsmeni von allen Bearbeitungsbildschirmen aus aufrufen, indem Sie die
Schaltflache "Shortcut" driicken.

Dann kdnnen Sie im Verknipfungsment den gewlnschten Vorgang auswéahlen.

SCHRITT 11 Dricken Sie die Schaltflache "Shortcut".

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

4 o a Pobot o acitio
Bereich definieren

frea ¢l 1H 2H 3H

AREAR Tnaktiv e.eoooee eo 7| 8| g

2.000000 2.0
2.000000 e 1] 5| B
212

Koordinaten andern

+/—

1 2 3

L 0 CANCEL OK

OK: Nimmt den Eintrag auf. Abbrechen: Yerwirft den Eintrag. o «

® -~

SCHRITT 2 Dricken Sie die gewilnschte Funktionsschaltflache im Verknupfungsmend. (Sie
kénnen auch die entsprechende Funktionsschaltflache in der Menuleiste oder die
Funktionstaste am Programmiergerat driicken.)

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

Verknlipfungsmenii

q
Var. E/N
[F51 [F61
| s @ 2
Konfig. ProgRiick  Speichern CAL ausf
LF71 LF8]1 LF9]1 [F12]

Abbrechen: SchlieRt dieses Fenster.

® A

| | Yar. | E/N |

Die Anzeige wechselt zum Bearbeitungsbildschirm der ausgewahlten Funktion.
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1.3 Handhabung des Bedienfeldes

Abbildung 1-7 zeigt die Namen der Tasten und Schalter des Bedienfeldes.

Modusschalter

Roboter-Stoptaste

a E Umschalttaste
M-MOD-Taste
(Manueller Mo dus)\ OPERATING PANEL ROBOT STOP
Taste STOP
R-SEL-Taste ™

(RoboterauswahN

DENSO

Abbrechen-Taste
e |Oruan JOINT /
st | Qs Xy STOP //
To0L
f OK-Taste
|OMOTOR| |OSHIFT |
INT BR/-\KE CAL OFF E

-l J1 /x J2/Y J3/Z J4/RX J5/RY JG/RZ
6 PRO
.

5/RY JG/RZ

J1/X J2/Y JS/Z J4/RX J
1
EXT/\NT
—\ _________________________ = J r—

J

MOTOR-Taste

Tasten fur die Bewegung
des Armes

7

Abb. 1-7 Namen der Tasten und Schalter des Bedienfeldes
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Kapitel 2

e —

Vorbereitung der
Programmierung

Dieses Kapitel beschreibt die Vorbereitungen, die
durchgefihrt werden missen, ehe der Roboter
programmiert oder Uber Programmiergerat bzw.
Bedienfeld betrieben wird.

Zu diesen Vorbereitungen gehdéren: Ein- und
Ausschalten von Roboter-Controller und Motor,
Kalibrieren des Roboters, Verandern der
Geschwindigkeit, Kriechgangauswahl, Einstellen
der Nutzlast und ihres Schwerpunktes, sowie
Einstellen der Roboter-Installationsbedingungen.

Lesen Sie dieses Kapitel vor dem Einschalten der
Robotersteuerung unbedingt durch.

ANMERKUNG 1: In diesem Kapitel werden die
Abklrzungen (TP), (OP) und (WC) verwendet.
Bedingungen, die mit diesen Abklrzungen
gekennzeichnet sind, kénnen vom
Programmiergerét (TP), vom Bedienfeld (OP) oder
von WINCAPSII (WC) aus durchgefiihrt werden.

ANMERKUNG 2: Programmiergerat  und
Bedienfeld sind vor starken Erschitterungen,
Vibrationen oder anderen auf3eren Einwirkungen
zu schitzen.

ANMERKUNG  3: Programmiergerat  und
Bedienfeld durfen nur mit den Fingern bedient
werden, niemals mit der Spitze eines Bleistiftes
oder anderen spitzen Gegenstanden. Andernfalls
kénnte der LCD-Bildschirm beschadigt werden.







Kapitel 2 Vorbereitung der Programmierung

2.1 Anschalten des Roboter-Controller
(TP/OP)

SCHRITT 1

Durch das Einschalten des Roboter-Controller kénnen Sie das Programmiergerat oder
das Bedienfeld bedienen oder den Roboter automatisch laufen lassen.

Wann mul3 der Roboter eingeschaltet werden?

Um den Roboterbetrieb zu starten.

Prozedur

Kippen Sie den Netzschalter am Roboter-Controller nach oben.

Die Stromanzeige (die linke von den drei Pilot-Lampen) leuchtet auf. Die beiden
anderen Pilot-Lampen (Auto-Modusanzeige und Fehleranzeige) blinken kurz auf.

Netzlampe (die
Kontrollampe ganz

Lidl )\
o [ ) [
o j— (o]
o Jodeeex —p (O 1]
— =4 I S
5 oECH Cemwz = O
Zum [
Programmierger gl R — ©
at oder = < — [f '\?
Radianfald ; A [ .
O O O o, .A.\_/OA
p— \ j—
Netzschalter

Wird das Programmiergerat an den Roboter-Controller angeschlossen, dann
erscheint auf der Programmiergerateanzeige die nachstehend gezeigte
Hauptanzeige.

Q @ 1 [;1 WM 683D | JointNOTe“T

%

[ ] A | Programm Bed.feld| Einst. |

firm | Bild | E/R
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Ist das Bedienfeld am Roboter-Controller angeschlossen, zeigt die LCD-Anzeige
zunéachst folgendes Bild:

DENSQ | | |OP. PAN
1. 123 [12/09/1199

[s=]

(Version des Bedienfeldmoduls und aktualisiertes Datum)

Als nachstes erscheint die folgende Meldung wéhrend der Initialisierung der
Hardware des Roboter-Controller:

CUI |8
Nott

ollllelr

ead

==
<[

Wahrend der Initialisierung der Datentibertragung zwischen Roboter-Controller und
Bedienfeld erscheint folgende Anzeige:

Initi}a}lizinF

Am Ende der vorstehenden Abfolge ist die LCD-Anzeige leer und die AUTO-Lampe
blinkt zweimal.

VORSICHT: Nach dem Ausschalten, dirfen Sie die Netzspannung erst wieder
einschalten, nachdem alle Kontrollampen am Roboter-Controller, am Bildschirm des
Programmiergerates und am Bildschirm des Bedienfeldes erloschen sind.



Kapitel 2 Vorbereitung der Programmierung

2.2 Ausschalten des Roboter-Controller
(TP/OP)

Wann mul3 der Roboter ausgeschaltet werden?

(1) Wenn die erforderlichen Roboteroperationen abgeschlossen wurden.
(2) Wenn Wartungsarbeiten am Roboter durchgefihrt werden sollen.
(3) Wenn Wartungsarbeiten am Roboter-Controller durchgefiihrt werden sollen.

(4) Wenn visuelle Ausristung, Ethernet-Karte, Diskettenlaufwerk oder andere Geréate
vom Roboter-Controller abgetrennt oder an diesen angeschlossen werden sollen.

(5) Wenn das Bedienfeld ausgewechselt werden soll.

(6) Wenn das Roboter-Controller-Kabel zwischen Roboter und Controller
abgenommen oder angeschlossen werden soll.

/N\VORSICHT: Der Roboter-Controller muR abgeschaltet sein, ehe das Roboter-
Controller-Kabel zwischen dem Roboter und seiner Steuerung an- oder abgeklemmt
wird. AnschlieBen oder abklemmen des Roboter-Controller-Kabels bei
eingeschaltetem Roboter-Controller flihrt zu Schaden an den Codiererschaltkreisen im
Roboter-Controller.
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Prozedur
® Uber das Programmiergeréat

SCHRITT 11§ Leuchtet die Lampe "MOTOR", driicken Sie die Taste "MOTOR", um den Motor
abzuschalten.

Die Lampe "MOTOR" erlischt.

MOTOR-Taste

\

AAAAAAAAAAAAAAA

0@
=

e (IEEEEE)

SCHRITT 2! Kippen Sie den Netzschalter auf dem Roboter-Controller nach unten.

Die Netzlampe (die linke der drei Kontrollampen) erlischt.

Netzlampe (die
Kontrollampe ganz

[HEEN PO Y

o o A
8 - >
g omPCH FCH OO FCH |22

Zum N o

Programmierger S e 9I ° M 3

. 0l @
o |© o o {418 ‘/‘4

W

Netzschalter
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Kapitel 2 Vorbereitung der Programmierung

m Uber das Bedienfeld
Leuchtet die Lampe "MOTOR", driicken Sie die Taste "MOTOR", um den Motor

(=0 )}

ROBOT STOP

SCHRITT 1

abzuschalten.
Die Lampe "MOTOR" erlischt.

OPERATING PANEL

MOTOR-Taste YT

= JOrmaAN JOINT
Xy STOP
SEL JQresus
ancel

J6/Rz ]

i H e H

i
-!!!!! E
] [ [ i 3 [ O
C10H1H2 A3 H4 Hero 5

J6/R7 ]

-"."
L] Ll 1 L L LJErSave |
- 5 [l 6 Il 7 L1 8 L1 9 1

jamTan]

©J
o)

SCHRITT 21 Schalten Sie den Netzschalter am Roboter-Controller nach unten.
Die Netzlampe (die linke der drei Kontrollampen) erlischt.

Netzlampe (die
Kontrollampe ganz

linl~\
[oe) <
@)

O —_—
O‘ ,OdE Eh ®)
5 A - g (|20 lO]

L 1
° ©
Zum Bedienfeld 2 — F——H EI f\‘ .q
O o .A\J“
T

o O

p——

Netzschalter
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2.3 Sicherheitsschalter (TP/OP)

2-6

Wird der Sicherheitsschalter gedrickt, aktiviert er eine Reihe von Funktionen im
manuellen Modus oder Programmierprifmodus. Das Programmiergerat verfigt tber
zwei Sicherheitsschalter (siehe Abbildung 2-1). Das Bedienfeld verfligt tGber einen
Sicherheitsschalter (siehe Abbildung 2-2).

Sicherheitsschalter

Sicherheitsschalter

Unterseite des Programmiergerates

Abb. 2-1 Sicherheitsschalter am Programmiergerat

Sicherheitsschalter

Abb. 2-2 Sicherheitsschalter am Bedienfeld



Kapitel 2 Vorbereitung der Programmierung

SCHRITT 1

SCHRITT 2

Wann mul3 der Sicher heitsschalter gedrickt gehalten werden?

)

)

3

4

Wenn Sie im Manuellen Modus eine der Handverfahrtasten fir die
Armbewegungen seitwarts drticken.

Wenn Sie die Taste "OK" drticken, nachdem Sie im Programmierprifmodus die
Taste "ZykStart" oder "SchrStrt" gedriickt haben.

Wenn Sie [F5 EIN/AUS] dricken, um Ausgabesignale ein- oder auszuschalten,
ohne dald ein Bearbeitungsprogramm lauft.

Wenn Sie den gewdahlten Benutzereingabeport ein- oder ausschalten, nachdem
Sie an dem Port Dummy-Eingabe eingestellt haben.

/MNVORSICHT: Fixieren Sie die Sicherheitsschalter nie mit Klebstreifen oder a&hnlichem
in gedriicktem Zustand. In diesem Fall konnte es passieren, dal3 der Roboter im
manuellen Modus nicht anhélt. Dieser Zustand ist extrem GEFAHRLICH.

ANMERKUNG: Ein Sicherheitsschalter besitzt drei Stellungen (siehe unten). Wird der
Schalter von der gedriickten Mittelstellung aus losgelassen oder weiter hinein gedriickt,
schaltet er ab und héalt die Roboterbewegung an.

Nicht gedrtickt (AUS) O leicht gedriickt (EIN) O fest gedriickt (AUS)

Prozedur

® Uber das Programmiergerét

Halten Sie einen der Sicherheitsschalter gedriickt, wahrend Sie eine Taste driicken
(zum Beispiel eine der Handverfahrtasten fiir die Armbewegung).

Sie kénnen das Programmiergerat auf zwei verschiedene Arten halten, wie in der
nachstehenden Abbildung dargestellt. Verwenden Sie den Sicherheitsschalter, auf
den Sie am einfachsten zugreifen kénnen.

Sicherheitsschalter

Sicherheitsschalter

Lassen Sie den Sicherheitsschalter los (oder driicken Sie ihn weiter hinein).

Der Roboter halt an.
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m Uber das Bedienfeld

SCHRITT 1 Dricken Sie eine der Tasten (zum Beispiel eine der Handverfahrtasten fur die
Armbewegung), wahrend Sie den Sicherheitsschalter gedriickt halten.

SCHRITT 2! Lassen Sie den Sicherheitsschalter los (oder driicken Sie ihn weiter hinein).

Der Roboter halt an.
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Kapitel 2 Vorbereitung der Programmierung

2.4 Anschalten desMotors (TP/OP)

Wenn Sie den Motor einschalten, kénnen Sie mit dem Roboter arbeiten.

/MN\VORSICHT: Vor dem Einschalten des Motors miissen Sie sicherstellen, daR sich
niemand im Sicherheitsraum des Roboters aufhélt.

Schalten Sieden Motor ein:

(1) Wenn der Roboter im Manuellen Modus, Programmierprifmodus oder Auto-
Modus betrieben wird.

(2) Wenn eine CAL-Operation ausgefiihrt wird.

Prozedur
m Uber das Programmiergerat
SCHRITT 11 Dricken Sie auf die Taste "MOTOR", um den Motor einzuschalten.
Die Lampe fir MOTOR leuchtet auf.

MOTOR-Taste

\

et

ANMERKUNG 1. Erscheint beim Einschalten des Motors die Meldung
"FEHLER 2008 Roboterstop ist aktiviert.", wurde der Anschlu3punkt "Roboterstop"
am Eingangsanschluf3 CN8 am Roboter-Controller nicht angeschlossen (nicht EIN).
SchlieRen Sie den Anschlu3punkt "Roboterstop” an. (Siehe Abschnitte 5.3.4.2 und
5.5.4.6 in Kapitel 5 des INSTALLATIONS- UND WARTUNGSHANDBUCHES.)

ANMERKUNG 2: Bei verriegelter Maschine kann der Motor nicht eingeschaltet
werden, siehe Abschnitt 3.1 "Betriebsmodi und Maschinenverriegelung” in Kapitel 3
dieses Handbuches.

ANMERKUNG 3: Sie kdnnen den Motor einschalten, selbst wenn im Auto-Modus
gerade ein Programm lauft. Seien Sie dabei jedoch besonders vorsichtig, da sich der
Roboter dann plétzlich bewegen kann.
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SCHRITT 1

2-10

m Uber das Bedienfeld

Drucken Sie auf die Taste "MOTOR", um den Motor einzuschalten.

Die Lampe fir MOTOR leuchtet auf.

MOTOR-Taste

ANMERKUNG 1:

ROBOT STOP
OPERATING PANEL

JoINT
R JOrMAN @,
xv sTOP
om 3
IOSHIFT
g o

WANUAL T BRAL

- JE/RY ¥

L] V1/%= | 92/~ | 93/2- [l 4/Rx-[hu5/RY- Lf 06 /RZ- L)
SH:00:80:8=

o\

o\

Erscheint beim Einschalten des Motors die Meldung
"FEHLER 2008 Roboterstop ist aktiviert.", wurde der Anschluf3punkt "Roboterstop”
am Eingangsanschluf? CN8 am Roboter-Controller nicht angeschlossen (nicht EIN).
SchlieRen Sie den Stift "Roboterstop” an. (Siehe Abschnitte 5.3.4.2 und 5.5.4.6 in
Kapitel 5 des INSTALLATIONS- UND WARTUNGSHANDBUCHES.)




Kapitel 2 Vorbereitung der Programmierung

2.5 Ausschalten desMotors (TP/OP)

/MVORSICHT: Beim Ausschalten des Motors wird Gelenk 1 (J1) frei, so daB J1
ungebremst durch die Schwerkraft oder eine extern einwirkende Kraft bewegt wird.
Dieser Zustand ist extrem GEFAHRLICH.

Schalten Sie den Motor in folgenden Féllen aus:

)
)
©)
4
®)
(6)
(1)
(8)

Jemand betritt den Sicherheitsraum des Roboters.

Der Roboter-Controller wird ausgeschaltet.

Der Roboter wird von Hand betrieben.

Das Diskettenlaufwerk wird bedient.

Parameter werden verandert.

Aufgabenprogramme werden geladen.

CALSET wird durchgefuhrt (zu kalibrierende Gelenke auswahlen/abwéhlen).
Bremsen werden gelost.

Prozedur

B Uber das Programmiergeréat
SCHRITT 1 Dricken Sie auf die Taste "MOTOR", um den Motor auszuschalten.
Die Lampe "MOTOR" erlischt.

MOTOR-Taste

\ /c—\
( AAAAAA o 5
@

) \
%% GJ\B o°
o X o
o° @JZB %
o Y o
o J3) o
. aB| -
o o o
o | J4| o
i amp || o
o €|J5 o
RY| °

et

HEOEEEE® )|
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m Uber das Bedienfeld

SCHRITT 1 Dricken Sie auf die Taste "MOTOR", um den Motor auszuschalten.
Die Lampe "MOTOR" erlischt.

(-)on
150 )|

ROBOT STOP

OPERATING PANEL

MOTOR-Taste DENSO

R JOrMAN (Q ot
) xr sTOP
S JOrsue () TooL
Oreorer l ]
|

<
E= 1 1 S
= JU/X+ = J2/Y+ = J3/7+ J4/RX+J5/RY+ I6/RZ+
=660
L] V1/%= [ 927 | 937~ [l s4/Rx- [l s/ R- Lf
=R e R
o\

jamTan]

o\
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Kapitel 2 Vorbereitung der Programmierung

2.6 Kalibrieren (CAL) des Roboters (TP/OP)

SCHRITT 1

CAL steht fur Kalibrierung. Hierbei werden alle Roboterachsen betatigt, um die
aktuelle Armposition zu bestatigen.

Wann muf3 eine CAL-Operation ausgefuhrt werden?
Beim ersten Lauf des Roboters nach dem Einschalten des Roboter-Controller.

Wird der Roboter-Controller nur eingeschaltet, um den Roboter zu verriegeln (siehe
Abschnitt 3.1 "Betriebsmodi und Maschinenverriegelung” in Kapitel 3 dieses
Handbuches), ohne dal? dieser dabei in Betrieb ist, dann ist dabei keine CAL-
Operation erforderlich.

Nachdem die CAL-Operation einmal durchgefiihrt wurde, ist keine weitere CAL-
Operation mehr erforderlich, solange der Roboter-Controller eingeschaltet bleibt.

Prozedur

® Uber das Programmiergeréat

Ist die Lampe "MOTOR" erloschen, driicken Sie die Taste "MOTOR", um den Motor
einzuschalten.

MOTOR-Taste

AAAAAA

ooooooooo

0@
=)

)
®

OIoIoIo]0)

e ()EEEEE)

Der Motor wird eingeschaltet und die Lampe in der Taste "MOTOR" leuchtet auf.
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SCHRITT 2F Drucken Sie [F2 Arm].

M ¢ @ 0w cesw Joint H 0 T o 12

)
® A ‘ Programm firm | Bild | E/n | Bed.feld| Einst. |
F2

Das Fenster "Aktuelle Roboterposition” erscheint (siehe unten).

SCHRITT 3 Drucken Sie [F6 Hilfsfunktionen].

M Y @ @ w eesw Joint W0 T o 12

Aktuelle Roboterposition

n i
P J T
a2
% "
J2 [
’ P R—
J4
%
J5 IR
% % —
Abbrechen: SchlieRt dieses Fenster. @SHDERJr)
[ A | Roboter Betr.mod Var. | Geschu. Hil’FS'F.|
F6

Das im nachsten Schritt dargestellte Fenster "Hilfsfunktionen (Arm)" erscheint.
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Kapitel 2 Vorbereitung der Programmierung

SCHRITT 4F Drucken Sie [F12 CAL ausf].

Joint W@ T 0| 12

M Y @ @ w eesw

Hilfsfunktionen (firm}

A PA E
Werkzeug Arbeit Bereich
[F41 [F51 [F61
VA E 2
Konfig Uberlast StrProt CAL ausf

[F7] [F1¢]1 [F111 [F121
Abbrechen: Beenden M)
[ A | | | Herkzeug| Arbeit Bereich

Das Dialogfenster "Systemmeldung” erscheint (siehe unten).

SCHRITT 5
und driicken Sie dann die Schaltflache "OK".
Dricken Sie die Schaltflache
abzubrechen.

"ABBRECHEN",

Joint W & T o 1%

™M Y @ 1w e

Systemmeldung

CAL ausfihren?
Hinweis: EIN-Zustand des Moto%ﬁfen{

OK |

Abbrechen
[ ~ 1~ T L1
Konfig Uberlast StrProt  CAL ausf
[F71 [F1@1 [F111 [F121]
)
e » | I [ | [ |

Unterziehen Sie den Sicherheitsraum des Roboters einer Sicherheitstiberpriifung

um die CAL-Operation
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SCHRITT 6 || Dricken Sie im nachstehenden Fenster die Schaltflache "OK".

Das Fenster "Hilfsfunktionen (Arm)" erscheint. Bei jedem Driicken der Schaltflache
"ABBRECHEN" schaltet die Anzeige um einen Bildschirm weiter zuriick.
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Kapitel 2 Vorbereitung der Programmierung
|

m Uber das Bedienfeld

SCHRITT 1§ Schalten Sie den Betriebsartenschalter in die Stellung MANUELL.

Der Roboter geht in den manuellen Modus und die Lampe "MANUELL" leuchtet auf.

SCHRITT 2 Drucken Sie die Taste MOTOR.

Der Motor wird eingeschaltet und die Lampe in der Taste "MOTOR" leuchtet auf.

In der Anzeige wird folgendes eingeblendet:

CAL| RUN?

Um die CAL-Operation abzubrechen, driicken Sie die Schaltflache "Abbrechen"”.

SCHRITT 41| Drucken Sie die Taste "OK".

In der Anzeige wird folgendes eingeblendet:

CALl OK

SCHRITT 3 | Driicken Sie die Taste "CAL".
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2.7 Einstellen des Reduzierungsver haltnisses
far die programmierte Geschwindigkeit,
Beschleunigung und Verzogerung (TP/OP)

Sie konnen die Reduzierungsverhéltnisse (in %) flr die programmierten
Geschwindigkeits-, Beschleunigungs- und Verzogerungswerte, mit denen Sie den
Roboter betreiben wollen, Gber Programmiergerat oder Bedienfeld einstellen.

2-18

(1)
)

3

4

®)

Standardmafig sind die Reduzierungsverhéltnisse beim Einschalten auf 1% gesetzt.
Nachdem die Reduzierungsverhéltnisse einmal gesetzt wurden, bleiben die
eingebenen Werte gliltig, bis der Roboter-Controller ausgeschaltet wird oder neue
Werte eingegeben werden.

Die tatsachliche Geschwindigkeit des Roboters im Auto-Modus ist "programmierte
Geschwindigkeit x  Reduzierungsverhéltnis  (%)". Wenn Sie ein
Reduzierungsverhaltnis von 80% festlegen, lauft der Roboter mit 80% der
programmierten Geschwindigkeit.

Der Roboter-Controller ist so konzipiert, dalR er den Roboter im Manuellen Modus
oder im Programmierprifmodus mit 10% der programmierten Geschwindigkeit
betreibt. Wenn Sie das Reduzierungsverhaltnis fir die Geschwindigkeit also auf
80% setzen, lauft der Roboter mit 80% von 10% der programmierten
Geschwindigkeit, also mit 8% der programmierten Geschwindigkeit (Siehe
Abbildung 2-3).

Wenn Sie das Reduzierungsverhéltnis der programmierten Geschwindigkeit
einstellen, berechnet der Roboter-Controller automatisch die
Reduzierungsverhdltnisse  der  programmierten  Beschleunigungs- und
Verzdgerungswerte entsprechend nachstehender Formeln:

Reduzierungsverhaltnis fiir Beschleunigung =

(Reduzierungsverhaltnis fir Geschwindigkeit)? /100

Reduzierungsverhaéltnis fur Verzégerung =

(Reduzierungsverhaltnis fir Geschwindigkeit)? /100
Ist der berechnete Wert kleiner als 1%, dann wird er auf 1% aufgerundet.
Beispiel: Das Reduzierungsverhaltnis fiir Geschwindigkeit betragt 20%.

Dann ist das Reduzierungsverhaltnis fuir Beschleunigung = 20%/100 = 4%

Werden automatisch berechnete Verhéltnisse (%) von Hand (ber das
Programmiergerat verandert, dann werden die Verhdltnisse wirksam, die zuletzt
verandert wurden.
Das Reduzierverhaltnis fir die Geschwindigkeit muf3 mindestens 0,1% betragen,
das fur Beschleunigung/Verzogerung mindestens 0,0001%. Alle eingestellten
Werte unter 1% zeigt das Programmiergerdt in der Statusanzeige fur die
Geschwindigkeit oder in der Statuszeile als "1%" an.

Wenn Sie 80% fiir Geschwindigkeit einsetzen:

Im Auto-Modus lauft der Roboter mit 80% der programmierten Geschwindigkeit.
Im Manuellen Modus oder im Programmierprifmodus lauft der Roboter mit 10% der
reduzierten Geschwindigkeit, also mit 8% der programmierten Geschwindigkeit.

80% der programmierten
Geschwindigkeit

8% der programmierten
Geschwindigkeit (10% der I P S
Geschwindigkeit im Automodus)

In Auto-Modus In manuellem oder Programmierprifmodus

Abb. 2-3 Unterschiede zwischen Auto-Modus und Manuellem Modus/Programmier-

priufmodus



Kapitel 2 Vorbereitung der Programmierung
|

Prozedur

/N\VORSICHT: Stellen Sie zu Beginn die Geschwindigkeit auf 20% oder weniger
ein. Wenn Sie den Roboter gleich von Anfang an mit hohen Geschwindigkeiten
laufen lassen, kdnnen Sie mit dem Roboter versehentlich an Gegenstanden in der
Umgebung anstol3en.

/MNVORSICHT: Die Reduzierungsverhaltnisse der programmierten
Geschwindigkeits-, Beschleunigungs- und Verzdgerungswerte kénnen auch bei
laufendem Programm eingestellt werden. In diesem Fall kann sich die
Robotergeschwindigkeit plétzlich verandern. Dieser Zustand ist GEFAHRLICH.

m Uber das Programmiergerat
SCHRITT 1 Dricken Sie die Taste "Geschwindigkeit" (SPEED).

P
(=}
(=}
°
>

MANUAL
Oo T%ACHCHECK
@ [[OMOTOR] [OLOCK ] [R—SEL] [M—MOD] SPEED
e v
L N T | T

D
®

o o
| @ Ch®||°
o X o
o o
J2
>, |©_® G|l o0
o J3| o
o @ B[
o
o J4 o
o ny o
OO O POWER :E_IE]JsB oo
o PR PR [N NI [N I — RY| o
° DENSO || @J o
R

©

: i

Das im nachsten SCHRITT dargestellte Fenster "Geschwindigkeit einstellen”
erscheint.

TIP: Sie kbnnen das Fenster aufrufen, indem Sie im oberen Fenster [F2 Arm] und
dann [F5 Geschw.] driicken.
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SCHRITT 21 Stellen Sie sicher, dal im Fenster "Geschwindigkeit einstellen" die Reihe
"GESCHWINDIGKEIT" ausgewahlt ist. Driicken Sie dann [F5 Andern].

™M g @ 0w eesw | Joint wo 1o 1%

Geschwindigkeit einstellen

®
‘GESCHN 1.0000 Geschu.

BESCHL 1.0000 Kriechg.

YERZGG 1.0000

Abbrechen

Robotergeschwindigkeit einstellen )
® A

50% | 100% | Andern
F5

1% | 10%

Die nachstehend gezeigte Zehnertastatur wird angezeigt.

TIP: Wenn Sie anstelle von [F5 Andern] eine der Tasten F1 bis F4 verwenden,
kénnen Sie einen der auf den Funktionstasten angezeigten Werte unmittelbar
eingeben.

TIP: Mit den Cursortasten links/rechts kénnen Sie den Wert in Einheiten von 5%
verkleinern bzw. erhéhen. Uber den Auswahlschalter kénnen Sie die Einstellung in
Schritten von 2% durchfuhren.

SCHRITT 3| Geben Sie den gewlinschten Wert Uber die Zifferntasten der Zehnertastatur ein.
Dricken Sie CLR oder BS, um den zuletzt eingegebenen Wert zu I6schen.

Prifen Sie den eingegebenen Wert und dricken dann die Taste "OK", um ihn zu
Ubernehmen.

| Joint W @ T 0| 1%
Geschwindigkeit einstellen

‘GESCHN 1.0000 CLR| BS

™M g @ 0w eesw

Zehnerta
BESCHL 1.0000 7| 8| 9 statur

VERZ36 1,000 = s

fbbrect 1 2 3

] CANCEL 0K

OK: Nimmt den Eintrag auf. Abbrechen: Verwirft den Eintrag 1™

® -~

Die Zehnertastatur verschwindet.

Wollen Sie eine neue Eingabe verwerfen und zum Fenster "Geschwindigkeit
einstellen" zurtickkehren, miissen Sie anstelle von "OK" die Taste "ABBRECHEN"
(Cancel) auf der Zehnertastatur driicken.
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Kapitel 2 Vorbereitung der Programmierung

SCHRITT 4 Prufen Sie im Fenster "Geschwindigkeit einstellen” die automatisch berechneten
Verhaltnisse von Beschleunigung und Verzégerung.

(1) Wenn die Verhaltnisse von Beschleunigung und Verzégerung stimmen,
driicken Sie die Schaltflache "OK" und fahren fort mit SCHRITT 8.

(2) Um ein beliebiges Reduzierungsverhaltnis fir Beschleunigung einzugeben,
driicken Sie die Cursortaste "abwarts", um die Reihe "BESCHL" einzustellen.
Driicken Sie dann [F5 Andern].

M Y @ @ w eesw | Jomntuortel 12

Geschwindigkeit einstellen

4
‘GESCHM Geschuw.

=
BESCHL Kriechg.

YERZGG

Abbrechen OK

Robotergeschwindigkeit einstellen EIM)
® -~

1% | 10z 5o% | 100% | Andern

FL F2 F3 F4 F5

Die nachstehend gezeigte Zehnertastatur wird angezeigt.

TIP: Wenn Sie anstelle von [F5 Andern] eine der Tasten F1 bis F4 verwenden,
kénnen Sie einen der auf den Funktionstasten angezeigten Werte unmittelbar
eingeben.

TIP: Mit den Cursortasten links/rechts kbnnen Sie den Wert in Einheiten von 5%
verkleinern bzw. erhdhen. Uber den Auswahlschalter kdnnen Sie die Werte auch in
Schritten von 1% vergréRern oder verkleinern.

SCHRITT 5| Geben Sie den gewuinschten Wert tber die Zifferntasten der Zehnertastatur ein.
Dricken Sie CLR oder BS, um den zuletzt eingegebenen Wert zu I6schen.

Prifen Sie den eingegebenen Wert und driicken dann die Taste "OK", um ihn zu
Ubernehmen.

| JointN@TOl 1%
Geschwindigkeit einstellen

GESCHH

™M g @ 0w eesw

1.0000

Zehnerta

‘ BESCHL 0.0100 71 8| g statur

YERZGG 0.0100

1 2 3

] CANCEL 0K

OK: Nimmt den Eintrag auf. Abbrechen: Verwirft den Eintrag 1™

® -~ | |

Die Zehnertastatur verschwindet.

Wollen Sie eine neue Eingabe verwerfen und zum Fenster "Geschwindigkeit
einstellen" zurtickkehren, miissen Sie anstelle von "OK" die Taste "ABBRECHEN"
(Cancel) auf der Zehnertastatur driicken.
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SCHRITT 6 Prufen Sie im Fenster "Geschwindigkeit einstellen" das automatisch berechnete

SCHRITT 7

2-22

Verzdgerungsverhaltnis.

(1) Wenn das Verzdgerungsverhaltnis stimmt, driicken Sie die Schaltflache "OK"
und fahren fort mit SCHRITT 8.

(2) Um ein beliebiges Reduzierungsverhaltnis flr die Verzogerung einzugeben,
dricken Sie die Cursortaste unten, um die Reihe "VERZOG" einzustellen.
Dricken Sie dann [F5 Andern].

M Y @ @ w eesw | Jomntuortel 12

Geschwindigkeit einstellen

4
GESCHHW Geschuw.

=

BESCHL Kriechg.

YERZGG

Abbrechen OK

Robotergeschwindigkeit einstellen i)
® -~

1% | 10z 5o% | 100% | Andern

FL F2 F3 F4 F5

Die nachstehend gezeigte Zehnertastatur wird angezeigt.

TIP: Wenn Sie anstelle von [F5 Andern] eine der Tasten F1 bis F4 verwenden,
kénnen Sie einen der auf den Funktionstasten angezeigten Werte unmittelbar
eingeben.

TIP: Mit den Cursortasten._Iinks/rechts kénnen Sie den Wert in Einheiten von 5%
verkleinern bzw. erhdhen. Uber den Auswahlschalter kdnnen Sie die Werte auch in
Schritten von 1% vergréRern oder verkleinern.

Geben Sie den gewlnschten Wert Uber die Zifferntasten der Zehnertastatur ein.
Dricken Sie CLR oder BS, um den zuletzt eingegebenen Wert zu I6schen.

Prifen Sie den eingegebenen Wert und dricken dann die Taste "OK", um ihn zu
Ubernehmen.

(Wollen Sie eine neue Eingabe verwerfen und zum Fenster "Geschwindigkeit
einstellen" zurtickkehren, driicken Sie die Taste "ABBRECHEN" ("Cancel") auf der
Zehnertastatur.)

| JointN@T@l 1%
Geschwindigkeit einstellen

GESCHH

M Y @ @ w eesw

Zehnerta
statur

1.0000

BESCHL 0.0100 7| 8| o

‘ YERZGG 0.0100 4 5 I

Abbrect

[} CANCEL OK

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

Die Zehnertastatur verschwindet.



Kapitel 2 Vorbereitung der Programmierung

SCHRITT 8| Die nachstehend gezeigte Hauptanzeige erscheint. Das neu eingegebene
Verhaltnis mul rechts in der Statusleiste angezeigt werden.

M Y @ @ w eesw | Jomntuortel 11' <<—— Statuszeile

o)

Einst. |

[ A Bed.feld

Arm | Bild | E/f

Programm
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m Uber das Bedienfeld

Drucken Sie die Umschalttaste.

SCHRITT 1

Die Lampe zur Umschalttaste leuchtet auf.

SCHRITT 2F Drucken Sie die Taste "SP".

In der Anzeige wird folgendes eingeblendet:

SP

In der Anzeige wird folgendes eingeblendet:

SP10

Um den neuen Eintrag aufzuheben, driicken Sie die Taste "ABBRECHEN" (Cancel).
Der Anzeigestatus geht auf Schritt 1 zurlck.

Prifen Sie den neu eingegebenen Wert und driicken dann die Taste "OK".

SCHRITT 4

ANMERKUNG: Sie kdnnen die Robotergeschwindigkeit auch im Manuellen Modus
oder im Auto-Modus einstellen. Der bei der Eingabe zuldssige Bereich ist von 1 bis
100.

SCHRITT 3 ‘ Geben Sie den gewlinschten Wert tber die Zehnertastatur ein.
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Kapitel 2 Vorbereitung der Programmierung

2.8 Kriechgangauswahl (TP)

Bei jedem Driicken der Handverfahrtasten fiir die Armbewegung im manuellen Modus
kénnen Sie den Roboter im Kriechgang um einen angegebenen Weg oder Winkel
bewegen. Wurde Kriechgang eingestellt, bleibt er solange wirksam, bis der Roboter-
Controller abgeschaltet wird oder Sie den Roboter wieder vom Kriechgang auf
normale Bewegungsgeschwindigkeit umschalten.

Die Standardeinstellung beim Einschalten des Roboter-Controller ist normale
Bewegungsgeschwindigkeit.

In Auto-Modus oder Programmierprifmodus ist der Kriechgang nicht wirksam. Selbst
wenn Kriechgang eingestellt ist, schaltet der Roboter beim Umschalten vom
manuellen Modus in einen anderen Modus automatisch vom Kriechgang auf die
normale Bewegungsgeschwindigkeit um. Beim Zurilickschalten in den manuellen
Modus schaltet der Roboter wieder zuriick in den Kriechgang.

Wann mul3 der Kriechgang ausgewéahlt werden?

Wenn der Roboter im manuellen Modus im Kriechgang bewegt werden soll.

Prozedur

ANMERKUNG: Selbst wenn Kriechgang eingestellt ist, lauft der Roboter mit normaler
Geschwindigkeit, wenn er in einen vom manuellen Modus verschiedenen Modus
geschaltet wird.

B Uber das Programmiergeréat
SCHRITT 11 Dricken Sie die Taste "Geschwindigkeit" (SPEED).
Das Fenster "Geschwindigkeit einstellen” erscheint (siehe unten).

TIP: Sie kénnen das Fenster "Geschwindigkeit einstellen” aufrufen, indem Sie im
oberen Fenster [F2 Arm] und dann [F5 Geschw.] driicken.

SCHRITT 2 Dricken Sie die Schaltflache "Kriechgang" im Fenster "Geschwindigkeit einstellen”.

™M g @ 0w eesw | Joint wo 1o 1%

Geschwindigkeit einstellen

®
‘GESCHN 1.0000 Geschuw.

=

BESCHL 1.0000 Kriechg.

YERZGG 1.0000

Abbrechen

Robotergeschwindigkeit einstellen 2

® -~ 1% 10% #ndern

50% | 100%

Das Fenster zeigt die Kriechganganzeige.
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SCHRITT 3| Prufen Sie die Kriechgangwerte und driicken dann die Schaltflache "OK".

M G 5 8 v ees | Jowntworol 12

Geschwindigkeit einstellen

=

‘ J KRIECH 0.0004 Geschw.

s
KRIECH 2.0109 mn Kriechg.

Abbrechen OK

Robotergeschwindigkeit einstellen EIM)
® -~ |

| | Andern

Der Benutzer kehrt zu dem vorigen Bildschirm zuriick, bei dem rechts in der
Statusleiste "Inch" steht (wie in nachstehender Abbildung dargestellt).

M Y @ @ w eesw | Jomntuortel e

SHORT
oo,

Einst. |

[ A‘ Programm Arm | Bild | E/A | Bed.feld
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Kapitel 2 Vorbereitung der Programmierung

2.9 Einstellen der Master-Steuer parameter
far Nutzlast, Schwer punkt und Steuer satz
der (TP/WC)

Sie kbnnen die Master-Steuerparameter der Nutzlastmasse (Endwerkzeug und am
Ende des Roboterarms befestigtes Objekt), des Nutzlast-Schwerpunktes und den
Steuersatz der Bewegungsoptimierung einstellen. Weitere Informationen, siehe
Abschnitt 4.7 in Kapitel 4 des PROGRAMMIERUNGSHANDBUCHES.

Wann missen Master -Steuer parameter fur Nutzlast, Schwer punkt
und Steuersatz der Bewegungsoptimierung eingestellt werden?

Nachdem Sie die Nutzlastmasse (Endwerkzeug und am Ende des Roboterarmes
befestigtes Objekt) und den Nutzlastschwerpunkt bestimmt haben.

Prozedur

Diese Einstellung kann nicht Uber das Bedienfeld durchgefiihrt werden. Verwenden
Sie hierfir das Programmiergerat oder WINCAPSII. Weitere Informationen Uber
WINCAPSII, siehe WINCAPSII Benutzerhandbuch.

B Uber das Programmiergeréat
SCHRITT 1 Dricken Sie [F2 Arm] im oberen Menu.

M Y @ @ w eesw | Jomntuortel 12

SHORT
oo,

Bed.feld| Einst. |

Arm | Bild | E/A
F2

® a

Programm

Das Fenster "Aktuelle Roboterposition" erscheint, wie nachstehend dargestellt.

2-27



SCHRITT 2F Drucken Sie [F6 Hilfsfunktionen].

M Y @ @ w eesw

Joint W@ T 0| 12

Aktuelle Roboterposition

n i
P J T
a2
% "
J2 [
’ P R—
% -
J5 IR
% % —
Abbrechen: SchlieRt dieses Fenster. @SHDERJr)
[ A | Roboter Betr.mod Var. | Geschu. | Hilfsf.
F6

Das Fenster "Hilfsfunktionen (Arm)" erscheint (siehe unten).

SCHRITT 3| Driicken Sie [F7 Konfig.].

M Y @ @ w eesw

Joint W@ T 0| 12

Hilfsfunktionen (firm}

A PA E
Werkzeug Arbeit Bereich
[F41 [F51 [F61
A B @
Konfig Uberlast StrProt CAL ausf
[F7] [F1¢]1 [F111 [F121
Abbrechen: Beenden M)
[ A | | | Herkzeug| Arbeit Bereich

Das im nachsten Schritt dargestellte Fenster "Benutzereinstellungen” erscheint.
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Kapitel 2 Vorbereitung der Programmierung

SCHRITT 4§ Wahlen Sie den Bereich "Masse der Nutzlast (g)" mit dem Auswahlschalter oder
den Funktionstasten [F1 ZURUCK] bis [F3 Gehe zu].

Der gewahlte Bereich wird hervorgehoben.
Driicken Sie [F5 Andern].

) Y @ 0 w -sesa JitWoTo|[ 1z

Benutzerpraferenzen [Anzahl Parameter: 1331

71 Control set of motion optmization(@:0FF.1: 4

8: Floor-mount or Overhead-mount

9: Mass of payload (g)

10: Payload center of gravity X (mm)

Abbrechen
F5: éndert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. ﬁfﬁw%ﬁ)
o & Zurlick Weiter Gehe zu Andern |
F1 F2 F3 F5

Die nachstehend gezeigte Zehnertastatur wird angezeigt.

SCHRITT 5| Geben Sie den gewuinschten Wert tber die Zifferntasten der Zehnertastatur ein.
Dricken Sie CLR oder BS, um den zuletzt eingegebenen Wert zu I6schen.

Prifen Sie den eingegebenen Wert und driicken dann die Taste "OK", um ihn zu
Ubernehmen. Wollen Sie die gemachte Eingabe verwerfen und den vorherigen Wert
wiederherstellen, dricken Sie die Taste "ABBRECHEN" (Cancel) auf der
Zehnertastatur, und nicht die Taste "OK".

™M g @ 0w eesw | Joint wo 1o 1%

Zehnerta
statur

Parameter &ndern

Benutzerpraferenzen [Anzahl Parameter:

7: Control set of motion optmization(¢ 7 8 e}

8: Floor-mount or Overhead-mount

9: Mass of payload (g) 1 5 6

10: Payload center of gravity X (mm)

1 2 3

| | .o | o | ok ﬂ—

OK: Nimmt den Eintrag auf. Abbrechen: Verwirft den Eintrag ")
* - | | |
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SCHRITT 6

2-30

Die Zehnertastatur verschwindet.
Der neu eingegebene Wert wird im Bereich "Masse der Nutzlast (g)" angezeigt:

Dricken Sie die Taste "OK", um die neuen Werte zu Ubernehmen. Wollen Sie die
eingegebenen Werte verwerfen und zum Ausgangsfenster zurlickkehren, dann
driicken Sie die Taste "ABBRECHEN" (Cancel).

™M g @ 0w eesw | Joint wo 1o 1%

Benutzerpraferenzen [Anzahl Parameter: 1331
1
71 Control set of motion optmization(@:0FF.1: 4
8: Floor-mount or Overhead-mount [
9: Mass of payload (g) §500
10: Payload center of gravity X (mm) 2}
Abbrechen OK
F5: éndert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. @SHUDRurr)
o A Zurlick Weiter Gehe zu Andern |

F1 F2 F3

Wahlen Sie den Bereich "Nutzlastschwerpunkt X (mm)" mit dem Auswahlschalter
oder den Funktionstasten [F1 ZURUCK] bis [F3 Gehe zu].

Der gewabhlte Bereich wird hervorgehoben.
Driicken Sie [F5 Andern].

M Y @ @ w eesw Joint W0 T o 12

Benutzerpraferenzen [Anzahl Parameter: 1331
1
7: Control set of motion optmization(@:0FF,1: [}
8: Floor-mount or Overhead-mount [}
9: Mass of payload (g) 8509
10: Payload center of gravity X (mm) n
Abbrechen OK
F5: éAndert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. i)
[ A Zurick Weiter Gehe zu Andern |
F1 F2 F3 F5

Die im nachsten Schritt gezeigte Zehnertastatur erscheint.



Kapitel 2 Vorbereitung der Programmierung
|

SCHRITT 7§ Geben Sie den gewlinschten Wert Uber die Zifferntasten der Zehnertastatur ein.
Dricken Sie CLR oder BS, um den zuletzt eingegebenen Wert zu I6schen.

Prifen Sie den eingegebenen Wert und dricken dann die Taste "OK", um ihn zu
Ubernehmen. Wollen Sie die gemachte Eingabe verwerfen und den vorherigen Wert
wiederherstellen, dricken Sie die Taste "ABBRECHEN" (Cancel) auf der
Zehnertastatur, und nicht die Taste "OK".

HEN

M G 5 8 v ees | Jowntworol 12

Zehnerta

Parameter &ndern

Benutzerpriaferenzen [Anzahl Parameter:

statur
CLR| BS
7: Control set of motion optmization(® 7 8 9

8: Floor-mount or Overhead-mount

9: Mass of payload (g) 4 s 6 b=

10: Payload center of gravity X (mm) 1 o 3

[ | . e CANCEL | oK ﬂ'—

OK: Nimmt den Eintrag auf. Abbrechen: Yerwirft den Eintrag. i)
° - | | |

Die Zehnertastatur verschwindet und der neu angezeigte Wert wird im Bereich
"Nutzlastschwerpunkt X (mm)" angezeigt:

Druicken Sie die Taste "OK", um die neuen Werte zu Gibernehmen. Wollen Sie die
eingegebenen Werte verwerfen und zum Ausgangsfenster zurlickkehren, dann
driicken Sie die Taste "ABBRECHEN" (Cancel).

HEN

M G 5 8 v ees | Jowntworol 12

Benutzerpraferenzen [Anzahl Parameter: 1331

1
7: Control set of motion optmization(@:0FF,1: [}
8: Floor-mount or Overhead-mount 2}
9: Mass of payload (g)

10: Payload center of gravity X (mm)

Abbrechen 0K
F5: éAndert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. @SHDERJr)
o A Zurtck Heiter Gehe zu Andern |
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SCHRITT 8§ Wahlen Sie den Bereich "Nutzlastschwerpunkt X (mm)" mit dem Auswahlschalter
oder den Funktionstasten [F1 ZURUCK] bis [F3 Gehe zu].

Der gewahlte Bereich wird hervorgehoben.
Driicken Sie [F5 Andern].

) Y @ 0 w -sesa JitWoTo|[ 1z

Benutzerpraferenzen [Anzahl Parameter: 1331

8: Floor-mount or Overhead-mount 2}
9: Mass of payload (g) 8500
10: Payload center of gravity X (mm) 30
11: Payload center of gravity Y (mm) 80
12: Payload center of gravity Z (mm) 100
Abbrechen OK |
F5: éndert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. ﬁfﬁw%ﬁ)
o A Zurlick Weiter Gehe zu Andern |
F1 F2 F3 F5

Die nachstehend gezeigte Zehnertastatur wird angezeigt.

SCHRITT 9| Geben Sie den gewuinschten Wert tber die Zifferntasten der Zehnertastatur ein.
Dricken Sie CLR oder BS, um den zuletzt eingegebenen Wert zu I6schen.

Prifen Sie den eingegebenen Wert und driicken dann die Taste "OK", um ihn zu
Ubernehmen. Wollen Sie die gemachte Eingabe verwerfen und den vorherigen Wert
wiederherstellen, dricken Sie die Taste "ABBRECHEN" (Cancel) auf der
Zehnertastatur, und nicht die Taste "OK".

™M g @ 0w eesw | Joint wo 1o 1%

Parameter &ndern

Benutzerpraferenzen [Anzahl Parameter:

8: Floor-mount or Overhead-mount

Zehnerta
CLR| BS statur

9: Mass of payload (g) 7 8 9

10: Payload center of gravity X (mm)

11: Payload center of gravity Y (mm)

12: Payload center of gravity Z (mm)

1 2 3

| | .o | ocanceL | ok ﬂ—

OK: Nimmt den Eintrag auf. Abbrechen: Verwirft den Eintrag.@J ")
® A | |
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Kapitel 2 Vorbereitung der Programmierung

Die Zehnertastatur verschwindet und der neu angezeigte Wert wird im Bereich
"Nutzlastschwerpunkt X (mm)" angezeigt:

Dricken Sie die Taste "OK", um die neuen Werte zu Ubernehmen. Wollen Sie die
eingegebenen Werte verwerfen und zum Ausgangsfenster zurlickkehren, dann
driicken Sie die Taste "ABBRECHEN" (Cancel).

™M g @ 0w eesw | Joint wo 1o 1%

Benutzerpraferenzen [Anzahl Parameter: 1331

8: Floor-mount or Overhead-mount 2}
9: Mass of payload (g) 8500
10: Payload center of gravity X (mm) 30
11: Payload center of gravity Y (mm)

12: Payload center of gravity Z (mm) 100

Abbrechen OK
F5: éndert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. @SHUDRurr
o A Zurlick Weiter Gehe zu Andern |

F1 F2 F3

SCHRITT 101 Wahlen Sie den Bereich "Nutzlastschwerpunkt Z (mm)" mit dem Auswahlschalter
oder den Funktionstasten [F1 ZURUCK] bis [F3 Gehe zu].

Der gewabhlte Bereich wird hervorgehoben.
Driicken Sie [F5 Andern].

M Y @ @ w eesw Joint W0 T o 12

Benutzerpraferenzen [Anzahl Parameter: 1331

8: Floor-mount or Overhead-mount ]
9: Mass of payload (g) 8500
10: Payload center of gravity X (mm) 30
11: Payload center of gravity Y (mm) 90
12: Payload center of gravity Z (mm) 109

Abbrechen OK
F5: éAndert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. i)
[ A Zurick Weiter Gehe zu Andern |
F5

Die im nachsten Schritt gezeigte Zehnertastatur erscheint.
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SCHRITT 11§ Geben Sie den gewilinschten Wert Uber die Zifferntasten der Zehnertastatur ein.
Dricken Sie CLR oder BS, um den zuletzt eingegebenen Wert zu I6schen.

Prifen Sie den eingegebenen Wert und dricken dann die Taste "OK", um ihn zu
Ubernehmen. Wollen Sie die gemachte Eingabe verwerfen und den vorherigen Wert
wiederherstellen, dricken Sie die Taste "ABBRECHEN" (Cancel) auf der
Zehnertastatur, und nicht die Taste "OK".

HEN

M G 5 8 v ees | Jowntworol 12

D
Parameter &ndern

Benutzerpriaferenzen [Anzahl Parameter:
Zehnerta

8: Floor-mount or Overhead-mount -« statur

9: Mass of payload (g) 7 8 9

10: Payload center of gravity X (mm)

11: Payload center of gravity Y (mm) 4 s 6 b=

12: Payload center of gravity Z (mm) 1 o 3

L| ! [} CANCEL OK #

OK: Nimmt den Eintrag auf. Abbrechen: Yerwirft den Eintrag. i)
° - | | |

Die Zehnertastatur verschwindet und der neu angezeigte Wert wird im Bereich
"Nutzlastschwerpunkt Z (mm)" angezeigt:

Druicken Sie die Taste "OK", um die neuen Werte zu Gibernehmen. Wollen Sie die
eingegebenen Werte verwerfen und zum Ausgangsfenster zurlickkehren, dann
driicken Sie die Taste "ABBRECHEN" (Cancel).

HEN

M G 5 8 v ees | Jowntworol 12

Benutzerpraferenzen [Anzahl Parameter: 1331

8: Floor-mount or Overhead-mount ]
9: Mass of payload (g) 8500
10: Payload center of gravity X (mm) 30
11: Payload center of gravity Y (mm)

12: Payload center of gravity Z (mm)

Abbrechen 0K
F5: éAndert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. @SHDERJr)
o A Zurtck Heiter Gehe zu Andern |

F1 F2 F3
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Kapitel 2 Vorbereitung der Programmierung
|

SCHRITT 121 Wahlen Sie den Bereich "Steuersatz der Bewegungsoptimierung" mit dem
Auswahlschalter oder den Funktionstasten [F1 ZURUCK] bis [F3 Gehe zu].

Der gewahlte Bereich wird hervorgehoben.
Driicken Sie [F5 Andern].

) Y @ 0 w -sesa JitWoTo|[ 1z

Benutzerpraferenzen [Anzahl Parameter: 1331

7: Control set of motion optmization(@:0FF,1:PTP,2:CP_3:AL
9: Mass of payload (g} 8500
10: Payload center of gravity X (mm) 30
11: Payload center of gravity Y (mm) 90

Abbrechen OK
F5: éndert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. @SHUDRurr)
o A Zurlick Weiter Gehe zu Andern |
F5

Die nachstehend gezeigte Zehnertastatur wird angezeigt.

SCHRITT 13§ Geben Sie den gewilinschten Wert Giber die Zifferntasten der Zehnertastatur ein.
Dricken Sie CLR oder BS, um den zuletzt eingegebenen Wert zu I6schen.

Prifen Sie den eingegebenen Wert und driicken dann die Taste "OK", um ihn zu
Ubernehmen. Wollen Sie die gemachte Eingabe verwerfen und den vorherigen Wert
wiederherstellen, dricken Sie die Taste "ABBRECHEN" (Cancel) auf der
Zehnertastatur, und nicht die Taste "OK".

™M g @ 0w eesw | Joint wo 1o 1%

m

Benutzerpraferenzen [Anzahl Parameter

Parameter &ndern

Zehnerta
statur

CLR| BS

7: Control set of motion optmization(@ 7 a 9

9: Mass of payload (g}

10: Payload center of gravity X (mm) 1 5 6

11: Payload center of gravity Y (mm)

1 2 3

| | -0 CANCEL | OK ﬂ—

OK: Nimmt den Eintrag auf. Abbrechen: Verwirft den Eintrag.@J ")
® A | |
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Die Zehnertastatur verschwindet und der neu angezeigte Wert wird im Bereich
"Steuersatz der Bewegungsoptimierung" angezeigt:

Dricken Sie die Taste "OK", um die neuen Werte zu Ubernehmen. Wollen Sie die
eingegebenen Werte verwerfen und zum Ausgangsfenster zurlickkehren, dann
driicken Sie die Taste "ABBRECHEN" (Cancel).

| Joint W @ T 0| 12

™M g @ 0w eesw

Benutzerpraferenzen [Anzahl Parameter: 1331

7: Control set of motion optmization(@:0FF,1:PTP,2:CP_3:AL

9: Mass of payload (g} 8500

10: Payload center of gravity X (mm) 30

11: Payload center of gravity Y (mm) 90
Abbrechen OK

G

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

Zuriick Weiter Gehe zu Andern

SCHRITT 141 Driucken Sie die Taste "OK" im Fenster "Benutzerpraferenzen” (siehe oben).

SCHRITT 15

2-36

Das Fenster "Hilfsfunktionen (Arm)" erscheint.

Dricken Sie zweimal die Taste "ABBRECHEN" (Cancel).

Der Benutzer kehrt zum oberen Men( zurtck.

Die Uber die vorstehenden Prozedur eingestellten Master-Steuerparameter gelten
automatisch fir die lokalen Steuerparameter.



Kapitel 2 Vorbereitung der Programmierung

B In WINCAPSII

Ehe Sie mit der folgenden Prozedur fortfahren, missen Sie den WINCAPSII System
Manager laufen lassen. Weitere Informationen, siehe Kapitel 1 bis 3 DES
HANDBUCHES WINCAPSII.

Diese Kapitel setzen Grundkenntnisse im Umgang mit Microsoft Windows95/98/NT4.0
voraus.

SCHRITT 11 Klicken Sie auf die Schaltflache "Arm Manager" im System Manager.

¢ VM_6083D - DENSO System Ma... Ml 4 |

Datei Ewtraz  Fenster Hilfe
2 29| g ]@

| System Manager | Standhy

Das Fenster "Arm Manager" erscheint:

SCHRITT 2 Klicken Sie im MenUl "Extras" des Arm Manager auf "Optionen".

% C:\PROGRAMMEAWINCAPS 2\WME083D\VHM_6083D\YH_6083D.._. [M=IE3

Datei Bearbeiten  Aktionen  Anzicht | Ewtraz  Hilfe

ITypp j =) [EREE Femsteuerungsbetrieb
Objektbaum

i

IE Stelungsdaten konvertieren Iﬁ
oy #
= #
E =1

(&

—

- -

L

E

[T [

Das im nachsten Schritt dargestellte Fenster "Optionen" erscheint.

ANMERKUNG: Wurde kein Kennwort eingegeben, dann erscheint jetzt das
Dialogfenster "Kennwort". Wahlen Sie die Benutzerebene und geben Sie das
Kennwort ein. Weitere Informationen zu Eingabe des Kennwortes, siehe Abschnitt
1.3 in Kapitel 1 des HANDBUCHES WINCAPSII.
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SCHRITT 3| Klicken Sie das Register "Konfig." im Fenster "Optionen” an. Dort werden die
aktuellen Zustande angezeigt.

¥F Optionen |

il kurve| Semo| wenkzeug | Arbeit] Bereich | Anzeige |

Monitor £ |

Eigenschaft fert setzen

*
= = =

Cantrol set of motion optimization

I, Abbrechen

SCHRITT 4 Doppelklicken Sie auf den Einstellbereich von "Steuersatz der
Bewegungsoptimierung”, um diesen flr einen neuen Eintrag vorzubereiten.

-ﬁI- Optionen |

Monitor  Konfig. I Kuwel Benru:u| Werkzeugl Arbeit' Elereic:h| Anzeigel

Eigenschaft fert setzen
Conirol set of motion optimization 0]

Floar-mount or Dwerhead-maunt

hass of payload (g) 10000
Fayload center of grawvity X (mm)

Fayload center of grasity ' (mm) a0
Fayload center of grawvity £ (mm) 100

Ok, Apbrechen
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SCHRITT 5

SCHRITT 6

SCHRITT 7

Kapitel 2 Vorbereitung der Programmierung
|

#F Optionen

Maonitor ~ Konfig. | Kunrel Ser\r0| Werkzeugl Arbeitl Elereich' Anzeigel

Eigenschaift

Jertsetzen

*®

Control set of motion optimization

Floorrmount or Ohwerhead-rmount

Mass of payload (g)

Payload center of grawity X (mm)

Fayload center of grawvity Y (mm)

Payload center of grawvity Z (mm)

Ok

Abbrachen

Geben Sie den gewlinschten Wert ein.

#F Optionen

Monitar Konfia. | kurve| Servo| werkzeug | Arbeit| Bereich | Anzeige ]

Der neu eingegebene Wert wird im Einstellbereich angezeigt.

Jertsetzen

Eigenschaft

i

Control set of motion optimization

Floor-mount or Overhead-mount

Mass of payload (g) 10000
Payload center of grawity X (mm)
Payload center of grawity Y (mm) 80
Fayload center of grawvity Z (mm) 100
8] Abbrechen

Geben Sie den gewilnschten Wert fir "Control set of motion optimization”
(Steuersatz der Bewegungsoptimierung) ein.

Der neu eingegebene Wert wird im Einstellbereich angezeigt. Wenn Sie den Wert
Ubernehmen wollen, doppelklicken Sie auf eine andere Zeile des Registers oder
klicken Sie die Schaltflache "OK" an. Nachdem der Wert tibernommen wurde, wird
er rechtsbindig angezeigt. (Die gleiche Erklarung gilt auch fiir die folgenden
Prozeduren.)

Doppelklicken Sie auf den Einstellbereich von "Masse der Nutzlast (g)", um diesen
flr einen neuen Eintrag vorzubereiten.
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SCHRITT 8

Doppelklicken Sie auf den Einstellbereich von "Nutzlastschwerpunkt X (mm)", um
diesen fir einen neuen Eintrag vorzubereiten.

Der neu eingegebene Wert wird im Einstellbereich angezeigt.

#F Optionen x|

Maonitor ~ Konfig. | Kunrel Ser\r0| Werkzeugl Arbeitl Elereich' Anzeigel

Eigenschaift Jen setzen
Control set of motion optimization
Flaor-mount or Owerhead-rmount
Mass of payload (g) 10000
Payload center of grawity X (mm) 10
Payload center of grawity ' (mm)
Payload center of grawity Z (mm) 100
Encoder pulse count for positioning allowanc
Encoder pulse count for positioning allowanc

]9 Abbrachen

Doppelklicken Sie auf den Einstellbereich von "Nutzlastschwerpunkt Y (mm)", um
diesen fir einen neuen Eintrag vorzubereiten.

SCHRITT 10

Geben Sie den gewlinschten Wert ein.

SCHRITT 11

Der neu eingegebene Wert wird im Einstellbereich angezeigt.

#F Optionen | X|

Monitar Konfia. | kurve| Servo| werkzeug | Arbeit| Bereich | Anzeige ]

Eigenschaft Jertsetzen

i

Control set of motion optimization
Floor-mount ar Overhead-mount
Mass of payload (g)

Payload center of grawity X (mm)
Payload center of grawity Y (mm)
Fayload center of grawvity Z (mm)

Ok | Abbrechen

SCHRITT 9| Geben Sie den gewlinschten Wert ein.
ANMERKUNG: Zu den Einstellwerten zum Schwerpunkt der Nutzlast, siehe
Definitionen am Ende dieses Abschnittes.
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Kapitel 2 Vorbereitung der Programmierung
|

SCHRITT 12

Doppelklicken Sie auf den Einstellbereich von "Nutzlastschwerpunkt Z (mm)", um
diesen fir einen neuen Eintrag vorzubereiten.

SCHRITT 13

Geben Sie den gewlinschten Wert ein.
Der neu eingegebene Wert wird im Einstellbereich angezeigt.

#F Optionen

Monitar Konfia. | kurve| Servo| werkzeug | Arbeit| Bereich | Anzeige ]

Eigenschaft Jertsetzen

Control set of motion optimization
Floorrmount or Ohwerhead-rmount

Mass of payload (o) 10000
Payload center of grawity X (mm)
Payload center of grawvity Y (mm)
Payload center of grawvity Z (mm) 110
Encoder pulse count for positioning allowanc
8] Abbrechen

SCHRITT 14

Klicken Sie im Fenster "Konfig." auf "OK". Das Fenster schliel3t sich.

SCHRITT 15

Dricken Sie die Taste "MOTOR" am Programmiergerdt, um den Motor
auszuschalten.

Die Lampe "MOTOR" erlischt.

MOTOR-Taste

5 —
f MANUAL \ ROBOT STOP. B
)
)

© 0 00 00 0 0
© 00000 0
NG
© 000 o000
0 0 0 0 0 0 0 O

D HEEHEE

2-41



SCHRITT 161 Klicken Sie im Fenster "Arm Manager" auf die Schaltflache "Verbinden".

Die Verbindungsschaltflache wird gedriickt dargestellt.

Verbindungssc

Ubertragungsschaltflache
haltflache

¥ C:\PROGRAMME\W/INCAPS2\WME082DHM_6083DA\YM_6083D..... [Hi[=]

Btei  Bearbeiten
[#29| o el &El
ITYF' = j EI[BD, 0,1395,0,0,0,3)

gktionen  Ansicht  Estraz  Hilfe

s|Clele 71
L b [

&l
i

L

<
=1

J

=
L
==
=

SCHRITT 171 Klicken Sie im Fenster "Arm Manager" auf die Ubertragungsschaltflache.

SCHRITT 18

2-42

Das Fenster "Umgebungstabelle Ubertragen” erscheint:

% Umgebungstabelle ibertragen

~ Tabelle iberragen
<Serso>
<kurve>
<Konfig>
ierkzeug?
<Arbeity
<Bereich>

Senden ¥

< Empfangen

ik

Abhbrechen

Klicken Sie im Fenster "Umgebungstabelle tbertragen” auf die Schaltflache "Alle
auswahlen”, um alle Elemente auszuwéhlen.

Die ausgewahlten Elemente (im Beispiel sind das alle Elemente) werden mit einem
v markiert.



Kapitel 2 Vorbereitung der Programmierung

SCHRITT 191 Kilicken Sie im Fenster "Umgebungstabelle Gibertragen” auf die Schaltflache "Senden".

Das folgende Dialogfenster erscheint:

v .DenzoArmManager |

@ Daten werden aktualiziert. “Wirklich empfangen?

Mein | Abbrechen

ANMERKUNG: In WINCAPSII klicken Sie im Fenster "Umgebungstabelle
Ubertragen" auf die Schaltflache "Empfangen”, um die Werte der Master-
Steuerparameter zu empfangen, die aktuell im Roboter-Controller fir den Arm
Manager gespeichert sind. Die im temporéaren Bereich des Roboter-Controller
gespeicherten lokalen Steuerparameter, die in Anwendungsprogrammen verandert
werden konnen, kdnnen nicht nach WINCAPSII tbertragen werden.

SCHRITT 201 Klicken Sie im vorstehenden Dialogfenster auf die Schaltflache Ja (J), um die Daten
zum Roboter-Controller zu senden.
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DEFINITION: Nutzlastschwerpunkt

Roboter mit 6 Achsen

Definieren Sie den Nutzlastschwerpunkt in den TOOLO-Koordinaten in mm (siehe

Abbildung 2-4).

- Der Ursprung der TOOLO-Koordinaten liegt im Mittelpunkt der Flanschoberflache auf
der sechsten Achse.

- Die Y-Komponente ist definiert auf dem Richtungsvektor vom Flanschmittelpunkt
zum Mittelpunkt des Loches fir den Orientierungspal3stift (Durchm.: 6 mm).

- Die Z-Komponente ist definiert auf dem Anfahrvektor vom Flanschmittelpunkt zur
Normalen des Flanschmittelpunktes.
- Wie in Abbildung 2-5 dargestellt, ist die X-Komponente definiert auf dem

Normalvektor entlang der X-Achse (+) in den rechtshandigen Koordinaten, deren
Y-Achse ein Orientierungsvektor und deren Z-Achse ein Anfahrvektor ist.

+Zb Orientierungsvektor (Y-Achse)

S Loch fur 6-mm-Orientierung-
Orientierungsvektor spafstift 6H7

_, Normalvektor (X-Achse)
Anfahrvektor (Z-Achse)

Flanschoberflache

der sechsten Achse Flanschmittelpunkt

Anfahrvektor TOOLO-Koordinaten

+Xb +Yb Z

Nutzlastschwerpunkt
(X6, Y6, Z6)

X Nutzlastschwerpunkt in den
TOOLO-Koordinaten

Abb. 2-4 Nutzlastschwerpunkt

+Y-Achse
(Orientierungsvektor)

f

+Z-Achse .
(Anfahrvektor) ¢ / +X-Achse

/ —> (Normalvektor)

Abb. 2-5 Koordinaten der rechten Hand
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Kapitel 2 Vorbereitung der Programmierung

Roboter mit 4 Achsen

Die Definition der TOOLO-Koordinaten des Roboter mit 4 Achsen sind in der Abbildung
unten dargestellt. Der Nutzlastschwerpunkt wird auf der Grundlage dieser Koordinaten

festgelegt.

?-Achse (Anfahrvektor)

)prung von TOOLO

T -Achse (Anfahrvektor)
"

+Y-Achse (Orientierungsvektor)

v‘yzugsloch

6 o
+X-Achse (Normalvektor) = @ -+— wmpAchse (Normalvektor)
e ' o

(Von "A" aus gesehen)

‘-Achse (Orientierungsvektor)

Abb. 2-6 TOOLO-Koordinaten in der HM/HS-Serie

L Ursprung von TOOLO

4/
A -T2
Abgeschragter Bereich A
T.1v
+TX qu - - TX
3 -1

(Von "A" aus gesehen)

Abb. 2-7 TOOLO-Koordinaten in der HC-Serie
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2.10 Einstellen der Bedingungen fur den
Roboter betrieb (TP/WC)

Sie koénnen die Roboterinstallation auf Bodenmontage oder Uberkopfmontage
einstellen.

Wann miussen die Bedingungen fir den Roboterbetrieb eingestellt
werden?

Um die Roboterinstallation von der Standardeinstellung Bodenmontage (0) auf
Uberkopfmontage (1) zu andern.

Prozedur

®m Uber das Programmiergerat
SCHRITT 11 Dricken Sie [F2 Arm] im oberen Men.

™M g @ 0w eesw | Joint wo 1o 1%

)
o A | Programnm fAirm | Bild | E/f Bed.feld| Einst. |
F2

Das Fenster "Aktuelle Roboterposition” erscheint, wie nachstehend dargestellt.

SCHRITT 2F Drucken Sie [F6 Hilfsfunktionen].

M Y @ @ w eesw | Jomntuortel 12

Aktuelle Roboterposition

n i
P J T
a2
% "
J2 [
’ P R—
J4
%
J5 IR
J6 0.00 ° J6 —
Abbrechen: SchlieRt dieses Fenster. @SHDERJr)
[ A | Roboter Betr.mod Var. | Geschu. Hil’FS'F.|
F6

Das im nachsten Schritt dargestellte Fenster "Hilfsfunktionen (Arm)" erscheint.

2-46



Kapitel 2 Vorbereitung der Programmierung

SCHRITT 3| Dricken Sie [F7 Konfig.] im Fenster "Hilfsfunktionen (Arm)".

M Y @ @ w eesw | Jomntuortel 12

Hilfsfunktionen (firm}

A PA E
Werkzeug Arbeit Bereich
[F41 [F51 [F61
A B @
Konfig Uberlast StrProt CAL ausf
[F7] [F1¢]1 [F111 [F121
Abbrechen: Beenden M)
[ A | | | Herkzeug| Arbeit Bereich

Das Fenster "Benutzerpraferenzen" erscheint:

SCHRITT 4 Wahlen Sie den Bereich "Bodenmontage oder Uberkopfmontage" ("Floor-mount
or Overhead-mount”) mit dem Auswahlschalter oder den Funktionstasten
[F1 ZURUCK] bis [F3 Gehe zu].

Der gewabhlte Bereich wird hervorgehoben.
Driicken Sie [F5 Andern].

M Y @ @ w eesw | Jomntuortel 12

Benutzerpraferenzen [Anzahl Parameter: 1331

7: Control set of motion optmization(®:0FF,1:

1

1

1

]
8: Floor-mount or Overhead-mount n

Abbrechen 0K
F5: éAndert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. @SHDERJr)
o A Zurtck Heiter Gehe zu Andern |
F1 F2 F3 F5

Die im nachsten Schritt gezeigte Zehnertastatur erscheint.
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SCHRITT 5| Geben Sie den gewinschten Wert (0 fur Bodenmontage oder 1 fur
Uberkopfmontage) tiber die Zehnertastatur ein.

Dricken Sie CLR oder BS, um den zuletzt eingegebenen Wert zu I6schen.

Prifen Sie den eingegebenen Wert und driicken dann die Taste "OK", um ihn zu
Ubernehmen. Wenn die gemachten Eingaben verwerfen und die vorherigen Werte
wiederherstellen wollen, driicken Sie die Taste "ABBRECHEN" (Cancel).

HEN

M G 5 8 v ees | Jowntworol 12

D
Parameter &ndern

Benutzerpriaferenzen [Anzahl Parameter:

(R BS Zehnerta
statur
7 8 9
7: C ) L 4 5 6
: Control set of motion optmization(®
8: Floor-mount or Overhead-mount 1 o 3
| | oo | cance | ok ﬂ—

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

Die Zehnertastatur verschwindet.
Der neu eingegebene Wert wird im Bereich "Bodenmontage oder Uberkopfmontage”
angezeigt:

Drucken Sie die Taste "OK", um die neuen Werte zu Gibernehmen. Wollen Sie die
eingegebenen Werte verwerfen und zum Ausgangsfenster zurlickkehren, dann
driicken Sie die Taste "ABBRECHEN" (Cancel).

HEN

M G 5 8 v ees | Jowntworol 12

Benutzerpraferenzen [Anzahl Parameter: 1331

7: Control set of motion optmization(®:0FF,1:

1

1

1

]
8: Floor-mount or Overhead-mount

Abbrechen 0K
F5: éAndert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. @SHDERJr)
o A Zurtck Heiter Gehe zu Andern |

SCHRITT 6 In WINCAPSII klicken Sie im Fenster "Umgebungstabelle tbertragen" auf die
Schaltflache "<Empfangen". WINCAPSII empfangt die Master-Steuerparameter
des mit dem Programmiergerat eingestellten Roboterinstallationszustandes.
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Kapitel 2 Vorbereitung der Programmierung

B In WINCAPSII

Ehe Sie mit der folgenden Prozedur fortfahren, missen Sie den WINCAPSII System
Manager laufen lassen. Weitere Informationen, siehe Kapitel 1 bis 3 DES
HANDBUCHES WINCAPSII.

Diese Kapitel setzen Grundkenntnisse im Umgang mit Microsoft Windows95/98/NT4.0
voraus.

SCHRITT 11 Klicken Sie auf die Schaltflache "Arm Manager" im System Manager.

¢ VM_6083D - DENSO System Ma... Ml 4 |

Datei Ewtraz  Fenster Hilfe
2 29| g ]@ |

| System Manager | Standhy

Das Fenster "Arm Manager" erscheint:

SCHRITT 2 Klicken Sie im MenUl "Extras" des Arm Manager auf "Optionen".

¥ C:\PROGRAMMEAWINCAPS2\WMG083DAVM_6083DAVM_6083D._ . M=l E3
Datei  Bearbeiten  &kfiohen  Ansicht | Extraz  Hilfe

@2 = *l&l@lm‘l

ITB"'F' P j EI[SEI, 0,1295, 0,0, Femsteuerungsbetrieb

Objektbaum
IE Stellungzdaten konvertieren lﬁ
% #
= #
3 -l
El
—
=1 =
—
=
Bl B 2l B

Das im nachsten Schritt dargestellte Fenster "Optionen™ erscheint.

ANMERKUNG: Wurde kein Kennwort eingegeben, dann erscheint jetzt das
Dialogfenster "Kennwort". Wahlen Sie die Benutzerebene und geben Sie das
Kennwort ein. Weitere Informationen zu Eingabe des Kennwortes, siehe Abschnitt
1.3 in Kapitel 1 des HANDBUCHES WINCAPSII.
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SCHRITT 3| Klicken Sie das Register "Konfig." im Fenster "Optionen” an. Dort werden die
Zustande angezeigt.

#F Optionen

]|

Manitar : | ; Kuwel Benru:u| Werkzeugl Arbeit' Elereic:h| Anzeigel
Eigenschaft Jert setzen
* 1
* 1
* 1
* 1
* 1
* 1
* 1
Control set of motion optimization 0

(] 4 Abbrechen

SCHRITT 41| Doppelklicken Sie auf den Einstellbereich von "Bodenmontage oder
Uberkopfmontage”, um diesen fiir einen neuen Eintrag vorzubereiten.

]|

Monitor  Kanfig. | Kurve| Servo | wenaeug | Arbeit| Bereich | Anzeige |

#F Optionen

Eigenschaft Jert setzen

*

*

Caontrol set of mation optimization

Floor-mount or Overhead-mount 0]
Mass of payload (g)
Fayload center of grawity X (mm) 10
Fayload center of gravity ' (mm) 30
Fayload center of grawvity £ (mm) 110
0] Abbrechen
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Kapitel 2 Vorbereitung der Programmierung

SCHRITT 5| Geben Sie den gewinschten Wert ein (0 fur Bodenmontage und 1 fur
Uberkopfmontage).

Der neu eingegebene Wert wird im Einstellbereich angezeigt.

]|

Monitor  Konfig. I Kuwel Benru:u| Werkzeugl Arbeit' Elereic:h| Anzeigel

#F Optionen

Eigenschaft Jert setzen

*

*

Control set of motion optimization
Floar-mount or Dwerhead-maunt 1
hass of payload (g)

Fayload center of grawvity X (mm)
Fayload center of grasity ' (mm)
Fayload center of grawvity £ (mm) 110

(] 4 Abbrechen

SCHRITT 6 || Klicken Sie im Fenster "Optionen" auf "OK". Das Fenster schlief3t sich.

SCHRITT 7§ Dricken Sie die Taste "MOTOR" am Programmiergerédt, um den Motor
auszuschalten.

Die Lampe "MOTOR" erlischt.

MOTOR-Taste

\

SCHRITT 7 ist IMMER erforderlich. Aus Sicherheitsgriinden ist es notwendig, den
VORSICHT || Motor fir die folgenden Bedienungsvorgénge auszuschalten.
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SCHRITT 81 Klicken Sie im Fenster "Arm Manager" auf die Schaltflache "Verbinden".

Die Verbindungsschaltflache wird gedriickt dargestellt.

Verbindungss Ubertragungsschaltflache
chaltflache

4 CAPRDGRAMME\W!NCAPS2\WME0830D\YM_6083DYWM_6083D_.... [Mi[=]E3
N 4

[z Beabeiten AWmnen Ansicht Ewxtraz  Hilfe

l[F @Bl = *oe] «El
[Tyor =] @[e007135.000.3 |

L 1% =]

al

SCHRITT 9| Klicken Sie im Fenster "Arm Manager" auf die Ubertragungsschaltflache.

Das Fenster "Umgebungstabelle Ubertragen" erscheint:

€ Umgebungstabelle iibertragen

~ Tabelle uberdragen
<Tero> Senden »

<Kurve>
<kanfig

<erkzeug>
<Arheity Ahbrechen

< Emptangen

L

<Bereich>

SCHRITT 10§ Klicken Sie im Fenster "Umgebungstabelle tbertragen” auf die Schaltflache "Alle
auswahlen", um alle Elemente auszuwéahlen.

Alle Elemente werden mit einem v markiert.
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Kapitel 2 Vorbereitung der Programmierung

Schritt 11§ Klicken Sie im Fenster "Umgebungstabelle Ubertragen" auf die Schaltflache
"Senden>".

Das folgende Dialogfenster erscheint:

v .DenzoArmManager |

@ Daten werden aktualiziert. “Wirklich empfangen?

Mein | Abbrechen |

ANMERKUNG: In WINCAPSII klicken Sie im Fenster "Umgebungstabelle
Ubertragen" auf die Schaltflache "<Empfangen”, um die Werte der Master-
Steuerparameter zu empfangen, die aktuell im Roboter-Controller fir den Arm
Manager gespeichert sind. Die im temporéren Bereich des Roboter-Controller
gespeicherten lokalen Steuerparameter, die in Anwendungsprogrammen verandert
werden konnen, kdnnen nicht nach WINCAPSII tbertragen werden.

SCHRITT 121 Klicken Sie im vorstehenden Dialogfenster auf die Schaltflache Ja (J), um die Daten
zum Roboter-Controller zu senden.
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2.11 Konfigurationdliste

Die Tabelle unten listet alle Elemente auf, die im Fenster "Benutzerpraferenzen” des
Programmiergerates (Unter: [F2 Arm]—[F6 Hilfs]—[F7 Konfig]) oder im Register
"Konfig." im Fenster "Optionen” unter WINCAPSII (Unter: [Arm Manager]—
[Menl "Extras"]—[Optionen]— [Konfiguration]) angezeigt werden.

Tabelle 2-1 Konfigurationsliste (Beispiel)

Standard |Standardwert
wert ab beim

Nr. Elemente werk | Einschalten Beschreibung Kommentare
7 | Steuersatz der 0 0 0: AUS Kann mit
Bewegungsoptimier 1: Nur Punkt-zu-Punkt-Bewegung aspChange ()
ung 2: Nur Linearbewegung festgelegt
3: Sowohl Punkt-zu-Punkt- als auch werden.
Linearbewegung
(Siehe Abschnitt 4.6 "Steuersétze der
Bewegungsoptimierung" in Kapitel 4 des
PROGRAMMIERUNGSHANDBUCHES.)
8 Bodenmontage 0 | Letzter Wert| 0: Bodenmontage
oder beim 1: Uberkopfmontage
Uberkopfmontage Ausschalten
9 Masse der Nutzlast |Jenach | Letzter Wert | Masse von Endwerkzeug und am Ende des | Kann mit
(9) Modell = | peim Roboterarms montiertem Objekt. aspACLD ()
unterschie
dlich. Ausschalten festgelegt werden.
10 | Nutzlastschwerpun 0 | Letzter X-Komponente von Nutzlastschwerpunkt
kt X (mm) Wert beim | (besteht aus Endwerkzeug und Objekt)
Ausschalte | (Siehe Abschnitt 4.6 "Steuersatze der
n Bewegungsoptimierung in Kapitel 4 des
PROGRAMMIERUNGSHANDBUCHES.)
11 | Nutzlastschwerpun 80 | Letzter Y-Komponente von Nutzlastschwerpunkt K .
kt Y (mm) Wert beim | (besteht aus Endwerkzeug und Objekt) a:nAncnli'ltD
Ausschalte | (Siehe Abschnitt 4.6 "Steuersatze der fesﬁgelegt
n Bewegungsoptimierung" in Kapitel 4 des werden
PROGRAMMIERUNGSHANDBUCHES.) '
12 | Nutzlastschwerpun 100 | Letzter Z-Komponente von Nutzlastschwerpunkt
kt Z (mm) Wert beim | (besteht aus Endwerkzeug und Objekt)
Ausschalte | (Siehe Abschnitt 4.6 "Steuersatze der
n Bewegungsoptimierung" in Kapitel 4 des
PROGRAMMIERUNGSHANDBUCHES.)
13 | Codierertaktanzahl 20 20 Konvergenzgenauigkeit fiir die angegebene | kann mit
bis | fiir Positionierungs- Achse (J1 bis J8) bei der Ausflhrung eines | mySetPulsewidth ()
20 | toleranz (J1 - J8) Bewegungsbefehls mit der Option @E festgelegt werden.
21 | Zeitiiberschreitung 5600 5600 Bei Ausfiihrung eines Bewegungsbefehls mit | Kann mit
Positionierungsabs Option @E tritt eine Zeitliberschreitung auf, | mySetTimeOut ()
chlul (ms) wenn die Positionierung nicht innerhalb festgelegt werden.
dieser angegebenen Zeit abgeschlossen ist.
22 | Steuerprotokolimodus 1 | Letzter Anzahl der Steuerprotokolle, die gespeichert | enn viele
. Programme
Wert beim | werden sollen. undioder Variablen
Ausschalte | Eingabebereich: 1 bis 3 verwendet werden
n und fur die

(1250 x eingegebener Wert) = Anzahl der

Steuerprotokolle Steuerprotokolle

eine hohe Zahl
eingestellt wurde,
kann es beim
Einschalten zu
einem Fehler
kommen.
Verringern Sie in
diesem Fall die
Zahl der
Steuerprotokolle.
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Kapitel 2 Vorbereitung der Programmierung

Standard |Standardwert

Nr. wert ab beim :

Elemente werk | Einschalten Beschreibung Kommentare

23 | Steuerprotokoll 8 | Letzter Steuerprotokoll Abtastintervalle Wenn ein Wert
Abtastintervalle Wert beim | Eingabebereich: 8, 16, 24 oder 32 ms eingegeben wird,

Ausschalte der kein

n Vielfaches von 8
ist, andert der
Controller den
eingegebenen
Wert automatisch
auf ein Vielfaches
von 8.

24 | Effizienz des 0 | Letzter 0: Schwerkraftausgleich deaktiviert ggpgrgl_tty oder

Schwerkrafteffekts Wert beim . . - Vi
(Fir den Roboter Ausschalte 1: Schwerkraftausgleich aktiviert ResetGravity
mit 6 Achsen) n eingestellt
werden.

25 | Schalter zum 0 | Letzter Niedrigstes Bit ist 0: Setzt beim Einschalten | Das Freigeben
Abbruch der Wert beim | des Motors die Einstellung fiir den der ]
Curlmt-Funktion Ausschalte | Stromgrenzwert zurtick. Sifr‘]’g‘éz:'egelun

n Zweitniedrigstes Bit ist 0: Entriegelt beim Widerruf der
Einschalten des Motors die Servoschleife. PWM-Schaltung
Drittniedrigstes Bit ist 0: Setzt beim sind
Einschalten des Motors den Widerruf der 3”55°h|t')em'°h fur
PWM-Schaltung zurtick. en Roboter mit

4 Achsen
vorgesehen.

26 | Konfiguration der 0 | Letzter 1: Servoverriegelung freigegeben Kann mit
Servoverriegelung Wert beim OffSrvLock oder
(Fur Roboter mit Ausschalte OnSrvLock
4 Achsen) n festgelegt

werden.

27 | Steuerungsmethode 0 | Letzter 1: P-Steuerung Stellen Sie
(Fur die HM/HS-D- Wert beim sicher, daf3
Serie) Ausschalte Anderung

n Beschleunigungs

modus" auf 0
eingestellt ist.

28 | Konfiguration fiir 0 | Letzter 1:Ruckkopplungsverstarkung ist auf hohe Stellen Sie
hohe Tragheit Wert beim Tragheit eingestellt sicher, daf3
(FUr HM/HS-D- Ausschalte Anderung
Serie) n Beschleunigung

smodus" auf 0
eingestellt ist,
und daf "Masse
der Nutzlast (g)"
10000 betragt.

29 | Beschleunigungsm O oder 1| Letzter 0:Funktion zur Verstarkungsanderung ist Der anféngliche
odus andern Wert beim aktiviert E'TS}e‘t‘%n]g 4

Ausschalte | 1:Fynktion zur Verstarkungsanderung ist R?)l;%%er mtthr en

A deaktiviert 4 Achsen und 1

fur den Roboter
mit 6 Achsen.
Andern Sie die
anfangliche
Einstellung nicht.
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Standard |Standardwert
Nr. Elemente valrérakb Eingg;]rglten Beschreibung Kommentare
34 | Funktion Halten der 1 | Letzter Legt den Status der Motorstromversorgung
Motorstromversorg Wert beim fest, wenn Auto-Aktivierungsschalter
ung Ausschalte | eingeschaltet ist.
n 0: Schaltet die Motorstromversorgung AUS,
wenn sie EIN war
1: Behalt den aktuellen Status der
Motorstromversorgung bei
35 | Einstellung fir die 0 It;efczter Wert| 0: zykloide Bewegung deaktiviert ga{m nl]it'd 4
zykloide Bewegun eim . i i elcycloid oaer
y gung Ausschalten| 1 ZYkloide Bewegung aktiviert Resetcycloid
eingestellt
werden.
53 Eigener | Letzter Verstarkungsreduzierungsrate fur eines der | Wird vI\'/i__rksam,
bis | (J1 to J8) Wert fur | Wert beim | Gelenke J1 bis J8 wenn "Anderung
60 jeden Ausschalte E;zc&lsumgungs
Roboter | n "Steuerl’mgsmeth
ode" und
"Konfiguration
hohe Tragheit"
auf 0 eingestellt
sind. Andern Sie
den Anfangswert
nicht.
61 | Verstarkungsreduzi 0 | Letzter Verstarkungsreduzierungsrate fir eines der | Wird wirksam,
bis | erungsrate fir Wert beim | Gelenke J1 bis J8, wenn Lastbetrieb mit wenn "Anderung
68 | Lastbetrieb mit Ausschalte | hohe Tréagheit ausgewahlt ist Beschleunigungs
hohe Tragheit (J1 n "n;c;dus und "
bis J8) (Fur HM/HS- euerungsme
D-Serie) ode auf0
eingestellt sind,
und
"Konfiguration
hohe Tragheit"
auf 1 eingestellt
ist. Andern Sie
den Anfangswert
nicht.
69 | Neuer oder alter 0 | Letzter 0: Neuer Typ (D-Serie) \?vet?ten fs'f diesen
Robotertyp Wert beim | 1. Ajter Tvo (C-Serie /ertaur 1, wenn
(Fur Roboter mit Ausschalte v ) Sie nur einen
4 Achsen) n Controller
erworben haben
und ihn an einen
Roboter der
HM/HS/HC-C-
Serie anschliel3en
wollen.
70 | Einstellung fur 0 | Letzter Wenn der Roboter nach Stop-Operation
Durchlaufbewegung Wert beim | wahren der Durchlaufbewegung wieder
Ausschalte | gestartet wird, bewegt er sich in diese
n Richtung:
0: Angegebene Zielposition nach der
Durchlaufbewegung (Standardwert)
1. Angegebene Zielposition vor der
Durchlaufbewegung
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|

Standard |Standardwert
Nr. wert ab beim ;
Elemente werk | Einschalten Beschreibung Kommentare
71 | Positionstoleranz 5 | Letzter Bedingung, die den Roboter daran hindert, Die Bedingung
fur das Wert beim | sich auf die angegebenen Zielposition vor bezieht sich auf
Durchlaufende Ausschalte | der Durchlaufbewegung zu bewegen, wenn | di€ Distanz von
n der Roboter wieder gestartet wird der Zielposition
auf Befehlsebene,
Die Bedingung sollte als Distanz zur nicht auf die
Zielposition angegeben werden. tatsachliche
Distanz zur
aktuellen Roboter-
Endposition.
78 | Einstellung der 10000 10000 Dampfungsverhaltnis entlang der X-Achse Kann mit
Dampfungsrate (X) unter Konformitatssteuerung SetDampRate
(Fur Roboter mit oder
6 Achsen) ResetDampRate
eingestellt
79 | Einstellung der 10000 10000 Dampfungsverhaltnis entlang der Y-Achse | Werden.
Dampfungsrate (Y) unter Konformitéatssteuerung Kann nicht mit
(Fur Roboter mit dem
6 Achsen) Programmiergera
t verandert
80 | Einstellung der 10000 10000 Dampfungsverhaltnis entlang der Z-Achse werden.
Dé.l.mpfungsrate_ 2 unter Konformitéatssteuerung (Ver. 1.4 oder
(Fur Roboter mit hoher)
6 Achsen)
81 | Einstellung der 10000 | 10000 Dampfungsverhaltnis um die X-Achse unter | Kann mit
Dampfungsrate (RX) Konformitatssteuerung SetDampRate
(FUr Roboter mit oder
6 Achsen) ResetDampRate
- eingestellt
82 | Einstellung der 10000 | 10000 Dampfungsverhaltnis um die Y-Achse unter | werden.
Dampfungsrate (RY) Konformitatssteuerung . .
(Fur Roboter mit Kann nicht mit
6 Achsen) dem _ .
- Programmiergera
83 | Einstellung der 10000 | 10000 Dampfungsverhéltnis um die Z-Achse unter |t verandert
Dampfungsrate (RZ) Konformitatssteuerung werden.
(Fur Roboter mit (Ver. 1.4 oder
6 Achsen) hoher)
84 | Konformitatssteuer 1 1 Niedrigstes Bit ist 0: Kann mit
ungsmodus Konformitatssteuerungsmodus fir die SetCompVMode,
(Fur Roboter mit Geschwindigkeit ResetCompVMode,
6 Achsen) o o o ) SetCompControl
Zweitniedrigstes Bit ist 1: Deaktiviert die oder SetCompF
Funktion zum Schwerkraftausgleich unter Control eingestellt
Konformitatssteuerung werden.
Kann nicht mit
dem
Programmiergera
t verandert
werden.
(Ver. 1.4 oder
héher)
86 | Antivibrationseinstel 0 | Letzter Wert| 1: Steuerungsmodus zur Reduzierung von | Kann mit
lung (Fur Roboter beim Restvibrationen SetVibControl oder
mit 6 Achsen) Ausschalten ResetVibControl
eingestellt werden.
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Standard |Standardwert
Nr. wert ab beim .
Elemente werk | Einschalten Beschreibung Kommentare
87 | Konformitatssteuer 0 0 1: Unter Konformitatssteuerung Kann mit
ung EIN/AUS (Fur SetCompControl,
Roboter mit 6 SetCompF
Achsen) Control oder
ResetComp
Control eingestellt
werden.
Kann nicht mit
dem
Programmiergera
t verandert
werden.
(Ver. 1.4 oder
hoher)
88 | Koordinaten fir die 0 0 0: Basiskoordinaten ga:‘F” ”C‘:it q
it etFrcCoor
Erc])gformltatssteuer 1: Werkzeugkoordinaten cingestellt
(Fur Roboter mit 2: Arbeitskoordinaten werden.
6 Achsen) Kann nicht mit
dem
Programmierger
at verandert
werden.
(Ver. 1.4 oder
hoher)
89 | Kraftbegrenzungsra 10000 10000 Kraftsteuerungsrate entlang der +X-Achse Kann mit
te (+X) (Fiir Roboter unter Konformitatssteuerung SetFrcCoord
mit 6 Achsen) eingestellt
werden.
90 Kraftbegrenzungsra 10000 10000 Kraftsteuerungsrate entlang der +Y-Achse Kann nicht mit
te (+Y) (Fir Roboter unter Konformitatssteuerung dem
mit 6 Achsen) Programmierger
at verandert
91 | Kraftbegrenzungsra | 10000 | 10000 Kraftsteuerungsrate entlang der +Z-Achse werden.
te (+Z) (Fur Roboter unter Konformitatssteuerung (Ver. 1.4 oder
mit 6 Achsen) N
héher)
92 | Kraftbegrenzungsra | 109000 10000 Kraftsteuerungsrate um die +X-Achse unter -
te (+RX) (Fur Konformitatssteuerung Kann mit
Roboter mit 6 SetFrcCoord
Achsen) eingestellt werden.
93 tiér?itgt\egr(e':nuzrungsra 10000 10000 Kraftsteuerungsrate um die +Y-Achse unter 52;” nicht mit
- Konformitétssteuerun
Roboter mit 6 9 Programmiergera
Achsen) t verandert
94 Kraitg%gr?:r};ungsra 10000 | 10000 Kraftsteuerungsrate um die +Z-Achse unter | Werden.
te (+Rz) (Far Konformitatssteuerung (Ver. 1.4 oder
Roboter mit 6 hher)
Achsen)
95 | Kraftbegrenzungsra | 19000 | 10000 Kraftsteuerungsrate entlang der -X-Achse Kann mit
te (-X) (Fur Roboter unter Konformitatssteuerung SetFrcCoord
mit 6 Achsen) eingestellt werden.
96 | Kraftbegrenzungsra | 109000 10000 Kraftsteuerungsrate entlang der -Y-Achse Kann nicht mit
te (-Y) (Fur Roboter unter Konformitatssteuerun dem
mit 6 Achsen) 9 : x
Programmiergera
97 Kra;tbeger&zu&gsra 10000 | 10000 Kraftsteuerungsrate entlang der -Z-Achse t verandert
te () (Fur Roboter unter Konformitatssteuerung werden.
mit 6 Achsen)
(Ver. 1.4 oder
hoher)
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|

Standard |Standardwert
Nr. wert ab beim .
Elemente Werk Einschalten Beschreibung Kommentare
9g | Kraftbegrenzungsra | 10000 10000 Kraftsteuerungsrate um die -X-Achse unter | Kann mit
te (-RX) (Fur Konformitatssteuerung SetFrcCoord
Roboter mit 6 eingestellt werden.
Achsen) . .
Kann nicht mit
99 tiér?ﬁé)%gzgnu?ungsra 10000 10000 Kraftsteuerungsrate um die -Y-Achse unter | dem
Roboter mit 6 Konformitétssteuerung Prog_r_ammlergera
Achsen) t verandert
werden.
100 ér?ﬁé)ze)g(rggfungsra 10000 10000 Kraftsteuerungsrate um die -Z-Achse unter (Ver. 1.4 oder
Roboter mit 6 Konformitatssteuerung hoher)
Achsen)
Einstellung der it _
101 Konformitéﬂsrate ) 10000 10000 Konform!tqtsrate entlang der X-Achse unter Kann mit
" . Konformitatssteuerung
(Fur Roboter mit SetCompRate
6 Achsen) eingestellt
Einstellung der s werden.
102 Konformité?[srate ) 10000 10000 Konformitétsrate entlang der Y-Achse unter Kann nicht mit
(Fir Roboter mit Konformitétssteuerung dern
6 Achsen) Programmiergerét
103 | Einstellung der 10000 10000 Konformitatsrate entlang der Z-Achse unter | Verandert werden.
Konformitatsrate (Z) Konformitatssteuerung (Ver. 1.4 oder
(FUr Roboter mit hher)
6 Achsen)
104 | Einstellung der Kon- 10000 10000 Konformitétsrate um die X-Achse unter .
formitatsrate (RX) Konformitatssteuerung Kann mit
(Fur Roboter mit SetCompRate
6 Achsen) eingestellt
Einstellung der s i werden.
105 Konformitgtsrate 10000 10000 Konformitatsrate um die Y-Achse unter Kann nicht mit
(RY) (Fiir Roboter Konformitatssteuerung dern
mit 6 Achsen) Programmiergerét
106 | Einstellung der 10000 10000 Konformitatsrate um die Z-Achse unter verandert werden.
Konformitatsrate (RZ) Konformitatssteuerung (Ver. 1.4 oder
(FUr Roboter mit hher)
6 Achsen)
107 ]I‘:._ehll<ertcf)lera_n"zt/(;() 100 100 Zulassige Abweichung enlang der X-Achse _
ur Konformitat/Po- unter Konformitatssteuerung Kann mit
sition (Fur Roboter SetCompEralw
mit 6 Achsen) :
eingestellt werden.
108 Ej‘ih&%ﬁ?éer:%’t‘g t/(gc)) 100 100 Zulassige Abweichung enlang der Y-Achse | Kann nicht mit
sition (Far Roboter unter Konformitatssteuerung dem . )
mit 6 Achsen) Programmiergerat
Fehlertoleranz (2) verandert werden.
109 - 100 100 Zulassige Abweichung enlang der Z-Achse
fur Konformitat/Po- unter K?)nformitatsste%erungg (Ver. 1.4 oder
sition (Furr Roboter hoher)
mit 6 Achsen)
110 | Fehlertoleranz (RX) 300 300 Zulassige Abweichung um die X-Achse
fur Konformitat/Po- unter Konformitatssteuerung Kann mit
sition (Fur Roboter SetCompEralw
mit 6 Achsen) eingestellt
) } - werden.
111 | Fehlertoleranz (RY) 300 300 Zulassige Abweichung um die Y-Achse
fur Konformitat/Po- unter Konformitatssteuerung Kann nicht mit
sition (Fur Roboter dem
mit 6 Achsen) Programmiergerat
verandert werden.
112 | Fehlertoleranz (RZ) 300 300 Zulassige Abweichung um die Z-Achse unter
fur Konformitat/Po- Konformitatssteuerung (Ver. 1.4 oder
sition (Fur Roboter hoher)
mit 6 Achsen)
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Standard |Standardwert
Nr. wert ab beim ;
Elemente werk | Einschalten Beschreibung Kommentare
113 | Kraftversatz (X) 0 0 Kraftversatz entlang der X-Achse unter Kann mit
(FUr Roboter mit Konformitatssteuerung SetFrcAssist
6 Achsen) eingestellt
werden.
114 | Kraftversatz (Y) 0 0 Kraftversatz entlang der Y-Achse unter
(Fur Roboter mit Konformitétssteuerung Kann nicht mit
6 Achsen) dem
Programmiergerat
115 | Kraftversatz (2) 0 0 Kraftversatz entlang der Z-Achse unter verandert werden.
(Fur Roboter mit Konformitétssteuerung
6 Achsen) (Ver. 1.4 oder
héher)
116 | Kraftversatz (RX) 0 0 Versatzmoment um die X-Achse unter Kann mit
(Fur Roboter mit Konformitétssteuerung SetFrcAssist
6 Achsen) eingestellt
werden.
117 | Kraftversatz (RY) 0 0 Versatzmoment um die Y-Achse unter
(Fur Roboter mit Konformitétssteuerung Kann nicht mit
6 Achsen) dem
Programmiergerat
118 | Kraftversatz (RZ) 0 0 Versatzmoment um die Z-Achse unter verandert werden.
(Fur Roboter mit Konformitéatssteuerung
6 Achsen) (Ver. 1.4 oder
héher)
120 | Optimierung 0 | Letzter 0: Setzt den Steuersatz der (Ver. 1.4 oder
initialisieren Wert beim Bewegungsoptimierung auf 0 zuriick, hoher)
Ausschalte wenn der Strom AUS- und EIN-
n geschaltet wird. (Standardwert)
1: Setzt den Steuersatz der
Bewegungsoptimierung nicht zuriick,
wenn der Strom AUS- und EIN-
geschaltet wird.
121 | Drehmomentbegren 0 0 Aktueller Wert fur eines der Gelenke J1 bis | Kann mit
bis | zung fiir die J8 unter Konformitatssteuerung SetCompJLimit
128 | Konformitatssteueru oder
ng (J1 bis J8) ResetCompJ
(FUr Roboter mit 6 Limit eingestellt
Achsen) werden.
Kann nicht mit dem
Programmiergeréat
veréandert werden.
(Ver. 1.4 oder
héher)
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Kapitel 3

e —

Allgemeine
EinfUhrung zu den
Betriebsmodi und
zur Maschinen-
verriegelung

Dieses Kapitel beschreibt die drei Betriebsmodi
des Roboters: Manueller Modus,
Programmierprifmodus und Auto-Modus.
AuRerdem beschreibt dieses Kapitel, wie Sie die
Maschinenverriegelung zur Simulation verwenden
koénnen.

ANMERKUNG 1: In diesem Kapitel werden die
Abkirzungen (TP), (OP) und (WC) verwendet.
Bedingungen, die mit diesen Abkirzungen
gekennzeichnet sind, kdnnen vom
Programmiergerat (TP), vom Bedienfeld (OP) oder
von WINCAPSII (WC) aus durchgefuhrt werden.

ANMERKUNG 2: Programmiergerat  und
Bedienfeld sind vor starken Erschitterungen,
Vibrationen oder anderen auf3eren Einwirkungen
zu schitzen.

ANMERKUNG  3: Programmiergerat  und
Bedienfeld dirfen nur mit den Fingern bedient
werden, niemals mit der Spitze eines Bleistiftes
oder anderen spitzen Gegenstanden. Andernfalls
kénnte der LCD-Bildschirm beschadigt werden.







Kapitel 3 Allgemeine Einfiihrung zu den Betriebsmodi und zur M aschinenverriegelung

3.1 Betriebsmodi und Maschinenverriegelung

Fur den Betrieb des Roboters stehen Ihnen drei Betriebsmodi zur Verfligung:
Manueller Modus, Programmierpriifmodus und Auto-Modus. Im Manuellen Modus
kénnen Sie den Roboter manuell Uber das Programmiergerat oder das Bedienfeld
betreiben. Der Programmierprifmodus ermdglicht einen beschrankten automatischen
Betrieb, damit Sie nach der Programmierung die Programme mit dem
Programmiergeréat ein letztes Mal Uberprifen kénnen. Im Auto-Modus wird der
Roboter automatisch betrieben.

Diese drei Betriebsmodi (Manueller Modus, Programmierprifmodus und Auto-Modus)
werden jeweils in den Abschnitten 3.2, 3.3 bzw. 3.4 beschrieben.

Das Programmiergeréat unterstiitzt alle drei der genannten Modi. Das Bedienfeld
unterstitzt den Manuellen Modus und den Auto-Modus. Fir den
Modusauswahlschalter auf dem Bedienfeld stehen drei mégliche Schalterstellungen
zur Verfugung: MANUELL, AUTO und TP. Wenn Sie das an das Bedienfeld
angeschlossene Programmiergerat verwenden, massen Sie den
Modusauswahlschalter des Bedienfeldes auf TP stellen.

Betriebsmodi

— Manueller Modus Gelenkmodus
E X-Y-Modus

Werkzeugmodus
— Programmier- —E Zyklusprifung
prafmodus Schrittpriifung

— Auto-Modus

— Interner automatischer Betrieb —— Einzelzyklusausfiihrung

I— Kontinuierliche
Ausfiihrung

__ Einzelschrittausfiihrung

— Zyklusstop
— Schrittstop
— Halt

— Externer automatischer Betrieb \ — Roboterstop

— Zyklusstop
— Schrittstop
— Halt

— Roboterstop

In jedem der 0. g. drei Betriebsmodi haben Sie die Méglichkeit, den Roboter zu
"verriegeln" ("Maschinenverriegelung”). Auf diese Weise konnen Sie mit dem
Roboter-Controller Simulationen durchfilhren, ohne den Roboter tatsachlich zu
bewegen.

Sie konnen die E/A-Ausgabe einschranken, wenn der Roboter verriegelt ist
(Maschinenverriegelung). Weitere Informationen, siehe Abschnitt 5.5 "Anzeige von
E/A-Signalen und Simulation der Roboterbewegung" in Kapitel 5 dieses Handbuches.
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3.1.1 Wechsen desBetriebsmodus (TP/OP)
Prozedur

m Uber das Programmiergerat
SCHRITT 11 Stellen Sie den Modusauswahlschalter in die gewlinschte Position.

/ MANUAL ROBOT STOP A
AUTO TEACHCHECK e

[¢}
/@ [DMOTOR] [OLOCK ] [R—SEL) [M—MOD] (SF’EED) }

Modussc I —i (0 )
halter )h iR -
S
QHD)
CR®
QD).
aiiD
J5
Sl s | o ] s QsD
. & J

, et

Das Symbol fur den ausgewahlten Modus erscheint ganz links in der Statusleiste.

®
© ®
O

O POWER

O O O O 0O 0O O
O O O O O O O
0O O O 0O 0 0 O o

0O O O 0O 0O 0O 0O ©O

DENSO |

E : Interner Auto-Modus, Q . Externer Auto-Modus

'“_FJ : Manueller Modus, -:% : Programmierprifmodus

Hakl

m Uber das Bedienfeld
SCHRITT 11 Stellen Sie den Modusauswahlschalter in die gewlinschte Position.

Die Lampe fur den ausgewahlten Modus leuchtet auf.

ANMERKUNG: Wenn der Modusauswahlschalter auf TP steht, erscheintim Display
des Bedienfeldes die nachfolgend abgebildete Anzeige. Das Bedienfeld akzeptiert
nun keine Eingaben mehr, mit Ausnahme der Tasten STOP und ROBOT STOP.

||
TP MODE ACTIIVE
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Kapitel 3 Allgemeine Einfiihrung zu den Betriebsmodi und zur M aschinenverriegelung

3.1.2 Maschinenverriegelung (TP)

Sie haben die Mdglichkeit, den Roboter zu verriegeln (Maschinenverriegelung). Auf
diese Weise kdnnen Sie Simulationen mit dem Roboter-Controller durchftihren, ohne
den Roboter tatsachlich zu betreiben.

Wann mul3 die Maschine verriegelt werden?

(1) Wenn Sie Programme testen wollen, ohne dal} der Roboter tatsachlich bewegt
wird.

(2) Wenn Sie die Zykluszeit prifen mdchten.

ANMERKUNG: Mdglicherweise ist die berechnete Zykluszeit kirzer als die
tatsachliche Zykluszeit, da die Endbewegung (@0 Option) Anwendung findet, sobald
die Maschine verriegelt wird. Weitere Informationen hierzu, siehe Abschnitt 3.2.5 in
Kapitel 3 des PROGRAMMIERUNGSHANDBUCHES.

Prozedur

B Uber das Programmiergeréat

ANMERKUNG: Driicken Sie die Taste MOTOR, um den Motor auszuschalten, wenn
er eingeschaltet ist (siehe Abschnitt 2.5 "Ausschalten des Motors" in Kapitel 2 dieses
Handbuches). Die Maschine kann erst dann verriegelt werden, wenn Sie den Motor
ausgeschaltet haben.

SCHRITT 11 Dricken Sie die Taste "VERRIEGELUNG" (Lock)

SCHRITT 2

/[ N\

PN
N

ROBOT STOP A
MOTOR LOCK ( R—SELJ [M—MOD] [SPEED J

TR

/ MANUAL
AUTO. TEACHCHECK
b 28

®
© ®

O POWER

ib|h-|,hiul|il||—-udr.—|_

| DENSO [

(CEeeeemnl),

Die Maschine wird verriegelt, und die Lampe fur LOCK (Verriegelung) leuchtet auf.

Die Schaltflache fir den Dummy-Eingabe in der Statuszeile verandert sich in
Abhéangigkeit von den Beschrankungen fiir die Ausgabe von E/A-Signalen.

O O O 0O 0O 0O O O
O O O 0 0O O o

O O 0O 0O O O o
O O O 0O 0O 0O 0O O

Q : E/A-Ausgabe nicht eingeschrankt, e : E/A-Ausgabe eingeschrankt

Druicken Sie noch einmal die Taste LOCK.

Die Verriegelung wird aufgehoben, und die Lampe schaltet sich wieder aus.
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3.2 Manueler Modus (TP/OP)

Im Manuellen Modus kénnen Sie den Roboter Uber das Programmiergeréat oder das
Bedienfeld manuell betreiben oder die Ausgangssignale des Roboter-Controller
manuell verwalten.

ANMERKUNG: Wenn Sie den Roboter manuell betreiben, missen Sie zuvor die
Maschinenverriegelung aufheben. Andernfalls wird der Roboter-Controller
Simulationen durchfiihren, ohne dafd der Roboter tatsachlich betrieben wird. Wenn Sie
mit einem PC-Programmiersystem arbeiten, kann der Roboter sogar im Manuellen
Modus verriegelt werden.

3.2.1 ManudlesBetreiben des Roboters

3-4

Sie kbénnen den Roboter Uiber das Programmiergerét oder das Bedienfeld in einem der
folgenden drei Betriebsmodi manuell betreiben: Gelenkmodus, X-Y-Modus,
Werkzeugmodus.

ANMERKUNG: Zum manuellen Betrieb des Roboters mul3 der Systemeingang "Auto
aktivi." an Pin 4 des Anschlusses CN8 auf AUS eingestellt sein. (Siehe
Abschnitte 5.3.4.1 und 5.5.4.1. in Kapitel 5 des INSTALLATIONS- UND
WARTUNGSHANDBUCHES.)

Wann muld der Roboter manuell betrieben werden?

(1) Wenn Sie den Roboterflansch (das Ende des Roboterarmes) bewegen, um nach
einer CAL-Operation auf einen Objektpunkt zuzugreifen

(2) Wenn Sie den Roboterflansch an die Position bewegen, an der die
Programmierpriifung beginnen soll.

Roboter mit 6 Achsen

[1] Gelenkmodus

Wie in Abbildung 3-1 (a) dargestellt, haben Sie im Gelenkmodus die Mdglichkeit, jedes
der sechs Gelenke unabhéangig von den Ubrigen zu steuern und zu bewegen. Vor dem
Ausfihren einer CAL-Operation kann der Roboter nur in diesem Modus betrieben
werden.

4. Achse (J4)
(+)
3. Achse (J3)

~(-)

Q)
() () ~{s)
6. Achse (J6) (=) (-) 2. Achse (J2)
(-)

1. Achse (Jl)()

g ~_ "

Abb. 3-1 (a) Bewegungen im Gelenkmodus



Kapitel 3 Allgemeine Einfiihrung zu den Betriebsmodi und zur M aschinenverriegelung
__________________________________________________________________________________________________________________|

[2] X-Y-Modus

Der X-Y-Modus ermdglicht es, den Roboterarm innerhalb der Basiskoordinaten zu
bewegen (deren Ursprung im Zentrum des Robotersockels definiert ist). Wenn Sie im
X-Y-Modus die Taste X, Y oder Z driicken, bewegt sich der Roboterflansch linear
entlang der X-, Y- bzw. Z-Achse (siehe Abbildung unten).

Falls Arbeitskoordinaten definiert wurden (deren Ursprung in einer Ecke des dem
Werkstiick umbeschriebenen Quaders definiert ist), bewegt sich der Roboterflansch
linear innerhalb dieser Arbeitskoordinaten.

Weitere Informationen zu Basis- und Arbeitskoordinaten, siehe Kapitel 4 dieses
Handbuches.

Falls Sie im X-Y-Modus die Taste RX, RY oder RZ betéatigen, dreht sich der
Roboterarm um jede Achse der virtuellen Arbeitskoordinaten, die im Zentrum der
Flanschoberflache definiert sind, ohne das Zentrum der Flanschoberflache zu &ndern
(siehe Abbildung unten).

Abb. 3-2 (a) Bewegungen im X-Y-Modus
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__________________________________________________________________________________________________________________|
[ 3] Werkzeugmodus

Im Werkzeugmodus kdnnen Sie den Roboterarm innerhalb der mechanischen
Schnittstellenkoordinaten (deren Ursprung im Zentrum der Flanschoberflache definiert
ist) oder innerhalb der Werkzeugkoordinaten bewegen. Weitere Informationen zu
diesen Koordinaten, siehe Kapitel 4.

Wenn Sie im Werkzeugmodus die Taste X, Y oder Z driicken, bewegt sich der
Roboterflansch linear entlang der X-, Y- bzw. der Z-Achse (siehe Abbildung unten).

Falls Sie die Taste RX, RY oder RZ im Werkzeugmodus betétigen, dreht sich der
Roboterarm um jede Achse der Werkzeugkoordinaten.

ANMERKUNG: Abbildung 3-3 (a) zeigt die Werkzeugkoordinaten mit der Einstellung
TOOLDO. Sie werden auch als mechanische Schnittstellenkoordinaten bezeichnet.

Flanschober-
flache

-X

Abb. 3-3 (a) Bewegungen im Werkzeugmodus
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Roboter mit 4 Achsen
[1] Gelenkmodus

Abbildung 3-1 (b) zeigt die Bewegungen des Roboters im Gelenkmodus, in dem die
Arme unabhéangig voneinander betrieben werden kénnen. This mode also enables

each operation was carried out.

(-) (+) (')(>(+)
<: I S) 2. Achse 1. Achse

3. Achse

Abbildung 3-1 (b) Bewegungen im Gelenkmodus
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[2] X-Y-Modus
Abbildung 3-2 (b) zeigt die Bewegungen des Roboters im X-Y-Modus, in dem jede
Achse geradlinig entlang der rechtwinkligen Koordinaten X-Y-Z bewegt wird. Die
4. Achse verbleibt unbeweglich in der bisherigen Haltung.

Abb. 3-2 (b) Bewegungen im X-Y-Modus
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[ 3] Werkzeugmodus

Abbildung 3-3 (b) zeigt die Bewegungen des Roboters im Werkzeug-Modus, in dem
die 4. Achse geradlinig entlang der Koordinaten bewegt wird, die auf der 4. Achse
basieren.

Diese Koordinaten werden als Werkzeugkoordinaten bezeichnet. Die 4. Achse
verbleibt unbeweglich in der bisherigen Haltung.

Diese Koordinaten werden als TX, TY und TZ bezeichnet, um sie vom X-Y-Modus zu
unterscheiden.

" +T7

T“TZ

Ansicht A

t +TY Bezugsloch

W -TX

§ -

Ansicht A

Abb. 3-3 (b) Bewegungen im Werkzeugmodus
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Prozedur

/MVORSICHT: Stellen Sie beim Start das Reduzierverhéltnis der programmierten
Geschwindigkeit auf 20% oder niedriger ein. Wenn Sie den Roboter gleich von Anfang
an mit hohen Geschwindigkeiten laufen lassen, kdnnen Sie mit dem Roboter
versehentlich an Gegenstanden in der Umgebung anstof3en.

ANMERKUNG: Wenn im X-Y-Modus oder im Werkzeugmodus wahrend des
manuellen Betriebs ein Durchlauf durch die Umgebung eines singuléren Punktes fihrt,
gibt der Roboter den Fehlercode 6080s (Geschwindigkeitsiiberschreitung) aus und
halt an. Vermeiden Sie es, einen Durchlauf durch die Umgebung eines singuléren
Punktes zu legen.

B Uber das Programmiergeréat
SCHRITT 11 Stellen Sie den Modusauswahlschalter auf MANUELL.

[ N

\
A/UTOOMANL‘#EACHCHECK i ROBOT STOP A
/@ FMOTOR] [°LOCK } [R—SEL} [M—MOD] [SPEED]
v
S
Modussc
halter
© o
2| @ CED| °
° o
% |©@_® QDI
ol @ AP || 2
© EI&B o
00 O POWER G;ﬁ oo
° DENSO @ég °

\

SCHRITT 2 I Driicken Sie auf die Taste "MOTOR", um den Motor einzuschalten.

SCHRITT 3| Drucken Sie die Taste M-MOD.

[

ROBOT STOP

o) o) () er) (o) |

: o
|| @ |
o° @ @ GI\:(Z oO
° [e]
; Ja. (o]
o © @g o,
: ol
°o o RTx c)o
(e} POWER EIJSB .
2 Loonep e slmemlte ) =5 | =
RZ|

Es erscheint das Fenster Betriebsmodus wahlen (siehe Abbildung in SCHRITT 4).

3-10



Kapitel 3 Allgemeine Einfiihrung zu den Betriebsmodi und zur M aschinenverriegelung

SCHRITT 4

Wahlen Sie den gewtlinschten Betriebsmodus entweder mit Hilfe der Cursortasten
aus, oder indem Sie den Bildschirm direkt mit dem Finger berihren.

In der Statusleiste wird im Bereich fur den Betriebsmodus der ausgewdahlte Modus

angezeigt.

M ¢ @ 4 w sesw

s

| Joint W@ T Ol 1%

Betriebsmodus auswshlen

Betriebsmodus

rArbeitskoordinaten

rMerkzeugkoordinaten

ARBEIT1
ARBEIT2
ARBEIT3

WERKZEUGL
WERKZEUG2
WERKZEUG3

OK: Aktiviert/deaktiviert die aktuelle Auswahl.

[ iy ‘ Zuriick

Heiter

Abbrechen
o)
| firb. Nr.| HMZ Nr.

SCHRITT 5| Dricken Sie den Sicherheitsschalter herunter, halten Sie ihn gedrickt, und
betatigen Sie nun gleichzeitig eine der Tasten fir die Bewegung des Roboterarmes.
Weitere Informationen zu der Beziehung zwischen den Tasten zum Bewegen des
Roboterarmes und den angetriebenen Achsen, siehe Tabelle 3-1.

/ MANUAL
AUTO. TEACHCHECK
b 28

/

Sicherheitssq
halter (auf
der
Gerateriicks
eite)

/[ N\ |

Sicherheitsschalter

ROBOT STOP A

{FMOTOR] [OLOCK J ( R—SELJ [M—MOD] [SPEED J

N
J

° o
: B -
° X o
oF |
o Y °
o J3! o
o QHDII
o o o
° CED||¢
° T o
o RX o
o O POWER B el ] s o e R €|J5 o
o° ] | | [wind wm RYI °,

\ DENSO ) ) J6|
3 Rzl *
T
I—

pa——

Tasten fur die
Bewegung des
Armes
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Tabelle 3-1 Tasten fiir die Bewegung des Armes und angetriebene Achsen

Operation Tasten fur die Bewegung des Armes
Nr. Progtrammier Achse Bewegung in Bewegung in Kommentare
gera positive Richtung | negative Richtung
1 Gelenkmodus | Gelenk 1| +J1 X -J1X
Gelenk 2 | +J2Y -J2y
Gelenk 3 | +J3Z -J3Z
Gelenk 4 | + J4 RX -J4 RX
Gelenk 5| + J5 RY -J5RY
Gelenk 6 | +J6 RZ -J6 RZ
2 X-Y-Modus X-Achse | +J1 X -J1X Der Roboterarm bewegt sich
innerhalb der aktuell
Y-AChse + J2 Y - J2 Y ausgewah'ten
Z-Achse | +J37 _J37 Arbeitskoordinaten.
P und T, die als aktuelle
X-Achse | +J4 RX - J4 RX Roboterposition angezeigt
als werden, sind die Koordinaten
Rotation der Spitze des Endwerkzeugs
szentru in den ausgewahlten
m Arbeitskoordinaten.
_ . (Weitere Informationen zu
;(lsAchse +J5RY JoRY Arbeitskoordinaten, siehe
Rotation Kapitel 4 dieses Handbuches.)
szentru
m
Z-Achse | +J6 RZ -J6 RZ
als
Rotation
szentru
m
3 Werkzeugmo | X-Achse | +J1 X -J1X Der Roboterarm bewegt sich
dus innerhalb der aktuell
ausgewahlten
Y-Achse | +J2'Y -J2Y Werkzeugkoordinaten.
Z-Achse | +J32Z -J3Z P und T, die als aktuelle
Roboterposition angezeigt
X-Achse | +J4 RX -J4 RX werden, sind die Koordinaten
als der Spitze des Endwerkzeugs
Rotation in den ausgewahlten
szentru Werkzeugkoordinaten.
m (Weitere Informationen zu
Werkzeugkoordinaten, siehe
Y-Achse | +J5 RY -J5RY . ) ;
als Kapitel 4 dieses Handbuches.)
Rotation
szentru
m
Z-Achse | +J6 RZ -J6 RZ
als
Rotation
szentru
m
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Kapitel 3 Allgemeine Einfiihrung zu den Betriebsmodi und zur M aschinenverriegelung
__________________________________________________________________________________________________________________|

SCHRITT 1

SCHRITT 2

SCHRITT 3

SCHRITT 4

m Uber das Bedienfeld

Stellen Sie den Modusauswabhlschalter auf MANUELL.
Die Lampe fir MANUELL leuchtet auf.

Drucken Sie auf die Taste "MOTOR", um den Motor einzuschalten.

Die Lampe fur MOTOR leuchtet auf.

Driicken Sie die Taste M-MOD, um den gewiinschten Betriebsmodus auszuwahlen.

ANMERKUNG: Beim Einschalten des Roboter-Controller ist standardmafig die
Betriebsart "Gelenkmodus" ausgewahlt.

ANMERKUNG: Die zuletzt definierten Arbeits- oder Werkzeugkoordinaten werden
angewendet; sie kdnnen nicht Uber das Bedienfeld geédndert werden.

Dricken Sie den Sicherheitsschalter herunter, halten Sie ihn gedrickt, und
betatigen Sie nun gleichzeitig eine der Tasten fir die Bewegung des Roboterarmes.
Weitere Informationen zu der Beziehung zwischen den Tasten fur die Bewegung
des Armes und den angetriebenen Achsen, siehe Tabelle 3-2.

TIP: Sie kénnen mehrere der Tasten flr die Bewegung des Armes gleichzeitig
herunterdriicken.

Sicherheitsschalter

Vi

ROBOT STOP

OPERATING PANEL

DENSO

= |Orman Q JOINT
XY
5% JOrsua Q) oo

J3/z+ H vasrx+ H us/ry+ L J6/RZ+
SP

/% | v2/v+

0 1 2 H3 R4

k)

/%= Wl v2/v- L ua/z- L ua/rx- Ll us/Ry- L 96/Rz-

E 5 6 H7 ARS8 9

o\

Tasten fir die Bewegung des Armes
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Tabelle 3-2 Tasten fiir die Bewegung des Armes und angetriebene Achsen

Operation Tasten fur die Bewegung des Armes
Nr. Progtrammler Achse Bewegung in positive Bewegung in Kommentare
gera Richtung negative Richtung
1 Gelenkmodus | Gelenk 1| +J1 X -J1X
Gelenk2 | +J2Y -J2Y
Gelenk3 | +J3Z -J3Z
Gelenk 4 | + J4 RX -J4 RX
Gelenk 5| + J5 RY -J5RY
Gelenk 6 | +J6 RZ -J6 RZ
2 X-Y-Modus X-Achse | +J1 X -J1X Der Roboterarm bewegt
sich innerhalb der aktuell
Y-AChse + J2 Y - J2 Y ausgewah'ten
Z-Achse | +J37 _137 Art?eltskoordmgten. .
Bei P und T, die als die
X-Achse | +J4 RX - J4 RX aktuelle Roboterposition
als angezeigt werden, handelt
Rotation es sich um Koordinaten der
szentru Spitze des Endwerkzeugs in
m den ausgewahlten
Arbeitskoordinaten.
Y-Achse | + J5 RY -J5RY . .
als (\Neltere Info_rmatlone_n Zu
Rotation Arbeitskoordinaten, siehe
szentru Kapitel 4 dieses
m Handbuches.)
Z-Achse | +J6 RZ -J6 RZ
als
Rotation
szentru
m
3 Werkzeugmo | X-Achse | +J1 X -J1X Der Roboterarm bewegt
dus sich innerhalb der aktuell
ausgewahlten
Y-Achse | +J2'Y -J2Y Werkzeugkoordinaten.
Z-Achse | +J32Z -J37Z Bei P und T, die als die
aktuelle Roboterposition
X-Achse | +J4 RX -J4 RX angezeigt werden, handelt
als es sich um Koordinaten der
Rotation Spitze des Endwerkzeugs in
szentru den ausgewabhlten
m Werkzeugkoordinaten.
Y-Achse | + J5RY _J5RY (Weitere Informationen zu
als Werkzeugkoordinaten,
Rotation siehe Kapitel 4 dieses
Szentru Handbuches.)
m
Z-Achse | +J6 RZ -J6 RZ
als
Rotation
szentru
m
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Kapitel 3 Allgemeine Einfiihrung zu den Betriebsmodi und zur M aschinenverriegelung

3.2.2 Verwalten der Ausgangssignale des Roboter-Controller

Uber das Programmiergerat oder das Bedienfeld konnen Sie die Ausgangssignale des
Roboter-Controller (der mit Benutzer-E/A-Anschliissen und System-E/A-Anschliissen
ausgerustet ist) manuell verwalten.

Wann mussen die Ausgangssignale des Roboter-Controller
verwaltet werden?

Wenn es erforderlich ist, die Ausgangssignale ein- oder auszuschalten, ohne daf3
Programme ausgefihrt werden.

Prozedur
B Uber das Programmiergeréat
SCHRITT 11 Stellen Sie den Modusauswahlschalter auf MANUELL.

SCHRITT 2 Dricken Sie die Taste [F4 E/A].
@ Guoron) Proox ) (meset) (wnon) (svee0) Q

-

% v

QD
QND)
=
R | ST ujunﬂfl a

oo are

O POWER

O 0O 0O 0 0 O o
0O O 0O O O O o
0O 0O O 0 0O 0O 0O o

0O O O 0O 0O 0O 0O o

Es erscheint das Fenster "E/A Uberwachen" (siehe Abbildung in SCHRITT 3).
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SCHRITT 3| Zeigen Sie ein Zielausgangssignal an, indem Sie mit den Cursortasten, dem
Auswabhlschalter, [F1 ZURUCK] oder [F2 WEITER] durch die Anzeige blattern.

TIP: Sie konnen auch die Taste [F3 Gehe zu] dricken, um die Zehnertastatur
aufzurufen. Uber dieses Tastenfeld kénnen Sie direkt die AnschluRadresse des
Ausgangs eingeben. Auf diese Weise wird das Zielausgangssignal direkt

aufgerufen.
//'7 MANUAL ROBOT STOP A
AUTQ."_ o TEACHCHECK
9 ©
FMOTOR] [ LOCK ] [ R—SEL] [M—MOD] [SPEED )
v
(1 N[
Mg @ 8 w ees | Joint WoTO 1%
1/0 Honitor [Tn Devicelet. standard mode]
—_— rEncble futo < Deadnan S« Robot stop
o 10 edct NIt 1edct W2 edct N3 Iedet v o
o Stop all steps Not. used. Halt ALl Strobe signal @J‘ B o
° Mot edce WBes  10edct VMce  1edct NB7  Tedet N X °
00 @ @ Skip interrupt 0dd parity Data 1 0 Data 1 1 J2 00
o Mes et WMo 10edct VMo 10edct MELL Tedet N Y o
° (:) Data 1 2 Data 1 3 Data 1 4 Data 1 5 53 °
o M2 wedct VMr1s 10edct INM14 10edct WMES Tedct N EI Z ID )
o Data 1 6 Data 1 7 Data 2 0 Data 2 1 o o
o J4 o
° ° [/ DeviceNet Status  D: I/bus—off state F;r)( Oo
o O POWER F5/0K: Turns the selection on or off (k) EIJS o
o RY] o
@ Al Bock | Next | dumpTo D IN| ON/OFF | fux.
° DENSO ). e 6] °

T
\g

Das Fenster "E/A-Monitor" erscheint (siehe unten).

SCHRITT 4§ Wahlen Sie das gewilnschte Zielausgangssignal entweder mit Hilfe der
Cursortasten aus, oder indem Sie den Bildschirm direkt mit dem Finger berihren.

SCHRITT 5| Dricken Sie, sobald Sie sich in dem abgebildeten Fenster befinden, die Taste
[F5 EIN/JAUS] (oder die Taste "OK"), um das ausgewahlte Signal ein- oder
auszuschalten.

Das Dialogfenster "Systemmeldung” erscheint (siehe unten).

M @ = 4 w ses | Jowntwo o 12

AN

E/f-Monitor [in Standardmodus]

» - - on
Systemmeldung
Wi troFd
Esf [ 1761 wirklich aktivieren?
B trnEA
Abbrechen OK |
| [RE troEn
Wiz 11eeenen WMo77 maeeefn lzs 1moeeeen o179 1Tneenen
o)
I R I R I R
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__________________________________________________________________________________________________________________|

SCHRITT 6 Uberprifen Sie den EIN/AUS-Status des Zielausgangssignals, und driicken Sie
anschlie@Rend die Taste "OK" bei gleichzeitig heruntergedriicktem
Sicherheitsschalter.

Kehren Sie zu SCHRITT 4 zurick, falls Sie noch weitere Ausgangssignale
Uberprifen oder verwalten mochten.

Dricken Sie die Taste "ABBRECHEN" (Cancel), um den Arbeitsvorgang
abzubrechen.

Uber das Bedienfeld

SCHRITT 11 Stellen Sie den Modusauswahlschalter auf MANUELL.

Die Lampe fir MANUELL leuchtet auf.

Dricken Sie die Taste EIN bzw. AUS, um das Zielausgangssignal ein- bzw.
auszuschalten.

SCHRITT 2

In der Anzeige wird folgendes eingeblendet:

Beispiel: Um die Ausgangsanschluf3adresse 104 einzuschalten, missen Sie die
Tasten 1, 0 und 4 drucken. Daraufhin wird in der Anzeige folgendes eingeblendet:

ON 11104

Dricken Sie die Taste "ABBRECHEN" (Cancel), um den neuen Eintrag
abzubrechen.

Uberpriifen Sie den EIN/AUS-Status des Zielausgangssignals, und driicken Sie
anschlieRend die Taste "OK" bei gleichzeitig  heruntergedriicktem
Sicherheitsschalter.

SCHRITT 4

|
SCHRITT 3 | Wiéhlen Sie das Zielausgangssignal mit Hilfe der Zehnertastatur aus.
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3.2.3 Verwenden des Befehlseditors

Der Befehlseditor erleichtert die Bearbeitung und Eingabe von Programmen mit dem
Programmiergerét.

Mit Hilfe des Befehlseditors kdnnen Sie Programmcode auf einfache Weise eingeben:

« Sie konnen sogar Befehle eingeben, wenn Sie sich nicht an die komplizierten
Befehlsnamen erinnern.

« Bei der Eingabe von Befehlen kdnnen Sie auf einfache Weise die zugehdrigen
Parameter eingeben.

¢ Mit der Funktion "Favoriten” konnen Sie haufig verwendete Befehle schnell
eingeben.

Prozedur
Um Befehle mit dem Befehlseditor einzugeben, gehen Sie folgendermalien vor:
® Uber das Programmiergerét

SCHRITT 11§ Stellen Sie den Modusauswahlschalter auf MANUELL.

SCHRITT 2 Dricken Sie [F1 Programm].
Es erscheint das Fenster "Programmliste” (siehe Abbildung im nachsten Schritt).

SCHRITT 3| Wahlen Sie das Aufgabenprogramm aus, das Sie bearbeiten mochten. Verwenden
Sie dazu die Cursortasten oder den Auswahlschalter, oder berihren Sie den
Bildschirm direkt mit dem Finger. Driicken Sie [F5 Bearbeiten].

g = 8 w08 | Joint Ho T o 12

e

Programmliste [Anzahl Programme: 21

AUTOEXEC autoexec. Ja Ja Aktiv.

| Anzeigen Konfig.|

Zuriick Heiter Suchen
fAbbrechen: Schlieft dieses Fenster. Qﬁjw%ﬂ)
@ A| Progheu Losch Kopier. Yar. | Bearb.| Hilfs.
F5

Die Codeliste fir das ausgewdahlte Programm erscheint, wie im néchsten Schritt
dargestellt.
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__________________________________________________________________________________________________________________|

SCHRITT 4 Bewegen Sie den Cursor auf die Zeile, hinter der Sie eine neue Zeile einfligen
wollen, und driicken Sie [F1 NeueZeil]. Oder bewegen Sie den Cursor auf die Zeile,
die Sie bearbeiten wollen, und drticken Sie [F5 ZeilBear].

M g @ 4 w —ees | doint we 1o 12

Programm: PRO1 L 1/ 8 Zeilen]

0001 "ITITLE "PROL"

0002 PROGRAM PROL

0003  Takefirm

0004 SPEED 75

0005 APPROACH P.JC101.@E 160
0006 GIVEARM

2007 END
Zuriick | Heiter Gehe zu | BP | GetPos.
Programm anzeigen. @D
[ A | Neueleil| Zeillsch| ZeileKop| Einfg | ZeilBear| Speich |
F1 F5

Das Fenster zur Eingabe von Programmcode erscheint:

SCHRITT 5 | Drucken Sie [F4 Kateg.].

Mm ¢ @ @ w ses Joint H 0 T o 12

e

Neue Programmzeile einflgen [5/8 Zeilenl

i o |« »]

Z|X|C|V|B|N|M|,|.|\|Cancel
ol [T«
OK: fkzept. neuen Eintrag. fibbr: Yerwirft Eintrag ST
|
[ A‘ Benutz. fiblauf Roboter | Kateg. | Neuester. Alllsch
1
F4

Das Fenster zur Kategorieauswahl erscheint, wie im nachsten Schritt dargestellit.
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SCHRITT 6

OTipl]

SCHRITT 7

3-20

Wahlen Sie im Fenster die Kategorie aus, die den Befehl oder die Befehle enthalt,
die Sie eingeben wollen. Dricken Sie dann "OK". Das Fenster zur Auswahl der
Befehle wird angezeigt. (Siehe nachster Schritt.)

Wenn Sie im Fenster zur Kategorieauswahl "All commands" (Alle Befehle)
auswahlen, erscheinen alle Befehle im Befehlsfenster.

Wenn Sie "Favorites" (Favoriten) auswahlen, erscheint eine Liste mit vorher
registrierten Befehlen.

M & 7 0 w -sesa

RN

| oint Ho T 12

@/ 255 char.]

PAC Builder - Kategorie: Favorites [

Kategorieauswahl |
Hil{'eI Entf
Declarative statement (® Einf
ﬂssignment statement ‘ P Ersz
Flow control statement Abbr-.
Robot contrel statement oK
Abbrechen 0K | B
OK: Nimmt Eintrag auf. fbbr.: Yerwirft den Eintrag. \@anku@
° - | |

In SCHRITT 5, im Fenster zum Einfligen einer neuen Programmzeile oder im
Fenster zum Bearbeiten eines Programmes gelten folgende Tastenbelegungen:

- [F1 Benutz.] ist eine Schnelltaste zum bevorzugten Befehlsfenster (das Uber
"Favoriten" im Fenster zur Auswahl der Kategorie aufgerufen werden kann).

- [F2 Ablauf] ist eine Schnelltaste zum Fenster fiir die Flul3steuerungsanweisung
(das Uber "Flow control statement" (FluRsteuerungsanweisung) im Fenster zur
Kategorieauswahl aufgerufen werden kann).

- [F3  Roboter] ist eine  Schnelltaste  zum Fenster fur die
Robotersteuerungsanweisung (das Uber "Robot control statement"
(Robotersteuerungsanweisung) im Fenster zur Kategorieauswahl aufgerufen
werden kann).

- [F5 Neuester] ist eine Schnelltaste zu einer Befehisliste in der zuletzt
ausgewahlten Kategorie.

Blattern Sie durch das Befehlsfenster, das die Befehle in der ausgewdahlten
Kategorie enthalt, und wahlen Sie den gewtiinschten Befehl aus.

| oint Ho T 12

PAC Builder - Kategorie: Robot control statement [ 13/ 255 char.]

M ¢ 5 0 w -sesa

RN

Befehle; rParameter [
Hilfe Hinz
|
APPROACH Acceleration 160 (# Einf
Deceleration 169
ARRTYE o
CHANGETOOL fAbbre
CHANGEWORK
0K
ACCEL 100,100
Designates the internal acceleration and the internal c )
@ A‘ Zurlick Weiter Alpha. Kateg. Bearb. | |
F3
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Wenn Sie sich nicht an den Namen des noétigen Befehls erinnern, driicken Sie
[F3 Alpha.].

Das Fenster zur Alphabetauswabhl erscheint (siehe unten).

3 g 0 v eessn | JointHoTel 12

RN

PAC Builder - Kategorie:Robot control statement [ 13/ 255 char.]

Befehle, rParameter |
Mﬂ
APPROACH Al c| D E|F|a6]|[BF
Ersz
ARRIVE Hl | a| k| L] #®w]| N
CHANGETOOL
Abbr.
o| Pl a|lRrR|Ss]| T] U T
CHANGEMORK
¥ W X Y zZ Cancel o
ACCEL 100,100
[Cancell L z )
o o |

Wahlen Sie den Anfangsbuchstaben des gewiinschten Befehls im Fenster oben
aus. Der Befehl oder die Befehle, die mit diesem Buchstaben anfangen, werden
automatisch angezeigt.

3 g 0 v eessn | JointHoTel 12

RN

PAC Builder - Kategorie:Robot control statement [ 24/ 255 char.]

Befehle rParameter
Hilfe Hinz
Interpolation me c P i
RESETARER . - o Q B
ose
(" Ersz
ROTATE Pose 00 P2
ROTATEH Motion option 100 fbbr.
SETAREA NEXT
OK

‘MOVE P.0¢ P1.80 P2,5=10¢

Moves to the designated coordinate. S
® -~

Zuriick | Weiter | Alpha. | Kateg. | Bearb. | |
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SCHRITT 8

3-22

Wenn der ausgewdahlte Befehl einen oder mehrere Parameter hat, dann bewegen
Sie den Cursor in das Fenster "Parameter”, in dem die zugehérigen Parameter
aufgelistet sind. Dazu koénnen Sie die Cursortaste verwenden oder die Anzeige
bertihren. Driicken Sie [F5 Bearb.].

Mg g @ memed | ot vere|[ 1

PAC Builder - Category:Robot control statement [ 24/ 255 char.]

Il - Parameters
Help( Add
Interpolation me---  |P (o Ins
RESETAREA
Pose P
ROTATE - (" Replce
Pose @a F2
ROTATEH Motion option 180 Cancel
SETAREA NEXT —
OK

|M]UE P.(@ P1,00 P2,5-108
Moues to the designated coordinate. wr)
[ ] A‘ Back | Hext | Al pha. | Categorg| Edit. | |
F5

Der Bildschirm zur Eingabe der Parameter erscheint (siehe unten). Bearbeiten Sie
die Werte fir die Parameter. (Wenn Sie fertig sind, driicken Sie "OK". Der
Bildschirm kehrt dann zum Befehlsfenster zurlick.)

@M @ Wil El VM -6083D | JointHOT0|W

20 JC101) _« | » |

Z | X | C | ) | B | N | H | P | o | \ | Cancel
] Tl =

OK: fkzept. neuen Eintrag. fbbr: Yerwirft Eintrag )

[ A‘ | | Alllsch

Einige Parameter kdnnen nicht geldscht werden. Dadurch missen Sie einmal in
den Bereich zum Ersetzen des Anfangswertes, auch wenn der Anfangswert nicht
angegeben werden muf3, wie zum Beispiel bei DEFINT ix=0.

Danach driicken Sie "OK". Loschen Sie dann nicht benétigte Zeichenfolgen wie in
SCHRITT 9 beschrieben.
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SCHRITT 9| Wenn Sie weitere Parameterwerte &ndern wollen, wéhlen Sie die entsprechende
Parameter aus und wiederholen Sie SCHRITT 8. Wenn Sie mit dem Andern der
Parameter fertig sind, driicken Sie "OK". Der Bildschirm kehrt zum Bildschirm fir
die Programmcode-Eingabe zurtick.

i ¢ g @ wm -sesa Joint H 0 T 0| | 1%

Mk

Neue Programmzeile einfugen [5/8 Zeilenl

OVE P.@2 P1.@@ P2.5=100 ON | <KL | >>

| sfofelefw]ofufe] fef
Z|X|C|\’|B|N|M|,| |\|Cancel
. Tl -]
OK: Akzept. neuen Eintrag. fbbr: Yerwirft Eintrag )

® A‘ Benutz. fiblauf Roboter Neuester. HAlllsch

Kateg.

SCHRITT 101 Bearbeiten Sie das Programm so wie Sie es brauchen, zum Beispiel indem Sie
nicht benotigte Parameter I6schen. Wenn Sie fertig sind, driicken Sie "OK". Der
Bildschirm kehrt dann zur Programmcodeliste zuriick.

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

Programm: PRO3 L 6/ 9 Zeilen]

0001 "ITITLE "PRO3"

0002 PROGRAM PRO3

0003  Takefirm

0004 SPEED 75

0005 APPROACH P.JC191.GE 100

6006 MOVE P.0e JL1¢]
0007 GIVEARM

| BP | GetPos.

Zurlick Heiter Gehe zu
Programm anzeigen. G0k
[ A | Neueleil| Zeillsch| ZeileKop| Einfg ZeilBear| Speich
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Mg @ i ow

HEN

—6¢83D

Befehlseditor

Bedienungsablauf des Befehlseditors

Programm: PRO3

/ 8 Zeilenl

| dotnt wo 1o 1%

9061 "ITITLE “PRO3"
9002 PROGRAM PRO3

0003  Takefrm
2004 SPEED 75

APPROACH P.JC101.GE 100
9006 GIVEARM

2007 END
Zuriick | Heiter Gehe zu | BP | GetPos.
Programm anzeigen. L))
L ] A NeueZeil| Zeillsch| ZeileKop| Einfg ZeilBear| Speich

Driicken Sie "OK", um den
aktuellen Parameterwert durch
den neu eingegebenen
Parameterwert zu ersetzen.

Die Standardwerte werden
automatisch angewendet.

PAC Builder — Kategorie:Robd

Joint H O T 0

rol statement [ 25/ 255 char.]

Driicken Sie "OK", um
die ausgewahlte Zeile
durch die neu

eingegebene Zeile zu

Larwnl
[
i85 Mgl v Livdeeg. M Versiclt Cisiey W
L] ll i ll-ri n.:l-u-l n-l.-;.ll-:.r: filllaxh
F1 F2 F3 F4
Bildschirm 1:

Wabhlen Sie die gewiinschte
Kategorie aus, um die zugehdrigen
Befehle anzeigen zu lassen.

Befehle] rParameter’ |
Hilfe Hinz
APPROACH
ARRIVE Interpolation me\\ P (# Einf
Reference posi.tion\\ P1 C E
CHANGETOOL o2
Approach length 0 F1
CHANGEHORK Motion option 100 Abbr.
CURACC NEXT
0K
‘ﬁPPRUHCH P.P1,80 F1,5=100
Executes the absolute motion designated with the tool c I
® A 2urick | Heiter Alpha. Kateg. | Bearb. | |
Bildschirm 3: 4

Bildschirm zur
Befehlsauswa
hl

Bildschirm fur
die Programm-
code-Eingabe

Lrrwr

Il iwsgmd

rowirn|

e

5l inaori

a1l i

. EFFEERLE F.UO01.H

& Eli' L]

2] n]efv]a]

i I|I|_ k
- | L] w
1M Bl , oemen Lirdeey. M Wersielt Eisiemg R}

- ll_.l:l- m-ri:u.n- n-l.-;.ll-:.r'rl.l.l.-n

Bildschirm 4:
Bildschirm zur
Parametereingabe
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Geben Sie je
nach
Parameter
den ganzen
Schlussel oder
die
numerischen
Schlussel ein.

Bildschirm 2:
Bildschirm zur
Kategorieaus
wahl

J.....qulliI[_ug

E v 8] | 'r] i -
TS P e [
Cemuifil F W )
L | — |
Bildschirm 5:

Bildschirm zur
Alphabetauswahl
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__________________________________________________________________________________________________________________|

Bildschirm fiir die Programmcode-Eingabe
Im Bildschirm fir die Programmcode-Eingabe kénnen Sie Zeichenfolgen bearbeiten,

die dann als neue Programmzeile eingefiigt werden oder die aktuelle Programmzeile
ersetzen.

¥YH -6083D

Joint W@ T 0| 12

Neue Programmzeile einfigen [5/8 Zeilen]

§ _on |« »]

WO |

HEH

o | \ | Cancel

| A ] ] w
OK: Akzept. neuen Eintrag. Abbr: Yerwirft Eintrag )

|
® A‘ Benutz.| Ablauf Robuter| Kateg. | Meuester. Alllsch

Schnelltaste zum bevorzugten Befehlsfenster (das uber

[F1 Benutz.] "Favoriten" im Fenster zur Auswahl der Kategorie
aufgerufen werden kann).
Schnelltaste zum Bildschirm far die

Flu3steuerungsanweisung (das Uuber "Flow control
statement” (FluRsteuerungsanweisung) im Fenster zur
Kategorieauswahl aufgerufen werden kann).

[F2 Ablauf]

Schnelltaste zum Bildschirm far die
Robotersteuerungsanweisung (das lber "Robot control

[F3 Roboter]

statement” (Robotersteuerungsanweisung) im Fenster zur
Kategorieauswahl aufgerufen werden kann).

[F4 Kateg.]

Zeigt das Fenster zur Kategorieauswahl an.

[F5 Neuester]

Schnelltaste zu einer Befehlsliste in der zuletzt

ausgewahlten Kategorie.

[F6 AllLsch]

Ldscht alle eingegebenen Zeichen.
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Bildschirm zur Kategorieauswabhl

Im Bildschirm zur Kategorieauswahl konnen Sie die Art der Befehle auswahlen, die Sie
im Befehlseditor eingeben wollen.

™M Y @ @ w eesa Joint W0 T o 12

Hah

PAC Builder - Kategorie:Robot control statement [ 13/ 255 char.]

Befehld Kateporieauswahl
Hil{'eﬂ
—
Declarative statement o
APPROF (@ Einf
ARRTVE |Assignment statement (" FErsz
CHANGE [Flow control statement Abbr-.
CHNG Robot control statement 0K
ACCEL 1 Abbrechen OK
OK: Nimmt Eintrag auf. fbbr.: Yerwirft den Eintrag. &)
* - | ]

¢ Zur Auswahl der gewtinschten Kategorie kbnnen Sie den Auswabhlschalter oder die
Cursortasten verwenden.

* Wenn Sie die gewiinschte Kategorie eingegeben haben, dricken Sie "OK". Das
Befehlsfenster erscheint, in dem die Befehle der ausgewéhlten Kategorie angezeigt
werden. Wenn Sie die Taste "ABBRECHEN" (Cancel) driicken, wechselt der
Bildschirm zu einer Liste der Befehle in der zuletzt ausgewéhlten Kategorie.

¢ Wenn Sie "All Commands" (Alle Befehle) auswahlen, erscheint eine Liste mit allen
Befehlen im Befehlsfenster.

¢ Wenn Sie "Favorites” (Favoriten) auswahlen, erscheint eine Liste aller Befehle im
Befehlsfenster, die Sie vorher im Bildschirm zur Befehlsauswahl mit "Hinz"
(Hinzufigen) registriert haben.
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Bildschirm zur Befehlsauswahl

Im Bildschirm zur Befehlsauswahl kdénnen Sie aus einer Liste mit Befehlen die
bendtigten Befehle aussuchen und den/die zugehérigen Parameter eingeben.

M@ 7 8w eesn | Jomntwerol 1z

M@

PAC Builder - Kategorie:Robot control statement [ 24/ 255 char.]

Belehle| rParameter
Hilfe Hinz
Interpolation me c P
RESETAREA o i o Q =
ose
{" Ersz
ROTATE B w0 P2
ROTATEH Motion option 109 fbbr.
SETAREA NEXT
0K

‘MUVE P.0o P1.80 P2,5=10¢

Moves to the designated coordinate. T

Fiy

Zurlick Heiter

Alpha. Kateg. | Bearb. | |

[F1 Zurtick]

Zeigt die vorhergehende Seite des Bildschirmes zur
Befehlsauswahl/Parameterauswahl an.

[F2 Weiter]

Zeigt die nachste Seite des Bildschirmes zur
Befehlsauswahl/Parameterauswahl an.

[F3 Alpha.]

Ruft das Fenster zur Alphabetauswahl auf.

[F4 Kateg.]

Ruft das Fenster zur Fenster zur Kategorieauswahl auf.

[F5 Bearb.]

Ruft das Parameterfenster auf, wenn ein Parameterwert
mit dem Cursor ausgewahlt wurde.

[Hinz]

Fugt den aktuell ausgewahlten Befehl zur Kategorie
"Favorites" (Favoriten) hinzu. Wenn die Kategorie
"Favorites" (Favoriten) im Fenster angezeigt wird,
erscheint "Entf" anstelle von "Hinz".

Sie kdnnen bis zu 256 Befehle registrieren.

Wenn keine Befehle registriert sind, erscheint in der
Kategorie "Favorites" (Favoriten) im Befehlsfenster "—Not
registered—" (nicht registriert).

[Entf]

Entfernt den aktuell ausgewahlten Befehl aus der
Kategorie "Favorites" (Favoriten). Wenn eine andere
Kategorie als "Favorites" (Favoriten) ausgewahlt ist,
erscheint "Hinz" anstelle von "Entf".
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g m [ v -ses3n Joint W 0 T o 12

AN

PAC Builder — Kategorie: Favorites [ @/ 255 char.]

Befehle rParameter I
Hilfe Entf
e Einf
™ Ersz
fAbbr .
0K
Nicht als diese Kategorie aufhehmen... i)
@ A‘ Zuriick Neiter Alpha. Kateg. | Bearh. | |

[Einf] Fugt eine neu eingegebene Zeichenkette an der aktuellen
Cursorposition ein.

[Ersz] Ersetzt den Inhalt der aktuell zum Andern ausgewahiten
Programmzeile durch die neu eingegebene Zeichenkette.

Bildschirm zur Parametereingabe

Im Bildschirm zur Parametereingabe kdnnen Sie die Parameter des ausgewdahlten
Befehls eingeben oder andern.

M Y @ § wm eosw Joint W0 T o 12

ee J161 | ]

zZ | X | C | Y | B | N | i} | - | o | A | Cancel

Tab | + - * / | = - 0K

OK: fkzept. neuen Eintrag. fibbr: Yerwirft Eintrag &)
@ A ‘ | | | | | Alllsch

< Je nach Art des ausgewahlten Parameters erscheint die ganze Tastatur oder die
Zehnertastatur.

« Fur jeden Parameter wird ein vorher festgelegter Anfangswert angezeigt.

¢ Wenn Sie die Zeichenfolgen oder numerischen Werte geandert haben, driicken Sie
"OK". Der Bildschirm kehrt zum Bildschirm zur Befehlsauswahl/Parameterauswabhl
zurick.
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Fenster zur Alphabetauswahl

Im Fenster zur Alphabetauswahl kdnnen Sie benétigte Befehle schnell finden, indem
Sie den Anfangsbuchstaben eingeben.

™M Y @ @ w eesa

Hah

| dotnt W a T ol 1%

PAC Builder - Kategorie:Robot control statement [ 13/ 255 char.]

Befehle rParameter
Mﬂ"z

Einf

Ersz

APPROACH Al B L) D] E]F]|EG
ARRTVE Hl 1] 3] k] L] ]| N
CHANGETOOL

o| P| a|RrR|sSs| T|[u
CHANGEWORK

Abbr .

OK

|ACCEL 100,100

[Cancell L z
® -~ |

e

« Wenn Sie einen Buchstaben eingeben, werden der Befehl/die Befehle, der/die mit
diesem Buchstaben beginnen, automatisch angezeigt.

« Wenn mehr als ein Befehl mit dem ausgewahlten Buchstaben anfangt, missen Sie
den gewiinschten Befehl im Befehlsfenster auswéhlen.

« Wenn kein Befehl mit dem ausgewahlten Buchstaben anfangt, wird ein Befehl
angezeigt, der im Alphabet direkt nach dem ausgewahlten Buchstaben folgt.
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3.3 Programmier priufmodus (TP)

3-30

Im Programmierprifmodus haben Sie die Méglichkeit, die (von Ihnen programmierten)
Programme mit dem Programmiergerdt im automatischen Betrieb einer letzten
Prifung zu unterziehen. Dabei gelten folgende Einschrankungen:

- Die maximale Robotergeschwindigkeit betragt 10% oder weniger der im Auto-
Modus definierten maximalen Geschwindigkeit.

- Um ein Aufgabenprogramm auszufiihren, missen Sie den Sicherheitsschalter und
die Taste "OK" gleichzeitig gedriickt halten.

Es stehen lhnen zwei Arten von Programmierprifungen zur Verfigung: Zyklusprifung
und Schrittprifung.

Bei der Zyklusprifung wird das ausgewahlte Aufgabenprogramm ab der aktuellen
Programmzeile bis zum Ende in einem Einzelzyklus ausgefiihrt; bei der Schrittprifung
wird flr das ausgewahlte Programm ab der aktuellen Programmzeile schrittweise
Uberprift, d. h., es wird immer nur ein Einzelschritt ausgefiuhrt.

/MVORSICHT: Bevor Sie mit der Programmierprifung beginnen, missen Sie sich
unbedingt vergewissern, dal3 sich niemand im Sicherheitsraum des Roboters befindet.
Der Roboter nimmt den Betrieb automatisch auf.

VORSICHT: Bevor Sie mit der Prozedur fir die Programmierprifung fortfahren,
muissen Sie CAL-Operation ausfihren und die Reduzierverhaltnisse fir die
programmierte Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzégerung einstellen.

ANMERKUNG: Es kénnen niemals zwei oder mehr Aufgabenprogramme gleichzeitig
im Programmierprifmodus ausgefihrt werden. Daher wird jeder Bewegungsbefehl
ignoriert, der die gleichzeitige Ausfilhrung eines anderen Programmes angibt.

Wann mul3 der Roboter im Programmier prifmodus betrieben
werden?

Wenn Sie sich in der Nahe des Roboters befinden und diesen automatisch mit einem
Task-Programm betreiben méchten, um die von lhnen wahrend der Programmierung
definierten Objektpunkte und Durchlaufe zu Uberprifen oder zu andern und dabei
gleichzeitig Ihre eigene Sicherheit gewahrleisten wollen.
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[1] Zyklusprifung

Um die Programminhalte wahrend einer Zyklusprifung zu tberwachen, haben Sie
zwei Mdoglichkeiten: Driicken Sie die Taste [F11 Anzeigen] in der Hauptanzeige
(nachdem Sie die Taste SHIFT gedriickt haben), oder klicken Sie die Schaltflache
"Anzeigen" unten im Fenster "Programmliste”.

Prozedur

®m Uber das Programmiergerat

SCHRITT 11 Stellen Sie den Modusauswabhlschalter auf die Position
PROGRAMMIERPRUFUNG ein.

Die Schaltfache "Programmierprifung"” erscheint ganz links in der Statusleiste.

_>%k d @ 0 w e | wotel[ 1w

o

Einst. |

® i

firm | Bild | E/f | Bed.feld

Programm

F1

SCHRITT 2| Dricken Sie [F1 Programm].
Das Programmlistenfenster erscheint (siehe unten).

SCHRITT 3| Wahlen Sie das Aufgabenprogramm aus, das Sie uberprifen méchten. Verwenden
Sie dazu die Cursortasten oder den Auswahlschalter, oder beriihren Sie den
Bildschirm direkt mit dem Finger.

Q 9 @ q wm -eesa | WoT ol 12

Programmliste [Anzahl Programme: 31

AUTOEXEC fngehalt 4 ?.00 128 ‘7V0ru

PRO1 fingehalt 2 9.00 128 | Yvoru

PRO2 fngehalt 2 @.00 128 v Yoru

Zurlick Heiter Suchen | Anzeigen| HKonfig.

fAbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. @Eﬁwﬁﬂ)

[ A | finhalten| SchrStop | ZykStart| Schriur | SchrStrt

F4

Das ausgewahlte Programm wird markiert.
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SCHRITT 471 Dricken Sie auf die Taste "MOTOR", um den Motor einzuschalten.
Die Lampe fur MOTOR leuchtet auf.

SCHRITT 5| Dricken Sie [F4 ZykStart], wenn Sie sich in dem in SCHRITT 3 abgebildeten
Bildschirm befinden.

Das Dialogfenster "Systemmeldung” erscheint (siehe unten).

Q 9 @ 8 wm e | HoTol 12

CHECK.

Programmliste [Anzahl Programme: 31

AUTOE PF°E'_F_‘D‘T" (PRE}; umr)einen Zyklus Yore
yorwaris ausrunrenty
PRO1
PROZ fbbrechen| | Yor
Zurtick Heiter Suchen | Anzeigen| Konfig.
)
e of | I | | | |

SCHRITT 6 I| Dricken Sie den Sicherheitsschalter, halten Sie ihn gedriickt und betéatigen Sie nun
gleichzeitig die Taste "OK". Halten Sie beide heruntergedriickt, bis die Ausfiihrung
komplett beendet wurde.

Wenn Sie den Sicherheitsschalter oder die Taste "OK" loslassen, halt der Roboter an.

3-32



Kapitel 3 Allgemeine Einfiihrung zu den Betriebsmodi und zur M aschinenverriegelung
__________________________________________________________________________________________________________________|

[ 2] Schrittprifung

Um die Programminhalte wahrend einer Schrittprifung zu tUberwachen, haben Sie
zwei Mdoglichkeiten: Driicken Sie die Taste [F11 Anzeigen] in der Hauptanzeige
(nachdem Sie die Taste SHIFT gedriickt haben), oder klicken Sie die Schaltflache
"Anzeigen" unten im Fenster "Programmliste”.

Prozedur

®m Uber das Programmiergerat

SCHRITT 11 Stellen Sie den Modusauswabhlschalter auf die Position
PROGRAMMIERPRUFUNG ein.

SCHRITT 2§ Dricken Sie [F1 Programm].

Q ¢ 7 0 w -sesw WoT ol 12

CHECK.

o)
[ A | Programm firm | Bild | E/f | Bed.feld| Einst. |
F1

Das Programmlistenfenster erscheint (siehe unten).

SCHRITT 3| Wahlen Sie das Aufgabenprogramm aus, das Sie Uberprifen méchten. Verwenden
Sie dazu die Cursortasten oder den Auswahlschalter, oder berthren Sie den
Bildschirm direkt mit dem Finger.

Q 9 @ 8 wm e | HoTol 12

CHECK.

Programmliste [Anzahl Programme: 31

AUTOEXEC fAngehalt 4 .00 128 | Y Voru

PRO1 Angehalt 2 Q.00 128 ¥ voruw

PRO? fAngehalt 2 .00 128 | Y Voru
Zuriick Heiter Suchen | Anzeigen| Konfig. |

fAbbrechen: Schlieft dieses Fenster. @swcﬁurr)
® A ﬂnhalten| Schr8t0p| | ZykStart| Schriur | SchrStrt
F6

Das ausgewahlte Programm wird markiert.
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SCHRITT 471 Dricken Sie auf die Taste "MOTOR", um den Motor einzuschalten.
Die Lampe fur MOTOR leuchtet auf.

SCHRITT 5| Dricken Sie [F6 SchrStrt] (oder die Cursortaste mit dem nach rechts zeigenden
Pfeil), wenn Sie sich in dem in SCHRITT 3 abgebildeten Bildschirm befinden.

Das Dialogfenster "Systemmeldung” erscheint (siehe unten).

Q 9 @ 8 wm e | HoTol 12

CHECK.

Programmliste [Anzahl Programme: 31

Systemmeldung

AUTOEXEC zrﬁgfir“‘ ("R911 L e]irf?ﬁ“ . Y Voru
ChTL yvorwarts austrunreny

PRO2 Abbrechen ‘ZVOTU

Konfig.
)

e o | ]

Zuriick Heiter Suchen | Anzeigen

SCHRITT 6 I| Dricken Sie den Sicherheitsschalter, halten Sie ihn gedriickt und betéatigen Sie nun
gleichzeitig die Taste "OK". Halten Sie beide heruntergedriickt, bis die Ausfiihrung
komplett beendet wurde.

Wenn Sie den Sicherheitsschalter oder die Taste "OK" loslassen, halt der Roboter an.

3-34



Kapitel 3 Allgemeine Einfiihrung zu den Betriebsmodi und zur M aschinenverriegelung

[ 3] Funktion " Schritt zurGck”

Mit dieser Funktion gehen Sie im aktuellen Programm, das durch einen Schrittstart
oder Zyklusstart ausgefiihrt wurde, schrittweise jeweils um eine Anweisung zurtick.

Das folgende Diagramm erlautert die Funktion "Schritt zurtick".

0001 PROGRAM PRO1

Schrittstart oder

Zyklusstart
0002 TAKEARM ) ) Schrittstart oder
« Alle Schritte  Schritt zurtick Zyklusstart
0003 Roboteroperationsbefehl ausgefihrt . Nur i
* Cursor: Blau * Nur Roboteroperationen
. . Roboteropera ausaefiihrt
0004 Kein Roboteroperationsbefehl * Abwarts ionen 9 .
zeigendes ausgefiihrt » Cursor: Grqn
0005 Roboteroperationsbefehl Dreieck e Cursor: * Abwarts zeigendes
Neutrales Dreieck
0006 Kein Roboteroperationsbefehl Grln +
* Aufwarts » Jeden Schritt ausfiihren
0007 Kein Roboteroperationsbefehl « Cursor: Blau
0008 Roboteroperationsbefehl * Abwarts zeigendes Dreieck

dh AN

Durch Ausfiihren des Befehls "Schritt zurlick”, gehen Sie im Programm schrittweise
zurlick. Wahrend der Operation "Schritt zurlick"” werden nur die Roboter-Bewe-
gungsbefehle TAKEARM und GIVEARM ausgefuhrt (siehe
PROGRAMMIERUNGSHANDBUCH). Weitere Befehle werden jedoch nicht
tatsachlich ausgefiuihrt, es wird lediglich in der Zeilennummer ein Schritt
zurickgegangen. Die Einstellungen, die sich auf Endwerkzeug, Werkstick und
Geschwindigkeit beziehen und die beim Ausflhren des Schrittstartes oder
Zyklusstartes vorgenommen wurden, werden von der Funktion "Schritt zurtick"
widergegeben.

Wenn die Steuerung zu TAKEARM zurickkehrt, wird GIVEARM ausgefuhrt; kehrt die
Steuerung zu GIVEARM zuriick, wird TAKEARM ausgefuhrt.

Wenn nach der Funktion "Schritt zurtick" ein Schrittstart oder Zyklusstart ausgefihrt
wird, werden nur die Befehle fir die Roboterbewegung (TAKEARM und GIVEARM)
ausgefiuhrt, und zwar nur bis zu dem Schritt, an dem die Funktion "Schritt zurtick"
ausgefuihrt wurde (die Einstellungen fir Werkzeug, Arbeit und Geschwindigkeit sind
dieselben wie fur "Schritt zurtick"). Bei den nachfolgenden Schritten werden alle
Befehle ausgefinhrt.

Cursor-Farbe im Fenster "Programmliste” und in der Codierungstabelle

¢ Neutrales Grin bei Operation "Schritt zuriick”

* Grin bei Schrittstart und Funktion Schrittstart ab dem Befehl "Schritt zuriick™ bis zu
dem mit "Schritt zurtick" gestarteten Schritt.

« Blau in allen anderen als den beiden oben genannten Féallen.

Das Dreieck links neben der Zeilennummer zeigt, in welche Richtung der Vorgang
ausgefuhrt wird. Das abwarts zeigende Dreieck gibt an, da’ der Vorgang vorwarts
ausgefiuhrt wird; das aufwarts zeigende Dreieck zeigt an, da® der Vorgang riickwarts
ausgefiuhrt wird.
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__________________________________________________________________________________________________________________|
ANMERKUNG 1. Einschrankungen fur " Schritt zur tick”

Diese Funktion fragt die Befehle ab, wenn ein Schrittstart oder Zyklusstart ausgefiihrt
wird. Basierend auf diesen Daten fuhrt die Funktion "Schritt zuriick" diese Befehle aus.
Es besteht jedoch eine Begrenzung fiir die Datenaufzeichnung. Es kénnen maximal
100 Befehle aufgezeichnet werden; sobald diese Grenze Uberschritten wird, werden
die alten Befehle der Reihe nach geldscht und die neuen aufgezeichnet.

Die Funktion "Schritt zurlick" kann nur innerhalb eines Programmes arbeiten, da die
aufgezeichneten Daten geldscht werden, sobald Sie ein anderes Programm
auswahlen und ausfiihren. Beachten Sie, dal3 Programme, die durch CALL oder
GOSUB aufgerufen werden, nicht wie andere Programme behandelt werden, so dal3
die Funktion "Schritt zurtick" innerhalb dieser Programme arbeiten kann.

Wenn eine angegebene Zeile ausgefiihrt wird, kann die Steuerung nicht zu den
Zeilen zurtickkehren, die der angegebenen Zeile vorausgehen.
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Kapitel 3 Allgemeine Einfiihrung zu den Betriebsmodi und zur M aschinenverriegelung

ANMERKUNG 2: Unterbrechung tberspringen

Die Funktion "Unterbrechung Uberspringen" (weitere Informationen hierzu, siehe
Abschnitte 5.3.4.5 "Unterbrechung Uberspringen (Eingang)" und 5.5.4.10
"Unterbrechung Uberspringen (Eingang)" in Kapitel 5 des INSTALLATIONS- UND
WARTUNGSHANDBUCHES) ist wahrend eines Schrittstarts oder Zyklusstarts

zwischen zwei aufeinanderfolgenden Befehlen "Schritt zurick" unwirksam. Eine
Ausnahme stellt folgende Situation dar:

« Die Roboteraktion wird wahrend des Schrittstartes oder Zyklusstartes temporar
angehalten (die Programmliste oder der Cursor in der Programmliste ist Blau), und
derselbe Roboteraktionsbefehl wird nach dem Befehl "Schritt zurtick" ausgefihrt.

« Schrittausfuhrung oder
0001 PROGRAM PRO1 Zyklusausfiihrung
* Cursor: Blau
0002 TAKEARM
0003 INTERRUPT ON
v » "Schritt zurlick" ab der » Schrittausfiihrung oder
0004 Roboteroperationsbefehl Position, an der die Zyklusausfihrung
P Bewegung angehalten « Cursor: Griin
v wurde
0005 Roboteroperationsbefehl Ungultig
Unglltig
0006 Roboteroperationsbefehl o
j ,,,,,,,,,,,,,,,,,, Bewegungstop Giiltig
NP (unvollstandig
0007 INTERRUPT OFF ausgefuhrte
Operation).
Vollstandig
ausgefihrte
Operation
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Prozedur

® Uber das Programmiergeréat

SCHRITT 1§ Stellen Sie den Modusauswabhlschalter auf die Position
PROGRAMMIERPRUFUNG ein.

Fuhren Sie einen Einzelschritt oder einen Einzelzyklus des Programmes aus.

SCHRITT 2 Drucken Sie [F5 SchrZur.]

Mit Hilfe der Cursortaste links kdnnen Sie schrittweise im Programm zurtickgehen.

Q& © 8 wm s | WoT ol 12

CHEEK

Programm: PRO1 Status: Schrittstopp

0001 "ITITLE "PROL"
0002 PROGRAM PROL
0003 Takefirm

0004 SPEED 160
0005 MOVE P.J1

0006 MOVE P.J2
0007 GIVEARM

| BP | GetPos.

Zurlick | Heiter

Gehe zu
Programm anzeigen. e
® A | fnhalten| SchrStop | ZykStart| Schriur | SchrStrt
F5

Wenn der Cursor an der Zeile angelangt ist, an der Sie den Befehl "Schritt zuriick"
ausfihren méchten, wechselt die Farbe des Cursors zu neutralem Griin. Auf3erdem
zeigt das Dreieck links neben der Zeilennummer jetzt nach oben.

SCHRITT 31| Dricken Sie noch einmal [F5 SchrZur.].

Mit Hilfe der Cursortaste links kénnen Sie schrittweise im Programm
zuriickgehen.

Das Dialogfenster "Systemmeldung” erscheint (siehe unten).

Q& @ 0 wm e | HoTol 12

CHECK.

Programm: PRO1 Status: Schrittstopp

Systemmeldung

0002 Programn (PRO1) um einen
Schritt ruckwarts ausfihren?

0003

2604 ﬂbbrechen|

0006 MOYE P.J2
0007 GIVEARM

| BP | GetPos.
)

e o | ]

Zuriick Heiter Gehe zu
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__________________________________________________________________________________________________________________|

SCHRITT 4 Halten Sie den Sicherheitsschalter gedruckt, und dricken Sie "OK".

Die Befehle werden nur dann ausgefihrt, wenn Schalter und Taste
heruntergedriickt sind. Sobald Sie den Sicherheitsschalter oder die Taste "OK"
loslassen, halt das Programm augenblicklich an.

ANMERKUNG: Wenn Sie den Roboter zur Uberpriifung betreiben, sollten Sie
jederzeit bereit sein, die Taste STOP zu driicken.

Q& © 8 wm s | WoT ol 12

CHEEK

Programm: PRO1 Status: Schrittstopp

0001 "ITITLE "PROL"
0002 PROGRAM PROL
0003 Takefirm

0004 SPEED 160
0006 MOVE P.J2
0007 GIVEARM

| BP | GetPos.

Zurlick Heiter Gehe zu
Programm anzeigen. G0k
[ A ﬁnhalten| SchrStop | ZykStart| Schriur | SchrStrt

Der Cursor geht einen Schritt (Befehl) zurlick und wird in neutralem Griin angezeigt.
(Das Dreieck links neben der Zeilennummer zeigt nach oben).

SCHRITT 5| Wiederholen Sie die SCHRITTE 3 und 4, um im Programm schrittweise rickwarts
zu gehen.

SCHRITT 6| Dricken Sie [F6 SchrStrt] (oder verwenden Sie die Cursortaste rechts) oder
dricken Sie [F4 ZykStart], nachdem der Befehl "Schritt zurlick" ausgefuhrt wurde.

Im Bildschirm wird folgender Status angezeigt.

Q& © 8 wm s | WoT ol 12

CHEEK

Programm: PRO1 Status: Schrittstopp

0002 PROGRAM PROL
0003 Takefirm
0004 SPEED 160
0005 MOVE P.J1

¥ 2006 HOVE P.J2

0007 GIVEARM

2008 END
Zurlick Heiter Gehe zu | BP | GetPos.
Programm anzeigen. G0k
[ A ﬁnhalten| SchrStop | ZykStart| Schriur | SchrStrt

Der Cursor bewegt sich zu der Zeile, die den Schrittstart oder den Zyklusstart
ausfuhrt, und das Dreieck zeigt abwarts.
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SCHRITT 7§ Drucken Sie noch einmal [F6 SchrStrt] (oder die Cursortaste rechts) oder
[F4 ZykStart].

Das Dialogfenster "Systemmeldung” erscheint (siehe unten).

Q& @ 0 wm e | HoTol 12

CHECK.

Programm: PRO1 Status: Schrittstopp

Systemmeldung
0002
2003

Programm (PRO1) um einen
Schritt wvorwarts ausfihren?
0004
2605 Abbrechen
Y o006

0007 GIVEARM

0008 END
Zuriick Heiter Gehe zu | BP | GetPos.
S I

SCHRITT 8[| Halten Sie den Sicherheitsschalter gedriickt, und driicken Sie "OK".

Die Befehle werden nur dann ausgefihrt, wenn Schalter und Taste
heruntergedriickt sind. Sobald Sie den Sicherheitsschalter oder die Taste "OK"
loslassen, halt das Programm augenblicklich an.

ANMERKUNG: Wenn Sie den Roboter zur Uberpriifung betreiben, sollten Sie
jederzeit bereit sein, die Taste STOP zu driicken.

Q& © 8 wm s | WoT ol 12

CHEEK

Programm: PRO1 Status: Schrittstopp

0002 PROGRAM PROL
0003 Takefirm
0004 SPEED 160
0005 MOVE P.J1
0006 MOVE P.J2

0007 GIVEARM

2008 END
Zurlick Heiter Gehe zu | BP | GetPos.
Programm anzeigen. G0k
[ A | finhalten| SchrStop | ZykStart| Schriur | SchrStrt

SCHRITT 9| Wiederholen Sie die SCHRITTE 7 und 8 und vergewissern Sie sich wéhrenddessen
immert, daf3 das Programm sicher ausgefihrt wird.
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Auswéhlen des Befehls" Schritt zurtick”

Sie kdnnen den Befehl "Schritt zurtick" Uber die folgenden beiden Optionen auswahlen:
1. Nur Roboteroperationsbefehle

2. Alle Befehle

Wenn Sie "Alle Befehle" auswéhlen, werden jedoch tatsédchlich nur die
Roboteroperationsbefehle TAKEARM und GIVEARM ausgeftihrt.

Stellen Sie den Modusschalter auf MANUELL,

[F1 Programm]—[F6 Hilfs] — [F9 Schrzur.]  im Einstellungsfenster fur "Schritt
zuriick". (Diese Anderungen werden
erst beim nachsten Einschalten der
Stromversorgung wirksam.)
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[ 4] Ausfihrung durch Angabeder Zeile

Diese Funktion erméglicht es lhnen, die Programmierpriifung von jeder beliebigen
Zeile aus durchzufihren.

« Sie kdnnen die Zyklusprifung und die Schrittprifung zusammen ausfihren.

Wann ist diese Operation erforderlich?

Wenn Sie die auf die angegebene Zeile folgende Operation bestatigen oder
korrigieren mochten, wahrend Sie gleichzeitig die Programmierprifung ausfihren.

Anmerkung zur Zeilenangabe:

« Wenn es sich bei der angegebenen Zeile um eine Kommentarzeile oder eine leere
Zeile handelt, die nicht ausgefiihrt werden kann, wird diese Zeile ignoriert und die
erste ausfuhrbare Zeile nach dieser Zeile wird verwendet.

« Wenn ein CALL-Befehl ausgefiuihrt wird und das CALL-Zielprogramm im
Programmiergeréat angezeigt wird, ist keine Zeilenangabe in Bezug auf das
angezeigte Programm maglich.

Bevor Sie die Zeile angeben, missen Sie daher zuerst das entsprechende
Programm aus der Programmliste auswahlen.

* Wenn Sie lokale Variablen verwenden, ohne die lokalen Variablen zu deklarieren
oder Variablen zu initialisieren oder ohne die Befehle zum Abrufen eines Semaphor
auszufiihren oder Berechnungs- und Motoroperationen auszufiihren, kann es zu
Fehlern kommen.

ANMERKUNG: Lokale Variablen werden im Speicher gehalten wenn Speicher
freigegeben wird, weil Benutzerprogramme von WINCAPSII Ubertragen und im
Programmiergerat kompiliert werden oder Befehle ausgefiihrt werden, die lokale
Variablen wie DIM oder DEFINT deklarieren. Lokale Variablen, die einmal gespeichert
wurden, bleiben so lange im Speicher erhalten, bis der Speicher freigegeben wird. Es
ist somit moglich, diese Variablen zu verwenden, indem man die Befehle zur
Deklaration der lokalen Variablen nur einmal ausfuhrt.

Wenn die lokalen Variablen nicht initialisiert (oder durch einen Wert ersetzt) werden,
gelten die Werte auch dann als unbestimmt, wenn der Speicher fiir lokale Variablen
erhalten bleibt.

ANMERKUNG: Es kénnen niemals zwei oder mehr Aufgabenprogramme gleichzeitig
im Programmierprifmodus ausgefihrt werden. Daher wird jeder Bewegungsbefehl
ignoriert, der die gleichzeitige Ausfilhrung eines anderen Programmes angibt.
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__________________________________________________________________________________________________________________|

Ausfuhren der Zeilenangabe
® Uber das Programmiergeréat

Die im folgenden beschriebene Prozedur gilt gleichermal3en fur die Zyklus- wie fir die
Schrittprifung.

SCHRITT 1§ Fuhren Sie die Schritte 1 bis 3 in [ 1 ] Zyklusprifung oder [ 2 ] Schrittprifung aus.

SCHRITT 21| Dricken Sie [Anzeige] im Fenster. Der Inhalt der Programmes erscheint (siehe
unten).

Q & © 4 wm sz | WoT ol 12

CHEEK.

Programm: PRO1 Status: Schrittstopp

0001 ~

0002 PROGRAM PROL
0003  Takefirm
0004 SPEED 160
0005 MOVE P.J1
0006 MOVE P.J2
0007 GIVEARM

| BP | GetPos.

Zurlick Heiter Gehe zu
Programm anzeigen. Sk
[ A | finhalten| SchrStop | ZykStart| Schrfur | SchrStrt
F3

SCHRITT 3| Dricken [F3] oder wéhlen Sie [Gehe zu] im Fenster. Die Zehnertastatur erscheint.

Status: Schritt]

wotel[ w

Gehe zu Zeile Nr.

Q & m 3 w eesa

CHECK.

Programm: PRO1

0001 "ITITLE “PROL"

2002 PROGRAM PROL CLR| BS
0003 Takefirm
2004 SPEED 109
2005 HOVE P.J1 4 5 6
2006 HOVE P.J2
2007 GIVEARM

Zuriick Heiter | Gehe zu i CANCEL Ok

OK: Mimmt den Eintrag auf. fbbrechen: Verwirft den Eintrag.i"or)
® -~

1 2 3
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SCHRITT 4§ Geben Sie uber die Zehnertastatur die gewiinschte Zahl ein und driicken Sie "OK".

Die Zehnertastatur verschwindet. Der Cursor springt zu der angegebenen Zeile.

Q& @ 0 wm e | HoTol 12

CHECK.

Programm: PRO1 Status: Schrittstopp

o001 "ITITLE “PRO1"
2002 PROGRAM PROL
0003 Takefirm

2005 HOVE P.J1
2006 HOVE P.J2
2007 GIVEARM

| BP | GetPos.

Zuriick Heiter Gehe zu
Programm anzeigen. ST
@ 4| fAnhalten| SchrStop | ZykStart| Schriur | SchrStrt

SCHRITT 5 | Machen Sie weiter mit Schritt 4 in [ 1 ] Zyklusprifung oder [ 2 ] Schrittprifung.
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3.4 Auto-Modus (TP/OP)

Im Auto-Modus haben Sie die Mdglichkeit, den Roboter automatisch zu betreiben.
Hierzu kdonnen Sie das gewilnschte Programm im Roboter-Controller Uber das
Programmiergerdat oder das Bedienfeld ausfihren. Dies wird als interner
automatischer Betrieb bezeichnet. Statt dessen kdnnen Sie die Steuerung auch an
ein externes Gerat Gbergeben, um den Roboter Uber das externe Gerat zu betreiben.
Dies wird als externer automatischer Betrieb bezeichnet.

VORSICHT: Bevor Sie in den automatischen Betrieb wechseln, miissen Sie eine
CAL-Operation ausfiihren und die Reduzierungsverhéltnisse flr die programmierte
Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzégerung einstellen.

ANMERKUNG: Damit Sie den Roboter in den Auto-Modus versetzen kdnnen, muf3
der Systemeingangsanschluf3punkt "Auto aktiviert." auf Pin 4 des
Eingangsanschlusses CN8 Strom fuhren (EIN).

Wenn Sie den Modusauswabhlschalter des Programmiergerates oder des Bedienfeldes
auf AUTO stellen, wahrend der Anschlul? "Auto aktiviert" offen (AUS) ist, wird die
Fehlermeldung 21F3 ausgegeben. Vergewissern Sie sich, dal sich niemand innerhalb
des Sicherheitsraums des Roboters befindet, schliel3en Sie den Anschlu3punkt "Auto
aktiviert" an, beheben Sie den Fehler, und wechseln Sie in den automatischen Betrieb.
Weitere Informationen zu "Auto aktiviert”, siehe Abschnitte 5.3.4.1 und 5.5.4.1 in
Kapitel 5 des INSTALLATIONS- UND WARTUNGSHANDBUCHES.

3.4.1 Starten desinternen automatischen Betriebs (TP/OP)

Sie haben die Mdoglichkeit, das ausgewahlte Aufgabenprogramm Uber das
Programmiergerdt oder das Bedienfeld auf eine der folgenden drei Arten
auszufuhren —Ausfiihrung  mit  Einzelzyklus, Laufende  Ausfihrung und
Einzelschrittausfilhrung. Diese drei Mdglichkeiten werden in der nachfolgenden
Tabelle erlautert.

Tabelle 3-3 Drei mégliche Ausfihrungstypen fir den internen automatischen Betrieb

Ausfihrungs- Erklarung
typen

1 | Ausfihrung mit Fuhrt das ausgewahlte Programm einmal von Anfang bis
Einzelzyklus Ende aus.

2 | Kontinuierliche Fuhrt das ausgewahlte Programm kontinuierlich aus.
Ausflihrung

3 | Einzelschritt- Fuhrt das ausgewdahlte Programm ab der aktuellen
ausfuihrung Programmzeile in Einzelschritten aus.

/NVORSICHT: Bevor Sie in den internen automatischen Betrieb wechseln, sollten Sie
sich unbedingt die SICHERHEITSHINWEISE in Abschnitt 3.7 "Sicherheitshinweise fiir
den automatischen Betrieb" am Anfang dieses Handbuches durchlesen. Durch das
Starten des internen automatischen Betriebs wird auch der Roboter gestartet und
nimmt sofort seine Arbeit auf.

Wann mul} der interne automatische Betrieb verwendet werden?

Wechseln Sie in den internen automatischen Betrieb, wenn Sie die Roboterbewegung
Uberprifen oder den Roboter unabhéngig betreiben wollen, ohne ein Folgesteuergerat
oder ein anderes externes Gerat zu verwenden.
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__________________________________________________________________________________________________________________|
[ 1] Ausfihrung mit Einzelzyklus

Bevor Sie mit der Ausfuhrung mit Einzelzyklus beginnen, missen Sie eine CAL-
Operation ausfuhren und die Reduzierungsverhéltnisse fiur die programmierte
Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzoégerung einstellen.

/M\VORSICHT: Stellen Sie beim Start das Reduzierungsverhéltnis der programmierten
Geschwindigkeit auf 20% oder niedriger ein. Wenn Sie den Roboter gleich von Anfang
an mit hohen Geschwindigkeiten laufen lassen, kénnen Sie mit dem Roboter
versehentlich an Gegenstéanden in der Umgebung anstol3en.

Prozedur
m Uber das Programmiergerat

SCHRITT 11 Stellen Sie den Modusauswahlschalter auf AUTO.

SCHRITT 2§ Driicken Sie [F1 Programm].

Ra @ 0 m oo no 1o INETTEN

ALTO

)

Einst. |

firm | Bild | E/f Bed.feld

® A

Programn

F1

Es erscheint das Fenster "Programmliste” (siehe Abbildung im nachsten Schritt).
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SCHRITT 3§ Wabhlen Sie das Aufgabenprogramm aus, das Sie ausfiihren mochten. Verwenden

SCHRITT 4

SCHRITT 5

Sie dazu die Cursortasten oder den Auswahlschalter, oder beriihren Sie den
Bildschirm direkt mit dem Finger.

D& @ O woeww | woro| EEETTEE
Programmliste [Anzahl Programme: 31
PRO2 Angehalt 2 4,00 128
PRO3 Angehalt 7 4,00 128
PRO1 Angehalt 6 4,00 128
Zurlick Heiter Suchen | Anzeigen| HKonfig.
fbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. @wncRurr)
[ A | finhalten| SchrStop| ZykStop Start | | SchrStrt

Das ausgewahlte Programm wird markiert.

Drucken Sie auf die Taste "MOTOR", um den Motor einzuschalten.
Die Lampe fur MOTOR leuchtet auf.

Vergewissern Sie sich, daf3 das von Ihnen ausgewahlte Programm markiert ist, und
driicken Sie dann [F4 Start].

Da o 0w oo | wo 1 o| IEETTEN

ALTO

Programmliste [Anzahl Programme: 31

PRO2 Angehalt 2 ©.00 128
PRO3 Angehalt 7 ©.00 128

PRO1 Angehalt 6 ©.00 128

| Anzeigen Konfig.|

Zuriick Heiter Suchen
fAbbrechen: Schlieft dieses Fenster. Qﬁjw%ﬂ
@ A | fAnhalten | SchrStop | ZykStop Start | | SchrStrt

F4

Das Dialogfenster "Systemmeldung” erscheint, wie im ndchsten Schritt dargestellt.
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SCHRITT 6 Klicken Sie in diesem Dialogfeld "OK" an, um die Option "Einzelzyklus"
auszuwahlen.

1=}
D& @ 0 w coso | io 1ol D
Programmliste [Anzahl Programme: 31
Programm ausfithren
AUTOEXEC & Programm (PRO1) ausfiihren lassen?
(& Einzelzyklus
PRO2
(" HKontinuierlich
fAbbrechen OK |
Zuriick | Heiter | Suchen | |ﬁn Konfig.

OK: Fihrt das angegebene Programm aus. ST

° - ]

Nachdem ein Einzelzyklus vollstandig ausgefiihrt wurde, missen Sie, um das
Programm noch einmal auszuftihren, zu SCHRITT 2 zurlickkehren.

ANMERKUNG: Die im Bildschirm angezeigte Zeitspanne gibt an, wieviel Zeit vom
Start bis zum Ende des Programmes vergangen ist, einschlie3lich der Zeit fur
temporare Stops, die durch Befehle wie Schrittstop oder Anhalten verursacht
wurden.
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__________________________________________________________________________________________________________________|

SCHRITT 1

SCHRITT 2

SCHRITT 3

SCHRITT 4

SCHRITT 5

Uber das Bedienfeld
Stellen Sie den Modusauswabhlschalter auf AUTO.
Die Lampe fur AUTO leuchtet auf.

Drucken Sie die Taste "PRO".

In der Anzeige wird folgendes eingeblendet:

Wabhlen Sie Uber die Zahlentasten die Nummer des Programmes, das Sie ausfihren
maochten.

Beispiel: Um PRO15 auszuwdahlen, missen Sie die Tasten 1 und 5 drlicken.
Daraufhin wird in der Anzeige folgendes eingeblendet:

PRO15

Dricken Sie die Taste "ABBRECHEN" (Cancel), um den neuen Eintrag
abzubrechen.

Drucken Sie die Taste "OK".

In der Anzeige wird folgendes eingeblendet:

PROMS | | Stip | 2
RUNNING TASK=0

Falls das ausgewahlte Programm nicht vorhanden ist, erscheint folgendes in der
Anzeige:

|
OGRAM_NOTHING!

Drucken Sie auf die Taste "MOTOR", um den Motor einzuschalten.

Die Lampe fur MOTOR leuchtet auf.
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|
SCHRITT 6 | Driicken Sie die Taste "CY-START".

In der Anzeige wird folgendes eingeblendet:

PRO1| | | Sitp | [2
CYCLE START?

SCHRITT 7 Il Drucken Sie die Taste "OK".

In der Anzeige erscheint die folgende Meldung, und der Roboter nimmt den Betrieb
auf.

PRO1S| | | |Pnd| | 3
RUNNING TASK=1

Nachdem die Ausfiihrung mit Einzelzyklus vollstandig abgeschlossen wurde, halt
der Roboter an.

ANMERKUNG: Nachdem der Einzelzyklus vollstandig abgeschlossen ist, miissen
Sie, um das Programm noch einmal auszufiihren, die SCHRITTE 2 bis 7
wiederholen.
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__________________________________________________________________________________________________________________|

[ 2] Laufende Ausfuihrung

Bevor Sie mit der kontinuierlichen Ausfiihrung beginnen, missen Sie eine CAL-
Operation ausfuhren und die Reduzierungsverhéltnisse fiur die programmierte
Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzoégerung einstellen.

/M\VORSICHT: Stellen Sie beim Start das Reduzierungsverhéltnis der programmierten
Geschwindigkeit auf 20% oder niedriger ein. Wenn Sie den Roboter gleich von Anfang
an mit hohen Geschwindigkeiten laufen lassen, kénnen Sie mit dem Roboter
versehentlich an Gegenstéanden in der Umgebung anstol3en.

Prozedur
m Uber das Programmiergerat
SCHRITT 11 Stellen Sie den Modusauswahlschalter auf AUTO.

SCHRITT 2§ Driicken Sie [F1 Programm].

Ra @ 0 m oo no 1o INETTEN

ALTO

)

Einst. |

firm | Bild | E/f Bed.feld

® A

Programn

F1

Es erscheint das Fenster "Programmliste” (siehe Abbildung im nachsten Schritt).
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SCHRITT 3§ Wabhlen Sie das Programm aus, das Sie ausfuhren mdchten. Verwenden Sie dazu
die Cursortasten oder den Auswahlschalter, oder bertihren Sie den Bildschirm direkt
mit dem Finger.

O& @ [ m o | Ho 1 of IETTINN
Programmliste [Anzahl Programme: 31
PRO2 Angehalt 2 4,00 128
PRO3 Angehalt 7 4,00 128
PRO1 Angehalt 6 4,00 128
Zurlick | Heiter | Suchen | Anzeigen| HKonfig.
fbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. G
[ A | finhalten| SchrStop| ZykStop Start | | SchrStrt
F4

Das ausgewahlte Programm wird markiert.

SCHRITT 471 Dricken Sie auf die Taste "MOTOR", um den Motor einzuschalten.
Die Lampe fur MOTOR leuchtet auf.

SCHRITT 5 || Driicken Sie [F4 Start], wenn Sie sich in dem oben abgebildeten Bildschirm befinden.

Das Dialogfenster "Systemmeldung” erscheint (siehe unten).

D& @ 0 w coso | o 1o TR

Programmliste [Anzahl Programme: 31

Programm ausfithren
AUTOEXEC & Programm (PRO1) ausfiihren lassen?
(" Einzelzyklus
PRO2
(# Hontinuierlich
Abbrechen 0K
Zuriick | Heiter | Suchen | | Anze Konfig.
OK: Fihrt das angegebene Programm aus. ST
° - ]
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__________________________________________________________________________________________________________________|

SCHRITT 6 Wabhlen Sie in diesem Dialogfeld mit Hilfe der Cursortasten, des Auswahlschalters
oder indem Sie den Bildschirm direkt mit dem Finger berlGhren, die Option
"Kontinuierlich" aus. Drucken Sie dann "OK".

ANMERKUNG: Der Roboter bleibt kontinuierlich in Betrieb, bis Sie ihn mit
Roboterstop, Anhalten (oder Stop), Schrittstop oder Zyklusstop anhalten. Weitere
Informationen hierzu siehe Abschnitt 3.4.2.

ANMERKUNG: Die im Bildschirm angezeigte Zeitspanne gibt an, wieviel Zeit vom
Start bis zum Ende des Programmes vergangen ist, einschlie3lich der Zeit fur
temporare Stops, die durch Befehle wie Schrittstop oder Anhalten verursacht
wurden.
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__________________________________________________________________________________________________________________|
[ 3] Einzdschrittausfiihrung

Bevor Sie mit der Einzelschrittausfihrung beginnen, miissen Sie eine CAL-Operation
ausfihren und die Reduzierungsverhaltnisse fur die programmierte Geschwindigkeit,
Beschleunigung und Verzoégerung einstellen.

/M\VORSICHT: Stellen Sie beim Start das Reduzierungsverhéltnis der programmierten
Geschwindigkeit auf 20% oder niedriger ein. Wenn Sie den Roboter gleich von Anfang
an mit hohen Geschwindigkeiten laufen lassen, kénnen Sie mit dem Roboter
versehentlich an Gegenstéanden in der Umgebung anstol3en.

Prozedur
m Uber das Programmiergerat

SCHRITT 11 Stellen Sie den Modusauswahlschalter auf AUTO.

SCHRITT 2§ Driicken Sie [F1 Programm].

Ra @ 0 m oo no 1o INETTEN

ALTO

)

Einst. |

firm | Bild | E/f Bed.feld

® A

Programn

F1

Es erscheint das Fenster "Programmliste” (siehe Abbildung im nachsten Schritt).
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__________________________________________________________________________________________________________________|

SCHRITT 3§ Wahlen Sie das Aufgabenprogramm aus, das Sie ausfiihren mdchten. Verwenden

Sie dazu die Cursortasten oder den Auswahlschalter, oder berlihren Sie den
Bildschirm direkt mit dem Finger.

O & @ 0 wm -ses |

Programnliste [Anzahl Programme: 31

wo 1 of INETTEEN

PRO2 Angehalt 2 Q.00 128
PRO3 Angehalt 7 Q.00 128
PRO1 Angehalt [ 000 128
Zuriick Heiter Suchen | Anzeigen| Konfig.
Abbrechen: SchlieRt dieses Fenster. @Smcﬁrr)
® A | Anhalten| SchrStop| ZykStop Start | | SchrStrt
F6

Das ausgewahlte Programm wird markiert.

SCHRITT 4

Drucken Sie auf die Taste "MOTOR", um den Motor einzuschalten.
Die Lampe fur MOTOR leuchtet auf.

SCHRITT 5

Dricken Sie [F6 SchrStrt] (oder die Cursortaste mit dem nach rechts zeigenden
Pfeil), wenn Sie sich in dem oben abgebildeten Bildschirm befinden.

Das Dialogfenster "Systemmeldung” erscheint (siehe unten).

Q& o [0 wm -eesp |

Programmliste [Anzahl Programme: 31

wo 1 o| INETTEER

AUTOEXEC zrzg‘fr’“ (PRgli un ei?:" o
Chrl yorwaris austunreny
RR0Z Abbrechen 0K |
Zurick Heiter Suchen | Anzeigen| HKonfig. |
G
e o | I 1 [ | |
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SCHRITT 6 Dricken Sie "OK" im Dialogfenster "Systemmeldung".

Das ausgewahlte Programm flihrt einen Einzelschritt aus.

ANMERKUNG: Nachdem die Einzelschrittausfihrung vollstandig abgeschlossen
ist, missen Sie, um eine weitere Einzelschrittausfihrung vorzunehmen, die
SCHRITTE 5 und 6 wiederholen.
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m Uber das Bedienfeld
Stellen Sie den Modusauswabhlschalter auf AUTO.

SCHRITT 1
Die Lampe fur AUTO leuchtet auf.

SCHRITT 21 Driicken Sie die Taste PRO.

In der Anzeige wird folgendes eingeblendet:

mochten.

Beispiel: Um PRO15 auszuwdahlen, missen Sie die Tasten 1 und 5 drlicken.
Daraufhin wird in der Anzeige folgendes eingeblendet:

PRO15

Um den neuen Eintrag aufzuheben, driicken Sie die Taste "ABBRECHEN" (Cancel).

SCHRITT 4 Dricken Sie die Taste "OK".

In der Anzeige wird folgendes eingeblendet:

PRO1J| | | Sitp | [2
RUNNING TASK=0

Falls das ausgewdahlte Programm nicht vorhanden ist, erscheint folgendes in der
Anzeige:

|
OGRAM_NOTHING!

Drucken Sie auf die Taste "MOTOR", um den Motor einzuschalten.

SCHRITT 5
Die Lampe fir MOTOR leuchtet auf.

SCHRITT 3 | Wiéhlen Sie Gber die Zahlentasten die Nummer des Programmes, das Sie ausfiihren
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SCHRITT 6 I Driicken Sie die Taste "ST-START".

In der Anzeige wird folgendes eingeblendet:

PRO1S | | |Sitp | 2
STEP START?

SCHRITT 7 Dricken Sie die Taste "OK".

In der Anzeige erscheint die folgende Meldung, und der Roboter fiihrt einen
Einzelschritt des ausgewahlten Programmes aus.

PRO1S | | Pnd | [3
RUNNING TASK=T

ANMERKUNG: Nachdem die Einzelschrittausflihrung vollstandig abgeschlossen
ist, missen Sie, um eine weitere Einzelschrittausfihrung vorzunehmen, die
SCHRITTE 6 und 7 wiederholen.
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den

internen automatischen Betrieb Uber

Kapitel 3 Allgemeine Einfiihrung zu den Betriebsmodi und zur M aschinenverriegelung

3.4.2 Anhalten desinternen automatischen Betriebs (TP/OP)

Sie haben die Moglichkeit,

das

Programmiergerét (TP Teach Pendant) oder das Bedienfeld (OP Operating Panel) auf
eine der folgenden Arten anzuhalten-Zyklusstop, Schrittstop, Anhalten (Stop) und
Roboterstop. Sie werden in der nachfolgenden Tabelle erlautert.

Tabelle 3-4 Vier Méglichkeiten, den internen automatischen Betrieb zu beenden

Beim Anhalten

Art des Stops Erklarung Auto- | SCHRITT Neustart
Motor
Modus Nr.
Zyklusstop Halt den Roboteran, | EIN | EIN | Letzter Wahlen Sie das
TP: [F3 ZykStop] nachdem der letzte Schritt Programm noch
Schritt des einmal aus; Sie
_ Zyklusstop Aufgabeqprogramme k(?nnen nun eine"
ausgelost s ausgefuhrt wurde. Einzelschrittausfi
hrung oder eine
Ausfuihrung mit
Neustart Eicétr)oter Einzelzyklus vom
angehalten Programmkopf
aus starten.
END
Schrittstop Unterbricht das EIN | EIN | Schritt Sie kénnen ab
TP: [F3 Schrittstop] laufende ausgefih | dem Schritt, der
OP: Taste ST-STOP Aufgabenprogramm rt auf den aktuellen
Schrittstop direkt nachdem der Schritt folgt, eine
ausgelost Schritt ausgefuhrt Einzelschrittausfi
wurde, in dessen hrung oder eine
Roboter Verlauf die Taste flr Ausfiihrung mit
hier den Schrittstop Einzelzyklus
angehalten -
Neustart .| gedrickt wurde. starten.
END
Anhalten (Stop) Unterbricht das EIN | EIN | Schrittin | Sie kénnen eine
TP: [F1 Anhalten] oder Taste STOP | ausgewahlte und Ausfih- | weitere
OP: Taste STOP  appalten (Stop) gerade laufende rung Einzelschrittausfi
.. Aufgabenprogramm hrung oder
ausgeldst . > .
/ oder alle derzeit Ausfuhrung mit
laufenden Einzelzyklus noch
/ Roboter Aufgabenprogramme einmal ab dem
! hier in dem Moment, in aktuellen Schritt
Neustart ! angehalten | dem die Taste starten.
! [F1 Anhalten] bzw.
dl> die STOP-Taste
END gedriickt wird.
Roboterstop Halt sofort in dem AUS | AUS | Schrittin | Schalten Sie die
TP: Taste ROBOT STOP Moment, in dem die Ausfih- Stromversorgung
(Roboterstop) Taste "ROBOT rung zum Motor wieder
OP: Taste ROBOT STOP STOP" (Roboterstop) ein; Sie kdnnen
(Roboterstop) gedriickt wird, alle nun noch einmal
Schrittstop gerade laufenden eine
ausgelost TASK-Programme Einzelschrittausfi
an und schaltet die hrung oder eine
Stromversorgung Ausfiihrung mit
?  Roboter zum Motor aus. Einzelzyklus vom
I hier Programmkopf
| angehale aus starten.
o
END
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[1] Zyklusstop (TP)

Der Zyklusstop kann nur Giber das Programmiergerat ausgeltst werden.

Prozedur
®m Uber das Programmiergerat
SCHRITT 1 Dricken Sie [F3 ZykStop].

O& B 3 wooww | woro| EEETTEE
Programmliste [Anzahl Programme: 31
AUTOEXEC fngehalt 4 a.08 128
PRO1 fktiv p 5 9.08 128
PRO2 Angehalt 2 4,00 128
Zurlick | Heiter Suchen | Anzeigen| HKonfig. |
fbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. @wncRurr)
[ A | finhalten| SchrStop| ZykStop Start | | SchrStrt
F3

Das aktuelle Programm wird bis zum letzten Schritt ausgefihrt; anschlieRend halt
der Roboter an.
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__________________________________________________________________________________________________________________|

[ 2] Schrittstop (TP/OP)
Prozedur

B Uber das Programmiergeréat
SCHRITT 1 Dricken Sie [F2 Schrittstop].

o6& @ 1 w oo o 1 o| IETTENN
Programmliste [Anzahl Programme: 31
AUTOEXEC fngehalt 4 a.08 128
PRO1 SchrStop 3 37.7¢ 128
PRO2 Angehalt 2 4.00 128
Zurlick Heiter Suchen | Anzeigen Konfig.|
fAbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. G
[ A | finhalten| SchrStop| ZykStop Start | | SchrStrt
F2

Der aktuell in Ausfiihrung befindliche Programmschritt wird ausgefiihrt; anschlielend
wird das Programm unterbrochen.

/M\VORSICHT: Bevor Sie den Roboter nach einem Schrittstop neu starten, missen
Sie sich unbedingt vergewissern, daf} es durch die wieder neu einsetzende
Roboterbewegung weder zu ZusammensttRen noch zu anderen Unféallen kommen
kann. Wenn Sie den Roboter nach einem Schrittstop dort neu starten, wo er sich
vorher befunden hat, dann wird der Schritt ausgefiihrt, der direkt auf den aktuell im
Programmiergerét oder im Bedienfeld angezeigten Schritt folgt.
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m Uber das Bedienfeld
SCHRITT 1 F Drucken Sie die Taste "ST-STOP".

Die Anzeige wechselt von

RO
UN

Ph
TA

nach

ROT[ [ ]SSt [ 6
TEP STIOP|

Eelne]
==
[ep]
[Y2][N
=
ﬂ

=

[77]inv]

Der aktuell in Ausfiihrung befindliche Programmschritt wird ausgefiihrt; anschlielend
wird das Programm unterbrochen.

/\VORSICHT: Bevor Sie den Roboter nach einem Schrittstop neu starten, missen
Sie sich unbedingt vergewissern, daf} es durch die wieder neu einsetzende
Roboterbewegung weder zu ZusammensttRen noch zu anderen Unféallen kommen
kann. Wenn Sie den Roboter nach einem Schrittstop dort neu starten, wo er sich
vorher befunden hat, dann wird der Schritt ausgefiihrt, der direkt auf den aktuell im
Programmiergerét oder im Bedienfeld angezeigten Schritt folgt.
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__________________________________________________________________________________________________________________|

[ 3] Anhalten (Stop) (TP/OP)
Prozedur

B Uber das Programmiergeréat
SCHRITT 11 Dricken Sie [F1 Anhalten] oder die STOP-Taste.

ANMERKUNG: Durch Dricken der Taste [F1 Anhalten] wird das im Fenster
"Programmliste” ausgewéhlte Aufgabenprogramm sofort angehalten; durch
Dricken der STOP-Taste werden alle Aufgabenprogramme sofort angehalten.

4=}
Da ol woemn | word mETTEE
Programmliste [Anzahl Programme: 31
AUTOEXEC fngehalt 4 0.00 128
PRO1 Unterbr. 3 0.00 128
PRO2 Angehalt 2 ©.00 128
Zuriick Heiter Suchen | Anzeigen Konfig.|

fAbbrechen: Schlieft dieses Fenster. @swcﬁurr)

® A ﬂnhalten| Schr8t0p| ng8t0p| Start | | SchrStrt
F1

Der aktuell in Ausfiihrung befindliche Programmschritt wird sofort unterbrochen, so
daf der Roboter anhélt.

/MNVORSICHT: Bevor Sie den Roboter nach dem Anhalten neu starten, miissen Sie
sich unbedingt vergewissern, dal} es durch die wieder neu einsetzende
Roboterbewegung weder zu Zusammenstolen noch zu anderen Unfallen kommen
kann. Wenn Sie den Roboter nach dem Anhalten dort neu starten, wo er sich vorher
befunden hat, dann wird der zuvor unterbrochene Schritt ausgefihrt.
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m Uber das Bedienfeld
SCHRITT 1 F Drucken Sie die STOP-Taste.

Die Anzeige wechselt von

RO
UN

Ph
TA

nach
Spd [ B
|

pelins]
==
=
=
ZZ]ion
=
ik

RO
TEP ST

=

[77]inv]

Alle derzeit laufenden Programme werden sofort unterbrochen, so daf’ der Roboter
anhalt.

/MAVORSICHT: Bevor Sie den Roboter nach dem Anhalten neu starten, miissen Sie
sich unbedingt vergewissern, dall es durch die wieder neu einsetzende
Roboterbewegung weder zu Zusammenstdlien noch zu anderen Unféallen kommen
kann.
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__________________________________________________________________________________________________________________|

[ 4] Roboterstop (TP/OP)
Prozedur

B Uber das Programmiergeréat
SCHRITT 11 Dricken Sie den Schalter "Roboterstop".

Alle derzeit laufenden Aufgabenprogramme werden sofort angehalten, so daf3 der
Roboter gestoppt wird.

/NVORSICHT: Durch den Roboterstop wird die Stromversorgung zum Motor
ausgeschaltet; es kann jedoch aufgrund der Tragheit zu unerwarteten
Roboterbewegungen kommen.

/NVORSICHT: Bevor Sie den Roboter nach einem Roboterstop neu starten,
mussen Sie sich unbedingt vergewissern, daf3 es durch die wieder neu einsetzende
Roboterbewegung weder zu Zusammenstolen noch zu anderen Unféallen kommen
kann. Wenn Sie den Roboter nach dem Roboterstop dort neu starten, wo er sich
vorher befunden hat, dann wird das ausgewahlte Programm von Anfang an
ausgefuhrt.

m Uber das Bedienfeld
SCHRITT 11 Dricken Sie den Schalter "Roboterstop".

Die Anzeige wechselt von

P
TA

nach

PRO1 St
RUNNING [TA

==
=
[«p]
[72)[=N
7
=3

RO
UN

pzvlns]

[Y2](*]
T
[=]

Alle derzeit laufenden Programme werden sofort angehalten, so daf? der Roboter
gestoppt wird.

/MN\VORSICHT: Durch den Roboterstop wird die Stromversorgung zum Motor
ausgeschaltet; es kann jedoch aufgrund der Tragheit zu unerwarteten
Roboterbewegungen kommen.

/MN\VORSICHT: Bevor Sie den Roboter nach einem Roboterstop neu starten,
mussen Sie sich unbedingt vergewissern, daf? es durch die wieder neu einsetzende
Roboterbewegung weder zu Zusammenstolen noch zu anderen Unféallen kommen
kann. Wenn Sie den Roboter nach dem Roboterstop dort neu starten, wo er sich
vorher befunden hat, dann wird das ausgewahlte Programm von Anfang an
ausgefuhrt.
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3.4.3 Umschalten in den (TP/OP)

Sie kdnnen Uber das Programmiergerat oder das Bedienfeld vom internen in den
externen automatischen Betrieb wechseln. Im externen automatischen Betrieb haben
Sie die Mdglichkeit, den Roboter automatisch von einem externen Gerat aus zu
betreiben.

Wann mul in den exter nen automatischen M odus gewechselt
wer den?

Wechseln Sie in den externen automatischen Betrieb, wenn Sie den Roboter von
einem externen Gerat aus automatisch betreiben.

Prozedur

B Uber das Programmiergeréat

SCHRITT 11 Stellen Sie den Modusauswahlschalter auf AUTO.

SCHRITT 21| Dricken Sie die Taste MOTOR.

Die Lampe fir MOTOR leuchtet auf.

SCHRITT 31| Dricken Sie in der Hauptanzeige die Taste "SHIFT", um in die zweite Tastenebene
der Funktionstasten zu gelangen. Dricken Sie dann die Funktionstaste
[F10 INT/EXT], die nun nach dem Dricken der "SHIFT"-Taste anstelle der
Funktionstaste [F4 E/A] zur Verfligung steht.

Da o 0w oo | no 1o INETTEN

ALTO

)

® A Bed.feld| Einst. |

Programn

firm | Bild | E/f

F4
(F10)

Das Dialogfenster "Systemmeldung" erscheint, wie im nachsten Schritt dargestellt.
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SCHRITT 41 Klicken Sie im unten gezeigten Dialogfeld auf "OK".

Da o 0w oo | no 1o INETTEN

ALTO

Systemmeldung

Zum externen automatischen
Modus wechseln?

Abbrechen

)

e o | ]

Sie sind nun vom internen automatischen Betrieb in den externen automatischen
Betrieb gewechselt.

ANMERKUNG: Nachdem Sie die SCHRITTE 1 bis 4 durchgefiihrt haben, kénnen
Sie durch Driicken der Taste [F10 INT/EXT] beliebig zwischen internem und
externem Betrieb wechseln.

3-67



SCHRITT 1

SCHRITT 2

SCHRITT 3

3-68

m Uber das Bedienfeld

Stellen Sie den Modusauswabhlschalter auf AUTO.

Die Lampe fur AUTO leuchtet auf.

Drucken Sie die Taste "EXT/INT".

In der Anzeige wird folgendes eingeblendet:

Dricken Sie die Taste "ABBRECHEN" (Cancel)) um den neuen Eintrag
abzubrechen.

Drucken Sie die Taste "OK".

In der Anzeige erscheint die folgende Meldung, und die mit INT OPR beschriftete
Lampe schaltet sich aus.

ANMERKUNG: Sobald der externe automatische Betrieb gewahlt wurde,
akzeptiert das Bedienfeld keinerlei weitere Eingaben. Es reagiert nur noch auf die
Tasten "EXT/INT" und "STOP".



Kapitel 3 Allgemeine Einfiihrung zu den Betriebsmodi und zur M aschinenverriegelung

3.4.4 Beenden desexternen automatischen Betriebs (TP/OP)

Sie kdnnen den externen automatischen Betrieb jederzeit Uber das Programmiergeréat
oder Uber das Bedienfeld anhalten. Gehen Sie dazu exakt so vor wie beim Anhalten
des internen automatischen Betriebs. Weitere Informationen hierzu siehe Abschnitt
3.4.2.

AuRerdem haben Sie auch die Mdglichkeit, den externen automatischen Betrieb Uber
das externe Geréat anzuhalten. Weitere Informationen, siehe Abschnitte 5.3.3 und
5.5.3. in Kapitel 5 des INSTALLATIONS- UND WARTUNGSHANDBUCHES.
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3.4.5 Funktion " Waeiter"

Die Funktion "Weiter" setzt den Roboterbetrieb an der Stelle fort, an der automatische
Betrieb aus einem der folgenden Griinde unterbrochen wurde:

"Halt (Stop)"

"Roboterstop” (mit Parametern festgelegt)
"Motor AUS"

"Fehler auf Stufe 2."

Wann ist diese Funktion erforderlich?

Der Roboter wird angehalten, wenn das Produkt wahrend des automatischen Betriebs
vom Roboter falsch gehandhabt wird. Sobald das Produkt umgesetzt oder umgeordnet
wurde, kdnnen Sie den Betrieb mit dieser Funktion wieder aufnehmen.

Struktur der Funktion " Weiter"

Die Funktion "Weiter" ist, wie im folgenden beschrieben, in zwei Funktionen unterteilt.

"Automatische Positionskorrektur"
"Neustart des Betriebs"

" Auto-Positionskorrektur”

Wenn ein "Fortsetzungsstart” ausgefihrt wird, dann wird der Roboter durch diese
Funktion an die Position gebracht, an der die Operation angehalten wurde. Der
Benutzer kann diese Funktion durch Andern der Parameter aktivieren oder
deaktivieren.

Wird nach dem manuellen Umordnen des falsch gehandhabten Produktes und nach
der Korrektur der Roboterposition erneut ein "Fortsetzungsstart" ausgefiihrt, dann
Uberprift diese Funktion die Roboterposition. Befindet sich der Roboter innerhalb
eines zulassigen Bereiches, wird die angehaltene Operation neu gestartet.

Befindet sich der Roboter aufRerhalb des zuldssigen Bereiches, wird ein Fehler
ausgegeben. Der Benutzer kann den als zuléssig geltenden Bereich durch Andern der
Parameter verandern.

Zulassiger Bereich

O >
A~

Roboterstop-Position

Positionsunterschied

Wird "Continue Start"
(Fortsetzungsstart) gedruckt,
so wird der Betrieb wieder
aufgenommen, sobald der
Roboter in die Halteposition
bewegt wurde.
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ANMERKUNG:

+ Diese Funktion wird auch dann ausgefuhrt, wenn das Betriebsprogramm des
Roboters nach Driicken von "Continue Start" (Fortsetzungsstart) nicht korrekt
ausgefuhrt wird.

« Wird CAL nicht ausgefuhrt, wird ein Fehler ausgegeben.
« Ist die Stromversorgung zum Motor AUS, wird ein Fehler ausgegeben.
« Diese Funktion wird nur nach einem Fortsetzungsstart ausgefuhrt.

Sie wird nicht wahrend "RUN" und "SchrStrt" ausgefihrt.

Neustart der Operation

Diese Funktion startet alle Programme an der Position neu, an der der Roboter
angehalten wurde. Wenn die Operation angehalten wird, kdnnen Programme mit dem
Status "Ausfuihren”, "Ausfihren (Warten)" oder "Warten" neu gestartet werden.
Programme, die den Status "Schrittstop”, "Temporar angehalten" oder "Angehalten”
haben, kdnnen nicht neu gestartet werden.

Ubertragen des Programmstatus (vor dem Anhalten)

O T\ Y moomn | woro NETTEE

aUTo

Programmliste [Anzahl Programme: 31

AUTOEXEC fngehalt 4 a.08 128
PRO1 fktiv p 5 9.00 128
PRO2 Angehalt 2 4.00 128
Zurlick Heiter Suchen | Anzeigen| HKonfig.
fAbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. G
[ A | finhalten| SchrStop| ZykStop Start | | SchrStrt

!

Alle Aufgabenprogramme werden temporar angehalten.

Da o 0w oo | wo 1 o| IEETTEN

ALTO

Programmliste [Anzahl Programme: 31

AUTOEXEC fngehalt 4 0.00 128
PRO1 Fort.Stp. 5 9.02 128
PRO2 Angehalt 2 ©.00 128
Zuriick Heiter Suchen | Anzeigen| Konfig.
fAbbrechen: Schlieft dieses Fenster. @swcﬁurr
@ A | fAnhalten| SchrStop| ZykStop Start | | SchrStrt
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Wird ein "Fortsetzungsstart” ausgefiihrt, dann werden alle Programme, die den Status
"Fortsetzungsstop” haben, neu gestartet.

ANMERKUNG: In WINCAPSII lautet der Task-Status fur Fortsetzungsstop "6".

Fortsetzungsstart
Oa H 0 m o | no 1 of IETTENN

aUTo

Programmliste [Anzahl Programme: 31

AUTOEXEC fngehalt 4 a.08 128
PRO1 fktiv p 5 9.00 128
PRO2 Angehalt 2 4.00 128
Zurlick Heiter Suchen | Anzeigen| HKonfig. |
fAbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. G
[ A | finhalten | SchrStop | ZykStop Start | | SchrStrt

Parameter, die vom Benutzer geéndert werden kdnnen

Sie kdnnen die folgenden Parameter andern, die zur Funktion "Continue" (Weiter)
gehoren.

"Roboterstop (Weiter)"

Ist fir diesen Parameter 1 eingestellt, dann wird der Fortsetzungsstart nach einem
Roboterstop aktiviert. Selbst wenn die Taste "ROBOT STOP" (Roboterstop) gedriickt
wird, wechselt der Programmstatus nicht auf "Angehalten”. Wenn fur diesen
Parameter O eingestellt ist, dann ist der Fortsetzungsstart deaktiviert.

"Auto-Positionskorrektur"

Ist dieser Parameter auf 1 eingestellt, dann wird die automatische Positionskorrektur
wahrend des Fortsetzungsstartes vorgenommen. Ist er auf 0 eingestellt, ist diese
Funktion deaktiviert.

"Gultiger Bereich fur Auto-Positionskorrektur, Achsen 1 - 6"

Dieser Parameter zeigt den fir die Ausfihrung der Auto-Positionskorrektur giltigen
Bereich an. Die Einheit lautet Grad.

Sie kdnnen die Parameter Uber das Programmiergerat oder in WINCAPSII einstellen.

Einstellen der Parameter tUber das Programmiergerat (Manueller Modus)
Zugriff:  Hauptanzeige
[F1 Programm]—I[F6 Hilfs|—[F7 Weiter]
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M g @ 4 w —ees | doint we 1o 12

Parametereinstellung fortsetzen

@: Continue (@:No 1:Continue 2:Both)
1: Automatic position restoration
2: Allowance for Position restoration(Jl, =1 10000
3: Allowance for Position restoration(J2, =1 10000
4: fllowance for Position restoration(J3, =1 10000
Abbrechen 0K J
F5: Andert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. G
[ & Zurtick | Heiter Gehe zu Andern |

Einstellung Uber das Programmiergerat

ANMERKUNG:

Der zulassige Bereich fiir die automatische Positionskorrektur des Armes wird in 10°
ausgedriickt.

Im o. g. Beispiel steht 10000 fiir 10 Grad.

Der zulassige Bereich errechnet sich aus (Position, an der der Roboter angehalten hat
— zulassiger Bereich) bis (Position, an der der Roboter angehalten hat + zulassiger
Bereich).

Parameter-Einstellung in WINCAPSI|
Loggen Sie in der Stufe Programmierer ein.
Wabhlen Sie [Datei]—[Projekt konfigurieren]—[Interpreter] im PAC Manager.

Andern Sie die Parameter fuir Roboterstop (Weiter) und Auto-Positionskorrektur.

®; Projekt konfigurieren

DukumentT Frogramm Télnlerpreterﬂ’ Gruppe T Zugehdrige

Eigenschaft ceinstellen
1024

128

256
1
* 32
Continue/Restaration (0:No 1:Car 1
Automatic position restoration 1
Safety start mode(0:Enable 1:3lo ]

] =] 2| =

-
e C E e TR

~n

oK | Abbrechen |

Andern der Parameter in WINCAPSI|
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Wahlen Sie im Arm Manager [Werkzeug] [Einstellungen] [Kurve erstellen].
Andern Sie die Parameter des zulassigen Bereiches wie unten abgebildet.
-ﬁl- Options

Munit0r| Config.  Trajectory I Servol T001| Work| Areal Displayl
Property Setwvalue
Allowance for Fosition restoration{J1,deg*10”3) 10000
Allowance for Fosition restoration(J2, deg*10°3) 10000
Allowance for Fosition restoration{J3,deg*10°3) 10000
Allowance for Fosition restoration{J4,deg*1073) 10000
Allowance for Fosition restoration{J5,deg*1073) 10000
Allowance for Fosition restoration(J6,deg*10°3) 10000
Allowance for Fosition restoration(J7,deg*1073) 10000
Allowance for Fosition restoration(J8,deg*10°3) 10000 -
Ok | Cancel

Parameter-Einstellung in WINCAPSI|

Ubertragen Sie die neuen Daten an den Controller.

Weitere Informationen hierzu, siehe Handbuch WINCAPSII.

Voraussetzungen flr den Fortsetzungsstart

Sie kdnnen die Operation nur dann starten, wenn es nach dem Anhalten zu keinen
Anderungen im Programmstatus gekommen ist. (Wenn das Programm allerdings iiber
das Programmiergerat wahrend einer Zyklusausfihrung durch Driicken der Taste
'Cycle Stop' (Zyklusstop) angehalten wird und es zu keinen Anderungen im
Programmstatus gekommen ist, dann arbeitet die Funktion "Fortsetzungsstart" nicht
korrekt.)

ANMERKUNG: Andert sich der Programmstatus wahrend der Ausfilhrung des
"Fortsetzungsstarts”, wird ein Fehler ausgegeben.

Prozedur von " Fortsetzungsstart”

Sie kdénnen die Funktion "Fortsetzungsstart” Giber das Programmiergerat, das Bedien-
feld und die Ein- und Ausgange ausfihren.

Uber das Programmiergerat

Nur das Programm mit dem Status [Fortsetzungsstop] kann durch Dricken von
"Continue Start" (Fortsetzungsstart) ausgeftihrt werden.
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_______________________________________________________________________________________________________________________|

O& @ [ m o | Ho 1 of IETTINN
Programmliste [Anzahl Programme: 31
AUTOEXEC fngehalt 4 a.08 128
PRO1 Fort.Stp. 5 ¢.02 128
PRO2 Angehalt 2 4.00 128
Zurlick Heiter Suchen | Anzeigen| HKonfig. |
fAbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. G
[ A | finhalten| SchrStop| ZykStop Start | | SchrStrt

Ausflihren der Funktion Fortsetzungsstart Giber das Programmiergerat.

Uber das Bedienfeld

Shift EIN + Step Stop (Schrittstop) (das im Bildschirm oben Uber Schrittstop
angezeigte Programm kann von der Funktion Fortsetzungsstart ausgefuhrt werden)

E/A-Standardmodus

Befehl Fortsetzungsstart

0001 00000100
Programmbetrieb Datenbereich 1 Programmnummer Statusbereich

Berechtigungssignal fur Fortsetzungsstart

Nr.10 von CN 10 Berechtigungssignal fur Fortsetzungsstart

E/A Kompatibilitatsmodus

Signal Fortsetzungsstart (Nr.6 von CN8) + Signal Programmstart (Wenn das Signal fur
den Programmstart zusammen mit dem Signal fir den Fortsetzungsstart eingegeben
wird, dann wird der Fortsetzungsstart ausgefihrt.)

ANMERKUNG:

Wenn das Signal fiir den Fortsetzungsstart zum Zeitpunkt des Programmstarts
eingegeben wird, wird die Programmnummer ignoriert.

Berechtigungssignal fur Fortsetzungsstart

Nr.16 von CN 10 Berechtigungssignal fur Fortsetzungsstart

ANMERKUNG:

Wird "Fortsetzungsstart” zum E/A-Zeitpunkt ausgefihrt, tritt ein Fehler auf, es sei denn,
ein Berechtigungssignal fur den Fortsetzungsstart wird ausgegeben.

Wird direkt nach dem Anhalten aller Aufgabenprogramme ein "Fortsetzungsstart"
ausgefihrt, und das Signal fir den Fortsetzungsstart ist auf EIN, kommt es dennoch zu
einem Fehler.
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__________________________________________________________________________________________________________________|
Sonstige

Das Programmiergerat verfligt Uber eine Funktion, mit der alle Programme
zurlickgesetzt werden kdnnen. Diese Taste halt die Programme an. Der Benutzer kann
entweder das ausgewahlte Programm oder alle Programme stoppen, indem er
"Programm riicks." oder "Alle Prog. riicks." auswahlt.

Da o 0w oo | wo 1 o| IEETTEN

ALTO

Programmliste [Anzahl Programme: 31

AUTOEXEC & Riickzusetzende Programme auswihlen
(" Programn riicks.
PRO2
(@ fAlle Prog. ricks.
Abbrechen OK |
Zuriick | Heiter | Suchen | | Anzeigen| Konfig.

OK: Programmriicksetzung I

e o | | | ] | |

Zurucksetzen von Programmen Uber das Programmiergeréat

Das dedizierte Ausgangssignal (Kompatibler Modus), durch das angezeigt wird, daf3 1
Zyklus vollstandig ausgefuhrt wurde, ist wahrend des Fortsetzungsstarts AUS.
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3.4.6 Funktion"SS' (Sicherer Start)

Wenn der Roboter wahrend des automatischen Betriebs eine bestimmte Zeitspanne
inaktiv ist, weil der Roboter auf ein Signal von einem externen Gerat wartet, dann fihrt
diese Funktion aus Sicherheitsgrinden entweder einen 'Fortsetzungsstop' aus, oder
sie verringert die Geschwindigkeit der nachsten Operation flr eine im voraus
festgelegte Zeitspanne.

Roboter wartet auf Signal

Angegebene Zeit Uiberschritten

~ Funktion "SS"

Erzwungener Verringern der
"Fortsetzungsstop." oder Geschwindigkeit der
nachsten Operation fur
eine im voraus
festgelegte Zeitspanne

Wann ist diese Funktion hilfreich?

Diese Funktion ist hilfreich, um als Teil der Sicherheitsfunktion des Geréates die
Sicherheit in gré3stmoglichem Maf3e zu gewéhrleisten.

Das folgende Beispiel beschreibt eine fur den Bediener gefahrliche Situationen, in der
das Werkstiick vom Roboter beschadigt wurde.

(1) Das Werkstuick (Produkt) ist beschadigt.
(2) Der Sensor gibt kein Signal aus, das anzeigt, ob ein Werkstlick vorhanden ist.

(3) Der Roboter befindet sich in einem inaktiven Zustand und wartet auf ein
Signal.

(4) Der Bediener miRversteht die Inaktivitdt des Roboters und nimmt an, dal’
der Roboter angehalten hat.

(5) Der Arbeiter tauscht das beschadigte Produkt aus, ohne den
Roboterbetrieb zuvor temporar anzuhalten.

(6) Der Sensor zeigt mit einem Signal an, dal3 ein Werkstick vorhanden ist.

(7) Der Roboter nimmt den neuen Betrieb sofort mit der normal hohen
Geschwindigkeit auf.

l
In diesen Situationen kann fur den Bediener eine Gefahr bestehen.

Wenn die Inaktivitditsphase des Roboters eine bestimmte Zeit Uberschreitet, weil der
Roboter auf ein Signal von einem externen Gerét wartet, kdnnen Sie daher mit der hier
beschriebenen Funktion den gesamten Prozel3 automatisch anhalten oder die
Geschwindigkeit der nachsten Operation fUr eine festgelegte Zeitspanne verringern
und so wieder fir sichere Bedingungen sorgen.

Anmerkung (zur Funktion " SS" (Sicherer Start)):

* Wenn Sie die Funktion "SS" verwenden, miissen Sie vorher einen Test durchfiihren
(einschlieBlich Testen der Peripheriegerate).

Vergewissern Sie sich vor allem, daB keine Gefahr dadurch besteht, weil die
Robotergeschwindigkeit in der Funktion "SS" und die Geschwindigkeit der
Peripheriegerate nicht aufeinander abgestimmt sind und sich gegenseitig storen.

+ Diese Funktion ist ein wesentlicher Teil der Sicherheitsfunktion. Bitte lesen Sie sich
zunéachst sorgfaltig die Sicherheitshinweise durch, bevor Sie den Roboter einsetzen,
denn nur so kann der Roboter sicher betrieben werden.
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Betriebsmodus
Modi
Die Funktion "SS" umfalit die beiden im folgenden beschriebenen Modi.

(1) Stopmodus

Wenn die Inaktivititsphase eine bestimmte Zeitspanne Uberschreitet, wird in
diesem Modus ein "Fortsetzungsstop" ausgefihrt.

(2) Langsamer Modus

Wenn die Inaktivititsphase eine bestimmte Zeitspanne Uberschreitet, wird in
diesem Modus die Geschwindigkeit der nachsten Operation fir eine festgelegte
Zeit verringert.

Stopmodus

* Funktion

Wenn die Inaktivitatsphase eine bestimmte Zeitspanne Uberschreitet, wird in diesem
Modus ein "Fortsetzungsstop" ausgefihrt.

Diese Zeitspanne wird als "WM-Zeit" (Zeit fiir Uberpriifung) bezeichnet. Die Phase,
in der der Roboter inaktiv ist, wird auch als "Inaktivitatsphase" bezeichnet. Die Zeit
wird ab 0 ab dem Moment gezahlt, an dem das externe Gerat den Betrieb des
Armes oder des Werkzeugs temporar anhalt. Wird die WM-Zeit Uberschritten, so
wird ein Fortsetzungsstop ausgefihrt.

Ab dem Moment, ab dem die WM-Zeit Uberschritten wurde, bis zu dem Moment, in
dem der "Fortsetzungsstop” ausgefuhrt wird, befindet sich der Roboter im "SS-
Modus".

« Wird die Operation MOVE innerhalb der WM-Zeit gestartet, dann wird die
Berechnung der Dauer der Inaktivitditsphase angehalten.

* Wird nach einem "Fortsetzungsstop"” der Betrieb wieder neu gestartet und wechselt
der Roboter dann erneut in den Status der Inaktivitat, dann beginnt die Berechnung
der Inaktivitdtsphase wieder bei 0.

* Beispiel
Die folgende Abbildung erlautert den Stopmodus.

In diesem Beispiel beginnt die Berechnung der Inaktivitatsphase nach Beendigung
der Operation MOVE von PRO1; sobald die WM-Zeit Gberschritten wird, wird ein
"Fortsetzungsstop” ausgefuhrt.
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PRO1

!

| MOVE

TAKEARM ausgefihrt wird.

................................................................................... "Fortsetzungsstop" fiir alle
I Programme aus.
GIVEARM
TAKEARM
........................ ’ e e WM-Zeit abgelaufen

PRO2 PRO3 In dieser Abbildung wird PRO3
PY ® durchgeftihrt, wenn ein
"Fortsetzungsstop" nur fir PRO1

Um das zu vermeiden wenn die WM-
Zeit verstrichen ist, flihren Sie einen

11=12+13

l MOVE
v

4 Fortsetzungsstop

Langsamer Modus

Funktion

Wenn die Inaktivitatsphase eine bestimmte Zeitspanne Uberschreitet, wird in diesem
Modus die Geschwindigkeit der nachsten Operation flr eine festgelegte Zeit
verringert.

Diese feste Zeitspanne wird als "ZL-Zeit" (Zeit fir langsame Bewegung) bezeichnet.
Von dem Moment an, in dem die WM-Zeit tberschritten wurde, bis zum Ende der
ZL-Zeit befindet sich der Roboter im "SS-Modus".

Die Geschwindigkeit im langsamen Betrieb wird als "Langsame Geschwindigkeit"
bezeichnet.

Alle Befehle, die in SS-Modi ausgefiihrt werden, werden langsam ausgefihrt.

Wenn alle Programme im SS-Betrieb angehalten oder geschlossen werden, endet
der SS-Modus.

Sobald der langsame Betrieb gestartet wurde, erscheint im Fenster zum Einstellen
der Geschwindigkeit ein Symbol, das den SS-Modus anzeigt.

3-79



O & B0 w s We ol Bs 102
Programmliste [Anzahl Programme: 31
AUTOEXEC fngehalt 4 a.08 128
PRO1 fktiv t 6 5.8 128
PRO2 Angehalt 2 4.00 128

Zurlick | Heiter Suchen | Anzeigen| HKonfig. |

fAbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. @Skm)

[ A | finhalten| SchrStop| ZykStop Start | | SchrStrt

Beispiel
Die folgende Abbildung zeigt ein Beispiel fir den Betrieb im langsamen Modus.
In diesem Beispiel startet die Berechnung der Inaktivitatsphase nach Beendigung der

Operation MOVEL von PRO1,; sobald die WM-Zeit Uberschritten wird, wechselt der
Modus in den SS-Modus.

AnschlieBend wird der langsame Betrieb von MOVE1 von PRO2 gestartet. MOVE2
von PRO2 wird langsam ausgefiihrt, da diese Operation innerhalb der ZL-Zeit
gestartet wurde.

Ab MOVE2 von PRO1 werden die Aktionen wieder in der urspringlichen
Geschwindigkeit durchgefihrt.

PROlT PRO2
TAKEARM
MOVE1
A
GIVEARM
TAKEARM v
i WM-Zeit abgelaufen
| MGVET A Beginn des SS-Modus
MOVE2 ... Y. ZL-Zeit abgelaufen
| Ende des langsamen Betriebs
GIVEARM. Normale Betriebsgeschwindigkeit
TAKEARM ab hier
| MOVE2
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_______________________________________________________________________________________________________________________|

Prozedur zum Einstellen des Sicherheitsstartmodus
(1) Stellen Sie den Modusauswahlschalter auf MANUELL.

M g @ 4 w —eeswn | doint wo T o 12

o

Einst. |

[ A‘ Programm firm | Bild | E/N | Bed.feld

(2) Schalten Sie den Motor AUS.
(3) Dricken Sie [F1], oder wahlen Sie im Fenster [Programm].

Das Programmlistenfenster erscheint (siehe unten).

M Y = 0 w oseen | Jomeworol| 1oz

AN

Programmliste [Anzahl Programme: 31

|
AUTOEXEC autoexec. Ja Ja Aktiv.
PRO2 pro2.pac Ja Ja Aktiv.
Zurlick Heiter Suchen | Anzeigen| HKonfig. |
fAbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. G
[ A | ProgNeu Losch Kopier. Yar. | Bearh. | Hilfs.
F6
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]
(4) Drucken Sie [F6 Hilfs] im Programmlistenfenster.

Das Fenster "Hilfsfunktionen (Programm)" erscheint (siehe unten).

| doiweto I 10z

7
A s
PRJ einst Optionen
[F11 [F31
y 7 v 7
L] £ £ yA & |
Weiter SS-Modus  SchrZur. LadeMod. Kompil.
LF7] LF8]1 LF9] [F1a] [F121] |
| | | | |
fbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. G
|
[ A | PRJ einst Optionen | | |

(5) Dricken Sie [F8 SS-Modus].

Das Fenster "Sicherheitsstarteinstellung" erscheint.

M ¢ @ 4 w sesw | setnorol Il 1

Sicherheitsstarteinstellung

@: Safety start mode(@:Enable 1:Slow 2:Stop )
2: Time Tor Slow speed(TS)(s) 5
3: Reduced speed for safety start 10
Abbrechen 0K J
F5: Andert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. G
[ & Zurtick | Heiter Gehe zu Andern |

(6) Wahlen Sie in dieser Eingabemaske mit Hilfe der Cursor-Tasten, des
Auswahlschalters oder indem Sie den Bildschirm direkt mit dem Finger berihren,
den "Sicherheitsstartmodus" aus.

Der "Sicherheitsstartmodus" wird markiert.

(7) Stellen Sie den gewilnschten Wert ein, und driicken Sie "OK".
Deaktivieren der Funktion "SS" :0
Langsamer Modus
Stopmodus
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_______________________________________________________________________________________________________________________|

Einstellen von Zeit und Geschwindigkeit

Sie kdnnen die WM-Zeit, die ZL-Zeit und die Langsame Geschwindigkeit auf zwei
Arten einstellen:

(1) Direkte Eingabe von Werten

Einstellung der WM-Zeit, der ZL-Zeit und der langsamen Geschwindigkeit Gber
das Programmiergerat.

Diese Methode sollte verwendet werden, wenn Sie die Funktion "SS" wéhrend des
automatischen Betriebs fir alle Operationen aktivieren wollen.

(2) Einfigen von Befehlen in das Programm
Flgen Sie die Befehle ndTC und ndTS in Programme ein

Diese Methode sollte verwendet werden, wenn Sie die Funktion "SS" wéhrend des
automatischen Betriebs fir eine bestimme Operation aktivieren wollen.

ANMERKUNG:

¢ Verwenden Sie immer nur eine der beiden oben genannten Moglichkeiten. Wenn
Sie beide Mdglichkeiten parallel verwenden, kann es zu Unklarheiten kommen,
welche Einstellungen giiltig sind. Dieser Zustand ist GEFAHRLICH.

« Der angegebene Wert ist auch dann wirksam, wenn Sie die Stromversorgung zum
Controller ausschalten.

« Der zuletzt ausgefiihrte Wert wird danach zum Standardwert.
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Direkte Eingabe von Werten

Einstellung der WM-Zeit
(1) Folgen Sie Schritt (1) bis (5) in "Prozedur zum Einstellen des
Sicherheitsstartmodus”.

(6) Wahlen Sie in dieser Eingabemaske mit Hilfe der Cursor-Tasten, des
Auswahlschalters oder indem Sie den Bildschirm direkt mit dem Finger beriihren,
die "WM-Zeit" aus.

Die "WM-Zeit" wird markiert.

e

1 0 wm eesad Joint Ho T ol [ 1o

Sicherheitsstarteinstellung

¢ Safety start mode(®:Enable 1:S5low 2:Stop ) 1

: Time for Check(TC)(s)

: Time for Slow speed(TS){s) 5
¢ Reduced speed for safety start 19

W (NS

Abbrechen OK J
F5: Andert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. @swcﬁurr)
® -~ |

Zuriick Heiter Gehe zu Andern

(7) Geben Sie einen Wert fiir die WM-Zeit ein, und drticken Sie "OK".

Sie konnen jeden Wert zwischen 0 und 600 Sekunden eingeben. Der
Standardwert ab Werk ist 60 Sekunden.

ANMERKUNG: Wenn Sie "0" eingeben, wird die SS-Funktion deaktiviert. Die
SS-Funktion bleibt deaktiviert, bis Sie fiir die WM-Zeit einen anderen Wert als "0"
eingeben.
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Kapitel 3 Allgemeine Einfiihrung zu den Betriebsmodi und zur M aschinenverriegelung
|
Einstellung der ZL-Zeit
(1) Folgen Sie Schritt (1) bis (5) in "Prozedur zum Einstellen des
Sicherheitsstartmodus”.

(6) Wahlen Sie in dieser Eingabemaske mit Hilfe der Cursor-Tasten, des
Auswahlschalters oder indem Sie den Bildschirm direkt mit dem Finger berihren,
die "ZL-Zeit" aus.

Die "ZL-Zeit" wird markiert.

9

g1 0w —sesD Joint HoTo| [ 1ex

Sicherheitsstarteinstellung

: Safety start mode(®:Enable 1:Slow 2:Stop ) 1

: Time for Check(TC)(s)
: Time for Slow speed(15)(s)

W N

: Reduced speed for safety start 10

Abbrechen 0K J

SHORT

F5: Andert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. G
® -~

Zuriick Heiter Gehe zu Andern

(7) Geben Sie die gewiinschte ZL-Zeit ein, und driicken Sie "OK".

Es kann jeder beliebige Wert zwischen 3 und 30 Sekunden eingegeben werden.
Der Standardwert ab Werk ist 5 Sekunden.
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Einstellung der langsamen Geschwindigkeit
(1) Folgen Sie Schritt (1) bis (5) in "Prozedur zum Einstellen des
Sicherheitsstartmodus".

(6) Wahlen Sie mit Hilfe der Cursor-Tasten, des Auswabhlschalters oder indem Sie den
Bildschirm direkt mit dem Finger berihren, "Verringerte Geschwindigkeit fur
Sicherheitsstart” aus.

Die "Verringerte Geschwindigkeit flir Sicherheitsstart" wird markiert.

M ¢ @ 4 w sesw | setnorol Il 1

Sicherheitsstarteinstellung

: Safety start mode(®:Enable 1:Slow 2:Stop ) 1
: Time for Check(TC)(s) 60
: Time for Slow speed(15)(s)

W N

: Reduced speed for safety start

Abbrechen 0K J
F5: Andert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. @Eﬁwﬁﬂ)
® -~ |

Zuriick Heiter Gehe zu Andern

(7) Geben Sie die gewiinschte langsame Geschwindigkeit ein, und driicken Sie "OK".

Sie konnen jeden Wert zwischen 1% und 10% eingeben. Der Standardwert ab
Werk ist 10%.
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_______________________________________________________________________________________________________________________|

Einfigen von Befehlen in Programme

Befehl zum Einstellen der WM-Zeit

[Funktion]
[Format]

[Erlauterung]

[Makrodefiniton]

[Verwandte Funktion]

Stellt die WM-Zeit ein

ndTc (<TCtime>)

Entspricht der WM-Funktion jeder anderen
Programmiersprache.

Stellt die WM-Zeit ein.

Glltige Werte fiur die WM-Zeit liegen zwischen 0 und
600 Sekunden. Der Standardwert ab Werk ist 60
Sekunden.

Wird 0 eingestellt, ist dies identisch mit dem Ausfihren des
Programmierbefehls TC OFF (WM AUS).

Datei <pacman.h> erforderlich.

ndTS
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Befehl zum Einstellen der ZL-Zeit und der langsamen Geschwindigkeit
[Funktion] Stellt die ZL-Zeit und die Geschwindigkeit fiir die langsame
Bewegung ein.

[Format] ndTS (<TS time>, <Slow speed>) (ZL-Zeit,
Geschwindigkeit fur langsame Bewegung)

[Erlauterung] Entspricht der ZL-Funktion jeder anderen
Programmiersprache.

Stellt die ZL-Zeit und die Geschwindigkeit fiir die langsame
Bewegung ein.

Glltige Werte fur die ZL-Zeit liegen zwischen 3 und
30 Sekunden. Der Standardwert ab Werk ist 5 Sekunden.

Glltige Werte fiur die langsame Geschwindigkeit liegen
zwischen 1% und 10%. Der ist 10%.

[Makrodefiniton] Datei <pacman.h> erforderlich.

[Verwandte Funktion] ndTC
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_______________________________________________________________________________________________________________________|

Dedizierter Ausgang bei der SS-Funktion
Funktion
Ausgange im SS-Modus.

Diese Funktion ist nur dann aktiviert, wenn sie im "Langsamen Modus" eingestellt ist.

AnschluBnummer
Kompatibilititsmodus: Anschlufd Nr.29 von CN10.
Standardmodus: Anschlufd Nr.11 von CN10.

Wie diese Funktion arbeitet

Diese Funktion zeigt dem Bediener durch einen Warnton oder das Aufleuchten einer
LED (wenn dieses Signal auf EIN ist) an, dal3 die Operationen im "SS-Modus"
ausgefihrt werden.

EIN

Wenn die Operation im SS-Modus ausgefihrt wird.

AUS

Wenn die ZL-Zeit Uberschritten wurde und die Operation nicht im SS-Modus
ausgefuhrt wird.

ANMERKUNG: Dieses Signal ist, wenn die ZL-Zeit Uberschritten wird, sogar im
langsamen Betrieb AUS. Alle Operationen, die auf das Signal AUS folgen, werden mit
der urspringlichen Geschwindigkeit ausgefihrt.
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3.4.7 Haltepunkt-Funktion [TP] [Ver. 1.4 oder hoher]

Sie kénnen den Haltepunkt in Programmen auf jeden Programmschritt setzen. Wenn
ein Programm lauft und einen Haltepunkt erreicht, hélt es sofort an. Der Schritt, an

dem der Haltepunkt gesetzt ist, kann nicht ausgefihrt werden.

Haltepunkte kénnen nur Uber das Programmiergerat gesetzt werden. (Das Bedienfeld

kann zu diesem Zweck nicht verwendet werden.)

Hochstzahl der Haltepunkte, 32 Punkte in allen Programmen

die gesetzt werden kénnen

Betriebsmodi, in denen Externer automatischer Betrieb Zyklusstart

Haltepunkte wirksam sind Interner automatischer Betrieb Zyklusstart
Programmierpriifung Zyklusstart

Voraussetzungen fur das Externer automatischer Betrieb Schritt markiert

Setzen von Haltepunkten Interner automatischer Betrieb Schritt markiert
Manueller Betrieb Jeder Schritt
Programmierprifung Schritt markiert

Haltepunkt-Stopmodus

Wenn ein Programm einen Schritt mit Haltepunkt erreicht, kbnnen Sie einen von zwei

Stopmodi auswahlen:

(1) Sofortiger Halt des Programmes, in dem der Haltepunkt gesetzt ist

(2) Sofortiger Halt aller aktiven Programme

Programmstatus beim Anhalten an einem Haltepunkt

Wenn das Programm am Haltepunkt angehalten wird, zeigt der Bildschirm des

Programmiergeréates die folgenden 2 Status an:

(1) Halt am HP (Haltepunkt): Nur das Programm, in dem der Haltepunkt gesetzt ist,

wird angehalten (Standardeinstellung ab Werk)

(2) Fortsetzungsstop am HP (Haltepunkt): Die Steuerung halt das Programm an
einem Programmsschritt an, an dem ein Fortsetzungsstart moglich ist.

(Halt am HP ist funktionsdquivalent zu Halt. Fortsetzungsstop am HP st

funktionséquivalent zu Fortsetzungsstop.)

Speichern der Haltepunkteinstellungen

Alle Haltepunkte, die Sie gesetzt haben, werden gesichert, wenn die Stromversorgung

des Controller ausgeschaltet wird, mit folgenden Ausnahmen:
Haltepunkt werden freigegeben:

* Wenn Sie den Haltepunkt I6schen

» Wenn Sie alle Haltepunkte [6schen

* Wenn das Programm bearbeitet wird
» Wenn Sie das Programm léschen

» Wenn Sie das Programm mit dem Programmiergerat neu kompilieren
* Wenn Daten des PAC Manager von WINCAPS Il empfangen werden

» Wenn das Bedienfeld als Bediengerat ausgewabhilt ist
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Neustart nach einem HP-Halt

Wenn Sie mit dem Roboterbetrieb fortfahren wollen, dann starten Sie das Programm
an dem Schritt wieder, der den HP-Halt enthalt.

Je nach Status von HP-Halt startet das Programm auf eine der beiden folgenden
Weisen:

Halt an HP: Nur das Programm, in dem der Haltepunkt gesetzt ist, wird wieder
gestartet.

Fortsetzungsstop an HP: Fortsetzungsstart der Programme soweit moglich.

Wann ist diese Operation notwendig?

Diese Operation ist notwendig, wenn Sie das Programm an einem Schritt innerhalb
des Programmes anhalten wollen.

Setzen eines Haltepunktes
m Uber das Programmiergerat
SCHRITT 11 Stellen Sie den Modusauswahlschalter auf MANUELL.

Modusschalter

MANUAL
T%ACHCH ECK

SCHRITT 2§ Dricken Sie [F1 Programm].

M ¢ @ 0w cesw Joint H 0 T o 12

)

® A Bed.feld| Einst. |

Programn Arm | Bild | E/f

F1

Das Programmlistenfenster erscheint, wie im nachsten Schritt dargestellt.

3-91



SCHRITT 3§ Wabhlen Sie ein Programm aus, in dem Sie Haltepunkte setzen wollen.

Das ausgewahlte Programm wird markiert.

M @ = 0 w sesn | Jowntwo o 12

AN

Programmliste [Anzahl Programme: 31

|
AUTOEXEC autoexec. Ja Ja Aktiv.
PRO2 pro2.pac Ja Ja Aktiv.
Zurlick | Heiter Suchen | Anzeigen| HKonfig. |
fbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. G
[ A | ProgNeu Losch Kopier. Yar. | Bearb. | Hilfs. |
F5

SCHRITT 4} Drucken Sie [F5 Bearb.] oder [Anzeigen].

Das Programmschritte erscheinen (siehe unten).

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

Programm: PRO1 L 1/ 1@ Zeilenl

6001 "ITITLE "PROL"

0002 PROGRAM PROL
0003 Takefirm
0004 SPEED 160
0005 MOVE P.J1
0006 DELAY 5000
0007 MOVE P.J2

Zurlick | Heiter

| BP | GetPos.

Gehe zu
Programm anzeigen. e
[ A | Neueleil| Zeillsch| ZeileKop| Einfg | ZeilBear| Speich |
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__________________________________________________________________________________________________________________|

SCHRITT 5} Wabhlen Sie einen Schritt aus, an dem Sie einen Haltepunkt setzen wollen.

Der ausgewahlte Schritt wird markiert.

M g @ 4 w —ees | doint we 1o 12

Programm: PRO1 L 7/ 1@ Zeilen]

@002 PROGRAM PROL
0003  Takefirm
@0@d SPEED 100
@005 MOVE P..J1
e Schaltflache "HP"
4007 MOVE P.J2 L~

2008 GIVEARM

| BP | GetPos.

Zurlick | Heiter

Gehe zu
Programm anzeigen. T
[ ] A [ NeueZeil| Zeillsch| ZeileKop Einfg | ZeilBear| Speich |

SCHRITT 6 Driicken Sie [HP].

Das Fenster "Haltepunkteinstellung” erscheint, wie im nachsten Schritt dargestellt.

SCHRITT 7 | Wahlen Sie "Set BreakPoint" und driicken Sie "OK".

M ¢ @ 0w cesw | oint Ho T 12

Programm: PRO1 L 27 12 Zeilenl

Haltepunkteinstellung

2002 PR

0003 T @ Haltepunkt

boed S (® Haltepunkt setzen

2005 HC

0006 DE (" Alle Haltepunkte ldschen

0007 W I

0008 GI fAbbrechen OK |

Zurick | Heiter | Gehe zul ” BP GetPos.
Haltepunkt auf dieses Programm einstellen. ST
e o | 0 | |

In der Zeile, in der der Haltepunkt gesetzt ist, erscheint links von der Zeilennummer
ein roter Kreis.
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L dschen des Haltepunktes
® Uber das Programmiergeréat

SCHRITT 1§ Wenn Sie einen bereits gesetzten Haltepunkt I6schen wollen, wéhlen Sie den
entsprechenden Programmschritt aus. Befolgen Sie dazu die SCHRITTE 1 bis 5im
vorhergehenden Abschnitt. Der folgende Bildschirm erscheint.

M ¢ @ 0w cesw | oint Ho T 12

Programm: PRO1 L 27 12 Zeilenl

2002 PROGRAM PROL
0003 Takefirm
2004 SPEED 109
2005 HOVE P.J1
2006 DELNY 5000

0007 MOYE P.J2
0008 GIVEARM

| BP | GetPos.

Zuriick Heiter Gehe zu
Programm anzeigen. ST
@ A | NeueZeil| Zeillsch| ZeileMop| Einfg | ZeilBear| Speich

Der Schritt, an dem der Haltepunkt gesetzt ist, ist markiert.

SCHRITT 2| Dricken Sie [HP].

M ¢ @ 0w cesw | oint Ho T 12

Programm: PRO1 L 27 12 Zeilenl

Haltepunkteinstellung

2002 PR

0003 T @ Haltepunkt

boed S (® Haltepunkt zuriicksetzen

2005 HC

0006 DE (" Alle Haltepunkte ldschen

0007 W I

0008 GI fAbbrechen OK |

Zurick | Heiter | Gehe zul ” BP GetPos.
Haltepunkt auf dieses Programm einstellen. ST
e o | 0 | |

SCHRITT 3| Wahlen Sie "Haltepunkt zurticksetzen" und driicken Sie "OK".

Der rote Kreis links von der Zeilennummer verschwindet. Des Haltepunkt ist
geldscht.
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Einstellen des Haltepunkt-Stopmodus
® Uber das Programmiergeréat

SCHRITT 11§ Stellen Sie den Modusauswahlschalter auf MANUELL.
Modusschalter

MANUAL
T(E)ACHCH ECK

SCHRITT 21| Dricken Sie [F1 Programm] in der Hauptanzeige.

M g @ 0 w cesw | otnt Ho T 1%

)

Einst. |

® A firm | Bild | E/n |Bed.{'eld

Programn

F1

SCHRITT 3| Das Programmlistenfenster erscheint (siehe unten).
Dricken Sie [F6 Hilfsfunktionen)].

M ¢ @ 4 w sesw Joint W 0 T o 12

Programmliste [Anzahl Programme: 31

I
AUTOEXEC autoexec. Ja Ja Aktiv.
PRO2 pro2.pac Ja Ja Aktiv.
Zurlick Heiter Suchen | Anzeigen| HKonfig. |

fAbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. G

[ A | ProgNeu Losch Kopier. Yar. | Bearh. | Hilfs.
F6

Das Fenster "Hilfsfunktionen (Programme)" erscheint, wie im nachsten Schritt

dargestellt.
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SCHRITT 47} Drucken Sie [F5 HP Einst].

Moy @ A w -sesa Joint W @ T 0] 1%

HEN
P

Hilfsfunktionen (Programme)
7
A G B
PRJ einst Optionen HE efmst
[F11 [F3]1 [F5]1
4 4 4 ’
L A A A A
Weiter SS—Modus  SchrZur. LadeMod. Kompil.
[F71 [F81 [F91 [F1e] [F12] |
| | | | |
Abbrechen: SchlieRt dieses Fenster. G 1en
I .
® A | PRJ einst Optionen | HP einst |

Das Fenster "Haltepunkteinstellung auswéhlen” erscheint (siehe unten).

SCHRITT 5 || Wahlen Sie "Task nur auf HP stoppen" oder "Alle Tasks stoppen”. Driicken Sie dann
"OK".

| JointH@TOl 1%

¥ -6e83D

9

@ 4

Haltepunkteinstellung auswdhlen
7
Laon Haltepunkteinstellung
PRJ eir (@ Task nur auf HP stoppen
[F11
(" Alle Tasks stoppen
7
L £ |
Abbrechen 0K |
Heiter Kompil.
[F71 — — — [F12] |
| | | | |
Haltepunkteinstellung auswdhlen Fr
° . I I
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Ausfuhren einer HP (Haltepunkt)-Stop-Operation
B Auto-Modus

SCHRITT 1§ Setzen Sie einen HP (Haltepunkt) im gewlnschten Programmschritt.
Zum Setzen des Haltepunktes, siehe Abschnitt 3.4.7 "Haltepunkt-Funktion®.

SCHRITT 21 Starten Sie das Programm, in dem der HP (Haltepunkt) gesetzt ist.

Zum Programmstart, siehe Abschnitt 3.4 "Auto-Modus".

SCHRITT 31| Das Programm halt an dem Schritt an, an dem der HP (Haltepunkt) gesetzt ist.

O6& @ O woeww | woro| EEETTEE
Programmliste [Anzahl Programme: 31
AUTOEXEC fngehalt 4 a.08 128
PRO1 HP Unterbr 7 9.00 128
PRO2 Angehalt 2 4.00 128
Zurlick Heiter Suchen | Anzeigen Konfig.|
fAbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. G
[ A ﬁnhalten| SchrSt0p| ZykStop Start | | SchrStrt

Anmerkung 1  Schrittstart

Wenn fur den Schritt, der nach dem Schrittstart ausgefiihrt werden
soll, ein HP gesetzt ist, halt das Programm zuerst an diesem Schritt.
Wenn das Programm danach wieder gestartet wird, halt es
vorubergehend am HP-Schritt an.
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B Programmierprifmodus

Im Programmierprifmodus wird die HP-Einstellung auf zwei Arten dargestellt.

Roter Kreis Schritt, an dem die HP-Einstellung einen Halt am HP erlaubt.

Grauer Kreis Schritt, fiir den es eine HP-Einstellung gibt. An diesem Haltepunkt wird
aber nicht angehalten.

 Der Befehl "Schritt zurtick" ist nur fur die Steuerung der
Roboterbewegung aktiv. Dieser Schritt kann aber nicht ausgefuhrt
werden, wenn ein Programm lauft, das sich auf Historie der
Roboterbewegungen bezieht.

» HP-Schritt zum Zeitpunkt eines Schrittes zuriick

SCHRITT 1§ Setzen Sie einen HP (Haltepunkt) in einem beliebigen Schritt.
Zum Setzen eines HP, siehe Abschnitt 3.4.7 "Haltepunkt-Funktion”.

SCHRITT 21| Fuhren Sie eine Zyklusstart des Programmes aus, in dem der HP (Haltepunkt)
gesetzt ist.

Zum Starten von Programmen, siehe Abschnitt 3.3 "Programmierprifmodus” in
Kapitel 3 dieses Handbuches.

SCHRITT 3| Das Programm hélt an dem Schritt, an dem der HP (Haltepunkt) gesetzt ist. Der
folgende Bildschirm erscheint:

4=}
O & @ 0w e o 1 o IECTEN

Programm: PRO1 Status: HP Unterbr

2002 PROGRAM PROL
0003 Takefirm
2004 SPEED 109
2005 HOVE P.J1
2007 GIVEARM

2008 END

Zuriick Heiter Gehe zu | BP | GetPos.

. SHORT
Programm anzeigen. 1

® A | fAnhalten Schréur | SchrStrt

SchrStop | ZykStart

Anmerkung 1  Schrittstart

Wenn fur den Schritt, der nach dem Schrittstart ausgefiuihrt werden
soll, ein HP gesetzt ist, halt das Programm zuerst an diesem Schritt.
Wenn das Programm danach wieder gestartet wird, halt es
vorubergehend am Schritt mit dem HP an.

Anmerkung 2  Programmschritte mit einem HP, der mit einem grauen Kreis
markiert ist, halten nach einem Zyklusstart oder einem Schrittstart
nicht am HP.
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L dschen aller Haltepunkte
® Uber das Programmiergeréat

SCHRITT 1 Folgen Sie SCHRITT 1 bis 4 der Haltepunkteinstellung.

(Sie kénnen ein beliebiges Programm auswahlen.)

W e 4 w ees | Jointwo o 12

Programm: PRO1 L 1/ 9 Zeilen]

0001 "ITITLE "PROL"

0002 PROGRAM PROL
0003  Takefirm
0004 SPEED 160
0005 MOVE P.J1
®0006 MOVE P.J2
0007 GIVEARM

| BP | GetPos.

Zurlick Heiter Gehe zu
Programm anzeigen. Sk
[ A NeueZeil| Zeill sch| ZeileKop| Einfg | ZeilBear| Speich

SCHRITT 2| Dricken Sie [HP]. Das Fenster "Haltepunkteinstellung" erscheint (siehe unten).

1 4 @ 3 m -oesa | Joint H 0 T o 12

Programm: PRO1 9 Zeilenl

Haltepunkteinstellung

o001 7!

0002 PR @ Haltepunkt

oees T (" Haltepunkt setzen

0004 SF

0005 MC (# Alle Haltepunkte ldschen
#0006 HC

0007 GI fAbbrechen OK |

Zurick | Heiter | Gehe zul ” BP GetPos.
Haltepunkt auf dieses Programm einstellen. ST
e o | 0 | |

SCHRITT 3| Wahlen Sie "Alle Haltepunkte I6schen” und driicken Sie "OK".

Die roten Kreise, die die Haltepunkte markieren, verschwinden. Die Haltepunkte sind
geldscht.
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3.4.8 Andern der Streckebeim Neustart der Dur chlaufbewegung
[Ver. 1.4 oder hoher]

Wenn der Roboter in der Durchlaufbewegung angehalten wird, gibt es zwei
Mdglichkeiten, auf welcher Strecke sich der Roboter nach dem Neustart bewegt. Sie
kénnen eine der beiden Mdglichkeiten auswahlen:

(1) Nach dem Neustart der Durchlaufbewegung bewegt sich das Roboterende ohne
Anderungen in die Zielposition.

A B

Stop-
Position

Strecke
nach
Neustart

ocC

Durchlaufbewegung ohne Anderungen (Alt)

(2) Die neue Funktion ermdglicht eine Durchlaufbewegung zur Zielposition auf dem
vorher festgelegten Pfad (Punkt-zu-Punkt-Steuerung) oder zu einer Zielposition
auf einem Pfad, der nach dem Neustart neu definiert wurde.

A B
O
Stop-
Position
Durchlauf
nach
Neustart
ocC

Neue Durchlaufbewegung (ab V 1.4)
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Vorsichtsmal3nahmen bel der Verwendung der neuen Funktion

1)

)

3

4

Der Befehl "Durchlaufbewegung” verwendet die Interpolationsmethode. Trotzdem
lauft nach einem Neustart die Bewegung des Roboters zur Zielposition vor der
Durchlaufbewegung im Punkt-zu-Punkt-Steuerungsmodus. Wenn man die
Bewegung auf den 2 Geraden als Durchlaufbewegung betrachtet, dann bewegt
sich das Roboterende auf der Ebene, die durch die 2 Geraden bestimmt ist. Das
Ergebnis ist die Strecke, die in der Abbildung unten als durchgezogene Linie
eingezeichnet ist. Wenn der Roboter wahrend der Durchlaufbewegung
angehalten oder wieder gestartet wird, andert sich die Strecke (gestrichelte Linie
in der Abbildung). Das Roboterende bewegt sich nicht wie bei der urspriinglichen
Operation auf der Ebene, die durch die 2 Geraden bestimmt ist. Abhangig von der
Halteposition bewegt sich das Roboterende oberhalb oder unterhalb der Ebene.
Die Haltung des Roboterarmes andert sich. Achten Sie deshalb darauf, dal® es
nicht zu Stérungen durch die Umgebung kommt, bevor Sie den Roboter starten.

/ T/

Unterschiede in der Strecke des Roboterendes bei
aktiviertem oder deaktiviertem Halteprozeld

Diese Funktion wird wirksam, wenn der angegebene Halteprozel3 in der
Zeitspanne zwischen Beginn und Ende der Durchlaufbewegung ausgefthrt wird.
Bei einem Neustart wahrend der Roboter sich auf die Zielposition vor Beginn der
Durchlaufbewegung zubewegt, wird die Operation, die das Roboterende zur
Zielposition vor Beginn der Durchlaufbewegung zuriickbewegt, manchmal selbst
dann ausgefihrt, wenn das Roboterende sich nach Beginn der
Durchlaufbewegung in der N&ahe der Zielposition nach Beginn der
Durchlaufbewegung befindet.

Da die Bewegung nach dem Neustart zur Durchlaufbewegung der Bewegung zur
Zielposition vor Beginn des Durchlaufs und der Bewegung zur Zielposition nach
Beginn des Durchlaufs wird, kénnen je nach Startposition Fehler auftreten, wenn
neu gestartet wird und die Operation nicht vollstandig ausgefiihrt wurde.

Wenn die Durchlaufbewegung mit dem Befehl "Schrittausfiihrung" ausgeftihrt wird,
ist auch nach einem Neustart keine Bewegung auf die Zielposition méglich. Der
Roboter fihrt dann den nachsten Schritt des Programmes aus.
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Anderung der des Roboters

Dazu verfahren Sie wie folgt: Diese Einstellung kann nur vom Programmiergerat
vorgenommen werden.

SCHRITT 11 Stellen Sie den Modusauswahlschalter auf MANUELL.

Dricken Sie [F2 Arm] in der Hauptanzeige.

M g @ 0 w cesw | otnt Ho T 1%

o)
® A ‘ Programm firm | Bild | E/n | Bed.feld| Einst. |
F2

Das Fenster "Aktuelle Roboterposition” erscheint (siehe unten).

SCHRITT 2| Druicken Sie [F6 Hilfsfunktionen].

g = 8 w08 | Joint Ho T o 12

e

Aktuelle Roboterposition

n enls
P J T
2
5 i
J2 -
= N
X -
J5 [ I
% % —_—
fAbbrechen: Schlieft dieses Fenster. Qﬁjw%ﬂ)
® A | Roboter Betr .modl Yar. | Geschuw. Hil{'sf.|
F6

Das Fenster "Hilfsfunktionen (Arm)" erscheint.
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SCHRITT 3| Drucken Sie [F7 Konfig.]

M g @ 4 w —ees Joint H 0 T o 12

Hilfsfunktionen (firm)

Y
pA 2 [
Werkzeug Arbeit Bereich
[F41 [F5] [F61
y 5
A L %
Konfig Uberlast StrProt  CAL ausf
LF7] [F1a] [F111 [F121]
fAbbrechen: Beenden @Skm)
[ A | | | Werkzeug| Arbeit Bereich

Das Fenster "Benutzerpraferenzen” erscheint.

SCHRITT 4 || Wahlen Sie [70: Einstellung fur Durchlaufbewegung (0: Deaktiviert, 1: Aktiviert)] mit
dem Auswabhlschalter oder mit den Schaltflachen [F1 Zurick] bis [F3 Gehe zu].

Die ausgewabhlte Zeile wird markiert.
Driicken Sie [F5 Andern]".

M ¢ @ 4 w sesw Joint W 0 T o 12

Benutzerpraferenzen [Anzahl Parameter: 1331
0: Pa i i Disabled.1:

7¢: Pass Motion s Disabled.1:Ei
4
]
]

Abbrechen 0K
F5: Andert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. @Skm)
[ & Zurtick Heiter Gehe zu Andern |
F5

Die Zehnertastatur wird angezeigt.

3-103



SCHRITT 5

3-104

Geben Sie mit der Zehnertastatur O oder 1 ein.

0 bedeutet "(1) Bewegung zur Zielposition nach Beginn der Durchlaufbewegung”. 1
bedeutet "(2) Durchlaufbewegung der Bewegung zur Zielposition vor Beginn des
Durchlaufs (Punkt-zu-Punkt-Steuerung) und der Bewegung zur Zielposition nach
Beginn des Durchlaufs". (Siehe auch Abschnitt 3.4.8.)

Dricken Sie CLR oder BS, um den zuletzt eingegebenen Wert zu I6schen.

Bestétigen Sie den eingegebenen Wert. Wenn er in Ordnung ist, driicken Sie die
Taste "OK", um den Wert zu setzen.

Wenn Sie den Vorgang abbrechen wollen, dricken Sie die Taste "ABBRECHEN"
(Cancel).

M ¢ @ 0w cesw | oint Ho T 12

Parameter &ndern

Altialla Robotarnositio
Benutzerpraferenzen [Anzahl Parameter:

CLR| BS
7@: Pass Motion setting(@:Disabled,1:E 3 9
4 5 6
1 2 3
|| 2} CANCEL OK

OK: Mimmt den Eintrag auf. fbbrechen: Verwirft den Eintrag.i"or)
® -~

Die Zehnertastatur verschwindet und [70: Einstellung fiir Durchlaufbewegung
(0: Deaktiviert, 1: Aktiviert)] wird auf den neu eingegebenen Wert aktualisiert.

Dricken Sie "OK". Driicken Sie die Taste "ABBRECHEN" (Cancel), um den Wert zu
verwerfen.

Der Einstellungsvorgang ist damit fertig. In zukiinftigen Operation wird die eingestellte
Bewegung ausgefihrt.
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B Verweise

Beim Neustart kénnen Sie die Bewegung zur Zielposition vor Beginn der
Durchlaufbewegung aktivieren oder deaktivieren. Dazu stellen Sie [71: Endbereich der
Durchlaufbewegung] ein. [71: Endbereich der Durchlaufbewegung] wird als Abstand
zur Zielposition angegeben.

Das Vorgehen zur Einstellung ist das gleiche wie bei [70: Einstellung far
Durchlaufbewegung (0: Deaktiviert, 1: Aktiviert)]. Siehe Schritt (1) bis (5) zum Andern
der Einstellungen. Ein eingestellter Wert grof3er 1 bedeutet "aktiviert”.

Beziehung zwischen den Bewegungen auf Grundlage
der eingestellten Distanz und der Halteposition

In der Abbildung L der Wert fur [71: Endbereich der Durchlaufbewegung]. Die
Durchlaufbewegung entspricht der gradlinigen Bewegung von A nach B und von B
nach C. Wenn der Roboter in Punkt D anhéalt, wird er nach einem Neustart nach Punkt
B bewegt. Wenn der Roboter aber in Punkt E anhalt, dann wird er nach einem Neustart
nicht nach Punkt B, sondern direkt nach Punkt C bewegt.

Anmerkungen

Der Wertebereich fur die Einstellung wird nur ungeféahr angegeben. Es wird keine
Garantie fir die absolute Position gegeben.

Selbst bei einer Anderung der numerischen Werte bleibt manchmal die tatséchliche
Operation, die auf der Operationsgeschwindigkeit und der Interpolationsmethode
beruht, unverandert.
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Kapitel 4

e —

Allgemeine
EinfUhrung zu
Koordinaten und
Armstellungen

Dieses Kapitel beschreibt die Koordinaten, die flr
den Roboter und die Stellungen von Schulter,
Ellbogen und Handgelenk verwendet werden.

ANMERKUNG 1: Programmiergerat  und
Bedienfeld sind vor starken Erschitterungen,
Vibrationen oder anderen auf3eren Einwirkungen
Zu schitzen.

ANMERKUNG 2: Programmiergerdt und
Bedienfeld dirfen nur mit den Fingern berihrt
werden, niemals mit der Spitze eines Bleistiftes
oder anderen spitzen Gegenstanden. Andernfalls
koénnte der LCD-Bildschirm beschadigt werden.







Kapitel 4 Allgemeine Einfihrung zu Koordinaten und Armstellungen

4.1 Koordinaten, Interferenzprufbereich und
Armstellungen in der V*-D-Serie

4.1.1 Koordinaten

Dieser Abschnitt beschreibt die zur richtigen Handhabung des Roboters erforderlichen
Koordinaten.

[ 1] Basiskoordinaten
[1.1] Basiskoordinaten (Welt) und Arbeitskoordinaten

Die Basiskoordinaten sind sogenannte “"Weltkoordinaten”, die sich auf ein
dreidimensionales kartesisches Koordinatensystem beziehen, dessen Ursprung in der
Mitte der Robotergrundflache liegt. Seine Komponenten Xb, Yb und Zb entsprechen X,
Y, and Z im X-Y-Modus; weitere Informationen hierzu, siehe Abschnitt 3.2.1
"Manuelles Betreiben des Roboters" [ 2 ], Abbildung 3-2 in Kapitel 3 dieses
Handbuches.

Die Arbeitskoordinaten werden relativ zu den Basiskoordinaten definiert. Der Ursprung
der Arbeitskoordinaten muf3 auf einen Eckpunkt des Wiirfels gelegt werden, der das
jeweilige Werkstiick umschreibt. Die Komponenten der Arbeitskoordinaten heil3en Xw,
Yw und Zw. Die Arbeitskoordinaten konnen fiir die Werkstiicke durchnumeriert werden,
die in einem bestimmten Zeitraum mit demselben Roboter bearbeitet werden sollen.

Arbeitskoordinaten sind dreidimensionale kartesische Koordinaten, die fir den
jeweiligen Arbeitsraum definiert werden. Der Ursprungspunkt ist beliebig wahlbar.
Arbeitskoordinaten werden durch den Koordinatenursprung (X, Y, Z) entsprechend
den Basiskoordinaten sowie durch die Drehwinkel (Rx, Ry, Rz) um die X-, Y- und Z-
Achse der Basiskoordinaten ausgedriickt. Wenn keine Arbeitskoordinaten definiert
werden, gelten die Basiskoordinaten.

+Zb
A
/ +Zw
" Arbeits-
-f: '.'—:*.-. koordinaten 2
o o A
Basiskoordinaten
+Yb
+ 2w
+2wi - Arbeits-
" , , < ..l.‘:_,-" koordinaten 1
ﬁ_—- Arbeitskoordinaten 3 |‘:~ a
- =W
q o S
e ] -
FEWE -~

Abb. 4-1 Basiskoordinaten und Arbeitskoordinaten
4-1



[1.2] Positionsdaten

Die Positionsdaten bilden einen Datensatz aus sieben Komponenten von
Basiskoordinaten. Drei dieser sieben Komponenten sind Koordinaten der
Roboterflanschmitte (bzw. der Endwerkzeugspitze, wenn ein Endwerkzeug festgelegt
wurde), die vier anderen Koordinaten bezeichnen die momentane Roboterstellung;
siehe das untenstehende Schema.

Mit Hilfe der Positionsdaten kdnnen die aktuelle Position der Roboterflanschmitte
sowie Objektpunkte angegeben werden.

Positionsdaten:

X_

Y
zZ —!
RX —
RY
Rz __
FIG__

Koordinatenwerte (in mm) ——> Geben die Position der Roboterflanschmitte bzw. der
Endwerkzeugmitte an.

Gierwinkel: Drehwinkel um die X-Achse (in Grad) -
Nickwinkel: Drehwinkel um die Y-Achse (in Grad) —1 > Gibt die Roboterstellung an.
Rollwinkel: Drehwinkel um die Z-Achse (in Grad) —
Armstellung (Wert: O bis 31)

4-2

Abb. 4-2 Bestandteile der Positionsdaten

Ein Satz von X-, Y-, und Z-Koordinatenwerten gibt die Position der
Roboterflanschmitte an (bzw. der Endwerkzeugspitze, wenn ein Endwerkzeug
festgelegt wurdebzw. der Endwerkzeugspitze, wenn ein Endwerkzeug festgelegt
wurde); die Angaben werden in Form von Basiskoordinaten (Xb, Yb und Zb) in der
Einheit mm ausgedrickt.

Wie in Abbildung 4-3 dargestellt, entspricht der Gier-, Nick- und Rollwinkel (RX, RY
und RZ) jeweils dem Drehwinkel um die betreffende Achse Xm, Ym und Zm,
ausgedriickt in mechanischen Schnittstellenkoordinaten (siehe Abschnitt 4.1.1, [2.1]),
deren Ursprung in der Mitte der Flanschflache liegt. Diese Winkel werden in Grad
angegeben.

Fur die Festlegung der positiven Drehrichtung (+) um die Achsen der Basiskoordinaten
gilt: Die Drehung im Uhrzeigersinn hat positiven Drehsinn (+).

Die Reihenfolge der Drehungen RZ, RY und RX mufd eingehalten werden. Bei einer
Anderung dieser Reihenfolge ergibt sich eine andere Stellung des Roboters, obwohl
der gleiche Drehwinkel definiert wurde.

Der bei FIG angegebene Wert bezeichnet jeweils eine bestimmte Gelenkstellung des
Roboterarmes; Erlauterungen finden Sie in Abschnitt 4.1.3 "Stellungen von Schulter,
Ellbogen und Handgelenk".
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Nickwinkel (RY)

Rollwinkel (RZ)

iz

Abb. 4-3 Roll,- Nick und Gierwinkel
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(Rw Ry, R) =(0,0,0)

Zm

[

Ym

Xm

Rollwinkel

@ 0 Rotation um 90 Grad

um die Z-Achse

(Rw Ry, R) = (0, 0, 90)

[0 Rotation um

(Ry, Ry, R,) = (180, 90, 90)

Zm Ym

Xm

ﬁﬂ Rotation um

180 Grad um die
Gierwinkel X-Achse

(R Ry, R,) = (0, 90, 90)

4-4

90 Grad um Ym
Zm die Y-Achse Zm
Y
, . | D \
[] Nickwinkel Xm
(Rx, Ry, Rz) = Stellung von (180, 90, 90)
Abb. 4-4 Beispiele fur Winkeldrehung: Roll-, Nick- und Gierwinkel
Stellung: (Rx, Ry, Rz) = (0, 0, 0) - (Rx, Ry, Rz) = (180, 90, 90)
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[1.3] Festlegen der Arbeitskoordinaten

Es gibt zwei Mdglichkeiten, die Arbeitskoordinaten zu definieren: 3-Punkt-Program-
mierung oder direkte Eingabe eines Wertes.

Definieren der Arbeitskoordinaten durch 3-Punkt-Programmierung
[F2 Arm]—[F6 Hilfs]—[F5 Arbeit]—[F4 AutBerec]

Bei diesem Verfahren werden zur Erzeugung der Daten drei Punkte programmiert: der
Ursprung der Arbeitskoordinaten, ein Punkt auf der X-Achse und ein Punkt in der X-
Y-Ebene.

Zw Roboterhand

Arbeitskoordinaten-Ursprung

Yw

XW\

Punkt auf X-Achse Punkt in X-Y-Ebene

Definieren der Arbeitskoordinaten durch direkte Eingabe von Werten
[F2 Arm]—[F6 Hilfs]—[F5 Arbeit]—[F5 Andern]

Geben Sie den Koordinatenursprung (X, Y, Z) entsprechend den Basiskoordinaten
sowie die Drehwinkel (Rx, Ry, Rz) um die X-Achse, Y-Achse und Z-Achse der
Basiskoordinaten ein.
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B Definieren der Arbeitskoordinaten durch 3-Punkt-Programmierung

SCHRITT 11 Dricken Sie in der Hauptanzeige des Programmiergerates auf [F2 Arm].

SCHRITT 2

Dricken Sie [F6 Hilfs] im Fenster "Aktuelle Roboterposition™.

M ¢ @ 0w cesw | oint Ho T 12

Arbeitskoordinaten definieren

WORK1 ©.000000 ©.000000 ©.000000

©.000000 ©.000000 ©.000000
WORK2 ©.000000 ©.000000 ©.000000
¢.000000 ¢.000000 ¢.000000

Abbrechen OK

F5: Andert die Auswahl. Qﬁjw%ﬂ)
® -~

Wahlen Sie die Koordinaten mit dem Cursor oder dem Auswahlschalter aus.
Driicken Sie [F4 AutBerec].

Zuriick Heiter Gehe zu| AutBerec| Andern

F4

SCHRITT 4

Das Fenster "Autom.Berechn. der Arb.Koord." erscheint.

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

fibbr. | OK

F5: Andert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. @Eﬁwﬁﬂ)

Um fir "Arbeitsnullpunkt”, "Punkt auf X-Achse der Arbeit" und "Punkt auf X-Y-Ebene
der Arbeit” jeweils den gewtinschten Positionsvariablennamen einzustellen, wahlen
Sie zuerst die Reihe "Arbeitsnullpunkt" und driicken Sie [F5 Andern].

® A

Andern

F5

SCHRITT 3§ Driicken Sie [F5 Arbeit] im Fenster "Hilfsfunktionen (Arm)".
Das Fenster "Arbeitskoordinaten definieren” erscheint (siehe unten).
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SCHRITT 5 Die nachstehend gezeigte Zehnertastatur wird angezeigt. Geben Sie den
gewlnschten Positionsvariablennamen fir "Arbeitsnullpunkt" ein. Dricken Sie
"OK". Stellen Sie die Positionsvariablennamen fiir "Punkt auf X-Achse der Arbeit"
und "Punkt auf X-Y-Ebene der Arbeit" auf die gleiche Weise ein.

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

aDobota
Pos .variablenauswahl

cLR| BS
j 7| 8| 9
T 4| 5| 6
L 1| 2| 3
fibbr o CANCEL | OK

OK: Nimmt den Eintrag auf. Abbrechen: Yerwirft den Eintrag. o
° - | ]

SCHRITT 61 Offnen Sie das Fenster "Positionsvariablen" ([F2 Arm}—[F4 Var.]—[F4 Position])
(siehe unten).

Weisen Sie im Fenster "Positionsvariablen" den drei Positionsvariablen, die Sie in
SCHRITT 5 festgelegt haben, den Wert der Roboterarmposition zu, die
programmiert werden soll.

(1) Gehen Sie mit dem Cursor auf die Positionsvariable, der Sie den Wert der
Roboterarmposition zuweisen wollen.

(2) Bewegen Sie das Werkzeugende des Roboterarmes im Manuellen Modus auf
den Punkt, den Sie programmieren wollen.

(3) Dricken Sie [F6 Pos.abr.], um die aktuelle Position des Werkzeugendes als
Wert flr die ausgewahlte Positionsvariable einzulesen.

(4) Fahren Sie die Schritte (1) bis (3) fur "Arbeitsnullpunkt”, "Punkt auf X-Achse der
Arbeit" und "Punkt auf X-Y-Ebene der Arbeit" durch.

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

Positionsvariablen [ 18]

Po 650.9000 0.0000000 400.9000
0.0000000 0. 0.
Righty/Above Flip/Sng FIG ¢
100.0000 400.9000
0.0000000 180.0000 0.0000000
Lefty/Below Flip/Sng FIG 3

F5: andert die Auswahl. F6: Ruft die aktuelle Pos. ab. Fr
® i

Zuriick Heiter Gehe zu Andern | Pos.abr.

Bewegen

ANMERKUNG - "Arbeitsnullpunkt* und "Punkt auf X-Achse der Arbeit" missen
exakt programmiert werden.
* Definieren Sie die Arbeitskoordinaten, nachdem Sie die
Werkzeugdefinition tbernommen haben.
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SCHRITT 7§ Dricken Sie zweimal "Abbrechen”, um zum Fenster "Autom. Berechn. der Arb.
Koord." zurtickzukehren.

SCHRITT 8/ Die definierten Arbeitskoordinaten werden am unteren Rand des Fensters "Autom.
Berechn. der Arb. Koord." angezeigt. Wenn die Koordinaten in Ordnung sind,
driicken Sie "OK". Wenn nicht, driicken Sie "Abbr.".

| JointHOTOl 1%

M ¢ @ 0w cesw

Autom.Berechn. der Arb.koord.LArbeit 11
| P2
| P1
- '
[ X/RX Y/RY 27 '
- 650.000 0.000000 400000
L | -90.9001 -60.1931 -180.000
Abbr . | OK |
F5: Andert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. @swcﬁurr)
® A | Andern |

4=}
M ¢ @ 0w cesw Joint H 0 T o 12
Arbeitskoordinaten definieren
WORK1 650.000 ¢.000000 400,000
-96.0001 -66.1931 -180.000
WORK2 ¢.000000 ¢.000000 ¢.000000
&.000000 &.000000 &.000000
Abbrechen OK
F5: Andert die Auswahl. @swcﬁurr)
® A Zurlck Heiter Gehe zu| AutBerec| Andern |
I
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B Definieren der Arbeitskoordinaten durch direkte Eingabe von Werten

Dricken Sie in der Hauptanzeige des Programmiergerates auf [F2 Arm].

SCHRITT 1

Dricken Sie [F6 Hilfs] im Fenster "Aktuelle Roboterposition”.

SCHRITT 2

SCHRITT 3| Dricken Sie [F5 Arbeit] im Fenster "Hilfsfunktionen (Arm)".

Das Fenster "Werkzeugkoordinaten definieren” erscheint.

Wahlen Sie die zu definierenden Arbeitskoordinaten mit den Cursortasten oder dem
Auswabhlschalter.

Die nachstehend gezeigte Zehnertastatur wird angezeigt.

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

m
| frbeitskoordinaten definieren |

Koordinaten andern

Arbeitskoordinaten definieren

WORK1 650.000 eoc 7| g | g
-90.0001 60,

HORK? ©.000000 e.ec 4] 5| B [+

©.000000 0.0¢

1 2 3

L 0 CANCEL OK

OK: Nimmt den Eintrag auf. Abbrechen: Yerwirft den Eintrag.%ﬁw?$)

® -~

Geben Sie den gewiunschten Wert Uber die Zifferntasten der Zehnertastatur ein.
Prifen Sie die eingegebenen Werte. Driicken Sie dann "OK".

SCHRITT 5

SCHRITT 4| Driicken Sie [F5 Andern] im Fenster "Werkzeugkoordinaten definieren”.
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[ 2] Werkzeugkoordinaten

Bei einem Roboter mit 6 Achsen werden Werkzeugkoordinaten verwendet, mit denen
die Position und der Weg eines am Roboterflansch montierten Endwerkzeugs auf
einfache Weise ausgedrickt werden kann.

Die Werkzeugkoordinaten werden auf der Grundlage der mechanischen
Schnittstellenkoordinaten definiert. Zunhachst werden in diesem Abschnitt daher die
mechanischen Schnittstellenkoordinaten erlautert.

[2.1] Koordinaten der mechanischen Schnittstelle

Die mechanische Schnittstellenkoordinaten beziehen sich auf dreidimensionale
Kartesische Koordinaten. Der Ursprung dieser Koordinaten ist im Mittelpunkt der
Flanschflache (siehe Abb. 4-3). Die Achsen X, Y und Z werden in mechanischen
Koordinaten als Xm, Ym und Zm bezeichnet (siehe Abb. 4-5).

Xm, Ym und Zm entsprechen X, Y und Z im Werkzeugmodus; weitere Informationen
hierzu, siehe Abschnitt 3.2.1 "Manuelles Betreiben des Roboters", [3], Abbildung 3-3 in
Kapitel 3 dieses Handbuches.

Xm

Flanschflache Xm: Normalenachse in der Mitte der Flanschflache

Ym: Achse durch die Flanschmitte und die
Orientierungsbohrung

Zm: Achse durch die Flanschmitte im rechten Winkel
zu Zmund Ym

Flanschmittelp
unkt

Ym
Zm

Abb. 4-5 Definition der mechanischen Schnittstellenkoordinaten

Im Gegensatz zu den Arbeits- oder Basiskoordinaten drehen sich die mechanischen
Schnittstellenkoordinaten mit dem Roboterflansch mit.

Xm Ym

Ym

Xm
Zm Zm

Abb. 4-6 Drehung der mechanischen Schnittstellenkoordinaten bei Drehung des Flansches
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[2.2] Unterschiedebei der Roboter bewegung bei der Ansteuerung tber
mechanische Schnittstellenkoor dinaten und Basiskoor dinaten

Wenn Sie im manuellen Modus am Programmiergerat den Werkzeugmodus und
TOOLO (Flansch)  wahlen, arbeitet der Roboter mit mechanischen
Schnittstellenkoordinaten. Wenn Sie den X-Y-Modus wéhlen, wird automatisch
WORKO (Basis) gewahlt, so dal3 der Roboter mit Basiskoordinaten arbeitet.

Weitere Informationen zu TOOLO, siehe [2.5] in diesem Abschnitt.

Die Abbildungen 4-7 und 4-8 verdeutlichen die unterschiedliche Bewegung des
Roboters bei manueller Ansteuerung mit mechanischen Schnittstellenkoordinaten und
mit Basiskoordinaten, wobei jeweils die Tasten X, Y und Z bzw. RX, RY und RZ

verwendet werden.

X-Y-Modus (in Basiskoordinaten)

Werkzeugmodus (mechanische Schnittstellenkoordinaten)

Zb Zb
- Ym (Orientierungsvektor) Ym (Orientierungsvektor)
Zm (Anfahrvektor) Zm (Anfahrvektor)
Yb
Yb
Xb
Xb
Zb Zb
(Orientierungsvektor)
Ym
«% Ym (Orientierungsvektor)
Zm (Anfahrvektor) A Zm (Anfahrvektor)
T Yb Yb
Xb Xb
Zb Zb

Ym (Orientierungsvektor)

Zm (Anfahrvektor)
Yb

Xb

Ym (Orientierungsvektor)

Zm (Anfahrvektor)
+ Yb

Xb

Abb. 4-7 Manuelle Ansteuerung des Roboters mit den Tasten X, Y und Z
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X-Y-Modus (in Basiskoordinaten) Werkzeugmodus (mechanische Schnittstellenkoordinaten)
RX+
Xm
Zb
Ym (Orientierungsvektor)
m N
(Anfahr- N
vektor) N
Yb\\ j—
+O9
X
Parallel zur Xb-Achse Ym
(Orientierungsvektor)
Xb Zm
(Anfahrvektor)
RY+ RYt
Ym (Orientierungsvektor) Xm
Zb Zm (Anfahrvektor)
- —- =) - »Parallel zur
+ Yb-Achse
Yb
Ym
(Orientierungsvektor)
Xb Zm
(Anfahrvektor)
+ +
RZ Parallel zur Zb-Achse RZz
" Xm
Zb .
q—) Ym (Orientierungsvektor)
Zm >
(Anfahr- 4
vektor)
Ym +
(Orientierungsvektor)
Zm
(Anfahrvektor)
ANMERKUNG: Die positive Drehrichtung (+) entspricht dem Uhrzeigersinn, die negative Drehrichtung (=) ist
dem Uhrzeigersinn entgegengesetzt, jeweils bezogen auf die Orientierung des Vektors.
A
U o+

Abb. 4-8 Manuelle Ansteuerung des Roboters mit den Tasten RX, RY und RZ
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[2.3] Werkzeugkoordinaten

Die  Werkzeugkoordinaten werden auf der Basis der mechanischen
Schnittstellenkoordinaten definiert, indem der Offset-Abstand des Ursprunges von den
mechanischen Schnittstellenkoordinaten sowie der Gier-, Nick- und Rollwinkel

angegeben wird.
Es kdnnen bis zu 63 Werkzeugkoordinaten (TOOL1 bis TOOL63) angegeben werden.
TOOLO ist systemseitig fur die mechanischen Schnittstellenkoordinaten reserviert.

Die Achsen X, Y und Z werden in Werkzeugkoordinaten als Xt, Yt und Zt bezeichnet,
wie in Abbildung 4-9 dargestellit.

Xm

Flansch-

flache %

/ﬂ Werkzeugkoordinaten

Ym
(Orientierung)

Werkzeug

Abb. 4-9 Mechanische Schnittstellenkoordinaten und Werkzeugkoordinaten
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[2.4] Erstellen von Werkzeugkoor dinaten

Zur Erstellung von Werkzeugkoordinaten kénnen Sie die bendtigten Daten am
Programmiergerét eingeben oder im Programm den Befehl TOOL verwenden.

Abbildung 4-10 zeigt die erforderlichen Daten, die zur Erstellung von
Werkzeugkoordinaten eingegeben werden missen.

Drehwinkel der Achsen (in Grad)

X=
Y= Hi Komponenten des Versatz-Abstandes (in mm)

Abb. 4-10 Definition von Daten fur Werkzeugkoordinaten

Der Offset-Abstand und die Drehwinkel werden auf der Basis der mechanischen
Schnittstellenkoordinaten definiert. Die Drehungen mussen in der Reihenfolge RZ, RY,
RX angegeben werden.

Xm

Mechanische
Schnittstellen-

koordinaten ——

X
% (1) Drehung um RZ.

Zm G
v RZ ED SN

RY
(\ 7 (2) Drehung um RY. ¢
Y

Y
z
Zt
Yt
( RX
S =
(3) Drehung um RX. Xt
Werkzeugko
ordinaten

Y

RZ=90 Grad, RY=90 Grad, RX=90 Grad

Abb. 4-11 Beispiel: Erstellen von Werkzeugkoordinaten
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[2.5] TOOLO (mechanische Schnittstellenkoor dinaten)

TOOLO ist fur die vom System festgelegten mechanischen Schnittstellenkoordinaten
reserviert; diese Koordinaten kdnnen nicht definiert werden.

Analog zu der in Abbildung 4-10 dargestellten Form kénnen die Koordinaten TOOLO
ausgedrickt werden wie in Abbildung 4-12.

Die Vorgabewerte fir TOOL1 bis TOOL63 stimmen mit den Werten fir TOOLO
Uberein.

ANMERKUNG: Wenn undefinierte Werkzeugkoordinaten angegeben werden,
verwendet der Roboter die Koordinaten TOOLO; bei den Robotern der Vx-D-Serie wird
—im Gegensatz zu anderen DENSO Robotern — kein Fehler generiert.

Hﬁ Komponenten des Versatz-Abstandes (in mm)

RX=0
RY =0 3* Drehwinkel der Achsen (in Grad)
RZ=0

Abb. 4-12 Definition von Daten fiir TOOLO

N < X
I
o oo
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[2.6] Vorteilevon Werkzeugkoordinaten

Dieser Abschnitt beschreibt die Vorteile, die sich bei Verwendung von
Werkzeugkoordinaten ergeben.

Beim manuellen Betrieb oder Programmieren

Wenn Sie den Roboter mit Werkzeugkoordinaten ansteuern, kdnnen Sie das am
Flansch montierte Endwerkzeug direkt bedienen, so daf} die Programmierung
vereinfacht wird.

Abbildung 4-13 zeigt die Bewegungspfade des Roboters zum Vergleich sowohl in
mechanischen Schnittstellenkoordinaten als auch in Werkzeugkoordinaten.

In mechanischen Schnittstellenkoordinaten (TOOLO) (TOOLN; n\i/gfg?rzlguzg;r?lozr\?vlirs]itheenn 1 und 63)

Wenn die Taste [X- gedriickt wird: Wenn die Taste |[Z- gedriickt wird:

%Xm

/ \

Ermdglicht es, das Endwerkzeug beim
Programmieren zum Objektpunkt zu verfahren.

Wenn die Taste gedriickt wird: Wenn die Taste gedriickt wird:
Xm

Ermdoglicht die Drehung des Endwerkzeugs um die
Zt-Achse.

Abb. 4-13 Beispiel fur den manuellen Betrieb des Roboters mit Werkzeugkoordinaten
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Beim programmierten Betrieb
(1) Anwendung des Befehls APPROACH oder DEPART

Mit dem Befehl APPROACH bzw. DEPART wird die Roboterbewegung entlang der
Z-Achse der Werkzeugkoordinaten gesteuert. Sie kdnnen die Orientierung der Z-Achse
in den Werkzeugkoordinaten beliebig definieren, um das Endwerkzeug einfacher
anzusteuern. Abbildung 4-14 zeigt ein Beispiel fir die Definition der
Werkzeugkoordinaten.

Weitere Informationen zu den Befehlen APPROACH und DEPART siehe
Abschnitt 12.1 "Bewegungssteuerung"” in Kapitel 12 des
PROGRAMMIERUNGSHANDBUCHES.

Zt Anfahrvektor

Ym

bt

Zm Anfahrvektor Xt

Wa
;1L

_(,0 Yt

TOOLO (mechanische Schnittstellenkoordinaten) Andern der Z-Achsen-Orientierung durch
Definieren der Werkzeugkoordinaten

Abb. 4-14 Beispiel fiir die Ausfihrung von APPROACH (DEPART) in Werkzeugkoordinaten
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(2) Anwendung des Befehls ROTATEH

Der Befehl ROTATEH steuert die Drehung um die Z-Achse der Werkzeugkoordinaten.
Sie konnen die Orientierung der Z-Achse in den Werkzeugkoordinaten beliebig
definieren, um das Endwerkzeug einfacher anzusteuern. Abbildung 4-15 zeigt ein
Beispiel fur die Definition der Werkzeugkoordinaten

Weitere Informationen zum Befehl ROTATEH siehe Abschnitt 12.1
"Bewegungssteuerung” in Kapitel 12 des PROGRAMMIERUNGSHANDBUCHES.

Xm

n Ff

Anfahrvektor

Zt Anfahrvektor

TOOLO (mechanische Schnittstellenkoordinaten)  Andern der Vektororientierung und Versetzen des
Koordinatenursprunges durch Definieren der

Werkzeugkoordinaten

Abb. 4-15 Beispiel fur die Ausfihrung von ROTATEH in Werkzeugkoordinaten

4-18



Kapitel 4 Allgemeine Einfihrung zu Koordinaten und Armstellungen
____________________________________________________________________________________________________________________|

[2.7] Werkzeugdefinition
Werkzeugdefinition bedeutet, durch Festlegung der in Tabelle 4-1 aufgefihrten
Komponenten beliebige Werkzeugkoordinaten zu definieren.

Die Offset-Abstande (X, Y und Z) werden vom Ursprung der mechanischen
Schnittstellenkoordinaten aus in mm gemessen. Die Drehwinkel (RX, RY und RZ)
beschreiben die Drehung um die X-, Y- und Z-Achse des
Werkzeugkoordinatensystems in Grad.

Tabelle 4-1 Erforderliche Komponenten fir die Definition der Werkzeugkoordinaten

Komponenten Beschreibung Einheit

X Offset-Abstand entlang der X-Achse des mm
mechanischen Schnittstellen-Koordinatensystems

Y Offset-Abstand entlang der Y-Achse des mm
mechanischen Schnittstellen-Koordinatensystems

Z Offset-Abstand entlang der Z-Achse des mm
mechanischen Schnittstellen-Koordinatensystems

RX Drehwinkel um die X-Achse des Grad
Werkzeugkoordinatensystems

RY Drehwinkel um die Y-Achse des Grad
Werkzeugkoordinatensystems

RZ Drehwinkel um die Z-Achse des Grad
Werkzeugkoordinatensystems
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Prozedur zur Definition der Werkzeugkoordinaten

Mit dem folgenden Verfahren konnen Sie am Programmiergerat beliebige
Werkzeugkoordinaten definieren. In diesem Beispiel wird TOOL1 definiert; die gleiche
Vorgehensweise gilt entsprechend fiir TOOL2 bis TOOL63.

Mit dem gleichen Verfahren kdnnen Sie auch die aktuellen Werkzeugkoordinaten
anzeigen oder andern.

m Uber das Programmiergerat

SCHRITT 1 Dricken Sie in der Hauptanzeige des Programmiergerates auf [F2 Arm].

M g @ 4 w —ees | doint we 1o 12

o

Einst. |

firm | Bild | E/A |Bed.reld
F2

o
»

Programm

Es erscheint das unten dargestellte Fenster "Aktuelle Roboterposition”.

SCHRITT 2F Drucken Sie [F6 Hilfsfunktionen].

M @ = 4 w ses | Jowntwo o 12

AN

Aktuelle Roboterposition

n el
P J T
»
% -
J2 [ I
9 N
% -
J5 [
% % —_—
fAbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. G
[ A [ Roboter | | Betr.mod Yar. | Geschw. | Hilfsf. |
F6

Das Fenster "Hilfsfunktionen (Arm)" wird angezeigt; siehe SCHRITT 3.
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SCHRITT 3| Drucken Sie [F4 Werkz.].

SCHRITT 4

Joint W@ T 0| 1%

M g @ 4 w —ees

Hilfsfunktionen (firm)

Y
pA 2 [
Werkzeug Arbeit Bereich
[F41 [F5] [F61
y
A | [ %
Konfig Uberlast StrProt  CAL ausf
LF7] [F1a] [F111 [F121]
fAbbrechen: Beenden @Skm)
[ A | | | Werkzeug| Arbeit Bereich
F4

Das Fenster "Werkzeugkoordinaten definieren” erscheint (siehe unten).

Wabhlen Sie mit den Cursortasten oder dem Auswabhlschalter das Eingabefeld fur die
X-Komponente von TOOL1 an.

Das Feld "X" von TOOL1 wird markiert.
Driicken Sie [F5 Andern].

Joint W@ T Ol 1%

M ¢ @ 4 w sesw

Herkzeugkoordinaten definieren

WERKZEUG1 9.000000 0.000000 0.000000
9. 9. 9.
WERKZEUG2 9. 9. 9.
9. 9. 9.

Abbrechen OK ﬂ-—
F5: Andert die Auswahl. G
[ & Zurtick Heiter Gehe zu | Andern |

F5

Die Zehnertastatur wird angezeigt (siehe SCHRITT 5).
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SCHRITT 5§ In der unten dargestellten Zehnertastatur kénnen Sie den gewinschten Offset-
Abstand entlang der X-Achse mit den entsprechenden Zahlentasten eingeben.

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o
_

Herkzeugkoordinaten definieren

Koordinaten andern

CLR| BS
lg — Zehnerta
HERKZEUGL 0.000000 0.0 7| 8| 9 statur
0.000000 0.¢
HERKZEUG2 0.000000 o | 5| B |
0.000000 I R
- o | canceL | ok

SHORT

OK: Nimmt den Eintrag auf. fbbrechen: Yerwirft den Eintrag 170
® -~ | |

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o
m
| Herkzeugkoordinaten definieren |

Herkzeugkoordinaten definieren

Koordinaten andern

cR| BS
HERKZEUGL 0.000000 ot 72| sl g
0.000000 0.4
HERKZEUG? 0.000000 o 1| S| 8|
0.000000 R S
_ o | cemceL | ok

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

SCHRITT 6 || Uberprifen Sie die neue Eingabe (Offset-Abstand entlang der X-Achse), und
drucken Sie dann "OK".

Der neue Wert wird in das X-Feld von TOOL1 eingetragen (siehe unten).

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o

Herkzeugkoordinaten definieren

WERKZEUG1 25.0000 0.000000 0.000000
9. 9. 9.
WERKZEUG2 9. 9. 9.
9. 9. 9.
Abbrechen OK
F5: Andert die Auswahl. G
[ & Zurtick Heiter Gehe zu | Andern |
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SCHRITT 7§ Wiederholen Sie die Schritte 4 bis 6, um die entsprechenden Versatz-Werte in die
Felder Y, Z, RX, RY und RZ von TOOL1 einzugeben.

SCHRITT 81 Dricken Sie "OK", um die Definition der Werkzeugkoordinaten abzuschlief3en.

Vorsichtsmal3nahmen beim Definieren der Werkzeugkoor dinaten

)

()

3

(4)

®)

(6)

()

Die Anweisung CHANGETOOL ist in einem Programm nur wirksam, wenn das
Programm durch erfolgreiche Ausfihrung der Anweisung TAKEARM die
Steuerung des Roboters Ubernehmen konnte.

Durch die Ausfuhrung der Anweisung TAKEARM wird die Definition der
Werkzeugkoordinaten mit TOOLO initialisiert (Standardeinstellung, die mit den
mechanischen Schnittstellenkoordinaten tGbereinstimmt).

Ab dem Schritt, in dem sich im Programm die Anweisung CHANGETOOL befindet,
werden die definierten Werkzeugkoordinaten wirksam. Diese Festlegung bleibt bis
unmittelbar vor dem Schritt gultig, in dem sich eine neue CHANGETOOL-
Anweisung befindet.

Wenn ein Programm keine CHANGETOOL-Anweisung enthalt, gelten die
mechanischen Schnittstellenkoordinaten von TOOLO.

Wenn Sie mit der Taste M-MOD am Programmiergerat das Fenster
"Betriebsmodus auswahlen” aufgerufen und dort Werkzeugkoordinaten
eingegeben haben, sind diese im Werkzeugmodus wirksam, bis sie wieder
geandert werden.

Wenn zur Ansteuerung des gewiinschten Objektpunktes und der gewtiinschten
Stellung eine andere TOOL-Nummer verwendet wird als bei der vorherigen
Ansteuerung des aktuellen Punktes und der aktuellen Stellung, ergibt sich eine
andere Position und Stellung des Roboterflansches als zuvor.

Beispiel: Bei der Programmierung wurde der Objektpunkt und die Roboterstellung
mit dem Befehl APPROACH und TOOLO definiert. Wenn Sie nun in einem Schritt
vor dem APPROACH-Befehl TOOLnN (n ist ein beliebiger Wert zwischen 1 und 63)
einfligen, bewegt sich bei der Ausfihrung des Programmes die Mitte des
Roboterflansches in  Abhangigkeit  vom Inhalt  dieser  anderen
Werkzeugdefinitionen an einen anderen Punkt und in eine andere Stellung, als bei
der Definition mit TOOLDO festgelegt.

Die bei der Programmausfihrung und im manuellen Betrieb festgelegten
Werkzeugkoordinaten werden an derselben Speicherstelle abgelegt.

Beim Umschalten der Betriebsart vom Auto-Modus zum Manuellen Modus bleiben
die im Programm definierten Werkzeugkoordinaten wirksam.

Die aktuelle TOOL-Nummer kann in der Statusleiste am Programmiergerat
jederzeit kontrolliert werden; Siehe Seite 4-27.

Weitere Informationen Uber Befehle und Definition der Werkzeugkoordinaten, siehe
Abschnitt 12.1 "Bewegungssteuerung” und Abschnitt 9.5 "Werkzeugkoordinaten,
Werkzeug" in Kapitel 12 bzw. 9 des PROGRAMMIERUNGSHANDBUCHES. Siehe
auch Abschnitt 4.1.1, [2.7] "Werkzeugdefinition" in diesem Kapitel.
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Muster programm zum Wechseln der definierten Werkzeugkoor dinaten

Durch die Ausfihrung von CHANGETOOL 0 wird die aktuelle Definition der
Werkzeugkoordinaten geloscht und der Standardwert TOOLO wiederhergestellt
(mechanische Schnittstellenkoordinaten).

Die Anweisung TAKEARM beinhaltet automatisch CHANGETOOL 0.

Abbildung 4-16 zeigt ein Musterprogramm, das die definierten Werkzeugkoordinaten
von TOOL1 zu TOOL2 &andert. Endwerkzeug 1 und Endwerkzeug 2, die in diesem
Programm verwendet werden, sind in Abbildung 4-17 und 4-18 dargestellt. Die
raumliche Beziehung zwischen der Robotereinheit, Endwerkzeug 1 und Endwerkzeug
2 istin Abbildung 4-19 dargestellt. Endwerkzeug 1 befindet sich an P1, Endwerkzeug 2
befindet sich an P2.

PROGRAM TOOL Beispiel

Tool 1, (0, -49.7, 79.2, 45, 0, 0) 'Definition von TOOL1.
Tool 2, (0, -65, 37.5, 90, 0, 0) 'Definition von TOOL2.

TakeArm 'CHANGETOOLO wird automatisch ausgefihrt.

'Einstellen von Endwerkzeug 1
Approach P, P1, 200
Move L, P1 Siehe Abb. 4-19.
Set 1 104] 'Einstellen von Endwerkzeug 1.
Depart P, 200
ChangeTool 1 'Wechsel zu TOOL1.

'Freigeben von Endwerkzeug 1

ChangeTool 0 'Stellt Standard TOOLO wieder her.

Approach P, P1, 200 ;_Siehe Abb. 4-20.
Move L, P1

Reset | 104] 'Freigeben von Endwerkzeug 1

Depart P, 200

'Einstellen von Endwerkzeug 2
Approach P, P2, 200

Move L, P2 , Siehe Abb. 4-21.
Set 1 105] 'Einstellen von Endwerkzeug 2
Depart P, 200

ChangeTool 2 'Wechsel zu TOOL2.

Abb. 4-16 Wechseln der definierten Werkzeugkoordinaten
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.

Yt Zt
Yt

Zt

Abb. 4-17 Endwerkzeug 1 Abb. 4-18 Endwerkzeug 2

In dem in Abbildung 4-16 dargestellten Musterprogramm werden Endwerkzeug 1 und
Endwerkzeug 2 als TOOL1 bzw. WERK2 definiert.

Bei der Ausfiihrung von TAKEARM wird automatisch TOOLO festgelegt, so daf3 der
Roboter auf der Basis der Flanschanschlul3flache P1 anfahrt (wo sich Endwerkzeug 1
befindet). Abbildung 4-19 zeigt, dal3 das Endwerkzeug 1 durch "Set IO [104]" montiert
wird. Durch "Depart P,200" verla3t der Roboter P1. "CHANGETOOL 1" andert die
Werkzeugkoordinaten von TOOLO in TOOL1.

(MApproach
P.P1,200

@Movel,P1
@Set 10 [104] @Depart P,200
Ym
SR TIP1
Xm
Tool1 Zm
Xt 7t Ym
Yt P72
Xm k
Tool 2 Zm
Xt Zt

Yt

Abb. 4-19 Verfahrweg zum Einstellen von Endwerkzeug 1
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4-26

Um Endwerkzeug 1 durch Endwerkzeug 2 ersetzen zu kdnnen, missen Sie zundchst
Endwerkzeug 1 wie folgt freigeben:

Mit "CHANGETOOL 0" werden die aktuellen Werkzeugkoordinaten von TOOL1 in
TOOLO geandert. Wie in Abbildung 4-20 dargestellt, fahrt der Roboter auf der Basis
der Flanschanschlu3flache den Punkt P1 an und gibt Endwerkzeug 1 an der
Position P1 frei.

@Approach
P,P1,200

(®Depart P,200
@Movel,P1
@set 10 [104]
Ym
AT P
<
Xm I\
Tool1 Zm
Xt 7t Y
Yt
SRT)P2
Xm K
Tool 2 Zm
Xt Zt

Yt

Abb. 4-20 Verfahrweg zur Freigabe von Endwerkzeug 1

Wie in Abbildung 4-21 in mechanischen Schnittstellenkoordinaten dargestellt, fahrt der
Roboter P2 an, wo Endwerkzeug 2 montiert wird. Durch "Depart P,200" verladt der
Roboter P2. Danach wird TOOLO in TOOL2 geéandert.

il
il
®Approach E @Movel,P1 en
P,P1,200 g
il
i Tool O
il
Ym xm
Kl\ P1
|
Xt k ®Change Tool 2
Tool1 Zm
@Depart P,200
Xt Zt Ym ®set 10 [104]
Yt e T)P2
Xm K
Tool 2 Zm
Xt Zt

Yt

Abbildung 4-21 Verfahrweg zum Einstellen von Endwerkzeug 2
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Anzeigen der aktuellen Werkzeugkoordinaten

Die aktuellen Werkzeugkoordinaten werden — unabhangig vom Betriebsmodus (Auto,

Manuell, Programmierprifung) — am Programmiergerét in der Statusleiste des
Bildschirms sténdig angezeigt.

Anzeige fur TOOLO

M ¢ @ 0w cesw Joint, W e 12

)

Einst. |

® A

Programn Bed.feld

firm | Bild | E/f
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[2.8] Muster fur Endwer kzeuge und ihre Werkzeugkoor dinaten-
Definitionen

Abbildung 4-22 zeigt Muster fir Endwerkzeuge (Spannvorrichtungen und andere

Werkzeuge). Abbildung 4-23 zeigt die zugehorigen Werkzeugkoordinaten-Defini-

tionen.

40

N
N

37.5

65

45

79.2

Abb. 4-22 Endwerkzeugtypen mit dem jeweiligen Koordinatenursprung
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Die Spannvorrichtung ist parallel A Die Spannvorrichtung ist parallel B
zum Orientierungsvektor des zum Orientierungsvektor des
Flansches angesetzt. Flansches angesetzt.
X =0 X =0
Y =0 Y =0
TZ = 40 TZ = 40
Yt RX = 0° Xt RX = 90°
RY = 0° RY = 0°
RZ = 0° RZ = 90°
7t Yt
Die Spannvorrichtung ist in einem C Die Spannvorrichtung ist im rechten D
Winkel von 45° zum Orientierungsvektor Winkel zum Orientierungsvektor des
des Flansches angesetzt. Flansches angesetzt.
X =0 X =0
=20 Y =0
T2 = 40 TZ = 40
RX = 90 RX = 90°
RY =0 RY = 0°
RZ = 45° -
RZ =0
E F
X =0
TY = -49.7
X=0 TZ = 79.2
TY = -65 RX = 45°
TZ = 37.5 RY = 0°
RX = 90° RZ = 0°
RY = 0°
RZ = 0°

Abb. 4-23 Beispiele fur die Definition der Werkzeugkoordinaten
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4.1.2 Interferenzprifbereich
Sie kdnnen einen oder mehrere Interferenzprifbereich(e) definieren, um zu
verhindern, daf} es zu Stérungen des Roboterarmes durch Gerate oder Anlagen in
der Umgebung kommt.
Der Interferenzprifbereich wird auf Grundlage der Basiskoordinaten und der
Arbeitskoordinaten definiert (siehe unten).

+ L

" Arbeits-
-\;':: ""-:*--. koordinaten 2
$ YWz

EXwn

Basiskoordinaten

+Yb + 5w

+Xb .
- e Arbeits-
-~ koordinaten 1

s 7

Abb. 4-24
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[ 1] Anmerkungen zum Interferenzprifbereich

(1) Der Mittelpunkt des Interferenzprifbereiches beruht immer auf den
Basiskoordinaten (WORKO).

(2) Auch bei einer Anderung der Arbeitskoordinaten bleibt der Interferenzpriifbereich

unverandert.
WORK1
b WORKO

Werkzeugkoordinatenursprung von WORK1

_______ Werkzeugkoordinatenursprung von WORKO

Interferenzprifungsbereich

Z-Achse Interferenzprifungsbereich

Z-

7

-
' e
-
[
-

'

-Komponente

X-Achse k™" N

Y-Achse

Abb. 4-25 Interferenzpriufbereich
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[ 2] Einstellen von Mittelpunkt, Winkel und Umfang des
Bereiches

Es gibt zwei Mdoglichkeiten, einen Interferenzprifbereich zu definieren: 2-Punkt-
Programmierung und direkte Eingabe von Werten.

Definition eines Interferenzprifbereiches durch 2-Punkt-Programmierung
[F4: AutBerec]

Sie  kobnnen den Interferenzprifbereich  definieren, indem Sie eine
Arbeitskoordinatennummer (wo Sie den Interferenzpriifbereich wollen) und zwei
Scheitelpunkte des Interferenzprifbereiches (den entferntesten und den néachsten
zum Ursprung der Basiskoordinaten) programmieren.

Interferenzprufungsbereich

/

Z-Achse

Néachster
Scheitelpunkt

Vektor L
Fernster N .
Scheitelpunkt \\ . Lo
gponente onerﬁé‘ - //
X-Achse <& | /,,/’"/
\\ Y-Achse

Abb. 4-26 Definition eines Interferenzprufbereiches durch 2-Punkt-Programmierung
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Definition eines Interferenzprifbereiches durch direkte Eingabe von Werten [F5:
Andern]

Sie konnen einen Interferenzprifbereich definieren, indem Sie folgende Werte
eingeben: Ursprungspunkt (X, Y und Z) fur den Bereich bezogen auf die
Basiskoordinaten, die Drehwinkel (Rx, Ry und Rz) um die X-Achse, Y-Achse und Z-
Achse der Basiskoordinaten und den Vektor.

Interferenzprifungsbereich

Z-Achse

\ Vektor
/\ .
X-Komponente N : -W

Y-Achse

-
PLae
-
-
-

X-Achse "

/‘ \/
]
]
\
A
A
A
Al
T
A
| i
A
Al
1
o)
o
7}
=
o
=

Abb. 4-27 Definition eines Interferenzprifbereiches durch direkte Eingabe von Werten
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[ 3] Déefinition eines|nterferenzprifbereiches durch 2-Punkt-

Programmierung
SCHRITT 11 Dricken Sie in der Hauptanzeige des Programmiergerates auf [F2 Arm].
SCHRITT 2| Dricken Sie [F6 Hilfs] im Fenster "Aktuelle Roboterposition".

SCHRITT 3

definieren" erscheint (siehe unten).

Dricken Sie [F6 Bereich] im Fenster "Hilfsfunktionen (Arm)". Das Fenster "Bereich

| Joint W@ T 0| 1%

2l |

] Bl |

sH

¢l 7H

@.000000

@.000000

2.

2.

@: Deaktiv.

0K

)
Aktiv.

Auswabhlschalter aus. Driicken Sie [F4 AutBerec].

SCHRITT 4

Das Fenster "Autom. Gener. Interf. Bereich" erscheint (siehe unten).

| doimwere|| 1z

M ¢ @ 4 w sesw

Bereich definieren

frea ¢l 1H 2H

sl 4H

sH

cH 7H

AREA® Inaktiv ©.000000

©.000000

©.000000

2.

2.

2.

2.

2.

2.

212

1

@: Deaktiv.

Abbrechen

OK

F5: Andert die Auswahl.

[ & Zurtick Heiter Gehe zu

AutBerec

)

Aktiv.

Andern

Um die Nummer der

Bezugsarbeitskoordinaten  (fur

die Definition des

Interferenzprufbereiches) und die freien Positionsvariablenamen (fiir den nachsten
und entferntesten Scheitelpunkt) festzulegen, wahlen Sie mit den Cursortasten oder
dem Auswahlschalter "Arbeitskoordinate", "Interferenzbereich-Scheitel 1" oder
"Interferenzbereich-Scheitel 2". Driicken Sie dann [F5 Andern].

M g @ 0 w cesw
Bereich definieren
frea ol 1M
AREA? Inaktiv @.000000
@ @
@ @
212 1
Abbrechen
F5: Andert die Auswahl.
® Fiy Zurl'.ick| Heiter Gehe zu| AutBerec| Andern
F4
Wahlen Sie die gewiinschten Arbeitskoordinaten mit dem Cursor oder dem
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SCHRITT 5 Die nachstehend gezeigte Zehnertastatur wird angezeigt. Geben Sie die
gewilnschte Nummer und zwei Positionsvariablennamen fiir "Arbeitskoordinate”,
"Interferenzbereich-Scheitel 1" und "Interferenzbereich-Scheitel 2" ein.

g o 8 w ees0 | Jownt HoT o 1%

HER

W Autom. Gener. Interf.bereich [B Arbeitskoordinate
CLR| BS
ARE 7 g g
X/RX/DX Y/RY /DY
650,000 0.000000 4 5 6
| 0.000000 0.
— 0.000000 ©.000000 1 2 3
Abbr [} CANCEL OK

OK: Mimmt den Eintrag auf. fbbrechen: Verwirft den Eintrag §17fr

¢ - | | |

ANMERKUNG: Wenn Sie die Basiskoordinaten verwenden wollen, geben Sie "0"
fur die "Arbeitskoordinate" ein.

SCHRITT 6 Offnen Sie das Fenster "Positionsvariablen" ([F2 Arm]—[F4 Var.]—[F4 Position])
(siehe unten).

Im Fenster "Positionsvariablen" weisen Sie den Wert der Roboterarmposition, die

programmiert werden soll, den beiden Positionsvariablen zu, die Sie in SCHRITT 5

angegeben haben (nachster und fernster Scheitelpunkt zum Ursprung der

Basiskoordinaten).

(1) Setzen Sie den Cursor auf die flr 2-Punkt-Programmierung eingestellte
Positionsvariable.

(2) Bewegen Sie das Werkzeugende des Roboterarmes im Manuellen Modus auf
den Punkt, den Sie programmieren wollen.

(3) Drlcken Sie [F6 Pos.abr.], um die aktuelle Position des Werkzeugendes als
Wert fUr die ausgewahlte Positionsvariable einzulesen.

(4) Fuhren Sie die Schritte (1) bis (3) fir den nachsten und fernsten Scheitelpunkt
durch.

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

Positionsvariablen [ 18]

Po 650.9000 0.0000000 400.9000
0.0000000 180.0000 0.0000000

Righty/Above Flip/Sng FIG ¢
P1 850.9000 500.0000 600.0000
0.0000000 180.0000 0.0000000

Lefty/Below Flip/Sng FIG 3

F5: andert die Auswahl. F6: Ruft die aktuelle Pos. ab. Fr
® i

Zuriick Heiter Gehe zu | Bewegen Andern | Pos.abr.

ANMERKUNG - Definieren Sie den Interferenzprifbereich erst, nachdem die
Werkzeugkoordinaten und die Arbeitskoordinaten definiert sind.
*Wenn Sie den nachsten und fernsten Scheitelpunkt
programmieren, missen Sie im Manuellen Modus dieselben
Arbeitskoordinaten einstellen, die Sie in Schritt 5 festlegen
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I wdirden.

SCHRITT 7§ Dricken Sie zweimal "Abbrechen”, um zum Fenster "Autom. Gener. Interf.Bereich"
zuriickzukehren.
SCHRITT 81| Der definierte Interferenzprufbereich wird unten im Fenster "Autom. Gener.
Interf.Bereich" angezeigt. Wenn die Werte in Ordnung sind, driicken Sie "OK".
Wenn nicht, driicken Sie "Abbr.".
M ¢ @ 0w cesw | oint Ho T 12
Autom. Gener. Interf.bereich [Bereich @1
ARE
[ X/RX/DX Y/RY /DY ZIRZIDE oo
[ | 759,008 250.000 500 .000 oo
[ 0. 000000 ©.000000 2000000 —
— 199.000 250.000 190.000 |
fibbr. | 0K -
F5: Andert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. @swcﬁurr)
® A | Andern |
ANMERKUNG: Der Mittelpunkt des Interferenzpriifbereiches beruht immer auf den
Basiskoordinaten (Work0Q). Daher ist der berechnete Positionsmittelpunkt nicht der
Mittelpunkt der angegebenen Arbeitskoordinaten.
SCHRITT 9| Wenn Sie in SCHRITT 8 "OK" driicken, werden die definierten Werte fir den
Interferenzprifbereich in den Ziel-Interferenzprifbereich ibernommen.
M ¢ @ 0w cesw | oint Ho T 12
Bereich definieren
frea ¢l 1l °H 3l 4H SH cH 7H
AREA® Inaktiv 750,000 25¢.000 500 . 000
@.000000 @.000000 @.000000
10¢.000 25¢.000 10¢.000
212 1 @: Deaktiv.
Abbrechen OK
F5: Andert die Auswahl. @swcﬁurr)
® A Zurlck Heiter Gehe zu| AutBerec| Andern Aktiv.
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. ___________________________________________________________________________________________________________________|

[ 4] Déefinition eines|nterferenzprifbereichesdurch direkte
Eingabe von Werten

Driicken Sie in der Hauptanzeige des Programmiergerates auf [F2 Arm].

SCHRITT 1

Dricken Sie [F6 Hilfs] im Fenster "Aktuelle Roboterposition”.

SCHRITT 2

SCHRITT 3| Dricken Sie im Fenster "Hilfsfunktionen (Arm)" [F6 Bereich].

Das Fenster "Bereich definieren" erscheint.

Verwenden Sie die Cursortasten oder den Auswahlschalter, um den
Interferenzprifbereich auszuwahlen, den Sie definieren wollen.

SCHRITT 4| Driicken Sie [F5 Andern] im Fenster "Bereich definieren”.

Die nachstehend gezeigte Zehnertastatur wird angezeigt.

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

ltialla Dobotornacitio
m Koordinaten @ndern
Bereich definieren

frea ¢l 1H 2H 3H

AREAR Tnaktiv .000000 eo 7| 8| g

2.000000 2.0
2.000000 e.e 1] 5| B[
213

1 2 3

0 CANCEL OK

OK: Nimmt den Eintrag auf. Abbrechen: Yerwirft den Eintrag.%ﬁw?$)

® -~

Geben Sie den gewlnschten Wert Uber die Zifferntasten der Zehnertastatur ein.
Prifen Sie die eingegebenen Werte. Driicken Sie dann "OK".

SCHRITT 5
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[ 5] Aktivieren oder Deaktivieren desdefinierten
I nterferenzpr tfbereiches

Sie konnen bis zu acht Interferenzpriifungsbereiche definieren; welche dieser
definierten Bereiche tatsachlich verwendet werden sollen, wird mit dem folgenden
Verfahren ausgewahit.

Wenn Sie viele definierte Interferenzprifungsbereiche aktivieren, verlangert sich das
Abtastintervall, und die Erkennung dauert langer. Sie sollten nur die erforderlichen
Bereiche aktivieren.

Prozedur

B Uber das Programmiergeréat

SCHRITT 11 Dricken Sie in der Hauptanzeige des Programmiergerates auf [F2 Arm].
SCHRITT 2 I Driicken Sie [F6 Hilfs] im Fenster "Aktuelle Roboterposition".

SCHRITT 31| Dricken Sie [F6 Bereich] im Fenster "Hilfsfunktionen (Arm)". Das folgende Fenster
erscheint.

M ¢ @ 4 w sesw Joint W 0 T o 12

Bereich definieren

frea ¢l 1 2H 3H 480 SH cH 7H

AREA? Inaktiv 2.000000 2.000000 2.000000
2. 2. 2.
2. 2. 2.
2} 2} @: Deaktiv.
Abbrechen OK
F5: Andert die Auswahl. G
[ & Zurtick Heiter Gehe zu | AutBerec| Andern Aktiv.
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SCHRITT 4§ Rufen Sie den zu &ndernden Interferenzprifungsbereich mit den Cursortasten
oder dem Auswabhlschalter auf, wie unten gezeigt.

M ¢ @ 0w cesw | oint Ho T 12

Bereich definieren

frea ¢l 10 °H :H <H sH cH 7H

AREA3 Inaktiv ©.000000 ©.000000 ©.000000

©.000000 ©.000000 ©.000000

©.000000 ©.000000 ©.000000

0 0 @: Deaktiv.

Abbrechen OK
F5: Andert die Auswahl. @swcﬁurr)
® A Zurlck Heiter Gehe zu| AutBerec| Andern Aktiv.
F6

Dricken Sie anschlieRend [F6 Aktivieren]. Das unten dargestellte Fenster
"Einstellung fur Interferenzbereichserkennung” wird angezeigt.

SCHRITT 5 || Wahlen Sie "Inaktiv" oder "Aktiv* (in diesem Beispiel: "Aktiv"), und driicken Sie die
Schaltflache "OK".

Joint W@ T Ol 1%

M ¢ @ 0w cesw

Interferenzbereichserkennung-Einstellungen
7h
Interferenzbereichserkennung
AREA (@ Inaktiv pooee
ook pooee
| t.
pgpee
. .
iv.
fAbbrechen OK |
0K
T
OK: Beendet mit Speichern. @swcﬁurr)
¢ - I N

Auf dem Bildschirm erscheint wieder das Fenster "Bereich definieren” (siehe unten).
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SCHRITT 6 Die neue Einstellung (in diesem Beispiel: BEREICH 3 Aktiv) wird angezeigt, und die
Farbe des Anzeigequadrats fir die betreffende Einstellung wechselt (in diesem
Beispiel wird die Anzeige fiir den Bereich 3 grin).

Bedeutung der Farbe des Anzeigequadrats  Grin: Aktiv
Schwarz: Inaktiv

M g @ 0 w cesw | otnt Ho T 1%

Bereich definieren

nrea ol 1l °H 3H +H sH cH 7H

AREAS Akt. ©.000000 @.000000 @.000000

2. 2. 2.
2. 2. 2.
[ [ @: Deaktiv.
Abbrechen OK
F5: Andert die Auswahl. @swcﬁurr
® A 2urick Heiter Gehe zu| AutBerec| Andern Aktiv.

Drucken Sie "OK".
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]
[ 6] Ein-und Ausschalten der angegebenen E/A-Signale bel
Erkennung der Bereichsinterferenz
Wenn Sie die folgenden Signaleinstellungen vornehmen, aktiviert die Steuerung das/

die angegebene(n) Signal(e), wenn der Ursprung der Werkzeugkoordinaten in den/ die
definierten und aktivierten Interferenzprifungsbereich(e) eintritt.

ANMERKUNG: Gehen Sie bei der Angabe von E/A-Signalnummern vorsichtig vor.
Wenn Sie falsche E/A-Signale festlegen, wird das falsche Signal aktiviert, wenn der
Ursprung der Werkzeugkoordinaten in den Interferenzprifungsbereich eintritt.

Prozedur
® Uber das Programmiergerét
SCHRITT 1 I Drlcken Sie in der Hauptanzeige des Programmiergerates auf [F2 Arm].

SCHRITT 2

Dricken Sie [F6 Hilfs] im Fenster "Aktuelle Roboterposition”.

SCHRITT 4

Rufen Sie den zu &ndernden Interferenzprifungsbereich mit den Cursortasten oder
dem Auswahlschalter auf.

SCHRITT 3I Driicken Sie [F6 Bereich] im Fenster "Hilfsfunktionen (Arm)".

SCHRITT 5§ Wahlen Sie im Fenster "Bereich definieren” ein Eingabefeld in der ersten Spalte der
untersten Zeile.

M ¢ @ 0w cesw | oint Ho T 12

Bereich definieren

nrea ol 1l °H 3H +H sH cH 7H

AREAS Akt. @.000000 @.000000 @.000000
@.000000 @.000000 @.000000
@.000000 @.000000 @.000000

n 0 @: Deaktiv.

Abbrechen

0K

F5: Andert die Auswahl. @swcﬁurr

® Fiy Andern Aktiv.

F5

Zuriick Heiter Gehe zu| AutBerec

Driicken Sie [F5 Andern]. Die Zehnertastatur wird angezeigt (siehe unten).
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SCHRITT 6 Geben Sie uber die Zehnertastatur den gewtinschten Wert ein und driicken Sie
dann "OK".

M g @ 4 w —ees | doint we 1o 12

Ausgabe-E/A-Nr. dndern

Bereich definieren 112

frea ol 1H 2H 30
cR| BS
AREAZ AKE. 2.000000 2.2 2| gl 9
2.000000 2.9
2.000000 e 1] 5| 6

_ Em | ..

0 CANCEL | OK ﬁ—

OK: Nimmt den Eintrag auf. Abbrechen: Yerwirft den Eintrag. S
° - | ]

SCHRITT 7 Il Die neue Einstellung erscheint in dem markierten Eingabefeld. Driicken Sie "OK".

M ¢ @ 0w cesw | oint Ho T 12

Bereich definieren

frea ¢l 10 °H 3B <4H sH cH 7H

AREAS Akt. ©.000000 ©.000000 ©.000000

©.000000 ©.000000 ©.000000

©.000000 ©.000000 ©.000000

-!“ 0 @: Deaktiv.

Abbrechen OK

F5: Andert die Auswahl. Qﬁjw%ﬂ)
® A Zurlck Heiter Gehe zu| AutBerec| Andern Aktiv.
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|
[ 7] Angeben einer Positionsvariablen, der der aktuelle
Positionswert beim Erkennen der Bereichsinterferenz
zugeordnet wird

Sie konnen den Namen einer Positionsvariablen angeben, der der aktuelle
Positionswert zugewiesen wird, sobald der Ursprung der Werkzeugkoordinaten in den
Interferenzprifungsbereich eintritt.

ANMERKUNG: Gehen Sie bei der Angabe von Positionsvariablennamen sorgféaltig
vor. Wenn Sie einen falschen Variablennamen angeben, wird der Wert der
angegebenen Positionsvariable  gedndert, wenn  der  Ursprung  der
Werkzeugkoordinaten in den Interferenzprifungsbereich eintritt.

Prozedur
®m Uber das Programmiergerét

SCHRITT 1 I Driicken Sie in der Hauptanzeige des Programmiergerétes auf [F2 Arm].
Dricken Sie [F6 Hilfs] im Fenster "Aktuelle Roboterposition”.

SCHRITT 2

Rufen Sie den zu &ndernden Interferenzprifungsbereich mit den Cursortasten oder
dem Auswahlschalter auf.

SCHRITT 3I Driicken Sie [F6 Bereich] im Fenster "Hilfsfunktionen (Arm)".
SCHRITT 4 I

SCHRITT 5§ Wabhlen Sie im Fenster "Bereich definieren" ein Eingabefeld in der dritten Spalte der
untersten Zeile.

Mg @ G —ses | Joint e 1ol 12

Bereich definieren

frea ¢l 10 2H 38 +4H SH cH 7H

AREA® Inaktiv 0. 0. 0.
0. 0.

0.
0.000000 0.000000 Woe

OK

Abbrechen

F5: Andert die Auswahl. )

® -~ fktiv.

Andern

F5

Zurtick Heiter Gehe zu | AutBerec

Driicken Sie [F5 Andern]. Die Zehnertastatur wird angezeigt (siehe unten).
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SCHRITT 6 Geben Sie uber die Zehnertastatur die gewunschte Positionsvariable ein und
drticken Sie "OK".

M ¢ @ 0w cesw | oint Ho T 12
0 a a Dohata acitin

_

Bereich definieren

Pos.variablennr &ndern

nrea ol 1l -°H 3H
CLR| BS
AREA® Inaktiv 2.000000 2.2 7| 8| g
2.000000 2.0
2.000000 e 1] 5| 6
o Il .|,

_ 8 CANCEL | OK ﬂ-—

OK: Mimmt den Eintrag auf. fbbrechen: Verwirft den Eintrag.i"or)
° - | | |

SCHRITT 7§ Die neue Einstellung erscheint in dem markierten Eingabefeld. Driicken Sie "OK".

M ¢ @ 0w cesw | oint Ho T 12

Bereich definieren

frea ¢l 10 °H 3B <4H sH cH 7H

AREA? Inaktiv ©.000000 ©.000000 ©.000000

©.000000 ©.000000 ©.000000

©.000000 ©.000000 ©.000000

o R
Abbrechen OK

F5: Andert die Auswahl. @swcﬁurr
® A Zurlck Heiter Gehe zu| AutBerec| Andern Aktiv.
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. ___________________________________________________________________________________________________________________|

[8]
Sie konnen die Steuerung veranlassen, eine Bereichsinterferenz als Fehler
auszuwerten. Sobald der Ursprung der Werkzeugkoordinaten in den
Interferenzprifungsbereich eintritt, interpretiert die Steuerung dies als Fehler und
schaltet sofort die Motorspannung ab, um zu verhindern, dafld der Arm weiter in den
Bereich eindringt.

Inter pretieren einer bekannten Bereichsinterferenz als Fehler

ANMERKUNG: Wenn ein Fehler dieses Typs auftritt, wird die Motorspannung
abgeschaltet, und die  Werkzeugkoordinaten  bleiben  innerhalb  der
Bereichskoordinaten. Wenn Sie versuchen, in diesem Status die Motorspannung
einzuschalten, tritt erneut ein Fehler auf, und die Motorspannung wird wieder
abgeschaltet. Sie missen die Funktion zur Auswertung der Bereichsiberschreitung
inaktivieren, dann die Motorspannung einschalten, den Ursprung der
Werkzeugkoordinaten manuell aus dem Interferenzprifungsbereich herausbewegen
und anschliel3end diese Funktion erneut einrichten.

Prozedur
® Uber das Programmiergeréat

Dricken Sie in der Hauptanzeige des Programmiergerates auf [F2 Arm].

SCHRITT 1

Dricken Sie [F6 Hilfs] im Fenster "Aktuelle Roboterposition®.

SCHRITT 2

Dricken Sie [F6 Bereich] im Fenster "Hilfsfunktionen (Arm)".

SCHRITT 3

Rufen Sie den zu dndernden Interferenzprifbereich mit den Cursortasten oder dem
Auswahlschalter auf.

SCHRITT 4

SCHRITT 5 || Wahlen Sie im Fenster "Bereich definieren" ein Eingabefeld in der rechten Spalte
der untersten Zeile.

Mg o d

| Joint W@ T Ol 1%

¥ -6e83D

Bereich definieren

frea ¢l 1 2H 30 48 SH cH 7H
AREA® Inaktiv o. o. 0
o. o. o.
0 o. o.
; ;

Abbrechen

OK

F5: Andert die Auswahl.

® -~

Zuriick

Heiter

Gehe zu

AutBerec

Andern

)

Aktiv.

Driicken Sie [F5 Andern].

Das Fenster

F5

zum Aktivieren/Deaktivieren der




Fehlererkennung wird angezeigt (siehe unten).

SCHRITT 6 Wahlen Sie "Aktivieren" (bzw. Deaktivieren) und driicken Sie "OK".

| JointHOTOl 1%

Fehleranzeige zu Bereichsinterferenz

@ Bereichsinterferenzausgabe 7

Mm ¢ @ @ w ses

e

P

™ @: Deaktiv.
AREA poeer
(@ 1: Aktivieren booon
—_— T 2:0kt.+ManBe pooee
Abbrechen 0K
OK: Beendet mit Speichern. @swcﬁurr

® -~

SCHRITT 7§ Die neue Einstellung erscheint in dem markierten Eingabefeld. Driicken Sie "OK".

M ¢ @ 0w cesw | oint Ho T 12

Bereich definieren

frea ¢l 10 °H 3B <4H sH cH 7H

AREA? Inaktiv ©.000000 ©.000000 ©.000000

©.000000 ©.000000 ©.000000

©.000000 ©.000000 ©.000000

0 0
Abbrechen OK

F5: Andert die Auswahl. @swcﬁurr)
® A Zurlck Heiter Gehe zu| AutBerec| Andern Aktiv.
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[ 9] Déefinition eines|nterferenzprifbereichesin WINCAPSI|

Prozedur
m Uber das Bedienfeld

SCHRITT 11 Starten Sie WINCAPSII auf der Stufe Programmierer und starten Sie den Arm
Manager.

¢ C:\PROGRAMME\WINCAPS2\VME083D\¥M_G083D\YM_6083D.._. M [=] 3

Datei Bearbeiten Aktionen Ansicht Estras  Hilfe

7m0 o] e &E

|-|—pr = g[su,u,wss,u,u,u,a]

L [ ]

L

E

[ TR

SCHRITT 2| Wahlen Sie im Menu "Extras" den Eintrag "Optionen". Aktivieren Sie das Register
"Bereich".

-ﬁ.‘r Optionen
Monitorl Kanfig. | Kurvel Ser\rol Werkzeug | Arbeité

M B | Z| | R Fil
0 0 1] 0 0 0
1 0 0 0 0 0
2 0 0 0 0 0
3 0 0 0 0 0
4 0 0 0 0 0
5 0 0 0 0 0
B 0 0 0 0 0 -

ok | Abbrechen |
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SCHRITT 3

Andern Sie in  der Tabelle “"Bereich" die Parameter fir den
Interferenzprifungsbereich.

X, Y, Z: Ursprung des Interferenzprifungsbereiches
RX, RY, RZ: Drehwinkel des Interferenzprifungsbereiches
DX, DY, DZ: Vektoren des Interferenzprifungsbereiches

EA: Nummern der E/A-Signale, die aktiviert werden, wenn die Spitze des
Endwerkzeugs in den Interferenzprifungsbereich eintritt.

POS: Name einer Positionsvariablen (globale Variable), der der
Positionswert der Spitze des Endwerkzeugs zugewiesen wird, wenn die Spitze
des Endwerkzeugs in den Bereich eintritt.

ERR: Legt fest, ob eine ermittelte Bereichsinterferenz als Fehler
ausgewertet wird. (0: Nicht als Fehler ausgewertet, 1: Als Fehler ausgewertet)

ENABLE: Legt fest, ob eine Bereichsinterferenz festgestellt wird oder nicht.
(O: Festgestellt, 1: Nicht festgestellt)

"OK".

#E Options
Moniturl Corifig, | Trajecturyl Servol Tnull Work Areal Display'

Mo, D] DZ| 0]  Pos| ERR|ENABLE] ~
0 i 212 1 i} T

213
214
215
216
217
218

o

1oy |w|ra|=[=
R e R e R e e R e e
ERE =R =R R ]
LR RE R RN IR ]
e L e R e e e e

(0]:4 | Cancel |

SchlieRen Sie den Arm Manager an. Wahlen Sie im Menu "Datei" den Eintrag
"Ubertragen".

SCHRITT 5

Wahlen Sie <Bereich> und driicken Sie Senden>. Die neuen Parameter werden
unmittelbar nach dem Senden wirksam.

SCHRITT 6

% Umgebungstabelle iibertragen

~ Tahelle iberdragen
| 1 <Servor

1 <kurve>

|1 <konfig»

| <erkzeug>

] <Arbeit>
<Bereich>

Senden >

< Empfangen

Abbrechen

Alle

il

SCHRITT 4‘ Nachdem Sie die erforderlichen Einstellungen vorgenommen haben, driicken Sie
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. ___________________________________________________________________________________________________________________|

[ 10] Verlassen desInterferenzprifbereiches
[Ver. 1.4 oder hoher]

In Ver. 1.3 oder niedriger muf3 der Roboter von Hand aus dem Interferenzprifbereich
bewegt werden, wenn er sich in einen der verbotenen Bereiche 0 bis 7 bewegt.
Eindringen in einen verbotenen Bereich verursacht einen Fehler (ERROR2490 bis
2497).

In Ver. 1.4 oder héher kbnnen Sie im Fenster "Bereich definieren" [2: Akt.+ManBe]
einstellen. Dadurch ist es in manchen Féallen mdglich, den Roboter Uber das
Programmiergerat oder das Bedienfeld aus dem Interferenzprifbereich zu bewegen.
Die Falle in denen das mdglich ist, sind in der Tabelle unten als "Méglich" angegeben.

Operation
Modus ;
Variable- Motor- .
Motor EIN |Manuelle Taste| Verschiebung | Verriegelung Direkt

Manuell Méoglich Méglich entf. Méoglich entf.
If’rogrammuerpr entf. - entf. entf. -
ifung
Interner Auto-
Modus entf. - - entf. -
Externer Auto- entf. ) ) entf. )

Modus

Einstellung [2: Akt.+ManBe]
SCHRITT 1 I Driicken Sie in der Hauptanzeige des Programmiergerétes auf [F2 Arm].

Dricken Sie [F6 Hilfs] im Fenster "Aktuelle Roboterposition”.

SCHRITT 2

Verwenden Sie die Cursortasten oder den Auswahlschalter, um den Bereich
auszuwahlen, den Sie &ndern wollen.

SCHRITT 3I Driicken Sie im Fenster "Hilfsfunktionen (Arm)" [F6 Bereich].
SCHRITT 4 I
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SCHRITT 51 Wahlen Sie die Spalte am rechten Rand der Tabelle. Driicken Sie [F5 Andern].
M g @ 0 w cesw | otnt Ho T 1%

Bereich definieren
frea ¢l 1l °H :H <4H sH cH 7H
AREA? Inaktiv 2. 2. 2.
@ @
2. 2.
0 0
Abbrechen OK
F5: Andert die Auswahl. @swcﬁurr)
® A 2urick Heiter Gehe zu| AutBerec| Andern Aktiv.
F5

SCHRITT 6 | Wahlen Sie [2: Akt.+ManBe] und driicken Sie "OK".
M @ = 4 w ses | Jowntwo o 12

AN

W Fehleranzeige zu Bereichsinterferenz
@ Bereichsinterferenzausgabe 7l
" 0: Deaktiv.
AREM peooe
(" 1: fAktivieren boooo
_— (& 2:Akt.+ManBe poooe
Abbrechen 0K | OK
OK: Beendet mit Speichern. G
e o | | | | |

SCHRITT 7§ Sie kdnnen in diesem Fenster alle Einstellungen &ndern und die Werte eingeben,
die Sie wollen. Wenn Sie Einstellungen andern, bestatigen Sie sie, indem Sie "OK"
dricken.

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

Bereich definieren

frea ¢l 10 M 30 <8 sH cH 7H
AREA? Inaktiv 2. 2. 2.
] ]
2. 2. 2.

2} 2} 2:Mkt .+HanBe

Abbrechen OK
F5: Andert die Auswahl. G
[ & Zurtick Heiter Gehe zu | AutBerec| Andern Aktiv. |
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Verlassen des I nterferenzbereiches

SCHRITT 11 Wenn der Roboter sich in den Interferenzbereich bewegt, kommt es zu einer
Fehlermeldung.

Interferenzbereich @ Position des Roboterendes

SCHRITT 2§ Schalten Sie mit dem Modusschalter auf Manuellen Modus.
Modusschalter

MANUAL
T%ACHCHECK

SCHRITT 3| Bewegen Sie den Roboter aus dem Interferenzbereich.

T4e

f

Interferenzbereich @ Position des Roboterendes

Anmerkung 1. Der Roboter kann in alle Richtungen bewegt werden. Sie sollten ihn
aber auf direktem Weg aus dem Interferenzbereich bewegen.

Anmerkung 2. Wenn der Roboter sich wieder in den Interferenzbereich bewegt, wird
wieder eine Fehlermeldung "Error 2490" bis "Error 2497" (verbotener Bereich 0 - 7)
ausgegeben.

Anmerkung 3. Wenn sich zwei Interferenzbereiche Uberschneiden (siehe Abb. unten)
wird eine Fehlermeldung ausgegeben, sobald das Roboterende sich aus Bereich 1 in
den Bereich 2 bewegt. Sie kdnnen diese Fehlermeldung vermeiden, wenn Sie die
Anmerkung oben befolgen und den Roboter auf direktem Wege aus dem
Interferenzbereich bewegen.

1

Clgl 2
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4.1.3 Abbildungen von Schulter, Ellbogen und Handgelenk

[ 1] Mdogliche 32 Armstellungen

Ein Roboter mit 6 Achsen kann eine bestimmte Position und Stellung (X, Y, Z, RX, RY
und RZ) am Ende des Endwerkzeugs durch unterschiedliche Armstellungen von
Schulter, Ellbogen, Handgelenk, 6. Achse und 4. Achse annehmen.

Die Abbildungen 4-28 bis 4-32 zeigen, auf welche Weise der Roboter unterschiedliche
Armstellungen fur Schulter, Ellbogen, Handgelenk, 6. Achse und 4. Achse realisieren
kann.

Durch Kombinieren dieser verschiedenen Armstellungen kann der Roboter fiir eine
einzelne Position und Stellung 32 unterschiedliche Armstellungen annehmen, wie in
Tabelle 4-2 aufgefiihrt.

Abbildung 4-33 zeigt Beispiele fur die acht mdglichen Kombinationen der
Armstellungen von Schulter, Ellbogen und Handgelenk bei einem Roboter der Vx-D-

Serie.
Tabelle 4-2 Die verfugbaren Armstellungen
Wert Armstellung Armstellung |[Handgelenksstellu Ellbogen- Schulterstellung
4. Achse 6. Achse ng stellung
0 EINFACH 4 EINFACH KIPPEN OBEN RECHTS
1 EINFACH 4 EINFACH KIPPEN OBEN LINKS
2 EINFACH 4 EINFACH KIPPEN UNTEN RECHTS
3 EINFACH 4 EINFACH KIPPEN UNTEN LINKS
4 EINFACH 4 EINFACH NICHT KIPPEN OBEN RECHTS
5 EINFACH 4 EINFACH NICHT KIPPEN OBEN LINKS
6 EINFACH 4 EINFACH NICHT KIPPEN UNTEN RECHTS
7 EINFACH 4 EINFACH NICHT KIPPEN UNTEN LINKS
8 EINFACH 4 DOPPELT KIPPEN OBEN RECHTS
9 EINFACH 4 DOPPELT KIPPEN OBEN LINKS
10 EINFACH 4 DOPPELT KIPPEN UNTEN RECHTS
11 EINFACH 4 DOPPELT KIPPEN UNTEN LINKS
12 EINFACH 4 DOPPELT NICHT KIPPEN OBEN RECHTS
13 EINFACH 4 DOPPELT NICHT KIPPEN OBEN LINKS
14 EINFACH 4 DOPPELT NICHT KIPPEN UNTEN RECHTS
15 EINFACH 4 DOPPELT NICHT KIPPEN UNTEN LINKS
16 DOPPELT 4 EINFACH KIPPEN OBEN RECHTS
17 DOPPELT 4 EINFACH KIPPEN OBEN LINKS
18 DOPPELT 4 EINFACH KIPPEN UNTEN RECHTS
19 DOPPELT 4 EINFACH KIPPEN UNTEN LINKS
20 DOPPELT 4 EINFACH NICHT KIPPEN OBEN RECHTS
21 DOPPELT 4 EINFACH NICHT KIPPEN OBEN LINKS
22 DOPPELT 4 EINFACH NICHT KIPPEN UNTEN RECHTS
23 DOPPELT 4 EINFACH NICHT KIPPEN UNTEN LINKS
24 DOPPELT 4 DOPPELT KIPPEN OBEN RECHTS
25 DOPPELT 4 DOPPELT KIPPEN OBEN LINKS
26 DOPPELT 4 DOPPELT KIPPEN UNTEN RECHTS
27 DOPPELT 4 DOPPELT KIPPEN UNTEN LINKS
28 DOPPELT 4 DOPPELT NICHT KIPPEN OBEN RECHTS
29 DOPPELT 4 DOPPELT NICHT KIPPEN OBEN LINKS
30 DOPPELT 4 DOPPELT NICHT KIPPEN UNTEN RECHTS
31 DOPPELT 4 DOPPELT NICHT KIPPEN UNTEN LINKS
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(1) Schulterstellung

Die Schulterstellung wird durch eine Kombination der Koordinatenkomponenten fiir die
1., 2. und 3. Achse definiert.

Der Roboter kann zwei verschiedene Schulterstellungen annehmen: Hand links
(LINKS) und Hand rechts (RECHTYS).

LINKS RECHTS

Abb. 4-28 Schulterstellung

(2) Ellbogenstellung

Die Ellbogenstellung wird durch eine Kombination der Koordinatenkomponenten der 2.
und 3. Achse definiert.

Der Roboter kann zwei verschiedene Ellbogen-Armstellungen annehmen: "Hand
oben" (OBEN) und "Hand unten" (UNTEN).

Abb. 4-29 Ellbogenstellung
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(3) Handgelenksstellung

Die Handgelenksstellung wird durch eine Kombination der Koordinatenkomponenten
der 4. und 5. Achse definiert.

Der Roboter kann zwei verschiedene Handgelenksstellungen annehmen: "Normal*
(NICHT KIPPEN) und "Invertiert" (KIPPEN). In der Armstellung NICHT KIPPEN ist die
4. Achse um 180° gedreht, ohne die Handgelenksstellung zu andern.

KIPPEN

NICHT KIPPEN

Abb. 4-30 Handgelenksstellung

(4) Armstellung 6. Achse

Die Armstellung der 6. Achse wird durch den Wert der Koordinatenkomponente der 6.
Achse bestimmt.

Der Roboter kann zwei unterschiedliche Armstellungen fur die 6. Achse annehmen:
EINFACH und DOPPELT. Wenn die 6. Achse sich um -180°<86<180° in mechanischen
Schnittstellenkoordinaten dreht, ist die Armstellung EINFACH. Bei einer Drehung um
180°<06=<360° oder -360°<06<-180° ist die Armstellung DOPPELT.

Die Armstellung des Roboters ist sehr unterschiedlich, wenn 66 180° oder 181° betragt.
Beim Andern von Positionsdaten fur die Armstellung der 6. Achse muRR besonders
sorgfaltig vorgegangen werden. Wenn Sie zum Beispiel die Armstellung der 6. Achse
auf 86=181° andern, nimmt der Roboter die Armstellung der 6. Achse flr 86=-179° an,
wenn Sie die Armstellung nicht andern.

DOPPELT

DOPPELT

EINFACH

Abb. 4-31 Armstellung 6. Achse
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(5) Armstellung 4. Achse

Die Armstellung der 4. Achse wird durch den Wert der Koordinatenkomponente fir die
4. Achse bestimmt.

Der Roboter kann 2 unterschiedliche Armstellungen der 4. Achse annehmen:
EINFACH 4 und DOPPELT 4. Wenn die 4. Achse sich um -180°<84<180° in
mechanischen Schnittstellenkoordinaten dreht, ist die Armstellung EINFACH 4. Bei
einer Drehung um 180°<04<185° oder -185°<04<-180° ist die Armstellung DOPPELTA4.

Die Armstellung des Roboters ist sehr unterschiedlich, wenn 64 180° oder 181° betragt.
Beim Andern von Positionsdaten fur die Armstellung der 6. Achse muRR besonders
sorgfaltig vorgegangen werden. Wenn Sie zum Beispiel die Armstellung der 4. Achse
auf 84=181° andern, nimmt der Roboter die Armstellung der 4. Achse fur 84=-179° an,
wenn Sie die Armstellung nicht andern.

J4 =178° EINFACH 4

J4 = -182° DOPPELT 4

Abb. 4-32 Armstellung 4. Achse
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Abbildung-1
LINKS, OBEN und NICHT KIPPEN

Abbildung-2
LINKS, OBEN und KIPPEN

Abbildung-3
LINKS, UNTEN und NICHT KIPPEN

Abbildung-4
LINKS, UNTEN und KIPPEN

Abbildung-5
RECHTS, OBEN und NICHT KIPPEN

Abbildung-6
RECHTS, OBEN und KIPPEN

Abbildung-7
RECHTS, UNTEN und NICHT KIPPEN

Abbildung-8
RECHTS, UNTEN und KIPPEN

Abb. 4-33 Mo6gliche Kombinationen der Armstellungen von Schulter, Ellbogen und Handgelenk des

Roboters
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/\VORSICHT: Wenn bei der Eingabe eines Befehls tber die CP-Steuerung die zu
Beginn gegebenen Armstellungen des Roboters von den im Programm bzw. bei der
Programmierung gespeicherten Stellungen abweichen, missen Sie sich vorher
vergewissern, dall kein Teil des Roboters mit Geraten oder Einrichtungen in
Bertihrung kommen kann. Dies ist erforderlich, da jedes Gelenk des Roboters die in
Abhangigkeit von den momentanen Armstellungen geeigneten Bewegungen
durchfihrt, um die Spitze des Endwerkzeugs den Objektpunkt erreichen zu lassen,
auch wenn die Roboterposition und <HyphNB> stellung am Startpunkt von der
Stellung im Programm oder bei der Programmierung nicht abweicht. Der Pfad des
Endwerkzeugs ist jedoch praktisch identisch, obwohl die Armstellungen
unterschiedlich sein kénnen.

J3 (OBEN)

Punkt A Punkt B

J1

J3 (UNTEN)

VORSICHT: Durch die Konstruktion des Roboters bedingt, sind eventuell nicht alle 32
Armstellungen in jeder Position und Stellung des Roboters mdglich. In bestimmten
Féallen kann — je nach Punkt und Stellung — nur die Armstellung LINKS/OBEN/ NICHT
KIPPEN zulassig sein. (In fast allen Fallen in der Praxis kann der Roboter nicht alle
logisch maglichen Armstellungen einnehmen, sondern es sind nur zwei Armstellungen
maoglich: LINKS/OBEN/NICHT KIPPEN und LINKS/OBEN/KIPPEN. Als Armstellung
fur die 4. Achse nimmt der Roboter EINFACH 4 an.)
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[ 2] Grenzen der Roboter-Armstellungen

Dieser Abschnitt beschreibt die Grenzen fir die einzelnen Armstellungen des
Roboters (Schulter, Ellbogen, Handgelenk und 6. Achse).

Zur Beurteilung der Grenzen fir Schulter, Ellbogen und Handgelenk des Roboters
verwendet das System den Schnittpunkt Pw der 5. und 6. Drehachse, wie in Abbildung
4-34 dargestellt.

Verkabelung und
Fihrung f[Jr‘Hand

Arm-Oberflache

5. Rotationsachse

—

6. Rotationsachse

Abb. 4-34 Position von Pw

Grenzpunkte von Armstellungen werden als "singulare Punkte" bezeichnet.

Alle Pfade, die mit der CP-Steuerung durch Befehle (z. B. MOVE, APPROACH und
DEPART) definiert werden, dirfen nicht in der Nahe eines singularen Punktes
verlaufen. Weitere Informationen hierzu, siehe Abschnitt 3.3 "Interpolationssteuerung"
in Kapitel 3 des PROGRAMMIERUNGSHANDBUCHES. Verlauft der Pfad durch die
Umgebung des singuldren Punktes, gibt der Roboter FEHLER6080er (J1 Befohlene
Geschw. begr. Uberschr.) oder FEHLERG6070er (Akt. Pos. J3 Software-Begr. Uberschr.)
aus und halt dann an.
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(1) LINK SIRECHTS (Schulter stellung)

Die Rotationsachse der 1. Achse ist als die Grenze zwischen LINKS und RECHTS
definiert.

Wenn bei der Ansicht von der Normallinie auf der Seite der Armverbindung aus der
Punkt Pw auf der linken Seite der Drehachse der 1. Achse liegt, ist die Armstellung
LINKS; wenn der Punkt Pw auf der rechten Seite liegt, ist die Armstellung RECHTS. In
Abbildung 4-35 ist die Grenzlinie durch eine abwechselnd lang und kurz gestrichelte
Linie dargestellt.

ANMERKUNG: Wenn der Punkt Pw auf der Rotationsachse der 1. Achse liegt, d. h. auf
der Grenze zwischen LINKS und RECHTS, wird er als singularer Punkt bezeichnet.

Links g ! o Rechts

1. Rotationsachse
lt—

Arm-Oberflache-
Links

Abb. 4-35 Grenze zwischen LINKS und RECHTS
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(2) OBEN/UNTEN (Ellbogenstellung)

Die Mittellinie der Armverbindung (die Schulter und Ellbogen verbindet) ist als Grenze
zwischen OBEN und UNTEN festgelegt.

Wenn der Punkt Pw auf der positiven Seite (+) der Mittellinie liegt, ist die Armstellung
OBEN; wenn der Punkt Pw auf der negativen Seite (-) liegt, ist die Armstellung
UNTEN. In Abbildung 4-36 und 4-37 ist die Grenzlinie durch eine abwechselnd lang
und kurz gestrichelte Linie dargestellt.

\ Unter
Uber /\T
+
\\

Pw

Arm-Mittellinie

X

\J;

Q.9 9

Abb. 4-36 Grenze zwischen OBEN und UNTEN fir LINKS

Unter

Uber

Arm-Mittellinie

W

Abb. 4-37 Grenze zwischen OBEN und UNTEN fiir RECHTS
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(3) KIPPEN/NICHT KIPPEN (Handgelenksstellung)
Die 4. Achse ist als Grenze zwischen KIPPEN und NICHT KIPPEN definiert.

Wenn die Senkrechte auf der Flanschflache gegentber der 4. Drehachse nach oben
geneigt ist, handelt es sich um die Armstellung KIPPEN; wenn die Senkrechte nach
unten geneigt ist, liegt die Armstellung NICHT KIPPEN vor. In Abbildung 4-38 und 4-39
ist die Grenzlinie durch eine abwechselnd lang und kurz gestrichelte Linie dargestellt.

Nicht kippen”

Oberflache

4, Rotationsachse

Abb. 4-38 Grenze zwischen KIPPEN und NICHT KIPPEN fir LINKS

Kippen

\/

- Nicht kippen

\\ Ausrichtung der

Flansch-Oberflache

4. Rotationsachse

Abb. 4-39 Grenze zwischen KIPPEN und NICHT KIPPEN fir RECHTS
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(4) EINFACH/DOPPELT (Armstellung der 6. Achse)

Wenn der Drehwinkel (66) der 6. Achse sich im Bereich -180°<86<180° um die Z-Achse
in mechanischen Schnittstellenkoordinaten befindet, ist die Armstellung EINFACH.
Wenn der Bereich 180°<66<360° oder -360°<06<-180° betragt, ist die Armstellung

DOPPELT. Die Grenzen liegen bei -180° und +180°.

!

Y

\“ 5H7

\o) X

DOPPELT

Grenze -180°

+180°

EINFACH Grenze

Abb. 4-40 Grenze zwischen EINFACH und DOPPELT

DOPPELT
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4.2 Koordinaten, I nterferenzprifbereich und
Armstellungen in der H*-D-Serie

4.2.1 Koordinaten

Dieser Abschnitt beschreibt die zur richtigen Handhabung des Roboters erforderlichen
Koordinaten.

[ 1] Basiskoordinaten
[1.1] Basiskoordinaten (Welt) und Arbeitskoordinaten

Die Basiskoordinaten sind sogenannte “"Weltkoordinaten”, die sich auf ein
dreidimensionales kartesisches Koordinatensystem beziehen, dessen Ursprung in der
Mitte der Robotergrundflache liegt. Seine Komponenten Xb, Yb und Zb entsprechen X,
Y, and Z im X-Y-Modus; weitere Informationen hierzu siehe Abschnitt 3.2.1 "Manuelles
Betreiben des Roboters" [ 2 ], Abbildung 3-2 in Kapitel 3 dieses Handbuches.

Die Arbeitskoordinaten werden relativ zu den Basiskoordinaten definiert. Der Ursprung
der Arbeitskoordinaten muf3 auf einen Eckpunkt des Wiirfels gelegt werden, der das
jeweilige Werkstiick umschreibt. Die Komponenten der Arbeitskoordinaten heil3en Xw,
Yw und Zw. Die Arbeitskoordinaten konnen fur die Werksticke durchnumeriert werden,
die in einem bestimmten Zeitraum mit demselben Roboter bearbeitet werden sollen.

Arbeitskoordinaten sind dreidimensionale kartesische Koordinaten, die fir den
jeweiligen Arbeitsraum definiert werden. Der Ursprungspunkt ist beliebig wahlbar.
Arbeitskoordinaten werden durch den Koordinatenursprung (X, Y, Z) entsprechend
den Basiskoordinaten sowie durch die Drehwinkel (Rx, Ry, Rz) um die X-, Y- und Z-
Achse der Basiskoordinaten ausgedriickt. Wenn keine Arbeitskoordinaten definiert
werden, gelten die Basiskoordinaten.

b 2]

+7b
A
+Zw
- Arbeits-
“":'-- koordinaten 3
Tiwd
s’i’% "':';W? -
S
;e 2 Basiskoordinaten
"
) V
‘.‘F-‘-l“
L
|l‘=!~'ﬂ
‘x‘
I # +Yb
*Zw2
+ 7w +Xb e Arbeits-
. : {: ".':--. koordinaten 2
d— Arbeitskoordinaten 1
g \\lj FYwz
+ X
St

Abb. 4-41 Basiskoordinaten und Arbeitskoordinaten
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[1.2] Positionsdaten

Die Positionsdaten bilden einen Datensatz aus finf Komponenten von
Basiskoordinaten. Drei dieser fiunf Komponenten sind Koordinaten der
Roboterflanschmitte (bzw. der Endwerkzeugspitze, wenn ein Endwerkzeug festgelegt
wurde), die zwei anderen Koordinaten bezeichnen die aktuelle Roboterstellung (siehe
unten).

Mit Hilfe der Positionsdaten kdnnen die aktuelle Position der Roboterflanschmitte
sowie Objektpunkte angegeben werden.

Positionsdaten

X —
Y ———— Koordinatenwerte — Definiert die Position der Roboterflanschmitte
(in mm) oder der Endwerkzeugmitte.
yA—
T ——— Drehwinkel (in Grad)
—» Definiert die
FIG —_ Armstellung (Wert:Ooder1) — | Roboterstellung.
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Abb. 4-42 Bestandteile der Positionsdaten

Ein Satz von X-, Y-, und Z-Koordinatenwerten gibt die Position der
Roboterflanschmitte an (bzw. der Endwerkzeugspitze, wenn ein Endwerkzeug
festgelegt wurde); die Angaben werden in Form von Basiskoordinaten (Xb, Yb und Zb)
in der Einheit mm ausgedrickt.

T bezeichnet den Drehwinkel zwischen der X-Achse der TOOLO-Koordinaten und der
Xb-Achse der Basiskoordinaten. Der Winkel wird in Grad angegeben.

Der bei FIG angegebene Wert bezeichnet jeweils eine bestimmte Gelenkstellung des
Roboterarmes; Erlauterungen finden Sie in Abschnitt 4.2.3 "Armstellungen der
Schulter".
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[1.3] Definieren der Arbeitskoordinaten

Es gibt zwei Mdglichkeiten, die Arbeitskoordinaten zu definieren: 3-Punkt-Program-
mierung oder direkte Eingabe eines Wertes.

Definieren der Arbeitskoordinaten durch 3-Punkt-Programmierung
[F2 Arm]—[F6 Hilfs]—[F5 Arbeit]—[F4 AutBerec]

Bei diesem Verfahren werden zur Erzeugung der Daten drei Punkte programmiert: der
Ursprung der Arbeitskoordinaten, ein Punkt auf der X-Achse und ein Punkt in der X-
Y-Ebene.

Weitere Informationen zur Prozedur, siehe "m Definieren von Arbeitskoordinaten durch
3-Punkt-Programmierung".

w
Roboterhand
Arbeitskoordinaten-Ursprung
Yw
Xw \
A
Punkt auf X-Achse Punkt in X-Y-Ebene

Definieren der Arbeitskoordinaten durch direkte Eingabe von Werten
[F2 Arm]—[F6 Hilfs]—[F5 Arbeit]—[F5 Andern]

Geben Sie den Koordinatenursprung (X, Y, Z) entsprechend den Basiskoordinaten
sowie die Drehwinkel (Rx, Ry, Rz) um die X-Achse, Y-Achse und Z-Achse der
Basiskoordinaten ein.

Weitere Informationen zur Prozedur, siehe "m Definieren von Arbeitskoordinaten durch
direkte Eingabe von Werten".
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[ 2] Werkzeugkoordinaten
[2.1] Werkzeugdefinition

Werkzeugdefinition bezeichnet die Eingabe von Versatz-Werten fir verwendet
Endwerkzeuge. Dadurch kann der Roboter das Ende eines montierten Endwerkzeugs
in die gewlinschte Position bewegen.

Ohne Werkzeugdefinition wird der Punkt, der im X-Y-Modus definiert ist (d.h. die
Koordinaten, die im X-Y-Modus auf dem LCD-Bildschirm angezeigt werden) als
Werkzeugende betrachtet. Wenn die Stromversorgung angeschaltet ist, wird der
Drehungsmittelpunkt der 4. Achse (die Mitte des Roboterflansches) als Werkzeugende
betrachtet.

Wenn Sie eine Werkzeugdefinition vornehmen und die tatsdchlichen Malie der
verwendeten Endwerkzeugs angeben, dann versetzt der Roboter-Controller im X-Y-
Modus automatisch die Koordinaten um die Werte, die in der Werkzeugdefinition
angegeben sind. Dadurch wird die tatsachliche Position der Spitze des Endwerkzeugs
als Werkzeugende angezeigt.

Selbst wenn die gleiche Position programmiert wurde, ist das Werkzeugende dadurch
unterschiedlich, je nachdem, ob eine Werkzeugdefinition erstellt wurde oder nicht.

Im X-Y-Modus kénnen Sie die 4. Achse oder das Werkzeugende von Hand drehen.
Der Drehungsmittelpunkt ist unterschiedlich, je nachdem, ob eine Werkzeugdefinition
erstellt wurde oder nicht (siehe unten).

Abb. 4-43 Manuelle Drehung der 4. Achse Abb. 4-44 Manuelle Drehung der 4. Achse
im X-Y-Modus ohne Werkzeug- im X-Y-Modus mit Werkzeug-
definition definition
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[2.2] Prozedur zur Werkzeugdefinition

Sie konnen Daten fir Endwerkzeuge eingeben, die zur Verwendung mit dem
Programmiergerat vorgesehen sind.

Geben Sie die numerischen Werte in X-Y-Koordinaten an. Der Ursprung der
Koordinaten ist der Drehungsmittelpunkt der 4. Achse. Die Koordinaten werden als
"Werkzeugkoordinaten" bezeichnet (siehe unten).

Von A aus gesehen

Abb. 4-45 Werkzeugkoordinaten

Tabelle 4-3 enthélt eine Liste der Parameter bei der Werkzeugdefinition. Jeder

Parameter gibt den Werkzeugversatz fur eine Werkzeugkoordinate an.

Tabelle 4-3 Werkzeug-Komponenten und Parameter

Kvgrig(gﬁggt_e Verwendet fiir Einheit
X Versatz in Richtung TX mm
Y Versatz in Richtung TY mm
V4 Versatz in Richtung TZ mm
T Versatz in Richtung TT Grad
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Prozedur zur Definition der Werkzeugkoordinaten

Mit dem folgenden Verfahren konnen Sie am Programmiergerat beliebige
Werkzeugkoordinaten definieren. In diesem Beispiel wird TOOL1 definiert; die gleiche
Vorgehensweise gilt entsprechend fiir TOOL2 bis TOOL63.

Mit dem gleichen Verfahren kdnnen Sie auch die aktuellen Werkzeugkoordinaten
anzeigen oder andern.

m Uber das Programmiergerat

SCHRITT 1 Dricken Sie in der Hauptanzeige des Programmiergerates auf [F2 Arm].

(.f:.l @ @ El HM —-408782-D | Joint W & T 9| W

)
® A | Programm fAirm | Bild | E/f | Bed.feld| Einst. |
F2

Das Fenster "Aktuelle Roboterposition” erscheint (siehe unten).

SCHRITT 2| Drucken Sie [F6 Hilfsfunktionen].

o 5 0 mM-e7ee-D | doint e T o 1%

MR

fktuelle Roboterposition

1 & 26
P J T
2
% 2
J2 -
34 % —_—
J4 -
Abbrechen: SchlieRt dieses Fenster. %ﬁsﬂﬂ)
[ ] A | Roboter Betr .modl Yar. | Geschuw. Hilfsf.|
F6

Das Fenster "Hilfsfunktionen (Arm)" erscheint (siehe unten).
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SCHRITT 3| Drucken Sie [F4 Werkz.].

g @ 8 m-wmed | Joint vere|[ 1z

fAuxil iary Functions (Arm)

Z . i
A A A £
Direct.  Tool. lork. frea.
[F3] [F4] [F51 [F61
£ B G
Config. Ouerload CtrlLog. Exec CAL
[F#1 [F18] [F11] [F12]
Cancel : Exits )
[ A‘ | | ]]iren:t.| Tool . | Uork. | frea. |
F4

Das Fenster "Werkzeugkoordinaten definieren" erscheint (siehe unten).

SCHRITT 4§ Wahlen Sie mit den Cursortasten oder dem Auswahlschalter die Spalte fur die
X-Komponente von TOOL1 an.

Der gewabhlte Bereich wird hervorgehoben.
Driicken Sie [F5 Andern].

g @ 8 m-wmed | Joint vere|[ 1z

Define Tool Coordinates

TOOL1 0.900000 0. 000000 0.900000 0.000000
T00L2 @.000000 0.000000 0.000000 0.000000
TOOL3 @.000000 0.000000 0.000000 0.000000
T00L4 9.900000 9. 000009 .900000 9. 000009
Cancel | 0K
F5: Change the selection 1ML
o A‘ Back | Next | Jurp To | Change. |
F5

Die im nachsten Schritt gezeigte Zehnertastatur erscheint.
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SCHRITT 5| Mit der Zehnertastatur kdnnen Sie den gewinschten Wert fur den Versatz entlang
der X-Achse eingeben. Driicken Sie dann "OK".

g @ 8 m-wmed | Joint vere|[ 1z

m Change Coordinates

Define Tl Coudi'naes 25
CLR | BS
TOOL1 0.000000 0. 000000 7 8 9
TOOL2 0.000000 0. 000000 {
0013 |  0.008000 9.000000 (Y] 5] 8|
TO0L4 0. 000000 . 000000 { 1 7 3
8 CANCEL 0K
OK: Take in new entry, Cancel: Discard new entry 1ML
e o | | | | 1 |

Die Zehnertastatur verschwindet. Der eingegebene Wert flir den Versatz entlang
der X-Achse wird in die Spalte fir die X-Komponente in der Zeile von TOOL1
Ubernommen (siehe unten).

Wenn der eingegebene Wert in Ordnung ist, driicken Sie "OK". Wenn nicht, driicken
Sie "Abbr.".

g @ 8 m-wmed | Joint vere|[ 1z

Define Tool Coordinates

TOOL1 25.0000 0. 000000 0.000000 0. 000000

T00L2 @.000000 0.000000 0.000000 0.000000
TOOL3 @.000000 0.000000 0.000000 0.000000
T00L4 9.900000 9. 000009 .900000 9. 000009
Cancel | 0K
F5: Change the selection 1ML

® A‘ Back | Next | Jurp To | Change.

SCHRITT 6 I| Wiederholen Sie die SCHRITTE 4 und 5, um die entsprechenden Versatz-Werte in
die Felder Y, Z und T von TOOL1 einzugeben.

SCHRITT 7§ Wenn Sie alle Versatz-Werte fur X, Y, Z und T von TOOL1 eingegeben haben,
driicken Sie "OK". Die Werkzeugdefinition von TOOL1 ist damit abgeschlossen.
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Kapitel 4 Allgemeine Einfihrung zu Koordinaten und Armstellungen
. ___________________________________________________________________________________________________________________|

Vorsichtsmal3nahmen beim Definieren der Werkzeugkoor dinaten

(1) Die Anweisung CHANGETOOL ist in einem Programm nur wirksam, wenn das
Programm durch erfolgreiche Ausfihrung der Anweisung TAKEARM die
Steuerung des Roboters Ubernehmen konnte.

Durch die Ausfihrung der Anweisung TAKEARM wird die Definition der
Werkzeugkoordinaten mit TOOLO initialisiert (Standardeinstellung, die mit den
mechanischen Schnittstellenkoordinaten tGbereinstimmt).

(2) Abdem Schritt, in dem sich im Programm die Anweisung CHANGETOOL befindet,
werden die definierten Werkzeugkoordinaten wirksam. Diese Festlegung bleibt bis
unmittelbar vor dem Schritt giltig, in dem sich eine neue CHANGETOOL-
Anweisung befindet.

(3) Wenn ein Programm keine CHANGETOOL-Anweisung enthalt, gelten die
mechanischen Schnittstellenkoordinaten von TOOLO.

(4) Wenn Sie mit der Taste M-MOD am Programmiergerat das Fenster
"Betriebsmodus auswahlen” aufgerufen und dort Werkzeugkoordinaten
eingegeben haben, sind diese im Werkzeugmodus wirksam, bis sie wieder
geandert werden.

(5) Wenn zur Ansteuerung des gewinschten Objektpunktes und der gewiinschten
Stellung eine andere TOOL-Nummer verwendet wird als bei der vorherigen
Ansteuerung des aktuellen Punktes und der aktuellen Stellung, ergibt sich eine
andere Position und Stellung des Roboterflansches als zuvor.

Beispiel: Bei der Programmierung wurde der Objektpunkt und die Roboterstellung
mit dem Befehl APPROACH und TOOLO definiert. Wenn Sie nun in einem Schritt
vor dem APPROACH-Befehl TOOLnN (n ist ein beliebiger Wert zwischen 1 und 63)
einfiigen, bewegt sich bei der Ausfihrung des Programmes die Mitte des
Roboterflansches in  Abhangigkeit  vom Inhalt  dieser  anderen
Werkzeugdefinitionen an einen anderen Punkt und in eine andere Stellung, als bei
der Definition mit TOOLDO festgelegt.

(6) Die bei der Programmausfiihrung und im manuellen Betrieb festgelegten
Werkzeugkoordinaten werden an derselben Speicherstelle abgelegt.

Beim Umschalten der Betriebsart vom Auto-Modus zum Manuellen Modus bleiben
die im Programm definierten Werkzeugkoordinaten wirksam.

(7) Die aktuelle TOOL-Nummer kann in der Statusleiste am Programmiergerat jederzeit
kontrolliert werden; Siehe "Anzeigen der aktuellen Werkzeugkoordinaten”, Seite 4-
27.

Weitere Informationen Uber Befehle und Definition der Werkzeugkoordinaten, siehe
Abschnitt 12.1 "Bewegungssteuerung”" und Abschnitt 9.5 "Werkzeugkoordinaten,
Werkzeug" in Kapitel 12 bzw. 9 des PROGRAMMIERUNGSHANDBUCHES. Siehe
auch Abschnitt 4.1 "[2.7] Werkzeugdefinition™ in diesem Kapitel.
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4.2.2 Interferenzprifbereich
Sie kénnen einen oder mehrere Interferenzpriifbereich(e) definieren, um zu verhindern,
dalR es zu Stérungen des Roboterarmes durch Gerate oder Anlagen in der Umgebung
kommt.
Der Interferenzprifbereich wird auf Grundlage der Basiskoordinaten und der
Arbeitskoordinaten definiert (siehe unten).
+Zb +8wl
. Arbeits-
I "l'_';v]-- koordinaten 3
 ATTE] g
e"‘"ﬂ
@Iﬁa
Ilﬁ iI Basiskoordinaten
+Yb
+ LW
+Xb " Arbeits-
E;Lf—koordinaten 2
+Zwi X2 ! Y2
3 = Arbeits-
- -~  koordinaten 1
Ml rw
Abb. 4-46
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Kapitel 4 Allgemeine Einfihrung zu Koordinaten und Armstellungen

[ 1] Anmerkungen zum Interferenzprifbereich

(1) Der Mittelpunkt des Interferenzprifbereiches beruht immer auf den
Basiskoordinaten (WORKO).

(2) Auch bei einer Anderung der Arbeitskoordinaten bleibt der Interferenzpriifbereich
unverandert.

Werkzeugkoordinatenursprung von WORK1

_______ Werkzeugkoordinatenursprung von WORKO
/ Interferenzprufungsbereich

Z-Achse Interferenzprifungsbereich

Komponente

X-Komp0® Y-K@/

Vektor

-
PLae
-
-
-

X-Achse k™"

Y-Achse

Abb. 4-47 Interferenzprufbereich
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[ 2] Einstellen von Mittelpunkt, Winkel und Umfang des
Bereiches

Es gibt zwei Mdglichkeiten, einen Interferenzpriifbereich zu definieren: 2-Punkt-Pro-
grammierung und direkte Eingabe von Werten.

Definition eines Interferenzprifbereiches durch 2-Punkt-Programmierung
[F4: AutBerec]

Sie  kobnnen den Interferenzprifbereich  definieren, indem Sie eine
Arbeitskoordinatennummer (wo Sie den Interferenzprifbereich wollen) und zwei
Scheitelpunkte des Interferenzprifbereiches (den entferntesten und den néachsten
zum Ursprung der Basiskoordinaten) programmieren.

Zum Vorgehen, siehe Abschnitt 4.2.1 [ 3 ] "Definition eines Interferenzprifbereiches
durch 2-Punkt-Programmierung".

Interferenzpriifungsbereich

/

Z-Achse

Néachster
Scheitelpunkt

Vektor —
Fernster A \
Scheitelpunkt ™0 < N\ . b T v T
\ .- P__,I'
''''' Y- o
X-Komponente : onere - _—]
-] Position :
X-Achse <& S B :
\\ Y-Achse

Abb. 4-48 Definition eines Interferenzprufbereiches durch 2-Punkt-Programmierung
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____________________________________________________________________________________________________________________|

Definition eines Interferenzprifbereiches durch direkte Eingabe von Werten [F5:
Andern]

Sie konnen einen Interferenzprifbereich definieren, indem Sie folgende Werte
eingeben: Ursprungspunkt (X, Y und Z) fur den Bereich bezogen auf die
Basiskoordinaten, die Drehwinkel (Rx, Ry und Rz) um die X-Achse, Y-Achse und Z-
Achse der Basiskoordinaten und den Vektor.

Zum Vorgehen, siehe Abschnitt 4.1.2 [ 4 ] "Definition eines Interferenzprifbereiches
durch direkte Eingabe von Werten".

Z-Achse Interferenzpriifungsbereich

7

\ Vektor omponente

-
PLae
-
-
-

/\ .

X-Komponente

X-Achse

Y-Achse

Abb. 4-49 Definition eines Interferenzprifbereiches durch direkte Eingabe von Werten
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__________________________________________________________________________________________________________________|
[ 3] Aktivieren und Deaktivieren der Prifung des

I nterferenzbereiches
Zu Einstellungen, siehe Abschnitt 4.1.2[5].

[ 4] Ein-und Ausschalten der angegebenen E/A-Signale bei
Erkennung der Bereichsinterferenz

Zu Einstellungen, siehe Abschnitt 4.1.2[ 6 ].

[ 5] Angeben von Positionsvariablen (P) zum rechtzeitigen
Speichern der aktuellen Positionswerte, wenn eine
Bereichsinterferenz entdeckt wird

Zu Einstellungen, siehe Abschnitt 4.1.2[ 7 ].

[ 6] Auswahlen der Fehleraufzeichnung, wenn eine
Bereichsinterferenz entdeckt wird.

Zu Einstellungen, siehe Abschnitt 4.1.2 [ 8].

[ 7] Definieren von Einstellungen zu Interferenzprifbereichen in
WINCAPSI|

Zu Einstellungen, siehe Abschnitt 4.1.2 [ 91].

[ 8] Verlassen desinterferenzbereiches[Ver. 1.4 oder hoher]
Zu Einstellungen, siehe Abschnitt 4.1.2 [ 101].
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4.2.3 Schulterstellung

Der Roboter mit 4 Achsen kann 2 Armstellungen fiir die Schulter einnehmen (siehe
Abbildung 4-50 und 4-51).

Tabelle 4-4 Die verfugbaren Armstellungen

Wert Armstellungen
0 EINFACH-RECHTS
1 EINFACH-LINKS
2
3
4
5
6
7
8 DOPPELT-RECHTS
9 DOPPELT-LINKS
10

Abb. 4-50 RECHTS Abb. 4-51 LINKS

Wenn der Roboter bei Bodenmontage von oben gesehen wird:

Die Stellung wird als "RECHTS" bezeichnet, wenn sich die 2. Achse auf der positiven
Seite der X-Achse der Basiskoordinaten befindet (siehe Abb. 4-50). Die Stellung wird
als "LINKS" bezeichnet, wenn sich die 2. Achse auf der negativen Seite der X-Achse
der Basiskoordinaten befindet (siehe Abb. 4-51).
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Kapitel 5

e —

Befehle zu den
Funktionstasten des
Programmierger ates

Dieses Kapitel beschreibt die vielfaltigen Befehle
zu den Funktionstasten des Programmiergerates.
Im ersten Abschnitt wird der Befehlsmenibaum
dargestellt. Die folgenden Abschnitte enthalten
eine ausfihrliche Erlauterung dieser Befehle sowie
die jeweiligen Zugriffspfade fiir den Befehlsaufruf.

ANMERKUNG 1: Programmiergerat  und
Bedienfeld sind vor starken Erschitterungen,
Vibrationen oder anderen auf3eren Einwirkungen
Zu schitzen.

ANMERKUNG 2: Programmiergerat  und
Bedienfeld dirfen nur mit den Fingern berihrt
werden, niemals mit der Spitze eines Bleistiftes
oder anderen spitzen Gegenstanden. Andernfalls
kénnte der LCD-Bildschirm beschadigt werden.







Kapitel 5 Befehle zu den Funktionstasten des Programmier ger tes

5.1 Befehlsmenl

Mit den Tasten, Schaltflachen und Schaltern am Programmiergerat kénnen Sie eine
Vielzahl von Anzeigen auf der LCD aufrufen, die jeweils ein eigenes Befehlsmeni
enthalten. Uber dieses Menii kénnen Sie durch Driicken der Funktionstasten Befehle

aufrufen.

5.1.1 Hauptanzeige

Wenn Sie den Roboter-Controller einschalten, erscheint zunachst die nachfolgend
dargestellte Hauptanzeige. Von dieser Anzeige aus kénnen Sie auf die Befehle des
Funktionsmeniis zugreifen.

M ¢ @ 0w cesw Joint H 0 T o 12

)
[} A | Programn firm | Bild | E/A Bed.feld| Einst. | e Mendleiste
F1 F2 F3 F4 F5 F6

|. V‘ | | | Int/Ext | Aussteck ” E Me.n[':HEiSte

(mit
F10 F11 Umschalttas
te)
Menl der Hauptanzeige
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5.1.2 Menlubaum

|Dhmte Anzaiga|
— [F1 Programmi] — (D foigenden Mends mit Ausnanhme von F12 antnaltan
im Manugllen Modus ~ —[F1 ProgMeul Unbarments F1 bis F7.
B Léschan] Wi ™ gekarnzeichneds Unisrmends gelten mr s
~|F3 Kopleren] [F4 Pes ], [F5 Galenk] und [F10 Trars ])
~[Fd4 Var] ¥ 1
| [F1 Ganze Zahl] ——
[F2 Glaitkermmazahl] --- |- [F1 Zurlck]
- [F3 aktor] o Waeiter
[F4 Pos) —EF% Gehe Zu]
—[F5  Gelank] —EF! Beweagen]®
-[FB  Doppall] oo [F5 Andern]
10 Trans. EFE» Pos. Elhl'%'
—[F11 Zeichanfolge] ... L[FT “ar kop.
_[F12 erwendats ".'hnablan]
—[F& Bearbaiten]
-[F1 Neue Zeil
— [F1 Benutzer]
— [F2  Abdauf]
[F3 Robaot.]
- [F& Katmgoria]
- [F§ Meusra]
— [FE  Alle schan)
—[F2 ZellLach]
—[F3 Zeilekop
[F-d- Elnfigen
-[F5 ZeilBear]
—|F& Spelchemn) [F1 Benutzer]
—[F10 Snibdahl] Plh'lELl‘fH
—|F11 BF] F3 Robot,
_[F& Hilfs] o H““E”t“ﬂﬂg;“]
_%:; PF”::' ﬂr:;m-l [F& Alle lschen]
[F§ BPEinsL]
L[F7 Waitar]
[FB SS-Modus]
H[F8  SchrZur.)
-[F10 Ladedod.]
—[F12 Kompil.]
—[F¥ Meu PRJ]
~[F10 Snbefahi]
~[F12 Kaonfig)

5-2
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Kapitel 5 Befehle zu den Funktionstasten des Programmier ger ates

— [F1 Programm] ——
i i —[F1 Anhalben)
im Programmierpriifmodus {2 Sond ,
—[F4 ZykStarl]
~[F§ Schrift zunlick]
—[F& Schrsin)
—[F7 Programmricksatzung]
—[F8 Prior]
= [F11 Anzaiga]
—[F12 PmiDibg] —
—[F1 Zurck]
-~ [F2 Waiter]
—[FB Anzlsch]
— [F1 Programm] ——
im Autometischen Modus ~ —[F1  Anballen]
~[F2 Schriftstop]
—EEE ISEEI-I:IPJ
—[F& %r%lﬂ]
—[F7 Programmricksatzung]
—[F3 Prior]
—[F10 Waiter]
—[F11 Anbacpi]
—[F12 PriDbg]
—|:[F1 Zurlck)
[F2 Weiter]
[FB Anzlsch]
Machate Selte



_[F4 Var]

_[F6 Hilfs ]

—[FT P anz]
-[F& Janz]
[F& Tanz]
[F12 Warl.]

Michste Seite

_[F1 Robot]
-[F3 BetrMod ]

_[F5 Geschwindigkeil] —

[F2 Wailter]
[F& ArblMr)
[FB Waarkz, Nr)
{Dila folgandan kanis mit Ausnabme von F12 enthalien
J Uriermends F1 bis FT.

':[H Zurick]

Mit = gekanrzalchnate Lintarmenis gekan nur fir
[F4 Pos.], [F& Gelank) und [F10 Trars.])

—[F1 Ganza Zahl)
—[F2 Gleftkommazahl] [F1 Zurdck]
—[F3 ‘akior) F2 Weiler
F4 Pos.] F3i Gehe fu
—[F5 Gelenk] F4 Bewegen]
-[FB Doppelt] [FE Andem]
—[F10 Trans.] +++ |- [FB Pos. abr]®
—[F11 Zeichenfolge)] ... L[FT? War. kop.
F12 Verwendeta Variablan)
—[F1 1%
—[F2 IO‘;q]
—[F3 B
Fd 1 ]
_[F& Andem]

{F4 bis FT enthalien Untermeanis F1 bis FE.
Mit = gekarnzeichnate Uniermenlis gelten nur-far

[FS aubail] und [F& Bansich]
Mit =** gakennaaichnats Urisrmands galan nur fOr [P Banaich). )
for Robates
IF3 Dk ke |
—[F5 Arbait] —[F1 Iurlilr.'lill
F& Beneich] —|F2 ‘Walter
—[FT HKanfig.) —[F3 GHIHELI}
—[F10 Oberlasi] —|F4 AutoBer]*
F& Andem]
—|FE  Abtiviensn]™
[F11 StrgProd]
—[F1 ProfokoRstart)
—[F2 Prolokolsion]
F& Proflsch
- [FT ProlSpeich.)
— [F12 Prodlsch]
—[F12 CAL ausl]

l {F1 und FZ anthalten dia Lintermaenus F1 bls F% mit Ausnabme von F4)

.

“[F1 M Bersich]

—[F2 BER.] [F1 Zurlck]
[F2 Waltar]
[F3 Gehe Lu]
[F& Andem]

~[F3 Bremss] [F4 AllaAbbr]

~[F4 Anp.Z.Bal] |:[F5 ElMSALLS]

[fir Boboter mit 4 Achsen) [FB Auswdlla]

—[F&8 CALSET]

~[F10 EMC inf]

~[F11 ENC rsL]

—[F12 ENC =8t
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_[F4 E/A]

— [F3 Bildverarbeitung] —

—[F1 Kamera]
—[F1
—[F2
—[F5

—[F2 Anzeige]
— [F1
—[F5

- [F3 CLS]
F3
F4
F5
F6

—[F4 Zeichnung]
—[F6 Monitor]

I

F2

—[F8 Modell]

- [F1
- [F2

- [F3
L [F5
- [F7
L [F8
—[F11 Optionen] —
L [F1
- [F2
L [F3
L[F12 Init] —[FS

Nachste Seite

—[F5 BetrAnz] ————F—

— [F1  Zurick]
—[F2 Weiter]

— [F3 Gehe Zu]
— [F4 Dummy Ein]
— [F5 EIN/AUS]

L [F6 Hilfs.] [F1
L [F10D Lsch F3
[ ummyLsch] EEF?

— [F1 Zurlck]
L [F2 Weiter]

Aktualisieren]
Live]
Andern]

Aktualisieren]
Andern]

Andern]
AlleAbbr]
Ausw/Abbr]
AuswAlle]

Aktualisieren]
Weiter]
Stop]

Anzeige]

Neu]
E [F1 1 Pixel]
[F2 10 Pixel]
Loschen] [F3 50 Pixel]
. [F5 Andern]

Andern]
Kamera]
Live]

Zurick]
Weiter]
Gehe Zu]
Andern]

H/W einst.]
Sw Anz] [F1 Zurtick]
E/A Sperre] [F2 Weiter]

[F3 Gehe Zu]
[F5 Andern]
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5-6

——[F6 Einstellen] ————
- [F1
- [F2

- [F3

L [F4
- [F5

- [F6

- [F7

~ [F8
~ [F9

——[F10 Int/Ext]

—[F11 Ausstecken]

Laden]
Protokoll] —
—[F1 Zuruck]
—[F2 Weiter]
—[F3 Gehe Zu]
Diskette] —
—[F1 Lesen] [F4 AlleAbbr]
—[F2 Schreiben]:| E[F5 Ausw/Abbr]
—[F5 Formatieren] [F6 AuswAlle]
—[F12 Hilfs.] [F11 StrgProt]
Memoilnfo]
Kom einst.] —
—[F1 Erlauben] ———[F5 Andern]
—[F2 Seriell]
—[F3 Modem] }:[F4 Standard]
[F5 Andern]
—[F4 Adresse]
|—[F5 Andern]
—[F5 Gateway]
L [F7 Hispeed!] |_[F5 Andern]
Wart.]
—[F1 Summe h]
—[F4 Cumu. o]
[F5 Cumu.r]
—[F2 Version] .
—[F3 Datum] ——  [F5 Andern]
F4 Batterie]] ————[F5 Andern]
—[F5 Odometer] ———[F6 Zurlicksetzen]
Optionen] —
—[F3 Schiitzen]
—[F6 Sprache]
—[F8 Erweiterung]
—[F11 ROBTYPE] [F4 Entfernen]
F12 Aktualisieren] [F5 Eingang ID]
Speichern!]

Datei speichern]
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5.2 Anzeigen des Programmlistenfensters
Zugriff: [F1 Programm]

Der Befehl [F1 Programm] in der Hauptanzeige hat drei verschiedene
Menihierarchien fir den Manuellen, den Programmierprif- und den Auto-Modus, wie
in Abschnitt 5.1.2 dargestellt.

Die Abschnitte 5.2.1, 5.2.2 und 5.2.3 beschreiben die Funktion des Befehls [F1
Programm] im Manuellen, Programmierprif- und Auto-Modus.
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5.2.1 Anzeigen desProgrammlistenfenstersim Manuellen Modus

Durch Dricken von [F1 Programm] in der Hauptanzeige im Manuellen Modus wird das
Programmlistenfenster aufgerufen (siehe unten).

M @ = 4 w ses | Jowntwo o 12

AN

Programmliste [Anzahl Programme: 31

|
AUTOEXEC autoexec. Ja Ja Aktiv.
PRO2 pro2.pac Ja Ja Aktiv.
Zurlick Heiter Suchen | Anzeigen| HKonfig. |
fAbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. G
[ A | ProgNeu Losch Kopier. Yar. | Bearh. | Hilfs.

FL F2 F3 F4 F5 F6

Mit Umschalttaste

| Konfig. ”

| @ V‘ Neu PRJ| | | SntxFehl

F7 F10 F12

Das Programmlistenfenster enthélt folgende Elemente:

[Programmname] Listet alle Programmnamen auf, die mit der Anweisung
"PROGRAM" deklariert wurden.

[Name] Zeigt den Namen der Quelldatei zum aufgelisteten Programm.
[Name] und [Programmname] stimmen nicht immer Uberein.

[Kompil.] Zeigt an, ob die aufgelistete Datei in ein Laufzeitformat kompiliert
wurde. PAC-Dateien sind normalerweise kompiliert.

[Quelle] Zeigt an, ob die Quelldatei des aufgelisteten Programmes in den
Roboter-Controller geladen wurde. Falls das Programm geladen
wurde, wird "Ja" angezeigt.

[Geand.] Zeigt an, ob das aufgelistete Programm nach der Kompilierung in
ein Laufzeitformat geandert wurde. Wenn das Programm nur von
WINCAPSII in den Roboter-Controller geladen wurde, wird zum
Beispiel in dieser Spalte "Ja" angezeigt.

[Verwend.] Zeigt an, ob das aufgelistete Programm kompiliert werden soll.
Wenn Sie [F12 Konfig.] dricken und die Kompilationsflagge
aktivieren, wird in dieser Spalte "Aktiv." angezeigt. Bei der
nachsten Kompilierung wird dieses Programm kompiliert.

Die Hierachie des Menis [F1 Programm] im Manuellen Modus wird auf der nachsten
Seite dargestellt.
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Dbarste Anzai

[F1 Programm] —

im Maruallen Modus

(D Fekgenidien Mesniis mil Ausnahme van F12
[F1 Proghey] mnthatten Uriermands F1 bis FT
—[FZ Laschen] Mit = pekennzsichmats Dntarmenis geltan nus e
-Il'ii HM;F]'HFE'"I [F4 Pos.). [F% Gelenk] und [F10 Trans.).)
[F1 Czanze Zahi] }
—[F2 Gleitkommazahl] --- —[F1 Zunlck)
- [F3 Vekior] - = [F2 Weltert]
—[F4 Paos.] oo —[F3 Gabhe Zu)
F& Galenk] <+« = |F4 Bewsgen
_[F8 Doppelf] --- —[F5 Andern]
L [F10 Trans.] «ve —|F& Pos. abr]*
—[F11 Zaichanfolpe] cee e [FT O Var, kop.)
— [F12 Versendale Varablan]
[F5 Bearbeiten] —
~[F1 Neus Zeil]
~[F1 Benutzer]
—[F2 Ablans]
_[F3 Fobotl]
- [F4  Kategona)
—[F& Mewera]
_[F& ABe loschar]
~[F2 ZmilLsch]
—[F3 Zailekop]
—[F4 Einfagen]
- [F& ZeilBear]
—[F& Spaicham] —[F1 Benutzer
~ [F10 Snibefahl] -~ [F2 Ablauf]
—[F11 BP) —HE Riobat.] ]
il — —[F5 Neuere]
~[F1 PRJ ginst
_E,Ea ﬂntnnen]] _[F& ABe |bschan]
—EF‘.‘& BPEinst.]
—{F7 Welter]
—EFE 55-Modus]
~|F8 Schriur]
—EFW' LadeMod.]
—[F12 Kampil_]
L[F7 Meu PRJ|
_[F10  Sribdehi]
—[F12 Konfig.]
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__________________________________________________________________________________________________________________|
Erstellen eines neuen Programmes im Manuellen Modus

5-10

Zugriff:  [F1 Programm]—[F1 ProgNeu]

Erstellt ein neues Programm.

(1) Drucken Sie [F1 ProgNeu] im Programmlistenfenster. Das Dialogfenster "Sys-
temmeldung" erscheint (siehe unten).

M @ = 4 w ses | Jowntwo o 12

AN

Programmliste [Anzahl Programme: 31

Systemmeldung 1
AuTI i j Neues Projekt erstellen?
@ Alle Programmdateien werden geloscht. B
PRO; iv.
fAbbrechen 0K |
| | | | |
Strtlog | Stoplog Clrlog | | |
o)
e o | | 1 | |

(2) Driucken Sie "OK" im Dialogfenster "Systemmeldung". Das Fenster
"Programmname eingeben" erscheint (siehe unten).

M @ = 4 w ses | Jowntwo o 12

AN

Programmname eingeben

Z | X | [% | ¥ | B | N | i} | . | o | \ | Cancel
| ] -] ] -] ]

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

[ A‘ | | AlllLsch




Kapitel 5 Befehle zu den Funktionstasten des Programmier ger ates

(3) Geben Sie den gewilnschten Programmnamen ein, und dricken Sie
anschlieend "OK".

Ein neues Programmbearbeitungsfenster erscheint (siehe unten).

M g @ 0 w cesw | otnt Ho T 1%

Programm: PRO4 L 1/ 5 Zeilenl

2001 "ITITLE “PRO4"
2002 PROGRAM PRO4
2003 " Takefirm
2004 END
2005
Zuriick Heiter Gehe zu | BP | GetPos.
Programm anzeigen. )
[ A‘ NeueZeil| Zeill sch| ZeileKop| Einfg | ZeilBear| Speich
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Loschen einer Programmzeile im Manuellen Modus

5-12

Zugriff: [F1 Programm]—[F2 L6sch]

Loscht ein vorhandenes Programm, das im Programmlistenfenster ausgewahlt wurde.

(1) Wabhlen Sie im Programmlistenfenster das zu I6schende Programm aus.

M @ = 4 w ses | Jowntwo o 12

AN

Programmliste [Anzahl Programme: 31

|
AUTOEXEC autoexec. Ja Ja Aktiv.
PRO2 pro2.pac Ja Ja Aktiv.
Zurlick Heiter Suchen | Anzeigen| HKonfig. |
fAbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. @Skm)
[ A | ProgNeu Losch Kopier. Yar. | Bearh. | Hilfs. |
F2

(2) Driucken Sie [F2 Losch]. Das Dialogfenster "Systemmeldung” erscheint (siehe
unten).

M @ = 4 w ses | Jowntwo o 12

AN

Programmliste [Anzahl Programme: 31

Systemmeldung 1
m i j Dieses Programm wirklich loschen? L
@ Programmname : PROL v
PRI Dateiname: prol.pac
| | Abbrechen 0K .
I I I I I
Zurlick Heiter Suchen | Anzeigen| HKonfig. |
o)
e o | | 1 | |

(3) Dricken Sie zum Fortfahren "OK" im Dialogfenster "Systemmeldung".
Das System loscht das ausgewahlte Programm und zeigt die Systemmeldung
"Kompilieren?" an.

(4) Driucken Sie "OK".
Wenn Sie "Abbrechen" driicken, wird das Léschen des Programmes abgebrochen,
und der Benutzer kehrt zuriick zum Programmlistenfenster.



Kapitel 5 Befehle zu den Funktionstasten des Programmier ger ates
|

Kopieren eines Programmes im Manuellen Modus

Zugriff:

[F1 Programm]—[F3 Kopier]

Kopiert ein vorhandenes Programm, das im Programmlistenfenster ausgewahlt wurde.

(1) Wahlen Sie im Programmlistenfenster das zu kopierende Programm aus.

M Y g @ w ses

| Joint W@ T Ol 1%

AN

Programmliste [Anzahl Programme: 31

|
AUTOEXEC autoexec. Ja Ja Aktiv.
PRO2 pro2.pac Ja Ja Aktiv.
Zurlick Heiter Suchen | Anzeigen| HKonfig.
fAbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. @Eﬁwﬁﬂ)
[ A | ProgNeu Losch Kopier. Yar. | Bearh. | Hilfs. |
F3

(2) Drucken Sie [F3 Kopier]. Das Dialogfenster "Systemmeldung” erscheint (siehe
unten).

M @ = 4 w ses | Jowntwo o 12

AN

Programmliste [Anzahl Programme: 31

Systemmeldung

A

Angegebenes Programm wirklich kopieren?

Programmname = PRO1
Urspriinglicher Dateiname: prol.pac

Neuer Dateiname: prol™l.pac

Abbrechen

OK |

Zuruck’ Meiter 2uchen Hhzeigen Rontig.
I I I I Ben] E- ]

)

o o | 4 ] ]

(3) Dricken Sie "OK", um die ausgewahlte Programmdatei zu kopieren. Das System
gibt der neuen Datei automatisch einen Namen.
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Anzeigen und Andern von Variablenwerten im Manuellen Modus
Zugriff:  [F1 Programm]—[F4 Var]

Zeigt Werte fir die verschiedenen Typen von Variablen und die Anzahl der
verwendeten Variablen an und/oder andert sie.

(1) Dricken Sie [F4 Var] im Programmlistenfenster. Das Fenster "Variablentyp
auswahlen" erscheint (siehe unten).

M g @ 4 w —ees | doint we 1o 12

Variablentyp auswshlen

7 7 4
Ll @ PA A
GanzZahl Gleitk./ Vektor Pos. Gelenk
[F11 [F21 [F31 [F4] [F51
4 7
=% “ =
Doppelt Trans. Zeich.f. VYerw Yar
LF81 LF19] LF11] LF121 |
T T T T T
fbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. @Eﬁw%ﬂ)
[ A | GanzZahl| Gleitk.Z| Yektor Pos. | Gelenk |

(2) Wahlen Sie den gewiinschten Variablentyp oder die Anzahl der verwendeten
Variablen aus. Das entsprechende Fenster erscheint (siehe Beschreibung auf
Seite 5-15 bis 5-25).
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Kapitel 5 Befehle zu den Funktionstasten des Programmier ger ates

Anzeigen und Andern von ganzzahligen Variablenwerten
Zugriff: [F1 Programm]—[F4 Var.]—[F1 Ganze Zahl]

Zeigt die den ganzzahligen Variablen zugeordneten Werte an und/oder andert sie.

Durch Dricken von [F1 Ganze Zahl] wird das Fenster "Ganzzahlige Variablen"
angezeigt (siehe unten).

e

10 bs. Gelenk

in @ [F4] LF5]

12 @

13 d A | G

14 @

Fans. Zeich.f. VYeruw Yar

15 i F101 [F111 [F121 |

N [T | |
F5: Andert die Auswahl. @swcﬁurr)

® A | Zurick Heiter Gehe zu Andern |

Verfligbare Funktionstasten

[F1 Zurick] Zeigt die vorige Seite der Variablenliste an.

[F2 Weiter] Zeigt die nachste Seite der Variablenliste an.

Zeigt das Fenster "Gehe zu Variable Nr." an, in dem Sie mit
der Zehnertastatur einen Variablennamen eingeben und
anschlieRend "OK" driicken kénnen. Hierdurch wird der
Zielvariablenname angezeigt.

[F3 Gehe zu]

Zeigt die Zehnertastatur an, Uber die Sie mit den
Zahlentasten einen zuzuordnenden Variablennamen
eingeben und anschlielend "OK" driicken kdnnen. Dadurch
wird der neu eingegebene Wert der Variablen zugeordnet.

[F5 Andern]

Zeigt das Fenster "Variable Nr." fir das Kopierziel an. In
diesem Fenster konnen Sie den Namen einer Variablen
eingeben, in die ein Variablenwert kopiert werden soll, und
anschlieRend "OK" driicken. Dann erscheint die
Systemmeldung "Mdéchten Sie die Variable X nach Y
kopieren?" Wenn Sie "Ja" auswahlen, wird der aktuell
ausgewahlte Variablenwert auf den angegebenen
Variablennamen kopiert.

[F7 Var. kop]
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Anzeigen und Andern der Werte von Gleitpunkt-
Variablen

Zugriff:  [F1 Programm]—[F4 Var.]—[F2 Gleitkommazahl.]

Zeigt die den Gleitkommavariablen zugeordneten Werte an und/oder andert sie.

Durch Dricken von [F2 Gleitpunktzahl] wird das Fenster "Gleitpunktvariablen"
angezeigt (siehe unten).

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

Gleitpunkt-Yariablen [ 19€]
L £
Fo 2.0000000 o F——
F1 2.0000000 | [F41 [F51
F2 2.0000000
F3 o.0000000 | |2 G
F4 2.
Fans. Zeich.f. VYerw Yar
F5 .0000000 | £q] [F111 [F121 |
N [ | |
F5: Andert die Auswahl. @Skm)
[ A [ Zurlck Heiter Gehe zu Andern |
Verfligbare Funktionstasten
[F1 Zurick] Zeigt die vorige Seite der Variablenliste an.
[F2 Weiter] Zeigt die nachste Seite der Variablenliste an.

Zeigt das Fenster "Gehe zu Variable Nr." an, in dem Sie mit
der Zehnertastatur einen Variablennamen eingeben und
anschliel3end "OK" driicken kdnnen. Hierdurch wird der
Zielvariablenname angezeigt.

[F3 Gehe zu]

Zeigt die Zehnertastatur an, Uber die Sie mit den
Zahlentasten einen zuzuordnenden Variablennamen
eingeben und anschlieBend "OK" driicken kdnnen. Dadurch
wird der neu eingegebene Wert der Variablen zugeordnet.

[F5 Andern]

Zeigt das Fenster "Variable Nr." fir das Kopierziel an. In
diesem Fenster konnen Sie den Namen einer Variablen
eingeben, in die ein Variablenwert kopiert werden soll, und
anschlieRend "OK" driicken. Dann erscheint die
Systemmeldung "Md&chten Sie die Variable X nach Y
kopieren?" Wenn Sie "Ja" auswahlen, wird der aktuell
ausgewahlte Variablenwert auf den angegebenen
Variablennamen kopiert.

[F7 Var. kop]
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Kapitel 5 Befehle zu den Funktionstasten des Programmier ger ates
|

Anzeigen und Andern von Vektorvariablen-Werten
Zugriff: [F1 Programm]—[F4 Var.]—[F3 Vektor]

Zeigt die den Vektorvariablen zugeordneten Werte an und/oder andert sie.

Durch Driicken von [F3 Vektor] wird das Fenster "Vektorvariablen" angezeigt (siehe

unten).

e

60830 | Joint Ho T 1%

Vektorvariablen [ 501
Vo 0.0000000 2} 2}
Y1 0.0000000 2} 2}
V2 0.0000000 2} 2}
V3 0.0000000 2} 2}
¥4 0.0000000 2} 2}
V5 0.0000000 0 0
F5: Andert die Auswahl. @swcﬁurr)
® Zuriick Heiter Gehe zu Andern |

Verfligbare Funktionstasten

[F1 Zurick]

Zeigt die vorige Seite der Variablenliste an.

[F2 Weiter]

Zeigt die nachste Seite der Variablenliste an.

[F3 Gehe zu]

Zeigt das Fenster "Gehe zu Variable Nr." an, in dem Sie mit
der Zehnertastatur einen Variablennamen eingeben und
anschlieRend "OK" driicken kénnen. Hierdurch wird der
Zielvariablenname angezeigt.

[F5 Andern]

Zeigt die Zehnertastatur an, Uber die Sie mit den
Zahlentasten einen zuzuordnenden Variablennamen
eingeben und anschlielend "OK" driicken kdnnen. Dadurch
wird der neu eingegebene Wert der Variablen zugeordnet.

[F7 Var. kop]

Zeigt das Fenster "Variable Nr." fir das Kopierziel an. In
diesem Fenster konnen Sie den Namen einer Variablen
eingeben, in die ein Variablenwert kopiert werden soll, und
anschlieRend "OK" driicken. Dann erscheint die
Systemmeldung "Mdéchten Sie die Variable X nach Y
kopieren?" Wenn Sie "Ja" auswahlen, wird der aktuell
ausgewahlte Variablenwert auf den angegebenen
Variablennamen kopiert.
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Anzeigen und Andern von Positionsvariablen-Werten
Zugriff: [F1 Programm]—[F4 Var.]—[F4 Pos.]

Zeigt die den Positionsvariablen zugeordneten Werte an und/oder andert sie.

Durch Dricken von [F4 Pos.] wird das Fenster "Positionsvariablen” angezeigt (siehe

unten).
Pa 0.0000000 0. 0.
0.0000000 0. 0.
Righty/Nbove Flip/Sng FIG @
P1 0.0000000 0. 0.
0.0000000 0. 0.
Righty/Nbove Flip/Sng FIG @
F5: Andert die Ausuahl. FB: Ruft die aktuelle Pos. ab. ™)
® 4| Zuriick Heiter Gehe zu| Bewegen| Andern | Pos.abr.
Verfligbare Funktionstasten
[F1 Zuriick] Zeigt die vorige Seite der Variablenliste an.
[F2 Weiter] Zeigt die nachste Seite der Variablenliste an.

Zeigt das Fenster "Gehe zu Variable Nr." an, in dem Sie mit
der Zehnertastatur einen Variablennamen eingeben und
anschlieRend "OK" driicken kénnen. Hierdurch wird der
Zielvariablenname angezeigt.

[F3 Gehe zu]

Die Systemmeldung "Bewegt sich in die Position, die durch
Variable xx festgelegt ist." erscheint. Wahrend Sie "OK"

[F4 Bewegen] gedriickt halten, bewegt sich der Roboterarm in die
angegebene Position. Sie kdnnen eine Punkt-zu-Punkt oder
eine Linearbewegung angeben.

Zeigt die Zehnertastatur an, Uber die Sie mit den
Zahlentasten einen zuzuordnenden Variablennamen
eingeben und anschlielend "OK" driicken kdnnen. Dadurch
wird der neu eingegebene Wert der Variablen zugeordnet.

[F5 Andern]

Die Systemmeldung "Méchten Sie die aktuelle Position als
Variable xx einlesen?" erscheint. Wenn Sie "OK" driicken,
wird die aktuelle Position als Wert des ausgewahlten
Variablennamens eingegeben.

[F6 Pos. abr]

Zeigt das Fenster "Variable Nr." fir das Kopierziel an. In
diesem Fenster kbénnen Sie den Namen einer Variablen
eingeben, in die ein Variablenwert kopiert werden soll, und
anschlie3end "OK" driicken. Dann erscheint die
Systemmeldung "Md&chten Sie die Variable X nach Y
kopieren?" Wenn Sie "Ja" auswahlen, wird der aktuell
ausgewahlte Variablenwert auf den angegebenen
Variablennamen kopiert.

[F7 Var. kop]
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Kapitel 5 Befehle zu den Funktionstasten des Programmier ger ates
|

Anzeigen und Andern Werten fiir Gelenkvariablen
Zugriff: [F1 Programm]—[F4 Var.]—[F5 Gelenk]

Zeigt die den Gelenkvariablen zugeordneten Werte an und/oder é&ndert sie.

Durch Dricken von [F5 Gelenk] wird das Fenster "Gelenkvariablen” angezeigt (siehe
unten).

60830 | Joint Ho T 1%

Jo ©.0000000 ©.0000000 ©.0000000

e. e. ©.0000000
©.0000000
©.0000000
©.0000000

©.0000000

F5: dndert die Auswahl. F6: Ruft die aktuelle Pos. ab. ST
® a

Ji

J2

] ]
e. e.
e. e.
@ @

Pos.abr.

Zuriick Heiter Gehe zu| Bewegen | Andern

Verfligbare Funktionstasten

[F1 Zuriick] Zeigt die vorige Seite der Variablenliste an.

[F2 Weiter] Zeigt die nachste Seite der Variablenliste an.

Zeigt das Fenster "Gehe zu Variable Nr." an, in dem Sie mit
der Zehnertastatur einen Variablennamen eingeben und
anschlieRend "OK" driicken kénnen. Hierdurch wird der
Zielvariablenname angezeigt.

[F3 Gehe zu]

Die Systemmeldung "Bewegt sich in die Position, die durch
Variable xx festgelegt ist." erscheint. Wahrend Sie "OK"

[F4 Bewegen] gedriickt halten, bewegt sich der Roboterarm in die
angegebene Position. Sie kdnnen eine Punkt-zu-Punkt oder
eine Linearbewegung angeben.

Zeigt die Zehnertastatur an, Uber die Sie mit den
Zahlentasten einen zuzuordnenden Variablennamen
eingeben und anschlielend "OK" driicken kdnnen. Dadurch
wird der neu eingegebene Wert der Variablen zugeordnet.

[F5 Andern]

Die Systemmeldung "Méchten Sie die aktuelle Position als
Variable xx einlesen?" erscheint. Wenn Sie "OK" driicken,
wird die aktuelle Position als Wert des ausgewahlten
Variablennamens eingegeben.

[F6 Pos. abr]

Zeigt das Fenster "Variable Nr." fir das Kopierziel an. In
diesem Fenster kbénnen Sie den Namen einer Variablen
eingeben, in die ein Variablenwert kopiert werden soll, und
anschlie3end "OK" driicken. Dann erscheint die
Systemmeldung "Md&chten Sie die Variable X nach Y
kopieren?" Wenn Sie "Ja" auswahlen, wird der aktuell
ausgewahlte Variablenwert auf den angegebenen
Variablennamen kopiert.

[F7 Var. kop]
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Anzeigen und Andern von Variablenwerten mit
doppelter Genauigkeit

Zugriff: [F1 Programm]—[F4 Var.]—[F8 Doppelt]
Zeigt die den Variablen mit doppelter Genauigkeit zugeordneten Werte an und/oder
andert sie.

Durch Dricken von [F8 Doppelt] wird das Fenster "Variablen mit doppelter
Genauigkeit" angezeigt (siehe unten).

M g @ 4 w —ees | doint we 1o 12

Yar. mit dopp. Genauigk. [ 501
Do 2.000000000000060 enk
D1 ©.000000000000000 F51
D2 ©.000000000000000
D3 ©.000000000000000 Q
D4 ©.000000000000000
ich.f. VYerw Yar
05 £.000000000000000 111 [F121 |
N |
F5: Andert die Auswahl. @wncRurr)
[ ] A | Zuriick Heiter Gehe zu Andern |
Verfligbare Funktionstasten
[F1 Zurick] Zeigt die vorige Seite der Variablenliste an.
[F2 Weiter] Zeigt die nachste Seite der Variablenliste an.

Zeigt das Fenster "Gehe zu Variable Nr." an, in dem Sie mit
der Zehnertastatur einen Variablennamen eingeben und
anschlielRend "OK" driicken kdnnen. Hierdurch wird der
Zielvariablenname angezeigt.

[F3 Gehe zu]

Zeigt die Zehnertastatur an, Uber die Sie mit den
Zahlentasten einen zuzuordnenden Variablennamen
eingeben und anschlieBend "OK" driicken kdnnen. Dadurch
wird der neu eingegebene Wert der Variablen zugeordnet.

[F5 Andern]

Zeigt das Fenster "Variable Nr." fir das Kopierziel an. In
diesem Fenster kdnnen Sie den Namen einer Variablen
eingeben, in die ein Variablenwert kopiert werden soll, und
anschlielRend "OK" driicken. Dann erscheint die
Systemmeldung "Md&chten Sie die Variable X nach Y
kopieren?" Wenn Sie "Ja" auswahlen, wird der aktuell
ausgewahlte Variablenwert auf den angegebenen
Variablennamen kopiert.

[F7 Var. kop]
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Kapitel 5 Befehle zu den Funktionstasten des Programmier ger ates
|

Anzeigen und Andern von Variablenwerten in einer
homogenen Umformungsmatrix

Zugriff: [F1 Programm]—[F4 Var.]—[F10 Trans.]

Zeigt die den Variablen in einer homogenen Umformungsmatrix zugeordneten Werte
an und/oder andert sie.

Durch Dricken von [F10 Trans.] wird das Fenster "Trans-Variablen" angezeigt (siehe

unten).
60830 | Joint H 0 T o| 1%
Trans—VYariablen [ 501
To 0.0000000 0. 0.
0.0000000 0. 0.
0.0000000 0. 0.
Righty/Nbove Flip/Sng FIG @
DOppeELT rans. ZEICh.T. ¥
[F81 [F101 [F111 [F121 ||
| | | | |
F5: Andert die Auswahl. F6: Ruft die aktuelle Pos. ab. )
® 4| Zuriick Heiter Gehe zu| Bewegen| Andern | Pos.abr.
Verfligbare Funktionstasten
[F1 Zurick] Zeigt die vorige Seite der Variablenliste an.
[F2 Weiter] Zeigt die nachste Seite der Variablenliste an.

Zeigt das Fenster "Gehe zu Variable Nr." an, in dem Sie mit
der Zehnertastatur einen Variablennamen eingeben und
anschlieRend "OK" driicken kdnnen. Hierdurch wird der
Zielvariablenname angezeigt.

[F3 Gehe zu]

Die Systemmeldung "Bewegt sich in die Position, die durch
Variable xx festgelegt ist." erscheint. Wahrend Sie "OK"

[F4 Bewegen] gedriickt halten, bewegt sich der Roboterarm in die
angegebene Position. Sie kdnnen eine Punkt-zu-Punkt oder
eine Linearbewegung angeben.

Zeigt die Zehnertastatur an, Uber die Sie mit den
Zahlentasten einen zuzuordnenden Variablennamen
eingeben und anschlieBend "OK" driicken kdnnen. Dadurch
wird der neu eingegebene Wert der Variablen zugeordnet.

[F5 Andern]

Die Systemmeldung "Méchten Sie die aktuelle Position als
T-Variable xx einlesen?" erscheint. Wenn Sie "OK" driicken,
wird die aktuelle Position als Wert des ausgewahlten
Variablennamens eingegeben.

[F6 Pos. abr]

Zeigt das Fenster "Variable Nr." fir das Kopierziel an. In
diesem Fenster kénnen Sie den Namen einer Variablen
eingeben, in die ein Variablenwert kopiert werden soll, und
anschlieRend "OK" driicken. Dann erscheint die
Systemmeldung "Md&chten Sie die Variable X nach Y
kopieren?" Wenn Sie "Ja" auswahlen, wird der aktuell
ausgewahlte Variablenwert auf den angegebenen
Variablennamen kopiert.

[F7 Var. kop]
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Anzeigen und Andern von Zeichenfolgevariablen-
Werten

Zugriff: [F1 Programm]—[F4 Var.]—[F11 Zeichenf]

Zeigt die den Zeichenfolgenvariablen zugeordneten Werte an und/oder andert sie.

Durch Dricken von [F11 Zeichenf] wird das Fenster "Zeichenfolgevariablen"
angezeigt (siehe unten).

| doimwere|| 1z

M ¢ @ 4 w sesw

F5: Andert die Auswahl. @Skm)
® A

Zuriick Heiter Gehe zu Andern

Verfligbare Funktionstasten

[F1 Zurick] Zeigt die vorige Seite der Variablenliste an.

[F2 Weitrr] Zeigt die nachste Seite der Variablenliste an.

Zeigt das Fenster "Gehe zu Variable Nr." an, in dem Sie mit
der Zehnertastatur einen Variablennamen eingeben und
anschliel3end "OK" driicken kdnnen. Hierdurch wird der
Zielvariablenname angezeigt.

[F3 Gehe zu]

Zeigt das Fenster "Zeichenfolge eingeben" (siehe nachste
Seite) an. In diesem Fenster kénnen Sie Uber die

[F5 Andern] Buchstabentasten eine zuzuordnende Zeichenfolge
eingeben und anschlieend "OK" drlicken. Dadurch wird die
neu eingegebene Zeichenfolge der Variablen zugeordnet.

Zeigt das Fenster "Variable Nr." fir das Kopierziel an. In
diesem Fenster konnen Sie den Namen einer Variablen
eingeben, in die ein Variablenwert kopiert werden soll, und
anschlieRend "OK" driicken. Dann erscheint die
Systemmeldung "Md&chten Sie die Variable X nach Y
kopieren?" Wenn Sie "Ja" auswahlen, wird der aktuell
ausgewahlte Variablenwert auf den angegebenen
Variablennamen kopiert.

[F7 Var. kop]
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|

Wenn Sie [F5 Andern] im Fenster "Zeichenfolgevariablen" driicken, erscheint das
Fenster "Zeichenfolge eingeben” (siehe unten).

Verwenden Sie die angezeigten Tasten zur Eingabe einer Zeichenfolge, die Sie der
aktuell ausgewahlten Zeichenfolgevariable zuweisen wollen. Driicken Sie dann "OK",
um die neue Zeichenfolge zuzuweisen.

M Y g @ w ses Joint W 0 T o 12

AN

Zeichenfolge eingeben

Z | X | [% | ¥ | B | N | i} | . | o | \ | Cancel
| ] -] ] -] ]

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

[ A‘ | | AlllLsch
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Anzeigen und Andern der Anzahl der verwendeten
Variablen

Zugriff: [F1 Programm]—[F4 Var.]—
[F12 Verwendete Variablen]

Zeigt die Anzahl der fiir jeden Variablentyp verwendeten Variablen an und/oder andert
sie.

(1) Dricken Sie [F12 Verwendete Variablen]. Das folgende Fenster erscheint.

M g @ 4 w —ees | doint we 1o 12

Anzahl verwendeter Yariablen priifen
@: No. of type I variables 100
1: MNo. of type F variables 100
2: No. of type D variables 50
3: No. of type ¥ variables 50
4: No. of type P variables 100
Abbrechen 0K J
F5: Andert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. @Eﬁw%ﬂ)
[ N Zurlick | Heiter Gehe zu Andern |
F5

(2) Wahlen Sie ein Element aus, dessen Variablenzahl Sie andern wollen. Driicken
Sie dann [F5 Andern]. Die Zehnertastatur wird angezeigt.

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

Parameter andern

Anzahl verwendeter Yariablen priifen 200

CLR| BS
@: No. of type I variables
1: Mo. of type F variables 7 g g
2: No. of type D variables
3: No. of type ¥ variables 4 5 6
4: No. of type P variables 1 o 3
1 ] CANCEL 0K

OK: Nimmt den Eintrag auf. Abbrechen: Yerwirft den Eintrag.%ﬁw?$)
® -~ | |
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Kapitel 5 Befehle zu den Funktionstasten des Programmier ger ates

(3) Geben Sie den gewinschten Wert ein, und dricken Sie "OK". Der neu
eingegebenen Wert erscheint im Feld des ausgewahlten Elementes.

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

Anzahl verwendeter Yariablen priifen
@: No. of type I variables 200
1: Mo. of type F variables 100
2: No. of type D variables 50
3: No. of type ¥ variables 50
4: No. of type P variables 100
Abbrechen 0K J
F5: Andert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. G
[ N Zurlick Heiter Gehe zu Andern |
F5

(4) Prifen Sie den eingegebenen Wert. Driicken Sie dann "OK".

Es erscheint folgende Systemmeldung: Dricken Sie "OK" zum Starten der
Kompilierung.

Wenn die Kompilierung und das Laden erfolgreich abgeschlossen sind, wird die
Variablenzahl, die Sie eingegeben haben, wirksam.

M ¢ @ 0w cesw | oint Ho T 12

Kompilieren?
GanzZ
[F1: Abbrechen 0K
v 7
£ PA G [
Doppelt Trans. Zeich.f. Veruw Yar
[F8] [F101 [F111 [F121 |
| | | | |
o
e o | | | ] | |

Wenn Sie im Fenster oben "Abbrechen” driicken, wird der eingegebene Wert erst
wirksam, wenn Sie das nachste Mal kompilieren und laden.

ANMERKUNG: Zur Zahl der globalen Variablen

In diesem Controller kann die Zahl der verwendeten Variablen nur gedndert werden,
wenn das Ausfilhrungsprogramm geladen ist.

Wenn die Zahl der verwendeten Variablen geandert wird, wird je nach Compiler zuerst
eine Datei erstellt, die die Anderung der Zahl der verwendeten Variablen anzeigt.
Danach wird das Programm geladen. Die neuen Einstellungen werden wirksam, wenn
der Ladevorgang abgeschlossen ist.
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Bearbeiten eines Programmes im Manuellen Modus
Zugriff: [F1 Programm]—[F5 Bearb]

Bearbeitet ein Programm, das Sie im Programmlistenfenster auswahlen.

(1) Wahlen Sie das zu bearbeitende Programm aus.

DENSE

M g & 3 WRbot | Joint U@ T 17

S

Program List [Mo. of progrars: 41

PRO1 prol. pac Yes Yes Enable
PRO2 pro. pac Yes Yes Enable
PRO3 pro3. pac Yes Yes Enable

PRO4 prod. pac Yes Yes Disabl

Back | Next | Search| | Displag.| Config.|

Cancel : Close this window )

[ A‘ HewProg.| Delete | Copy | Uar. | Edit. | Aux. |
F5

(2) Driucken Sie [F5 Bearb]. Daraufhin wird das Programmbearbeitungsfenster zu
dem ausgewahlten Programm angezeigt (siehe unten).

M ¢ @ 0w cesw | oint Ho T 12

Programm: PRO1 L 1/ 12 Zeilenl

0001 "ITITLE “PROL"

2002 PROGRAM PROL
0003 Takefirm
2004 SPEED 109
2005 HOVE P.J1
2006 DELNY 200
2007 HOVE P.J2

| BP | GetPos.

Zuriick Heiter Gehe zu
Programm anzeigen. ST
@ A | NeueZeil| Zeillsch| ZeileMop| Einfg | ZeilBear| Speich

FL F2 F3 F4 F5 F6
(F10)

(3) Wahlen Sie den gewiinschten Bearbeitungstyp (NeueZeil, ZeilLsch, ZeileKop,
Einfg., ZeilBear, Speich. oder SntxFehl) durch Dricken der jeweiligen
Funktionstaste. Das entsprechende Fenster erscheint (siehe Beschreibung auf
Seite 5-27 bis 5-33).
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|

Einfligen einer neuen Programmzeile im Manuellen

Modus

Zugriff: [F1 Programm]—[F5 Bearb]—[F1 NeueZeil]

Fugen Sie im Programmlistenfenster eine neue Programmzeile direkt hinter der
ausgewahlten Zeile ein.

(1) Wahlen Sie die Programmzeile aus, hinter der eine neue Programmzeile eingefugt

werden soll.

(2) Dricken Sie [F1 NeueZeil.] im Fenster "Programm bearbeiten". Das Fenster
"Programmcode" erscheint (siehe unten).

g o 8 w ees0 | Jownt HoT o 1%

HER

Neue Programmzeile einflgen [7/10 Zeilenl
i ON <« >

1 2 3 4 5 6 7 8 9 [’} BS | Del

® A ‘ Benutz.

Z|X|C|V|B|N|M|,|.|\|Cancel
- Tl ]| =
OK: fkzept. neuen Eintrag. fibbr: Yerwirft Eintrag )

Ablauf Roboter | Kateg.

|
Neuester. Alllsch
1

FL F2 F3 F4 F5  F6

(3) Geben Sie lber die Buchstabentasten eine Codezeile ein.

(4) Driucken Sie "OK", um die neue Zeile in das Programm einzufligen.

(5) Dricken Sie [F6 Speich].
Die Systemmeldung "Dieses Programm speichern/kompilieren?" wird angezeigt.

(6) Dricken Sie "OK", um das geanderte Programm zu kompilieren.
Wenn Sie "Abbrechen" driicken, verschwindet die Systemmeldung, und das
Codierungsfenster wird weiterhin mit dem neuen Eintrag angezeigt. Wenn Sie in
diesem Status "OK" druicken, verwirft das System im geanderten Zustand die
Anderung, und es wird wieder das Programmlistenfenster angezeigt. Wenn Sie
"Abbrechen" driicken, erscheint die folgende Systemmeldung: "Dieses Programm

wurde geandert. Geandertes Programm wirklich verwerfen? OK: Verwirft das
Programm. Abbrechen: Weiter bearbeiten, F6: Anderungen speichern."

Verfugbare Funktionstasten

[F1 Benutz.]

Schnelltaste zum bevorzugten Befehlsfenster (das tber "Favoriten" im
Fenster zur Auswahl der Kategorie aufgerufen werden kann).

[F2 Ablauf]

Schnelltaste zum Bildschirm fir die FluRsteuerungsanweisung (das
Uber "Flow control statement" (Flu3steuerungsanweisung) im Fenster
zur Kategorieauswahl aufgerufen werden kann).

[F3 Roboter]

Schnelltaste zum Bildschirm fir die Robotersteuerungsanweisung
(das Uber "Robot control statement” (Robotersteuerungsanweisung)
im Fenster zur Kategorieauswahl aufgerufen werden kann).

[F4 Kateg.]

Zeigt das Fenster zur Kategorieauswahl an.

[F5 Neuester]

Schnelltaste zu einer Befehlsliste in der zuletzt ausgewahlten Kategorie.

[F6 AllLsch]

Loscht alle eingegebenen Zeichen.
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Loschen einer Programmzeile im Manuellen Modus
Zugriff: [F1 Programm]—[F5 Bearb]—[F2 ZeilLsch]

Ldscht eine Programmzeile, die Sie im Programmbearbeitungsfenster ausgewahlt
haben.

(1) Wahlen Sie die zu Idschende Programmzeile aus.

(2) Dricken Sie [F2 ZeilLsch] im Fenster "Programm bearbeiten". Die ausgewahlte
Zeile wird geldscht.

M g @ 0 w cesw | otnt Ho T 1%

Programm: PRO1 L 6/ 12 Zeilenl

o001 "ITITLE “PRO1"
2002 PROGRAM PROL
0003 Takefirm

2004 SPEED 109
2005 HOVE P.J1

0006 DELAY 200
0007 MOVE P,J2

| BP | GetPos.

Zuriick Heiter Gehe zu
Programm anzeigen. )
@ A | NeueZeil| Zeillsch| ZeileHop| Einfg | ZeilBear| Speich
Fb

(3) Dricken Sie [F6 Speich].

Die Systemmeldung "Dieses Programm speichern und kompilieren?" wird
angezeigt.

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

Programm: PRO1 L 6/ 9 Zeilen]

o0l 7!
0002 PR @ Speichern und kompilieren?
bee3 1 (® Speichern und kompilieren
o004 Sk
2005 MC (" Speichern (nicht kompilieren)
0006 W I
0007 GI Abbrechen 0K |
Zuriick | Heiter | Gehe zul | BP | GetPos.
o)
e o | | 1 | |

(4) Geben Sie an, ob Sie kompilieren wollen oder nicht. Driicken Sie dann "OK".

Wenn Sie "Abbrechen" dricken, verschwindet die Systemmeldung, und das
Programmbearbeitungsfenster wird weiterhin angezeigt. Wenn Sie in diesem
Status "OK" driicken, verwirft das System im gednderten Zustand die Anderung,
und es wird wieder das Programmlistenfenster angezeigt. Wenn Sie "Abbrechen”
driicken, erscheint die folgende Systemmeldung: "Dieses Programm wurde
geandert. Gedndertes Programm wirklich verwerfen? OK: Verwirft das Programm.
Abbrechen: Weiter bearbeiten, F6: Anderungen speichern."
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|

Kopieren einer Programmzeile im Manuellen Modus
Zugriff: [F1 Programm]—[F5 Bearb]—[F3 ZeileKop]

Kopiert die im Programmbearbeitungsfenster ausgewéahlte Programmzeile (siehe
unten) in den Speicher. Die kopierten Daten werden bei der Ausfiihrung des Befehls

[F4 Einfg] verwendet.

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

Programm: PRO1 L 4/ 1@ Zeilen]

0001 "ITITLE "PROL"
0002 PROGRAM PROL
0003 Takefirm

0005 MOVE P.J1
0006 DELAY 200
0007 MOVE P.J2

Zurlick Heiter Gehe zu | BP | GetPos.
Programm anzeigen. i)
[ A | Neueleil| Zeillsch| ZeileKop| Einfg ZeilBear| Speich

F3
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Einfigen einer Programmzeile im Manuellen Modus
Zugriff: [F1 Programm]—[F5 Bearb]—[F4 Einfg]

Fugt die Programmezeile (die Sie mit [F3 ZeileKop] in den Speicher kopiert haben)
unmittelbar hinter einer Zeile ein, die Sie im Programmbearbeitungsfenster
ausgewahlt haben.

(1) Wahlen Sie im Fenster "Programm bearbeiten” (siehe unten) die Programmzeile
aus, hinter der Sie eine kopierte Zeile einfigen wollen.

(2) Drucken Sie [F4 Einfg].

M g @ 0 w cesw | otnt Ho T 1%

Programm: PRO1 L 5/ 11 Zeilenl

o001 "ITITLE “PRO1"
2002 PROGRAM PROL
0003 Takefirm

2004 SPEED 109
2006 HOVE P.J1
2007 DELNY 200

Zuriick Heiter Gehe zu | BP | GetPos.

Programm anzeigen. ST

@ A | NeueZeil| Zeillsch| ZeileHop| Einfg ZeilBear| Speich
F4

(3) Dricken Sie [F6 Speich].
Die Systemmeldung "Dieses Programm speichern/kompilieren?" wird angezeigt.
(4) Dricken Sie "OK", um das geanderte Programm zu kompilieren.

Wenn Sie "Abbrechen" driicken, verschwindet die Systemmeldung, und das
Programmbearbeitungsfenster mit dem neuen Eintrag wird weiterhin angezeigt.
Wenn Sie in diesem Status "OK" driicken, verwirft das System im geanderten
Zustand die Anderung, und es wird wieder das Programmlistenfenster angezeigt.
Wenn Sie "Abbrechen” driicken, erscheint die folgende Systemmeldung: "Dieses
Programm wurde geédndert. Geandertes Programm wirklich verwerfen? OK:
Verwirft das Programm. Abbrechen: Weiter bearbeiten, F6: Anderungen
speichern.”
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|

Bearbeiten einer Programmcodezeile im Manuellen
Modus

Zugriff: [F1 Programm]—[F5 Bearb]—[F5 ZeilBear]

Bearbeitet die Programmcodezeile, die Sie im Programmbearbeitungsfenster
ausgewahlt haben.

(1) Wabhlen Sie die zu bearbeitende Programmzeile aus.

(2) Driucken Sie [F5 ZeilBear] im Fenster "Programm bearbeiten”. Das Fenster unten
erscheint.

M @ = 0 w e | Jowntwo o 12

AN

Programm bearbeiten [5/19 Zeilen]
HOVE P.J1 ON <« b2d

1 2 3 4 5 6 7 8 9 (] BS | Del

Z | X | [% | ¥ | B | N | i} | . | o | \ | Cancel
| ] -] ] -] ]
OK: Akzept. neuen Eintrag. Abbr: Yerwirft Eintrag Fr

|
[ A‘ Benutz.| Ablauf Roboter| Kateg. | Meuester. Alllsch

FIL F2 F3 F4 F5  F6

(3) Bearbeiten Sie uber die Buchstabentasten eine Codezeile.

(4) Dricken Sie "OK", um die bearbeitete Zeile in das Programm einzufiigen.

(5) Dricken Sie [F6 Speich].
Die Systemmeldung "Dieses Programm speichern/kompilieren?" wird angezeigt.

(6) Dricken Sie "OK", um das ge&anderte Programm zu kompilieren.
Wenn Sie "Abbrechen" dricken, verschwindet die Systemmeldung, und das
Programmbearbeitungsfenster mit dem neuen Eintrag wird weiterhin angezeigt. Wenn
Sie in diesem Status "OK" driicken, verwirft das System im gednderten Zustand die
Anderung, und es wird wieder das Programmlistenfenster angezeigt. Wenn Sie
"Abbrechen" driicken, erscheint die folgende Systemmeldung: "Dieses Programm
wurde geadndert. Geéandertes Programm wirklich verwerfen? OK: Verwirft das
Programm. Abbrechen: Weiter bearbeiten, F6: Anderungen speichern.”

Verflugbare Funktionstasten

Schnelltaste zum bevorzugten Befehlsfenster (das tber "Favoriten" im

[F1 Benutz ] Fenster zur Auswahl der Kategorie aufgerufen werden kann).

Schnelltaste zum Bildschirm fur die FluRsteuerungsanweisung (das
[F2 Ablauf] Uber "Flow control statement" (Flu3steuerungsanweisung) im Fenster
zur Kategorieauswahl aufgerufen werden kann).

Schnelltaste zum Bildschirm fir die Robotersteuerungsanweisung
[F3 Roboter] (das uber "Robot control statement” (Robotersteuerungsanweisung)
im Fenster zur Kategorieauswahl aufgerufen werden kann).

[F4 Kateg.] Zeigt das Fenster zur Kategorieauswahl an.
[F5 Neuester] | Schnelltaste zu einer Befehlsliste in der zuletzt ausgewéhlten Kategorie.

[F6 AllLsch] Loscht alle eingegebenen Zeichen.
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Speichern und Kompilieren eines bearbeiteten
Programmes im Manuellen Modus

Zugriff:  [F1 Programm]—[F5 Bearb]—[F6 Speich]

Speichert und kompiliert ein bearbeitetes Programm. Wenn das Programm im
Programmlistenfenster auf "Deaktivieren" gesetzt wurde, fuhrt dieser Befehl nur ein
Speichern durch; ist das Programm auf "Aktivieren" gesetzt, wird das Programm
gespeichert und kompiliert.

Beim Kompilieren wird das folgende Fenster angezeigt.

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

Programmli

Bitte warten... 1

Das Programm wird jetzt kompiliert. tiv.

- 26.0% Liv.

[ — Abbrechen 0K
n|| Konfig.
D
e o | | | | |
Nach dem Kompilieren erscheint das "Kompilierprotokoll", wenn das

Aufgabenprogramm Fehler enthalt. Korrigieren Sie das Programm, bis keine
Syntaxfehler mehr erkannt werden. Das Aufgabenprogramm kann nicht ausgeftihrt
werden, wenn es Syntaxfehler enthalt.

Sie kdnnen ein Kompilierprotokoll jederzeit Uberprifen, indem Sie [F1 Programm]—
[F10 SntxFehl] im Manuellen Modus driicken.
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Anzeigen eines Kompilierprotokolles im Manuellen
Modus

Zugriff:  [F1 Programm]—[F5 Bearb]—[F10 SyntaxFehler]

Zeigt das Kompilierprotokoll an, wie nachfolgend dargestellit.

Das Kompilierprotokoll ist hilfreich, wenn Sie bei der Programmierung Syntaxfehler
korrigieren. Sie muissen das Programm Kkorrigieren, bis keine Syntaxfehler mehr
erkannt werden.

HER

g o 8 w ees0 | Jownt HoT o 1%

Progrl Kompilierprotokoll

j 0001 PAC Vi.4.1

3 0002 STRAN ¥1.4.2
a¢ 0003 L[/rom/pr j/pro2.pacl
3 0004 STRAN ¥1.4.2
a¢ 0005 [/rom/pr j/pro3.pacl
3 0006 STRAN ¥1.4.2
a¢ 0007 L[/rom/pr j/prol.pac]

. i1 . SHORT
Ergebnisse der Kompilierung anzeigen. )

® -~

Zuriick Heiter

Setzen von Haltepunkten im Manuellen Modus
Zugriff: [F1 Programm]—[F5 Bearb]—[F11 BP]

Setzen von Haltepunkten am gewiinschten Programmschritt. Wenn das Programm bei
der Ausfihrung einen gesetzten Haltepunkt erreicht, halt es sofort an.

M Y @ @ w eesw | Joint W e T ol 1%

Program: PRO1 C 6/ 9 lines]
BreakPoint Setting
2001 7!
@002 PR @ BreakPoint
€003 % Set BreakPoint
2094 SF
0005 MC {" Clear All BreakPoints
0045 1] I
2007 GI Cancel | OK |
Back | Next | Jump Tol || BP GetPos.
)
e o | ]
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Bereitstellen von Hilfsfunktionen im Manuellen Modus
Zugriff:  [F1 Programm]—[F6 Hilfs]

Bietet die folgenden Hilfsfunktionen zur Projektbearbeitung.

M ¢ @ 0w cesw | oint Ho T 12

Hilfsfunktionen (Programme)
7
PA G |
PRJ einst Optionen
[F11 [F31
Y v v 7
R A A £ A |
Weiter SS-Modus  SchrZur. LadeMod. Kompil.
[F71 [F8] [F9] [F101 [F121 |
| | | | |
fAbbrechen: Schlieft dieses Fenster. @swcﬁurr
|
@ A |PR]cinst Optionen
1
F1 F3

Mit Umschalttaste

SS5tModus| SchrZur.| LadeMod. | Hompil. ”

® v ‘ Heiter

F7 F8 F9 F10 F12
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|

Einstellen von Projektparametern im Manuellen Modus
Zugriff:  [F1 Programm]—[F6 Hilfs]|—[F1 PRJ einst]

Stellt die Parameter fur die im Projekt zu verwendenden Variablen ein und nimmt
projektbezogene Einstellungen vor.

Weitere Informationen zu Parametern, sieche Anhang 4 "Verwendung von Bedingungs-
parametern” im PROGRAMMIERUNGSHANDBUCH.

(1) Dricken Sie [F1 PRJ einst.] im Fenster "Hilfsfunktionen (Programme)". Das
Fenster "Projekt-Parameter" erscheint (siehe unten).

M ¢ @ 0w cesw | oint Ho T 12

Pro jekt—Parameter [Anzahl Parameter: 191
3: No. of type I variables 100
4: No. of type F variables 100
5: No. of type D variables 50
6: No. of type V¥ variables 50
7: No. of type P variables 100
fAbbrechen 0K J
F5: Andert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. @swcﬁurr
® 4| Zuriick Heiter Gehe zu Andern |
F5

(2) Wahlen Sie das zu andernde Element aus und driicken Sie [F5 Andern]
Die nachstehend gezeigte Zehnertastatur wird angezeigt.

M ¢ @ 0w cesw | oint Ho T 12
; .

Parameter &ndern

v P~y & Pran mma - d
Pro jekt—Parameter [Anzahl Parameter: 19

CLR| BS
3: No. of type I variables
4: No. of type F variables 7 g o]
5: No. of type D variables
6: No. of type V¥ variables 4 5 J
7: No. of type P variables 1 o 3
L] ! ] CANCEL 0K

OK: Mimmt den Eintrag auf. fbbrechen: Verwirft den Eintrag §17fr

® -~ | |
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(3) Geben Sie die gewiinschten Werte Uber die Zahlentasten im obigen Fenster ein,
und driicken Sie anschlieBend "OK".

Die neuen Einstellungen werden im Fenster "Projekt-Parameter” angezeigt.

(4) Uberpriifen Sie die neuen Einstellungen. Wenn die Einstellungen in Ordnung sind,
driicken Sie "OK". Daraufhin wird das Dialogfenster "Systemmeldung" angezeigt
(siehe unten).

Dricken Sie zum Loschen der neuen Einstellungen die Taste "Abbrechen” im
Fenster "Projekt-Parameter”.

(5) Im Dialogfenster "Systemmeldung” werden Sie gefragt, ob die neuen
Einstellungen auf das aktuelle Projekt angewendet werden sollen.

Wenn die neuen Einstellungen sofort auf das aktuelle Projekt angewendet werden
sollen, driicken Sie "OK", um bald mit der Kompilierung zu beginnen.

Wenn Sie die Einstellungen aus einer nachfolgenden Projektkompilierung
verwenden wollen, driicken Sie "Abbrechen".

9

e 8 w sosa | Jointworol 1%

14 Systemmeldung

. @ Jetzt kompilieren?
5: N 50
Abbrechen 0K
B: N 50
7: No. of type P variables 100
8: No. of type J variables 100
fAbbrechen OK J
oy
e o | | 1 | |
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Einstellen von Kompilierungsoptionen im Manuellen
Modus

Zugriff:  [F1 Programm]—[F6 Hilfs]—[F3 Optionen]

Stellt die Kompilieroptionen ein.

Weitere Informationen zu Kompilieroptionen, siehe Abschnitt 5.6.1.3 "Compiler” in
Kapitel 5 des Handbuches WINCAPSII.

(1) Dricken Sie [F3 Optionen] im Fenster "Hilfsfunktionen (Programme)". Das
Fenster "Kompilieroptionen" erscheint (siehe unten).

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

Kompilieroptionen
Datum prifen (@:AUS 1:EIN)
Explizite Typdeklaration (@:AUS 1:EIN) 1
Blocktabelle 100
Linientabelle 2000
E/A-Tabelle 50
Abbrechen 0K J
F5: Andert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. G
[ & Zurtick Heiter Gehe zu Andern |
F5

(2) Wahlen Sie das zu andernde Element aus und driicken Sie [F5 Andern]
Die nachstehend gezeigte Zehnertastatur wird angezeigt.

M ¢ @ 0w cesw | oint Ho T 12
; .

Kompilieroptionen &ndern

v P~y & Pran mma - d
Kompilieroptionen )

CLR| BS

Datum prifen (@:AUS 1:EIN)
Explizite Typdeklaration (@:AUS 1:EIN} 7 g o]

Blocktabelle
Linientabelle 4 5 J
E/f-Tabelle 1 o 3

! [ CANCEL 0K

OK: Mimmt den Eintrag auf. fbbrechen: Verwirft den Eintrag §17fr

¢ - | | |

(3) Geben Sie die gewiinschten Werte Uber die Zahlentasten in der obigen Tabelle ein,
und driicken Sie anschlieend "OK".

Die neuen Einstellungen werden im Fenster "Kompilieroptionen" angezeigt.

(4) Uberpriifen Sie die neuen Einstellungen. Wenn die Einstellungen in Ordnung sind,
dricken Sie "OK", um sie zu aktivieren. Zum Léschen dieser Einstellungen
driicken Sie "Abbrechen".
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Setzen des Haltepunktes im Manuellen Modus
Zugriff:  [F1 Programm]—[F6 Hilfs]—[F5 HP Einst]

Wabhlt eine der beiden folgenden Méglichkeiten als HP-Halt-Modus aus. Dieser Modus
wird wirksam, wenn ein Haltepunkt erreicht wird:

- Nur das Programm anhalten, in dem der erreichte Haltepunkt gesetzt ist
- Alle laufenden Programme anhalten

(1) Dricken Sie [F5 HP Einst] im Fenster "Hilfsfunktionen (Programme)". Das Fenster
"Haltepunkteinstellung auswéhlen” erscheint (siehe unten).

O 2 @ 0w oemw | g worel[ 1w

Select BreakPoint setting
A
Lo BreakPoint setting
Set. PR (@ Stop only a task on BP
[F11
(" Stop all tasks
A @
Cancel | OK |
Contim Compile
[F71 — — — [F121 |
| | | | ]
Select BreakPoint setting @SH%RUTT)
* . I I I

(2) Wabhlen Sie die gewilinschte Option aus.

(3) Dricken Sie "OK", um die neue Einstellung zu tbernehmen. Zum Abbrechen der
Einstellung driicken Sie "Abbrechen".
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|

Einstellung der Parameter zur Fortsetzung im
Manuellen Modus

Zugriff:  [F1 Programm]—[F6 Hilfs]—[F7 Weiter]

Stellt die Parameter zur Fortsetzung fir den Fortsetzungsstart ein.

(1) Dricken Sie [F7 Weiter] im Fenster "Hilfsfunktionen (Programme)". Das Fenster
"Parametereinstellung fortsetzen" erscheint (siehe unten).

M g @ 0 w cesw | otnt Ho T 1%

2: Safe a de(®:Enable 1:Slow 2:Ston

@: Safety start mode(@:Enable 1:Slow 2:Stop )

2: Time for Slow speed(TS)(s) 5

3: Reduced speed for safety start 19

Abbrechen OK J
F5: Andert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. @swcﬁurr)
[ A 2uriick Heiter Gehe zu Andern |
F5

(2) Wahlen Sie das zu andernde Element aus und driicken Sie [F5 Andern]
Die nachstehend gezeigte Zehnertastatur wird angezeigt.

M ¢ @ 0w cesw | oint Ho T 12
P -

Parameter &ndern

acccammlicta [0 Drocramma- d
Sicherheitsstarteinstellung

CLR| BS
0 Safety start mode(e-:Enable 1-:Sluu 2 7 3 q
2: Time for Slow speed(TS){s)
3: Reduced speed for safety start 4 5 J
1 2 3
L] ! ] CANCEL 0K

OK: Mimmt den Eintrag auf. fbbrechen: Verwirft den Eintrag §17fr

® -~

(3) Geben Sie die gewilinschten Werte Uber die Zahlentasten in der obigen Tabelle ein,
und driicken Sie anschliel3end "OK".

Die neuen Einstellungen werden im Fenster "Parametereinstellung fortsetzen"
angezeigt.

(4) Uberpriifen Sie die neuen Einstellungen. Wenn die Einstellungen in Ordnung sind,
dricken Sie "OK", um sie zu aktivieren. Zum Léschen dieser Einstellungen
driicken Sie "Abbrechen".
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5-40

Einstellen der Parameter zum Sicheren Start im
Manuellen Modus

Zugriff:  [F1 Programm]—[F6 Hilfs]|—[F8 SS-Modus]

Stellt die Parameter zum Sicheren Start ein.

(1) Dricken Sie [F8 SS-Modus] im Fenster "Hilfsfunktionen (Programme)". Das
Fenster "Sicherheitsstarteinstellung" erscheint (siehe unten).

O 2 @ 0w oemw | g worel[ 1w

Safety Start Setting

d: Safetu sta de(@:Fnable 1:Slow 2:Stop

9: Safety start mode(@:Enable 1:Slow 2:Stop )

2: Time for Slow speed(TS) (s> 5

3: Reduced speed for safety start 1@

Cancel | OK J
F5: Change the selection, OK: Exit with saving )
[ ] A‘ Back | Next | Jump To| | Change. |
F5

(2) Wahlen Sie das zu andernde Element aus und driicken Sie [F5 Andern]
Die nachstehend gezeigte Zehnertastatur wird angezeigt.

M Y @ @ w eesw | Joint W e T ol 1%

Change Parameter

Safety Start Setting 3

. . _ CLR| BS
0-! Safety start mode(Q-ZEnable 1-:Slou 2 7 g 9
2: Time for Slow speed(TS)(s)
3: Reduced speed for safety start 9 5 9
1 2 3
|| 1 [ CANCEL 0K

OK: Take in new entry, Cancel: Discard new entry T

o of | ]

(3) Geben Sie die gewiinschten Werte tber die Zahlentasten in der obigen Tabelle ein,
und dricken Sie anschlieRend "OK".
Die neuen Einstellungen werden im Fenster "Sicherheitsstarteinstellung”
angezeigt.

(4) Uberprufen Sie die neuen Einstellungen. Wenn die Einstellungen in Ordnung sind,
dricken Sie "OK", um sie zu aktivieren. Zum Loschen dieser Einstellungen
driicken Sie "Abbrechen”.
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Einstellen der Ruckschrittoptionen im Manuellen Modus
Zugriff:  [F1 Programm]—[F6 Hilfs]—[F9 SchrZur.]

Stellt die Riickschrittoptionen ein.

(1) Dricken Sie [F9 Schrzur.] im Fenster "Hilfsfunktionen (Programme)”. Das Fenster
"Rickschritteinstellung” erscheint (siehe unten).

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

M Rickschritt-Einstellung

| i
Hinweis :Selbst bei "Alle Anweisungen” werden
Nicht-Bewegungsanweisungen NICHT
ausgeflhrt, sondern nur im
Rickschrittmodus angezeigt. Nur

Roboterbewegungsanueisungen werden im
Rickschrittmodus ausgefihrt.

(® Roboterbewegungsanueisungen

(" Alle Anweisungen
Abbrechen

OK |

|

SHORT

OK: Nimmt den Eintrag auf. fbbrechen: Yerwirft den Eintrag 170
® -~ | |

(2) Wahlen Sie die gewlnschte Option aus.

(3) Dricken Sie "OK", um die neue Einstellung zu tbernehmen. Zum Abbrechen der
Einstellung driicken Sie "Abbrechen”.

Durch das erneute Starten des Controller wird diese Einstellung aktiviert.
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Aktivieren/Deaktivieren des automatischen Ladens
eines Projektes im Manuellen Modus

Zugriff: [F1 Programm]—[F6 Hilfs]—[F10 LadeMod.]

Aktiviert oder deaktiviert das automatische Laden eines Projektes.

(1) Dricken Sie [F10 LadeMod] im Fenster "Hilfsfunktionen (Programme)". Das
Fenster "Automatische Projektladeeinstellung” erscheint (siehe unten).

M g @ 0 w cesw | otnt Ho T 1%

Automatische Projektladeeinstellung

4 ® Automatischen Programmlademodus auswghlen
PR
]

(& fktivieren

(" Deaktivieren
] Abbrechen 0K |
He

[Fr= o e — et ] |
] ] ] ] ]

OK: Beendet mit Speichern. QEHW%“)

e o | ]

(2) Wabhlen Sie die gewilinschte Option aus.

(3) Dricken Sie "OK", um die neuen Einstellungen zu lbernehmen. Zum Abbrechen
der Einstellung driicken Sie "Abbrechen".

Durch das erneute Starten des Controller wird diese Einstellung aktiviert.
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Kompilieren eines Projektes
Zugriff:  [F1 Programm]—[F6 Hilfs]—[F12 Kompil.]

Kompiliert ein Projekt oder alle Programme, die im Programmlistenfenster als "aktiv"
markiert sind.

(1) Driucken Sie [F12 Kompil.] im Fenster "Hilfsfunktionen (Programme)”. Die Sys-
temmeldung erscheint (siehe unten).

| domwerte|| 1z

M g @ 4 w —ees

Hilfsfunk p a
Systemmeldung
Kompilieren?
PRJ €
[F1- Abbrechen 0K
y 7 v 7
A £ yA | &
Weiter SS-Modus  SchrZur. LadeMod. Kompil.
LF7] LF8]1 LF9] [F1a] [F121] |
| | | | |
2r
e of | | 0 | |

(2) Zum Abbrechen der Kompilierung und zur Riickkehr zum Fenster "Hilfsfunktionen
(Programme)" driicken Sie "Abbrechen".

Dricken Sie zum Starten der Kompilierung "OK".

(3) Nachdem das Projekt erfolgreich kompiliert wurde, wird es vom System
automatisch geladen. Das Fenster "Hilfsfunktionen (Programme)" wird wieder
angezeigt.
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Wenn die Projektkompilierung nicht erfolgreich ausgefiihrt werden konnte, erscheint
das Fenster "Kompilierprotokoll” (siehe unten). Es zeigt Syntaxfehler im Programm an.
Andern Sie lhr Programm entsprechend dieser Fehlermeldungen.

™ & = 0 w ses0 | Jointwo o 12

AN

F Kompilierprotokoll

0010 STRAN ¥1.4.2
9011 L/rom/pr j/pro3.pac]

P H : Line{4) : Undefined name  Id(S
9913 error : PRO3 : Line{4)} : Instruction not confo
9014 error : PRO3 : Line(5) : Undefined name Id(A
9915 error : PRO3 : Line(5)} : Instruction not confo
N 9916 error : PRO3 : Line(5) : Instruction not confo

i 14 - SHORT.
Ergebnisse der Kompilierung anzeigen. Sk

° - I

Zurlick | Heiter
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|

Erstellen eines neuen Projektes im Manuellen Modus
Zugriff: [F1 Programm]—[F7 Neu PRJ]

Ldscht alle im Roboter-Controller gespeicherten Aufgabenprogramme und erstellt ein
neues Projekt.

(1) Driucken Sie [F7 NeuPRJ] im Programmlistenfenster. Das Dialogfenster "System-
meldung” erscheint (siehe unten).

(2) Dricken Sie "OK".

M ¢ @ 4 w sesw Joint W 0 T o 12

Programmliste [Anzahl Programme: 41

Systemmeldung
PRO; i j Neues Projekt erstellen? iy,
PRO: Alle Programmdateien werden geloscht. iv-
PRO: iv.
{Prof fbbrechen| 0K | iv.
| | | | |

Strtlog | Stoplog Clrlog | | |
oy

o o | ]
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__________________________________________________________________________________________________________________|
Anzeigen von Syntaxfehlern im Manuellen Modus

5-46

Zugriff: [F1 Programm]—[F10 SyntaxFehler]

Zeigt Syntaxfehler an, die bei der Kompilierung gefunden wurden.

Die Anzeige von Syntaxfehler ist nitzlich beim Beheben von Syntaxfehlern in einem
Programm. Sie sollten alle Fehler im Programm beheben, bis keine Syntaxfehler mehr

angezeigt werden.

(1) Dricken Sie [F10 SyntaxFehler] im Programmlistenfenster. Das Fenster
"Kompilierprotokoll" erscheint (siehe unten).

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12
Kompilierprotokoll l

0001 PAC ¥1.4.1

PROZ2. 0002 STRAN ¥1.4.2
PRO3 0003 L[/rom/pr j/pro2.pacl
PRO1 0004 STRAN ¥1.4.2
0005 L[/rom/pr j/pro3.pacl

0006 STRAN ¥1.4.2

0007 L[/rom/pr j/prol.pac]

N 114 : SHORT.
Ergebnisse der Kompilierung anzeigen. G0k

® -~

Zuriick | Heiter | | |
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|

Aktivieren/Deaktivieren der Kompilierung fir ein ausgewahltes
Programm im Manuellen Modus.

Zugriff:  [F1 Programm]—[F12 Konfig.]

Aktiviert oder deaktiviert die Kompilierung fiir das ausgewahlte Programm.

Beim Kompilieren Uberprift das System zuerst, bei welchen Programmen die
Kompilierung aktiviert/deaktiviert ist. Danach werden nur die Programme kompiliert,
die mit "aktiv" markiert sind.

Wenn ein Projekt mehr als eine Datei mit dem gleichen Namen hat, aber nur eine auf
"aktiv" gesetzt ist, tritt kein Kompilierfehler auf.

Wenn Sie Programme bearbeiten und speichern, die als "aktiv" fiir die Kompilierung
markiert sind, kompiliert das System sie automatisch.

(1) Wahlen Sie im Programmlistenfenster ein Programm aus, das Sie kompilieren
wollen oder nicht.

(2) Drucken Sie [F12 Konfig.] (oder die Schaltflache "Konfig." unten im
Programmlistenfenster). Dadurch wird der Zustand des ausgewdahlten
Programmes zwischen "Aktiv." und "Deakt.” umgeschaltet.

@AN @ Ng ) @. Y 60830 JointHGTelW

Programmliste [Anzahl Programme: 41

I
PRO2 pro2.pac Ja Ja Aktiv.
PRO3 pro3.pac Ja Ja Aktiv.
PRO1 prol.pac Ja Ja Aktiv.
PRO4 prod.pac Ja Ja Deakt .
StrtlLog | Stoplog Clrlog | |
Abbrechen: SchlieRt dieses Fenster. gﬁj%%ﬂ
® ¥| NeuPRJ SntxFehl | Konfig. |
F12

5-47



5.2.2 Anzeigen des Programmlistenfenstersim
Programmier prifmodus

Durch Driicken von [F1 Programm] in der Hauptanzeige im Programmierprifmodus
wird das Programmlistenfenster aufgerufen (siehe unten).

Q& © 8 wm s | notoll 1

CHEEK

Programmliste [Anzahl Programme: 31

PRO2 fngehalt 2 @.00 128 v Yoru
PRO3 fngehalt 2 @.00 128 v Yoru

PROL fingehalt 2 9,00 128 | ¥voru

| Anzeigen Konfig.|

Zurlick Heiter Suchen
Abbrechen: SchlieBt dieses Fenster. @D
@ A | fAnhalten| SchrStop | ZykStart| Schriur | SchrStrt
F1 F2 FA F5 F6
Mit Umschalttaste
‘. v‘ ProgRiick | Pr‘ior‘..| | fAnzeigen mg”
F7 F8 F9 F11 F12

Das Programmlistenfenster enthélt folgende Elemente:

[Programmname] Listet alle Programmnamen auf, die mit der Anweisung
"PROGRAM" deklariert wurden.

[Status] Zeigt den Ausfuhrungsstatus des aufgelisteten Programmes an.

[Zeile] Zeigt die Zeile, die ausgefihrt wird, oder an der das Programm
halt.

[Laufz] Zeigt die Laufzeit an, die das aufgelistete Programm zum Laufen

bendtigt. Beachten Sie, daf3 nur Programme mit dem Namen
PROXxx (xx ist eine Zahl) die Laufzeit anzeigen kdnnen.

Wenn das aufgelistete Programm kontinuierlich l&uft, wird die
bendtigte Laufzeit fir jeden Zyklus angezeigt.

[Prior.] Zeigt die Prioritat fur die Reihenfolge der Programmausfiihrung.
Je niedriger der Zahlenwert ist, desto héher ist die Prioritat.

[F/B] Zeigt an, ob das aufgelistete Programm vorwarts (Forwards) oder
rickwarts (Backwards) ausgefiihrt wird.

Die Hierachie des Menis [F1 Programm] im Programmierprifmodus wird auf der
nachsten Seite dargestellt.
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[Oberste Anzeige |

[F1 Programm] ————
im Programmierprifmodus :EE;
—[F4
—[F5
—[F6
—[F7

[F9

Anhalten]

Schrittstop]

ZykStart]

Schritt zurtick]
SchrStrt]
Programmriicksetzung]

Prior.]

—[F11 Anzeige]

[F2 Weiter]

—[F12 PrntDbg]
—t [F1  Zurlick]

[F6 AnzLsch]
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Anhalten des ausgewahlten Programmes im
Programmierprifmodus

Zugriff:  [F1 Programm]—[F1 Anhalt]

Halt das Aufgabenprogramm an, das im Programmlistenfenster ausgewahlt wurde.

Durch Dricken von [F1 Anhalt] im Programmlistenfenster (siehe unten) wird das
ausgewahlte Programm sofort unterbrochen.

O & @ q wm -sesa | notoll 1

Programmliste [Anzahl Programme: 31

PRO2 fngehalt 2 @.00 128 v Yoru

PRO3 fngehalt 2 @.00 128 v Yoru

PRO1 Unterbr-. 6 9.00 128 | Yvoru

Zurlick Heiter Suchen Anzeigen| HKonfig. |
fAbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. @Skm)
[ A | finhalten| SchrStop | ZykStart| Schriur | SchrStrt
F1

TIP: Mit [F1 Anhalten] wird nur das ausgewahlte Programm angehalten; Uiber die Taste
"STOP" werden dagegen alle Task-Programme gestoppt.
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Verursachen eines Schrittstops im Programmierprifmodus
Zugriff: [F1 Programm]—[F2 Schrittstop]

Unterbricht das im Programmlistenfenster ausgewahlte Aufgabenprogramm nach der
Ausflhrung des aktuellen Programmschrittes.

DENSE

O ¢ o § WMrobot | ueTel 17

Program List [No. of programs: 31

PRO1 On halt 2 8.00 128

PRO2 StepStop ) 8.00 128

PRO3 On halt 399 1.43 128

Back | Next | Search | Display.| Config. |

Cancel : Close this window ™)

[ A‘ Halt | Step5t0p| | Cchtart| StepBack| StpStart|
F2
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Verursachen einer Ausfuhrung mit Einzelzyklus im Programmier-
prifmodus

Zugriff: [F1 Programm]—[F4 ZykStart]

Fuhrt einen Einzelzyklus des im Programmlistenfenster ausgewéhlten Programmes aus.

(1) Wahlen Sie im Programmlistenfenster das auszufihrende Programm aus (siehe

unten).
DENSE o
Q ¢ @ @ MRt | ueTel 17
Program List [Mo. of programs: 3l
PRO1 On halt () 8.00 128
PRO2 On halt [} 8.00 128
PRO3 On halt [} 8.00 128
Back | Next | Search | | Displag.| Config. |
Cancel : Close this window ™)
[ A‘ Halt | Step5t0p| | Cchtart| StepBack| StpStart|
F4

(2) Drucken Sie [F4 zykStart]. Das Dialogfenster "Systemmeldung"” erscheint (siehe
unten).

DENSE

O @ o [ Meobor | uaTel 17

Program List [No. of programs: 31

System Message
Do you want to run the program (PROZ2)
PRO1 ]
m forvard hy a single cycle?
)
PRO3 Cancel
Back | Next | Search | | l]isplag.| Config. |
o

o o | 4 ] ]

(3) Halten Sie den Sicherheitsschalter gedriickt, und driicken Sie "OK". Stellen Sie
sicher, daf3 beide Schalter gedrickt bleiben, bis die Ausfiihrung abgeschlossen ist.

ANMERKUNG: Die auf der Anzeige angegebene abgelaufene Zeit bezieht sich auf die
Dauer vom Start bis zum Ende des Programmes einschliel3lich voriibergehender
Stopzeiten, die durch einen Schrittstop oder ein Anhalten verursacht wurden.
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|

Einzelschritt des ausgewahlten Programmes im Programmier-
priufmodus rickgangig machen

Zugriff:  [F1 Programm]—[F5 SchrZur]

Setzt das im Programmlistenfenster ausgewahlte Programm um jeweils einen Schritt
zuriick.

(1) Dricken Sie [F5 Schrzur] im Programmlistenfenster.

Q Q@ @ @ k-0 | ueTel 17

Program List [Mo. of programs: 3l

PRO1 Dn halt 0 0.9 | 128 | VFud

PRO2 On halt 0 8.00 | 128 | YFud

PRO3 Dn halt 0 8.09 | 128 | VFud
Back | Next | Search | | Displag.| Config. |

Cancel : Close this window )
[ A‘ Halt | Step5t0p| | Cchtart| StepBack| StpStart|

(2) Das Dialogfenster "Systemmeldung” erscheint (siehe unten).

Halten Sie den Sicherheitsschalter gedriickt, und dricken Sie "OK", um im
Programm einen Schritt zurlickzuspringen.

Q& © 8 wm s | WoT ol 12

CHEEK

Programm: PRO1 Status: Schrittstopp

Systemmeldung

002 Programm (PRO1) um einen
Schritt ruckwarts ausfiuhren?

0003

2004 ﬁbbrechen|

0006 MOVE P.J2
0007 GIVEARM

| BP | GetPos.
o)

o o | 4 ] ]

Zurlick Heiter Gehe zu
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Verursachen einer Einzelschrittausfihrung im Programmier-
prifmodus

Zugriff:  [F1 Programm]—[F6 SchrStrt]

Fuhrt einen Einzelschritt des im Programmlistenfenster ausgewéahlten Programmes aus.

(1) Wahlen Sie im Programmlistenfenster das auszufihrende Programm aus (siehe

unten).
DENSE o | |
C g @ 1 WMRohot WeTe 12
Program List [Mo. of programs: 3l
PRO1 On halt [} 8.00 128
PRO2 On halt () 8.00 128
PRO3 On halt [} 8.00 128
Back | Next | Search | | Displag.| Config. |
Cancel : Close this window ™)
[ A‘ Halt | Step5t0p| | Cchtart| StepBack| StpStart|

F6

(2) Drucken Sie [F6 SchrStrt]. Das Dialogfenster "Systemmeldung™ erscheint (siehe

unten).
Q 9 @ q wm -eesa | WoT ol 12
Programmliste [Anzahl Programme: 31

AUTOEXEC grﬁgf::"‘ (PR911 v eiﬂﬁ" . Vvoru
Chrl Yorwarts ausrunrenty

PRO2 Abbrechen v Yoru

Zurlick Heiter Suchen

Konfig. |

e

o o | 4 ] ]

| Anzeigen

(3) Halten Sie den Sicherheitsschalter gedriickt, und driicken Sie "OK". Stellen Sie
sicher, daf3 beide Schalter gedriickt bleiben, bis die Ausfiihrung abgeschlossen ist.
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Beenden der Programme im Programmierprifmodus
Zugriff: [F1 Programm]—[F7 ProgRst.]

Stoppt die Programme.

(1) Dricken Sie [F7 ProgRst.] im Programmlistenfenster.
Das Fenster "Prog. riicksetzen" erscheint (siehe unten).

(2) Wahlen Sie das zu stoppende Programm aus und driicken Sie "OK".
Task wird gestoppt.

ANMERKUNG: Das momentan aktive Programm wird ebenfalls gestoppt.

Q 9 @ 3 w eew | wotel[ 1w

Programmliste [Anzahl Programme: 61

Prog. riicksetzen

PRO2 & Riickzusetzende Propramme auswshlen V\'nru
PRO3 Y Yoru

(® Programm riicks.

PRO4 (" Alle Prog. riicks. v Voru
PROS Y Yoru
PROB Abbrechen oK | Y Yoru

StrtLogl StopLogl Clrlog | | | |

OK: Programmriicksetzung 1
® -~
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Einstellen der Prioritatsreihenfolge der Programme im
Programmierprifmodus

Zugriff:  [F1 Programm]—[F9 Prioritét]
Legt die Prioritdtsreihenfolge eines im Programmlistenfenster ausgewéhlten
Programmes fest.

(1) Wahlen Sie das Zielprogramm aus.
(2) Drucken Sie [F9 Prioritat]. Die Zehnertastatur erscheint (siehe unten).

Programmliste [Anzahl Programme: 61

wotel[ w

Prioritat

Q 9 m 3 w eesa

CHECK.

PRO2 Angehalt. 2 CLR| BS Jeh t
ennerta
PRO3 Angehalt 2
78] 9 statur
e prgchalt | 2|
PRO4 fngehalt 2 4 5 6
PRO5 fngehalt 2
PRO6 fngehalt 2 1 2 3
Strtlog [ StoplLog Clrlog @ CANCEL 0K
OK: Nimmt den Eintrag auf. fibbrechen: Yerwirft den Eintrag 1M
® -~

(3) Geben Sie die Prioritat Uber die Zahlentasten ein. (Eingabebereich: 101 bis 255)
(4) Dricken Sie "OK".
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|

Anzeige von Codes eines ausgewéahlten Programmes im
Programmierprifmodus

Zugriff: [F1 Programm]—[F11 Anzeigen]

Zeigt den Code des im Programmlistenfenster ausgewahlten Programmes an.

(1) Wahlen Sie das Zielprogramm aus.
(2) Drucken Sie [F11 Anzeigen]. Das Fenster "Programmcode” erscheint (siehe unten).

Q Q@ o 0 k-0 | ueTel 17
Program: PRO2 Status: On halt

Y @081 PROGRAM pro2

0002  defint bno,bkind,bstatus, pno, pstatus, pkind
0003  defstr bnare,pnarme

0004

0985  hno =1

0906 hkind = 5

0007  hstatus = 101

Back Next | Jurp To | | | |
Displays the program. ™)
[ A‘ Halt StepSt0p| | Cg[:Start| StepBack| StpStart|
F1 F2 F4 F5 F6
(F7) (F9) (F11) (F12)

Wenn das Programmcodefenster angezeigt wird, sind die folgenden Befehle weiterhin
wirksam: [F1 Anhalt], [F2 Schrittstop], [F4 ZykStart], [F6 SchrStrt], [F7 ProgRst.], [F9
Prioritat] und [F12 PrintDbg].
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__________________________________________________________________________________________________________________|
Anzeigen eines Debug-Fensters im Programmierprifmodus
Zugriff: [F1 Programm]—[F12 PrintDbg]

Zeigt das Fenster "Debug" an. In diesem Fenster kénnen Sie das Ergebnis der
Ausflhrung des Befehls PRINTDBG in der PAC-Sprache anzeigen.

Dieser Befehl ermdglicht das Priifen der Ausfiihrungsergebnisse eines Programmes
oder des Zwischenergebnisses der Berechnung.

Das Fenster "Debug" zeigt die letzten 40 Zeilen des Ausflhrungsergebnisses an.
Blattern Sie in der Anzeige, um &ltere Daten anzuzeigen.

Eine rotes Dreieck kennzeichnet eine aktuelle Zeile, die von diesem Befehl verwendet
wird.

Bei der Ausfiihrung des nachfolgend dargestellten Musterprogrammes zeigt das
Fenster "Debug" die Ergebnisse wie folgt an.

"I'TITLE "Print Dbg Test programfi

PROGRAM TEST
DI M COUNTER AS | NTEGER

FOR COUNTER = 1 TO 5
PRI NTDBG " Val ue ="; COUNTER
|F COUNTER = 3 THEN EXIT FOR

NEXT

PRI NTDBG "Result = "; COUNTER
END

Q 9 m 3 w eesa HoTol 12

CHECK.

Progil Debug-Fenster (Ergebnisse des Befehls "PrintDbg™)

2001 Yalue = 1
AUTOE 0002 Yalue = 2 orw
DIOSE 0003 Yalue = 3 orw
PRO2 0004 Result = 3 orw
> 2005
0006
0007
2008 |

fibbrechen: Schlieft das Fenster. @swcﬁurr

® -~

Anzl 6sch

Zuriick Heiter
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|

5.2.3 Anzeigen des Programmlistenfenstersim Auto-Modus

Durch Dricken von [F1 Programm] in der Hauptanzeige im Auto-Modus wird das
Programmlistenfenster aufgerufen (siehe unten).

D& © 0 w e | el e

ALTO

Programmliste [Anzahl Programme: 31

PRO2 Angehalt 2 ©.00 128
PRO3 Angehalt 7 ©.00 128

PRO1 Angehalt 6 0.00 128

| Anzeigen Konfig.|

Zuriick Heiter Suchen
Abbrechen: Schlieft dieses Fenster. I
@ A | finhalten| SchrStop| ZykStop Start | | SchrStrt
FI F2 F3 F4 F6
Mit Umschalttaste
‘ ® ¥ | ProgRiick | Prior.. | Heiter | Anzeigen PrintDbg"
F7 F9 F10 F11 F12

Das Programmlistenfenster enthélt folgende Elemente:

[Programmname] Listet alle Programmnamen auf, die mit der Anweisung
"PROGRAM" deklariert wurden.

[Status] Zeigt den Ausfuhrungsstatus des aufgelisteten Programmes an.

[Zeile] Zeigt die Zeile, die ausgefihrt wird, oder an der das Programm
halt.

[Laufz] Zeigt die Laufzeit an, die das aufgelistete Programm zum Laufen

bendtigt. Beachten Sie, daf3 nur Programme mit dem Namen
PROxx (xx ist eine Zahl) die Laufzeit anzeigen kdnnen.

Wenn das aufgelistete Programm kontinuierlich lauft, wird die
bendtigte Laufzeit fir jeden Zyklus angezeigt.

Anmerkung: Ab Ver. 1.4 und héher wird bei der Schrittausfiihrung
die Laufzeit fur jeden Schritt bei der Ausfiihrung angezeigt.

[Prior.] Zeigt die Prioritat fur die Reihenfolge der Programmausfihrung.
Je niedriger der Zahlenwert ist, desto hoher ist die Prioritat.

Die Hierachie des Menis [F1 Programm] im Auto-Modus wird auf der nachsten Seite
dargestellt.
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[ Oberste Anzeige |

[F1 Programm] —
im Automatischen Modus  -[F1 Anhalten]

—[F2 Schrittstop]

—[F3 ZykStop]

—[F4 Start]

—[F6 SchrStrt]

—[F7 Programmriicksetzung]

—[F9 Prior.]
—[F10 Weiter]
—[F11 Anzeige]

—[F12 PrntDbg]
—E[H Zurtick]

[F2 Weiter]
[F6 AnzLsch]
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Anhalten des ausgewahlten Programmes im Auto-Modus
Zugriff:  [F1 Programm]—[F1 Anhalt]

Halt das Aufgabenprogramm an, das im Programmlistenfenster ausgewahlt wurde.

Durch Dricken von [F1 Anhalt] im Programmlistenfenster (siehe unten) wird das
ausgewahlte Programm sofort unterbrochen.

4=}
Da ol woemn | word mETTEE
Programmliste [Anzahl Programme: 31
AUTOEXEC fngehalt 4 0.00 128
PRO1 Unterbr. 3 0.00 128
PRO2 Angehalt 2 ©.00 128
Zuriick Heiter Suchen Anzeigen Konfig.|
fAbbrechen: Schlieft dieses Fenster. @swcﬁurr)
® A ﬂnhalten| Schr8t0p| ng8t0p| Start | SchrStrt

F1

TIP: Mit [F1 Anhalten] wird nur das ausgewahlte Programm angehalten; Uiber die Taste
"STOP" werden dagegen alle Task-Programme gestoppt.
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Verursachen eines Schrittstops im Auto-Modus
Zugriff: [F1 Programm]—[F2 Schrittstop]

Unterbricht das im Programmlistenfenster ausgewahlte Programm nach der
Ausflhrung des aktuellen Programmschrittes.

D& @ O woeww | woro| EEETTEE
Programmliste [Anzahl Programme: 31
AUTOEXEC fngehalt 4 a.08 128
PRO1 SchrStop 3 37.7¢ 128
PRO2 Angehalt 2 4,00 128
Zurlick Heiter Suchen | Anzeigen Konfig.|
fbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. G
[ A | finhalten| SchrStop| ZykStop Start | | SchrStrt
F2
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Verursachen eines Zyklusstops im Auto-Modus
Zugriff:  [F1 Programm]—[F3 ZykStop]

Stoppt das im Programmlistenfenster ausgewahlte Aufgabenprogramm nach der
Ausflhrung bis zum letzten Programmschritt.

O& B 3 wooww | woro| EEETTEE
Programmliste [Anzahl Programme: 31
AUTOEXEC fngehalt 4 a.08 128
PRO1 fktiv p 5 9.08 128
PRO2 Angehalt 2 4,00 128
Zurlick Heiter Suchen Anzeigen Konfig.|
fbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. G
[ A | finhalten| SchrStop| ZykStop Start | SchrStrt
F3

ANMERKUNG: Die auf der Anzeige angegebene abgelaufene Zeit bezieht sich auf die
Dauer vom Start bis zum Ende des Programmes einschlie3lich voriibergehender
Stopzeiten, die durch einen Schrittstop oder ein Anhalten verursacht wurden.
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__________________________________________________________________________________________________________________|
Ausfihren des ausgewahlten Programmes im Auto-Modus
Zugriff: [F1 Programm]—[F4 Start]

Fuhrt das im Programmlistenfenster ausgewdahlte Task-Programm in Einzelzyklen
oder kontinuierlich aus.

(1) Wahlen Sie im Programmlistenfenster das auszufihrende Programm aus (siehe
unten).

D& @ 8 moomw | woro NEETTEN

aUTo

Programmliste [Anzahl Programme: 31

PRO2 Angehalt 2 4,00 128
PRO3 Angehalt 7 4,00 128

PRO1 Angehalt 6 4,00 128

Zurlick Heiter Suchen | Anzeigen| HKonfig.
fbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. @Eﬁw%ﬂ)
[ A | finhalten| SchrStop| ZykStop Start | | SchrStrt

F4

(2) Dricken Sie [F4 Start]. Das Dialogfenster "Systemmeldung" erscheint (siehe
unten).

Da o 0w oo | wo 1 o| IEETTEN

ALTO

Programmliste [Anzahl Programme: 31

Programm ausfithren

PROD2 & Programm (PRO1) ausfiihren lassen?
PRO3

(# Einzelzykl
® FEinzelzyklus

(" HKontinuierlich

OK |

fAbbrechen
Zuriick | Heiter | Suchen | | Anzeigen| Konfig.
OK: Fihrt das angegebene Programm aus. ST

® -~

(3) Wahlen Sie "Einzelzyklus" oder "Kontinuierlich" aus und driicken Sie anschliel3end
"OK", um fortzufahren.

ANMERKUNG: Die auf der Anzeige angegebene abgelaufene Zeit bezieht sich auf die

Dauer vom Start bis zum Ende des Programmes einschliel3lich voriibergehender
Stopzeiten, die durch einen Schrittstop oder ein Anhalten verursacht wurden.
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Verursachen einer Einzelschrittausfihrung im Auto-Modus
Zugriff:  [F1 Programm]—[F6 SchrStrt]

Fuhrt einen Einzelschritt des im Programmlistenfenster ausgewahlten Task-Pro-
grammes aus.

(1) Wahlen Sie im Programmlistenfenster ein auszufiihrendes Programm aus (siehe
unten).

D d w oo | wo 1o INETTEHNR

ALTO

Programmliste [Anzahl Programme: 31

PRO2 Angehalt 2 ©.00 128
PRO3 Angehalt 7 ©.00 128

PRO1 Angehalt 6 0.00 128

Zuriick Heiter Suchen Anzeigen| Konfig.
fAbbrechen: Schlieft dieses Fenster. QEHW%“
@ A | finhalten| SchrStop| ZykStop Start | SchrStrt

F6

(2) Dricken Sie [F6 SchrStrt]. Das Dialogfenster "Systemmeldung” erscheint (siehe
unten).

O & @ 4 w -eeew | e 1o RN

Programmliste [Anzahl Programme: 31

Systemmeldung

PRO2 Programm (PRO1) um einen
] Schritt vorwarts ausfihren?
PRO3

PROL fbbrechen

OK |

Konfig.
o)

o o | 4 ] ]

Zurlick Heiter Suchen Anzeigen

(3) Dricken Sie zur Fortsetzung "OK".

ANMERKUNG: Die auf der Anzeige angegebene abgelaufene Zeit bezieht sich auf die
Dauer vom Start bis zum Ende des Programmes einschliel3lich voriibergehender
Stopzeiten, die durch einen Schrittstop oder ein Anhalten verursacht wurden.

Die tatsachliche abgelaufene Zeit ist +0,00 bis +0,03 mehr als die abgelaufene Zeit,
um die notige Zeit zum Starten und Beenden des Schrittes zu berilicksichtigen.
[Ver. 1.4 oder héher]
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Anzeigen des Fensters "Prog. ricksetzen" im Auto-Modus
Zugriff: [F1 Programm]—[F7 ProgRst.]

Zeigt das Fenster "Prog. riicksetzen" an.

(1) Dricken Sie [F7 ProgRst.] im Programmlistenfenster.
Das Fenster "Prog. riicksetzen" erscheint (siehe unten).
(2) Wahlen Sie das zu stoppende Programm aus und driicken Sie "OK".

Die Task wird gestoppt.
ANMERKUNG: Das momentan aktive Programm wird ebenfalls gestoppt.

Q& o owoesn | wero EEECTEN

Programmliste [Anzahl Programme: 31

Prog. rucksetzen

PRO2 & Riickzusetzende Programme auswshlen
PRO3

(® Programm riicks.

(" Alle Prog. riicks.

fibbrechen 0K

StrLLogl StopLog| Clrlog | | | |
OK: Programmricksetzung %)

of ]
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Einstellen der Prioritatsreihenfolge der Programme im Auto-Modus
Zugriff:  [F1 Programm]—[F9 Prioritét]

Legt die Prioritatsreihenfolge der im Programmlistenfenster ausgewahlten
Aufgabenprogramme fest.

(1) Wahlen Sie das Zielprogramm aus.
(2) Dricken Sie [F9 Prioritat]. Die Zehnertastatur erscheint (siehe unten).

wotol Il 1

Prioritat

O & @ 4 w -eeew

Programmliste [Anzahl Programme: 31

PRO2 fngehalt 2 CLR| BS
PRO3 Anpehalt 7 . s | o Zehnerta
PRO1 fAngehalt 9 statur
4 5 6
1 2 3
Zurlick Heiter Suchen 9 CANCEL OK

OK: Nimmt den Eintrag auf. Abbrechen: Yerwirft den Eintrag.@aw?$)
® -~

(3) Geben Sie die Prioritat Uber die Zahlentasten ein. (Eingabebereich: 101 bis 255)
(4) Driucken Sie "OK".
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Fortsetzen der ausgewahlten Programme im Auto-Modus
Zugriff:  [F1 Programm]—[F10 Weiter]

Setzt die Programme fort, die mit "Fort.Stp." gestoppt und im Programmlistenfenster
ausgewahlt wurden.

(1) wahlen Sie die Programme aus, die Sie fortsetzen wollen, und driicken Sie
[F10 Weiter] im Programmlistenfenster.

ANMERKUNG: Programme, die fortgesetzt werden konnen, enthalten
"Fortsetzungsstop" in der Spalte "Status".

Wenn Programme vorhanden sind, die fortgesetzt werden kénnen, wird eine
entsprechende Systemmeldung angezeigt.

O& © 0 w s | notoll 1
Programmliste [Anzahl Programme: 61
Systemmeldung
PRI Programmausfihrung fortsetzen?
Die Operation setzt alle unterbrechend

E angehal tenen Programme fort.

E

PRI Abbrechen 0K

PRL =

PROG [Fort.stp. | 6 | o0 | 128 |

Strtlog | Stoplog Clrlog | | |
o

e of | | 0 | |

(2) Driucken Sie "OK", um das ausgewahlte Programm fortzusetzen.
Zum Abbrechen der Fortsetzung driicken Sie "Abbrechen".

Wenn keine Programme vorhanden sind, die fortgesetzt werden konnen,
erscheint die Systemmeldung wie unten dargestellt.

O& © 4 w s | notoll 1
Programmliste [Anzahl Programme: 61

PRO2 Fortsetzung nicht méglich

PRO3

PROL oK

PRO4 Mngenall Z F.00 178

PROS Angehalt 2 4.00 128

PROG lngehatt | 8 | a2 | 128 |

Strtlog | Stoplog Clrlog | | |
o

e o | | 1 | |
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Anzeige von Code eines ausgewahlten Programmes im Auto-Modus
Zugriff: [F1 Programm]—[F11 Anzeigen]

Zeigt den Code des im Programmlistenfenster ausgewahlten Programmes an.

(1) Wahlen Sie das Zielprogramm aus.
(2) Drucken Sie [F11 Anzeigen]. Das Fenster "Programmcode" erscheint (siehe unten).

D& © 0 w e | el e

ALTO

Programm: PRO1 Status: Bei Halt

0001 "ITITLE “PROL"

2002 PROGRAM PROL
0003 Takefirm
2004 SPEED 109
2005 HOVE P.J1
2006 DELNY 200
2007 HOVE P.J2

| BP | GetPos.

Zuriick Heiter Gehe zu
Programm anzeigen. )
@ A| fnhalt | SchrStop| ZykStop Start | SchrStrt
FI F2 F3 F4 F6
(F7) (F9) (F12)

Wenn das Programmcodefenster angezeigt wird, sind die folgenden Befehle weiterhin
wirksam: [F1 Anhalt], [F2 SchrStop], [F3 ZykStop], [F4 Start], [F6 SchrStrt],
[F7 ProgRst.], [F9 Prior.] und [F12 PrintDbg].
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Anzeigen eines Debug-Fensters im Auto-Modus
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Zugriff: [F1 Programm]—[F12 PrintDbg]

Zeigt das Fenster "Debug" an. In diesem Fenster kénnen Sie das Ergebnis der
Ausflhrung des Befehls PRINTDBG in der PAC-Sprache anzeigen.

Dieser Befehl ermdglicht das Priifen der Ausfiihrungsergebnisse eines Programmes
oder des Zwischenergebnisses der Berechnung.

Das Fenster "Debug" zeigt die letzten 40 Zeilen des Ausflhrungsergebnisses an.
Blattern Sie in der Anzeige, um &ltere Daten anzuzeigen.

Eine rotes Dreieck kennzeichnet eine aktuelle Zeile, die von diesem Befehl verwendet
wird.

Bei der Ausfiihrung des nachfolgend dargestellten Musterprogrammes zeigt das
Fenster "Debug" die Ergebnisse wie folgt an.

"I'TITLE "Print Dbg Test programfi
PROGRAM TEST
DI M COUNTER AS | NTEGER

FOR COUNTER = 1 TO 5
PRI NTDBG " Val ue ="; COUNTER
|F COUNTER = 3 THEN EXIT FOR
NEXT

PRI NTDBG "Result = "; COUNTER
END

D ¢ @ @ w ees HoTol 12

ALTO

Progil Debug-Fenster (Ergebnisse des Befehls "PrintDbg™)

0001 Yalue = 1

AUTOE 0002 Yalue = 2 oru
DIOSE 0003 Yalue = 3 oru
PRO2 0004 Result = 3 oru

P 0005

0006
000/
0008 |

SHORT

fibbrechen: Schlieft das Fenster. @ our
[ Jaiy | | | Anzl 6sch

Zuriick Heiter
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5.3 Anzeigen der aktuellen Roboter position
Zugriff:  [F2 Arm]

Durch Driicken von [F2 Arm] in der Hauptanzeige wird das Fenster "Aktuelle
Roboterposition" angezeigt (siehe unten).

g o 8 w ees0 | Jownt HoT o 1%

HER

Aktuelle Roboterposition

n ol
P J T
2
5 -
J2 -
= B
X -
J5 [ I
J6 9.00 ° J6 —
fAbbrechen: Schlieft dieses Fenster. QEHW%“
® A | Roboter Betr .modl Yar. | Geschw. | Hilfsf. |
F1 F3 F4 F5  F6
Mit Umschalttaste
| [ ] V‘ P anz. J anz. T anz. | | Martung
F7 F8 F9 F12

Dricken von [F7 P anz.] (oder Schaltflache "P"), [F8 J anz.] (oder Schaltflache "J")
oder [F9 T anz.] (oder Schaltflache "T") schaltet die Anzeige der aktuellen
Roboterposition zwischen den Mdglichkeiten Positionsvariablen, Gelenkvariablen
oder homogene Umformungsmatrix-Variablen um.

J1 bis J6 (J1 bis J4 fur den Roboter mit 4 Achsen) zeigen, wo jede Achse im
Bewegungsraum positioniert ist.

Die Hierarchie des Menis von [F2 Arm] wird auf der folgenden Seite dargestellit.
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Oberste Anzeige
[F2 Arm] —

{

_[F4 Var]

[F& Hilfs]

—[F8 T anz]
| [F12 WarL]

_[F5 Geschwindigkeit] —

Eﬁ Zuriick]

(e foigarden Mands mit Ausnahma von F12 anthaltan
Untarmmenis F1 bis F7.

Wit == gaikcarnzeichnete Undermands galten rur for

[F4 Pes.), [F5 Gabank] und [F10 Trans].)

[H glurrltf;‘ﬁmmzﬂl] 1 Zurlick
g Zan]

—|F4 P-ua:] [FZ Gahalu]r

I8 Doppei LS Anderm
10 Trans [Ee Pos. ab*
F11 Zeichenfolge] Var. kop.)

—[F12 Verwendate Vanablan)

—IF1 1%

—[F2 10%]

[F3 50%])

—[F4 100%]

LIF5 Anderr]

[Fi bie FT anallen Unilermeanis F1 bis PG,
Wit *** gekmnnzeichnete Uniermanils gatien nur-fir

[F5 Arbsil] Lnd [F6 Bereich].
Wit === gokannzeichnete Uriermenis gaben nur-fir [F§ Baraich].)
[F3 Direkt] it 4 Adwen
4 Winrkzaug]
~[Fs e LIF1 Zuriek)

- Barich] <o =[R2 Wedter]
—lFT Eunfg —FE GHMII.I%
10 Ubarias — AutoBar.

* ! ~IF5 Anderm]
[F& Akfivieran]™
~[F11 StrgProt] -
—[F1 Protokollsta
-[Ez Protokollstop
[;g ProtSpeich.]
- [F12 ProtLsch]
[F12 CAL aust))

— (F1 und F2 enthaban die Lintermenis F1 bis FS mil Ausnabme von Fd)
¥

~IF1 M Barmich]
—IF2 BER. [F1 Zurick]
[F3 Gehe 2uj
IF5 Andem]
[F3 Eremse] [F4  AleAbbr]
—[F4 Anp Z Ball 5 EINIALIS]
Rshscrierr mill  Ackesan) [F& AuawAlls]
—[F& CALSET]
—IF10 ENC ind |
—(F11 EMC rst.]
[F12 ENC sal.)
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Auswahlen des Robotertyps (reserviert)
Zugriff:  [F2 Arm]—[F1 Roboter]

Wabhlt den Typ von Roboter aus. Dieser Befehl ist fiir die zukiinftige Verwendung von
Robotern mit 8 Achsen oder von zwei Robotern mit je 4 Achsen reserviert. Mit ihm
kann Uber das Programmiergerat zwischen sechs Achsen und zwei erweiterten
Achsen oder zwischen zwei Robotern mit je 4 Achsen gewechselt werden.

Wahrend das Programmiergerat nur sechs Armverfahrtasten hat, kann der Roboter-
Controller bis zu 8 Achsen steuern (z. B. einen Roboter mit 6 Achsen plus zwei
erweiterte Achsen oder zwei Roboter mit je 4 Achsen). Um mehr als sechs Achsen mit
diesen sechs Tasten des Programmiergerates zu steuern, missen Sie diesen Befehl
verwenden und die Steuerung auf erweiterte Achsen setzen.

Dieser Befehl ist funktional &quivalent zur Taste R-SEL.

(1) Driucken Sie [F1 Roboter] im Fenster "Aktuelle Roboterposition” (siehe unten).

g o 8 w ees0 | Jownt HoT o 1%

HER

Aktuelle Roboterposition

n enls
P J T
2
5 i
J2 -
= o
X -
J5 [ I
% % —
fAbbrechen: Schlieft dieses Fenster. Qﬁjw%ﬂ)
® A | Roboter Betr .modl Yar. | Geschuw. Hil{'sf.|
F1

(2) Das Fenster "Roboter auswéhlen" erscheint (siehe unten). Wahlen Sie den Typ
lhres Roboters aus, und driicken Sie "OK".

g = 8 w08 | Joint Ho T o 12

e

Aktuelle Roboterposition

Roboter auswahlen = =
ot ||+ |
g2 [i VM 68830
J3 [i

Y I
J4 [: T
J5 [i
i -
J6
Abbrechen OK |
OK: Beendet mit Speichern. fAbbrechen: Beendet ohne Speiche 17"
o | | |
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Wechseln der Betriebsmodi, der Arbeitskoordinaten und der
Werkzeugkoordinaten

5-74

Zugriff:  [F2 Arm]—[F3 Betr.Mod]

Wechselt die Betriebsmodi, die Arbeitskoordinaten und die Werkzeugkoordinaten.

Dieser Befehl ist funktional &quivalent zur Taste M-MOD.

(1) Dricken Sie [F3 Betr.mod] im Fenster "Aktuelle Roboterposition” (siehe unten).

g o 8 w ees0 | Jownt HoT o 1%

HER

Aktuelle Roboterposition

n ol
P J T
2
5 -
J2 -
= B
X -
J5 [ I
% % —_—
fAbbrechen: Schlieft dieses Fenster. @swcﬁurr
® A | Roboter Betr .modl Yar. | Geschuw. Hil{'sf.|
F3

(2) Das Fenster "Betriebsmodus auswéahlen" erscheint (siehe unten). Wéhlen Sie den
gewunschten Betriebsmodus, die gewinschten Arbeitskoordinaten und die
gewunschten Werkzeugkoordinaten aus, und driicken Sie "OK".

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

Betriebsmodus auswshlen

| rArbeitskoordinaten | rMerkzeugkoordinaten J
XY ARBEIT1 WERKZEUG1 -
Herkz. ARBETT2 WERKZEUG2 B

ARBEIT3 WERKZEUG3 i

Abbrechen OK -

OK: Aktiviert/deaktiviert die aktuelle Auswahl. G

[ A‘ Zuriick | Heiter | | | firb. Nr.| HMZ Nr.
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Anzeigen und Andern von Variablenwerten
Zugriff:  [F2 Arm]—[F4 Var]

Zeigt die Werte, die den verschiedenen Variablentypen zugewiesen sind, sowie die
Anzahl verwendeter Variablen an und/oder andert diese.

Dieser Befehl ist funktional aquivalent zu [F1 Programm]—[F4 Var] im Manuellen
Modus.

Anzeigen und Andern von ganzzahligen Variablenwerten
[F2 Arm]—[F4 Var]—[F1 Ganze Zahl]
Siehe Seite 5-15.

Anzeigen und Andern der Werte von Gleitpunkt-Variablen
[F2 Arm]—[F4 Var]—[F2 Gleitkommazahl]
Siehe Seite 5-16.

Anzeigen und Andern von Vektorvariablen-Werten
[F2 Arm]—[F4 Var]—[F3 Vektor]
Siehe Seite 5-17.

Anzeigen und Andern von Positionsvariablen-Werten
[F2 Arm]—[F4 Var]—[F4 Pos]
Siehe Seite 5-18.

Anzeigen und Andern von Werten fiir Gelenkvariablen
[F2 Arm]—[F4 Var]—[F5 Gelenk]
Siehe Seite 5-19.

Anzeigen und Andern von Variablenwerten mit doppelter Genauigkeit
[F2 Arm]—[F4 Var]—[F8 Doppelt]
Siehe Seite 5-20.

Anzeigen und Andern von Variablenwerten in einer homogenen
Umformungsmatrix

[F2 Arm]—[F4 Var]—[F10 Trans]
Siehe Seite 5-21.

Anzeigen und Andern von Werten fiir Zeichenfolgevariablen
[F2 Arm]—[F4 Var]—[F11 Zeichenfolge]
Siehe Seite 5-22.

Anzeigen und Andern der Anzahl der verwendeten Variablen
[F2 Arm]—[F4 Var]—[F12 Verwendete Variablen]
Siehe Seite 5-24.
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Einstellen des Reduzierungsverhéltnisses fiir die programmierte
Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzdgerung

Zugriff:  [F2 Arm]—[F5 Geschw]

Stellt die Reduzierungsverhdltnisse  (Prozentsatz) der programmierten
Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzégerung ein und wéhlt Schnellgang oder
Kriechgang aus.

Dieser Befehl ist funktional aquivalent zur Taste SPEED.

(1) Dricken Sie [F5 Geschw] im Fenster "Aktuelle Roboterposition” (siehe unten).

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

Aktuelle Roboterposition

n el
P J T

»
% -

J2 [ I
9 N
% -

J5 [
J6 9.00 ° J6

fAbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. G

[ A Robuter| | Betr.mod Yar. | Geschw . Hilfsf.|

F5

(2) Das Fenster "Geschwindigkeit einstellen" erscheint (siehe unten). Stellen Sie die
gewiinschten Reduzierungsverhéltnisse fir die programmierte Geschwindigkeit,
Beschleunigung und Verzégerung ein. Wahlen Sie darlber hinaus Schnellgang
oder Kriechgang aus. Driicken Sie dann "OK".

M g = 0 w ees0 | onenoTol [T tex

e

Aktuelle Roboterposition

Geschwindigkeit einstellen =
J1 2.4
CC ol
J2 0.4 ‘GESCHN 1¢.0000 Geschu.
13 o.¢ BESCHL 1.0000 Kriechg. —
J4 o.¢ VYERZGG 1.0000
—
J5 2.4
I: Abbrechen OK
(I
J6 2.4 o
Robotergeschwindigkeit einstellen ST
® -~ 1% 10% | 50% | 1002 Andern |

TIP: Weitere Informationen zur Einstellung der Reduzierungsverhaltnisse, siehe
Abschnitt 2.7 in Kapitel 2 dieses Handbuches.
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Bereitstellen von Hilfsfunktionen
Zugriff:  [F2 Arm]—[F6 Hilfs]

Bietet die Hilfsfunktionen beziglich Koordinatendefinition,
Interferenzbereichsdefinition, Benutzereinstellungen, erwarteter Uberlastung und
CAL-Operation.

(1) Drucken Sie [F6 Hilfs]. Das Fenster "Hilfsfunktionen (Arm)" erscheint (siehe unten).

M g @ 4 w —ees | doint we 1o 12

Hilfsfurktionen (firm)

7 7
PA A
Werkzeug Arbeit Bereich
[F41 [F5] [F6]
y
A | e
Konfig Uberlast StrProt  CAL ausf
LF7] [F1a] [F111 [F121]
fbbrechen: Beenden @wncRurr)
[ A | | Werkzeug| Arbeit Bereich

F3  F4 F5 F6

(2) Wahlen Sie die gewtinschte Hilfsfunktion durch Driicken der entsprechenden
Funktionstaste aus. Das entsprechende Fenster erscheint (siehe Beschreibung
auf Seite 5-78 bis 5-89).
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Starten des Direkten Programmiermodus (FlUr Roboter mit 4 Achsen)
Zugriff:  [F2 Arm]—[F6 Hilfs]—[F3 Direkt]

Startet den Direkten Programmiermodus, in dem Sie den Roboterarm bei
ausgeschaltetem Motor von Hand bewegen kénnen (ohne das Programmiergerat). Sie
kénnen die aktuelle Position als Gelenkvariable, Positionsvariable oder homogene
Umformungsmatrix-Variable programmieren (teachen). (Normalerweise ist es dafir
erforderlich, daf3 der Motor eingeschaltet ist.)

(1) Driucken Sie [F3 Direkt] im Fenster "Hilfsfunktionen (Arm)". Das Fenster zum
Einstellen des Luftdruckes erscheint.

ANMERKUNG: Der Luftdruck fur das Gleichgewicht der Z-Achse muf3 nur dann
eingestellt werden, wenn Sie direkt beim ersten Einschalten des Roboter-
Controller den Roboter in den Direkten Programmiermodus schalten.

(2) Stellen Sie den Luftdruck ein. Folgen Sie dazu den Anweisungen auf dem
Bildschirm. Sobald die Meldung "Luftdruck vollstandig" erscheint, dricken Sie
"OK" (Siehe unten).

| Joint veto|l 1z

MY o M -de702-

f=Doocooooans looooaoas (+) Z’

Complete the air pressure. ?E]'

Z Cancel | 0K |©
Config. Overload Ctrllog. Exec CAL

[FA [F10] [F11] [F12]

Adjust the air pressure of Z axis balance. Then press 0K. &

o o | 4 ] ]

(3) Das folgende Fenster erscheint.
Dricken Sie "OK".

Joint U0 T 8 17

MY o M -de702-

fAuxjlia in A
System Message

fAid just the air pressure
of Z axis halance is cormpleted.
0K
Z Cancel | 0K @

Config. Overload Ctrllog. Exec CAL
[F71 [F101 [F11] [F12]

o o | 4 ] ]
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(4) Das folgende Fenster erscheint.

Schalten Sie den Motor AUS. Driicken Sie dann "OK".

4 -a0702-D | oint veTe| M 1e

@ Turn off the motor pouer. ~ |

ea.
Cancel | 0K | Fél

£ e (=
Config. Overload CtrlLog. Exec CAL
[F71

[F1e1 [F111 [F121

o)

e o | ]

(5) Das folgende Fenster erscheint.

Prifen Sie die Meldung, und drticken Sie "OK".

| Joint veto|l 1z

MY o M -de702-

The specified hrake(s) will he released.
Warning: Unlocked arms(s) may fall.

Cancel | 0K
Z >
Config. Overload Ctrllog. Exec CAL
[FA [F10] [F11] [F12]
i
e o | |

Der Roboter wird in den Direkten Programmiermodus versetzt.
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Festlegen der Werkzeugkoordinaten
Zugriff:  [F2 Arm]—[F6 Hilfs]—[F4 Werkzeug]

Legt die Werkzeugkoordinaten fest.

(1) Drucken Sie [F4 Werkzeug] im Fenster "Hilfsfunktionen (Arm)". Das folgende
Fenster erscheint.

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

Herkzeugkoordinaten definieren

WERKZEUG1 9.000000 0.000000 0.000000
9. 9. 9.
WERKZEUG2 9. 9. 9.
9. 9. 9.

Abbrechen OK
F5: Andert die Auswahl. @Skm)
[ & Zurtick Heiter Gehe zu | Andern |

F5

(2) Wahlen Sie im Fenster oben das Element aus, das Sie festlegen wollen, und
driicken Sie [F5 Andern].

Die nachstehend gezeigte Zehnertastatur wird angezeigt.

| doimwere|| 1z

M ¢ @ 4 w sesw

Koordinaten andern

Altialla Dohotarns o
Herkzeugkoordinaten definieren

CLR| BS
Zehnerta
-«
HERKZEUGL 0.000000 e 7| 8| 9 statur
.000000 0.4
HERKZEUG2 .000000 P T B
.000000 I R
_ e CANCEL | OK

OK: Nimmt den Eintrag auf. Abbrechen: Yerwirft den Eintrag.@aw?$)
® -~

(3) Geben Sie den gewlnschten Wert Uber die Zahlentasten in diesem Fenster ein,
und driicken Sie "OK".
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Festlegen der Arbeitskoordinaten
Zugriff:  [F2 Arm]—[F6 Hilfs]—[F5 Arbeit]

Legt die Arbeitskoordinaten fest.

(1) Dricken Sie [F5 Arbeit] im Fenster "Hilfsfunktionen (Arm)". Das folgende Fenster
erscheint.

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

Arbeitskoordinaten definieren
WORK1 ©.000000 ©.000000 ©.000000
©.000000 ©.000000 ©.000000
WORK2 ©.000000 ©.000000 ©.000000
©.000000 ©.000000 ©.000000
Abbrechen OK
F5: Andert die Auswahl. @Skm)
[ & Zurtick Heiter Gehe zu | AutBerec| Andern |
F4  F5

(2) Wahlen Sie im Fenster oben das Element aus, das Sie festlegen wollen, und
driicken Sie [F5 Andern].

ANMERKUNG: Um die Arbeitskoordinaten automatisch berechnen zu lassen,
driicken Sie [F4 AutBerec]. Weitere Informationen, siehe nachste Seite.

Die nachstehend gezeigte Zehnertastatur wird angezeigt.

M ¢ @ 0w cesw | oint Ho T 12

Koordinaten &ndern

Olt+ialla Dohotarna o
Arbeitskoordinaten definieren

oR| Bs
HORKL ©.000000 0.0t 7| 8| g J¢— Zehnerta
statur
©.000000 @.0¢
HORK2 2.000000 p.ec 4| 5| 6 [/
©.000000 o0 ||,
_ o | oceweeL | o

OK: Mimmt den Eintrag auf. fbbrechen: Verwirft den Eintrag §17fr

® -~ | |

(3) Geben Sie den gewilinschten Wert Uber die Zahlentasten in diesem Fenster ein,
und dricken Sie "OK".
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Automatische Berechnung der Arbeitskoordinaten im
Manuellen Modus

Zugriff:  [F2 Arm]—[F6 Hilfs]—[F5 Arbeit]—[F4 AutBerec]

Berechnet die Arbeitskoordinaten automatisch, wenn Sie drei Punkte angeben:
Ursprung der Arbeitskoordinaten, Punkt auf der X-Achse der Arbeitskoordinaten und
Punkt auf der X-Y-Ebene der Arbeitskoordinaten.

Weitere Informationen zu Arbeitskoordinaten, siehe Abschnitte 4.1.1 [1.3] "Roboter mit
6 Achsen" und 4.2.1, [1.3] "Roboter mit 4 Achsen" in Kapitel 4 dieses Handbuches.

(1) Dricken Sie [F4 AutBerec] im Fenster "Arbeitskoordinaten definieren". Das
folgende Fenster erscheint.

| JointHOTOl 1%

M ¢ @ 0w cesw

Autom.Berechn. der Arb.koord.LArbeit 11
| P2
P1

b

b
X/RX Y/RY Z/RZ

- 650.000 0.000000 406 .000 pe

L | -90.9001 -60.1931 -180.000
Abbr . | OK
F5: Andert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. Qﬁjw%ﬂ)
® A | Andern |

Wenn die drei Punkte auf einer Geraden liegen, tritt bei der automatischen
Berechnung und Einstellung der Arbeitskoordinaten ein Fehler auf. Das folgende
Fenster erscheint.

| oint Ho T 1%

M g @ 0 w eesw

Autom.Berechn. der Arb.koord.[Arbeit 1]

Abbr. | OK

SHORT

F5: fAndert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. Qﬁj Cur
L I

Andern
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Festlegen des Interferenzprifbereiches
Zugriff:  [F2 Arm]—[F6 Hilfs]—[F6 Bereich]

Definiert einen oder mehrere Interferenzprifbereiche oder -wirfel. Wenn das
Endwerkzeug sich in den definierten Interferenzprifbereich bewegt oder diesen
verlait, interpretiert das System dies als Interferenz, so daR es bestimmte
vorprogrammierte Aufgaben aktivieren kann, wenn eine E/A-Anschlul3adresse
eingestellt ist.

(1) Dricken Sie [F6 Bereich] im Fenster "Hilfsfunktionen (Arm)". Das folgende
Fenster erscheint.

M g @ 0 w cesw | otnt Ho T 1%

Bereich definieren
frea ¢l 1l °H :H <4H sH cH 7H
AREA? Inaktiv ©.000000 ©.000000 ©.000000
©.000000 ©.000000 ©.000000
©.000000 ©.000000 ©.000000
[ [ @: Deaktiv.
Abbrechen OK
F5: Andert die Auswahl. QEHW%“)
® A 2urick Heiter Gehe zu| AutBerec| Andern Aktiv.
F4  F5

(2) Wahlen Sie im Fenster oben das Element aus, das Sie festlegen wollen, und
driicken Sie [F5 Andern].

ANMERKUNG: Zur automatischen Berechnung des Interferenzpriifbereiches,
driicken Sie [F4 AutBerec]. Weitere Informationen, siehe nachste Seite.

Die nachstehend gezeigte Zehnertastatur wird angezeigt.

| Joint W@ T Ol 1%

M ¢ @ 4 w sesw

Oltialla Dobatacna a
Bereich definieren

Koordinaten andern

frea ¢l 1H 2H 30
CLR| BS
Zehnerta
AREA® Tnaktiv 2.000000 e 7| g | 9 <~ statur

0.000000 0.0

2.000000 e.e 1] 5| B[

0 1] 2| 3
_ o CANCEL | OK

SHORT

OK: Nimmt den Eintrag auf. fbbrechen: Yerwirft den Eintrag 170
® -~ | |

(3) Geben Sie den gewlnschten Wert Uber die Zahlentasten in diesem Fenster ein,
und dricken Sie "OK".
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Berechnet die Koordinaten des
Interferenzprifbereiches automatisch im Manuellen
Modus

Zugriff:  [F2 Arm]—[F6 Hilfs]—[F6 Bereich]—[F4 AutBerec]

Berechnet die Koordinaten des Interferenzprifbereiches automatisch, wenn Sie drei
Punkte  angeben:  Arbeitskoordinaten und  zwei  Scheitelpunkte  des
Interferenzprifbereiches (den entferntesten und den nachsten zum Ursprung der
Basiskoordinaten).

M g @ 4 w —ees | doint we 1o 12

Autom. Gener. Interf.bereich [Bereich @1

I
ARE
X/RX /DX Y/RY DY Z/RZ M7 oo
| 750,000 250.000 509000 K
T 0.000002 ©.000009 9.990000
L 100,000 250,000 100.000 | =
fAbbr. | 0K | |
F5: Andert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. @wncRurr)
[ ] A | | | Andern |
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Einstellen der Benutzereinstellungen
Zugriff:  [F2 Arm]—[F6 Hilfs]|—[F7 Konfig]

Stellt die Benutzereinstellungen ein bzw. &andert sie, z. B. Steuersatz der
Bewegungsoptimierung,  Roboter-Montageart, Masse der Nutzlast und
Nutzlastschwerpunkt (als Master-Steuerparameter).

(1) Dricken [F7 Konfig] im Fenster "Hilfsfunktionen (Arm)". Das folgende Fenster
erscheint.

M ¢ @ 0w cesw | oint Ho T 12

Benutzerpraferenzen [Anzahl Parameter: 133]

7: Control set of motion optmization(@:0FF.1:PTP.2:CP.3:AL
9: Mass of payload (g} 10009
1¢: Payload center of gravity X (mm} ]
11: Payload center of gravity Y (mm} 80

fAbbrechen 0K
F5: Andert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. Qﬁjw%ﬂ)
® 4| Zuriick Heiter Gehe zu andern |
F5

(2) wahlen Sie im Fenster oben das Element aus, das Sie festlegen wollen, und
driicken Sie [F5 Andern].

Die nachstehend gezeigte Zehnertastatur wird angezeigt.

| doimwere|| 1z

M ¢ @ 4 w sesw

aDobota
Parameter andern

Benutzerpraferenzen [Anzahl Parameter:
[u@lm—immm: ' — Zehnerta
. . o o«
7: Control set of motion optmization(@ 2 g 9 statur

9: Mass of payload (g}

CLR| BS

1@: Payload center of gravity X (mm) 4 5 6

11: Payload center of gravity Y (mm) 1 o 3

! 0 CANCEL OK

OK: Nimmt den Eintrag auf. Abbrechen: Yerwirft den Eintrag.%ﬁw?$)
® -~

(3) Geben Sie den gewilinschten Wert Uber die Zahlentasten in diesem Fenster ein,
und driicken Sie "OK".

5-85



Anzeigen der erwarteten Uberlastungen fir die
Kapazitat von Motoren und fir den Bremswiderstand
des Roboter-Controller

Zugriff: [F2 Arm]—[F6 Hilfs]—[F10 Uberlast]

Zeigt die erwarteten Uberlastungen (Prozentsitze) zur Kapazitat von Gelenk-An-
triebsmotoren und zum Bremswiderstand des Roboter-Controller an.

(1) Drucken Sie [F10 Uberlast] im Fenster "Hilfsfunktionen (Arm)". Das folgende
Dialogfenster "Systemmeldung" erscheint.

Y @ 0 w o080 | JointHoT o 12

Ji:oew J2: 0% J3: ox J4: 0%
Jo: ez Jo: 0% J7: ez J3: 0%
Bremswiderstand 9%

[ il _

Konfig Uberlast StrProt CAL ausf
[F71 [F101 [F111 [F121
o
e o | 0 | |

(2) Driucken Sie "OK", um dieses Dialogfenster zu schliel3en.

Wenn das System Steuerdaten protokolliert, berechnet es erwartete Uberlastungen.
Wenn Sie die erwarteten Uberlastungen aktualisieren wollen, schreiben Sie ein
Programm, in dem STARTLOG am Start der Bewegung ausgefiihrt wird, deren
erwartete Uberlastungen berechnet werden sollen (siehe Beispielprogramm auf der
nachsten Seite).

Das System berechnet die erwarteten Uberlastungen fiir maximal 10 Sekunden ab
dem Start der Protokollierung. Wenn die Zeit vom Start der Protokollierung (STARTLOG)
bis zum Ende (STOPLOG) weniger als 10 Sekunden betragt, berechnet das System
Uberlastungen fiir diesen Zeitraum.

Wenn der Zeitraum langer als 10 Sekunden ist, berechnet das System sie fir die
ersten 10 Sekunden. Wenn ein Bewegungszyklus, dessen erwartete Uberlastungen
berechnet werden sollen, mehr als 10 Sekunden dauert, miussen Sie daher
Steuerdaten fur jeweils maximal 10 Sekunden lange Bewegungszyklen protokollieren,
um die erwarteten Uberlastungen zu tiberwachen.

Erwartete Uberlastungen werden erst aktualisiert, wenn STARTLOG erneut
ausgefuhrt wird.
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(Beispielprogramm fiir die Protokollierung)
PROGRAM PROL ' Haupt pr ogr ammi

TAKEARM
CLEARLQGG : Ldscht Protokol | daten vor STARTLOG
STARTLGOG : Begi nn der Protokollierung

CALL SuUB1

CALL SUB2

STOPLOG : Ende der Protokol lierung (Wenn STOPLOG innerhalb von
10 Sekunden nach STARTLOG ausgefiihrt wird, erscheinen die erwarteten
Uberlastungen fiir diesen Zeitraum.)

G VEARM
END
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Speichern oder L6éschen des Steuerprotokolles in bzw.
aus dem Flash-Speicher

Zugriff:  [F2 Arm]—[F6 Hilfs]—[F11 StrProt]

Speichert oder [6scht das Steuerprotokoll in bzw. aus dem Flash-Speicher.

(1) Drucken Sie [F11 StrProt] im Fenster "Hilfsfunktionen (Arm)". Das folgende
Fenster erscheint.

M g @ 0 w cesw | otnt Ho T 1%

Steuerprot .menii
PrtStrt PrtStop Prtlsc
[F11 [F21] [F61
PrtSpch PriEntf
LF7] [F12]1
fAbbrechen: Schlieft dieses Fenster. @swcﬁurr)
@ A| PriStrt| PrtStop | | | Prtlsc
F1 F2 F6
(F7) (F12)

Verfligbare Funktionstasten

[F1 PrtStrt] Startet die Aufzeichnung des Steuerprotokolles.

[F2 PrtStop] Beendet die Aufzeichnung des Steuerprotokolles.

Loscht das aktuelle Protokoll. Dadurch wird die

[F6 Prtlsc] Aufzeichnung eines neuen Protokolles mdglich.

Speichert das aktuelle Protokoll aus dem Arbeitsspeicher in
den Flash-Speicher. Wenn der Controller AUS geschaltet
wird, gehen die Daten im Arbeitsspeicher verloren. Die

[F7 PrtSpch] Daten im Flash-Speicher bleiben aber erhalten.

Sie kénnen Protokolldaten aus dem Flash-Speicher
auslesen. Dazu mussen Sie in WINCAPSII ein Protokoll
angeben.

[F12 PrtEntf] Ldscht das aktuelle Protokoll aus dem Flash-Speicher.
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Ausfihren einer CAL-Operation
Zugriff:  [F2 Arm]—[F6 Hilfs]|—[F12 CAL ausf]

Fuhrt eine CAL-Operation aus.

(1) Drucken Sie [F12 CAL ausf] im Fenster "Hilfsfunktionen (Arm)". Das folgende
Dialogfenster "Systemmeldung"” erscheint.

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

Systemmeldung

@ CAL ausfithren?
Hinweis: EIN-Zustand des Motors prifen.

0K |

fAbbrechen
1 il A B
Konfig Uberlast StrProt  CAL ausf
LF71 LF19] [F11] [F12]

)

o o | 4 ] ]

(2) Prifen Sie, ob der Motor eingeschaltet ist, und driicken Sie dann in diesem
Dialogfenster "OK", um fortzufahren.

Das Dialogfenster "Systemmeldung” erscheint (siehe unten).

Q @ Nk @. VS -6354D |Joint HgTollT

System Message

@ CAL operation finished successfully!
0K

£ 2
Config. Overload Ctrllog. Exec CAL
[F71 [F101 [F111 [F121
e of | I | | | |

(3) Dricken Sie in diesem Dialogfenster "OK".
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Wechseln des Ausdruckes der aktuellen Roboterposition zum Typ
Positionsvariable

Zugriff:  [F2 Arm]—[F7 P anz]

Wechselt den Ausdruck der aktuellen Roboterposition zum Typ Positionsvariable.

Dricken Sie [F7 P anz] im Fenster "Aktuelle Roboterposition”. Das unten abgebildete
Fenster erscheint, in dem die aktuelle Roboterposition in Positionsvariablen
ausgedrickt wird.

Dieser Befehl ist funktional aquivalent zur Schaltflache "P" oben rechts im Fenster
"Aktuelle Roboterposition".

@M @ i) El VM —6e83D |Joint ueT@“T

Current Robot Position

X | 80.00mm | FIG | Lefty @ | s |7 r
P 9 | T |
Y | eom | | Below (@ |
z [13%5.00 mm | B s —
J2 —
RE | e0- | [ single @ | g
R | o0 | FI6. No. (] —
J5 [I——
RZ 0.00 ° %
Cancel: Close this windouw. ﬁﬁjwﬁﬁ
[ A‘ Robot . | | OpeMode. Yar. | Speed. | Aux. |
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Wechseln des Ausdruckes der aktuellen Roboterposition zum Typ
Gelenkvariable

Zugriff: [F2 Arm]—[F8 J anz]

Wechselt den Ausdruck der aktuellen Roboterposition zum Typ Gelenkvariable.

Dricken Sie [F8 J anz] im Fenster "Aktuelle Roboterposition”. Das unten abgebildete
Fenster erscheint, in dem die aktuelle Roboterposition in Gelenkvariablen ausgedriickt
wird.

Dieser Befehl ist funktional aquivalent zur Schaltflache "J" oben rechts im Fenster
"Aktuelle Roboterposition".

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

Aktuelle Roboterposition

J 9.00 ° " C i
P J T

J2 9.00 °
% -

J2 [ I
= B
% -

J5 [
J6 9.00 ° J6 [

fAbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. @Eﬁwﬁﬂ)

[ A [ Roboter Betr.mod Yar. | Geschw. | Hilfsf. |
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Wechseln des Ausdruckes der aktuellen Roboterposition zum Typ
Trans.-Variable

Zugriff: [F2 Arm]—[F9 T anz]

Wechselt den Ausdruck der aktuellen Roboterposition zum Variablentyp homogene
Umformungsmatrix.

Dricken Sie [F9 T anz.] im Fenster "Aktuelle Roboterposition”. Das unten abgebildete
Fenster erscheint, in dem die aktuelle Roboterposition in Trans.-Variablen ausgedrickt
wird.

Dieser Befehl ist funktional aquivalent zur Schaltflache "T" oben rechts im Fenster
"Aktuelle Roboterposition".

M g @ 4 w —ees | doint we 1o 12

Aktuelle Roboterposition

X 80.00 mn | Arms Links () | AR L
Pl 9| 7
Y 9.00 mm
Unten (2)
Z | 1395.0¢ mn
n
0x | 0.00000 | Kippen @ | —
Einfach (9)
0z 0.00000 ntac e
4
Ax | o.00001 [Abb.uert 3 ] =
fy 0.00000 & [
fz 100800 d8 —
fbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. @Eﬁw%ﬂ)
® A | Roboter Betr .mod Yar. | Geschu. Hilfsf. |
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Anzeigen des Fensters "Wartungsfunktionen (Arm)"
Zugriff:  [F2 Arm]—[F12 Wartung]

Zeigt das Fenster "Wartungsfunktionen (Arm)" an.

(1) Drucken Sie [F12 Wartung] im Fenster "Aktuelle Roboterposition”. Das Fenster
"Wartungsfunktionen (Arm)" erscheint (siehe unten).

m  Vx-D-Serie
M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

Wartungsfurktionen (firm)
7 v Y Y
£ 2 £ £ |
Em-fbst. BEREICH Bremse CALSET
[F11 [F21 [F31 [F61
G G (Nur fir die
CodInfo \CodRick  CodEingt VM-D-Serie)
LF19] LE;
fAbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. @Skm)
[ A [ Emfbst.| BEREICH Bremse | | CALSET |

m  Hx-D-Serie
M g § memed | oint vere|[ 1w

Maintenance Functions (Arm)

2| 2| 2| d -
M Space.  RANG. Brake. Adj.Z.Bal CALSET.
[F11 [F21 [F3] [F4] [Fel
ENC inf.
[F101
Cancel: Close this window. )
|
[ A‘ HSpa[:e.| RANG. | Brake. |ﬁ|:l\i.Z.BalI | CHLSET.|

(2) Wahlen Sie die gewiinschte Wartungsfunktion aus. Das entsprechende Fenster
erscheint (siehe Beschreibung auf Seite 5-94 bis 5-103).
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Einstellen des Bewegungsraums (Software-
Bewegungsbegrenzung)

Zugriff:  [F2 Arm]—[F12 Wartung]—[F1 Em-Abst.]

Stellt den Bewegungsraum oder die Software-Bewegungsbegrenzung ein.

(1) Dricken Sie [F1 Em-Abst.] im Fenster "Wartungsfunktionen (Arm)".

Das Fenster "Bewegungsraum (Software-Bewegungsbegrenzung)" erscheint
(siehe unten).

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

Bewegungsraum (Software-Bewegungsbegrenzung)

Software-Bewegungsbegrenzung (+J1, °) 170.000
Software-Bewegungsbegrenzung (+J2, °) 135.000
Software-Bewegungsbegrenzung (+J3, °) 165.000
Software-Bewegungsbegrenzung (+J4, °) 185.000
Software-Bewegungsbegrenzung (+J5, °) 120.000

fAbbrechen OK
F5: Andert die Auswahl. G
o N Zurlick | Heiter Gehe zu | Andern |
F5

(2) Wahlen Sie das Element aus, das geandert werden soll, und driicken Sie
[F5 Andern].

Die Zehnertastatur wird angezeigt.

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

Begrenzung andern

Altialla Dohotarnacitin
Bewegungsraum (Software-Bewegungsbegre 170

CLR| BS Zehnerta
statur

Software-Bewegungsbegrenzung (+J1, °)

Software-Bewegungsbegrenzung (+J2, °) 7 g g

Software-Bewegungsbegrenzung (+J3, °)

Software-Bewegungsbegrenzung (+J4, °) 4 5 6 e

Software-Bewegungsbegrenzung (+J5, °)

1 2 3

! 0 CANCEL OK

SHORT

OK: Nimmt den Eintrag auf. fbbrechen: Yerwirft den Eintrag 170
° - | | |

(3) Geben Sie den gewlnschten Wert Uber die Zahlentasten in diesem Fenster ein,
und driicken Sie "OK".

Der neue Eintrag wird in das Fenster "Bewegungsraum (Software-Bewegungs-
begrenzung)" eingegeben.

(4) Dricken Sie "OK".
Um den neuen Eintrag aufzuheben, driicken Sie die Taste "ABBRECHEN" (Cancel).
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Einstellen des Bereitschaftswinkels
Zugriff:  [F2 Arm]—[F12 Wartung]—[F2 BEREICH]

Stellt den Bereitschaftswinkel ein "BEREICH".

(1) Dricken Sie [F2 BEREICH] im Fenster "Wartungsfunktionen (Arm)".
Das Bereichsfenster erscheint (siehe unten).

M g @ 0 w cesw | otnt Ho T 1%

RANG(J1.°) 0.00000
RANG(J2.°) 0.00000
RANG(J3.*) 0.00000
RANG(J4.*) 0.00000
RANG(J5.°) 0.00000
Abbrechen OK
F5: Andert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. @swcﬁurr
® A 2urick Heiter Gehe zu Andern |
F5

(2) Wahlen Sie das Element aus, das geandert werden soll, und driicken Sie [F5
Andern].

Die Zehnertastatur wird angezeigt.

M Y @ @ wm -cesa | oint W o T 1%

BER-Hert &ndern
RANG
CLR| BS
RANGCJL, °>
RANG(J2.*) 21 s | o
RANG{J3. °>
RANG(J4.°) 41 5| 6 [+~
-]
RANG{JS., °) 1 o 3
|| 1 Q CANCEL 0K

OK: Nimmt den Eintrag auf. Abbrechen: Yerwirft den Eintrag F17r

.« - | | |

(3) Geben Sie den gewlnschten Wert Uber die Zahlentasten in diesem Fenster ein,
und driicken Sie "OK".

Der neue Eintrag wird in das Bereichsfenster eingegeben.
(4) Driucken Sie "OK".

Um den neuen Eintrag aufzuheben, driicken Sie die Taste "ABBRECHEN"
(Cancel). Um zum Fenster "Wartungsfunktionen (Arm)" zurtickzukehren, driicken
Sie "OK" oder "Abbrechen".
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Losen oder Verriegeln der Bremsen
Zugriff:  [F2 Arm]—[F12 Wartung]—[F3 Bremse]

= VM-D-Serie
Gibt die Bremsen J1 bis J6 der Vx-D-Serie frei oder verriegelt sie.
(1) Dricken Sie [F3 Bremse] im Fenster "Wartungsfunktionen (Arm)".
Das Fenster "Einstellungen zum Lésen der Bremse" erscheint (siehe unten).

M g @ 0 w cesw | otnt Ho T 1%

Altialla N
Einstellungen zum Lésen der Bremse
Hartung

i
y v
& H2 i
Em—nk CALSET
rr1 W3 [F61
W M Bremse gel.
B Bremse verr. @ @
3
dRiick CodEinst
|3 Abbrechen 0K |'111 [F121
F5: fkt. oder deakt. Bremse des angeg. Gelenks ST
[ A‘ | | | Hlleﬂbbr| EIN/HUS| Allefiusw

(2) Wabhlen Sie die gewlnschte Bremse aus.

(3) Dricken Sie [F5 EIN/AUS]. Die Anzeigefarbe der ausgewéhlten Bremse andert
sich von schwarz in griin, wenn sie verriegelt, und von griin in schwarz, wenn sie
geldst war.

Schwarz: Bremse verriegelt, Griin: Bremse gelost

Wenn Sie die Bremsen aller Achsen verriegeln wollen, driicken Sie [F4 AlleAbbr].
Wenn Sie sie l6sen wollen, driicken Sie [F6 AlleAusw].

(4) Prifen Sie den Bremsenstatus, und driicken Sie "OK", damit der neue Eintrag
wirksam wird.

m VS-D-Serie

Ldst und verriegelt Play-Tasten aller Achsen der VS-D-Serie.
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m Hx-D-Serie
Lost oder verriegelt die Bremse der Z-Achse in der Hx-D-Serie.

(1) Drucken Sie [F3 Bremse] im Fenster "Wartungsfunktionen (Arm)".
Das Fenster "Einstellungen zum L6sen der Bremse" erscheint (siehe unten).

Mg @ § m-emed | it vere|[

Brake release setting.

Z Will start @
the hrake release axis setting.

M[?ﬁc‘ (¢ 7 axis hrake released. CFII}:EI]ET

(7 axis brake locked.

Cancel | 0K |

[0K] Set,[Cancell Cancel i

o o | 4 ] ]

(2) Wabhlen Sie "Bremse Z-Achse geldst" oder "Bremse Z-Achse verriegelt".

(3) Prifen Sie den Bremsenstatus, und driicken Sie "OK", damit der neue Eintrag
wirksam wird.
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Justieren Sie das Druckluftgleichgewicht der Z-Achse
(in der H*-D-Serie)

Zugriff:  [F2 Arm]—[F12 Wartung]—[F4 Adj.Z.Bal]

Justiert das Druckluftgleichgewicht der Z-Achse in der Hx-D-Serie. (Dieser Befehl
kann nicht in der Vx-D-Serie verwendet werden.)

(1) Drucken Sie [F4 Adj.Z.Bal] im Fenster "Wartungsfunktionen (Arm)". Das folgende

Fenster erscheint.

Stellen Sie sicher, dal3 der Motor EIN geschaltet ist. Driicken Sie "OK".

| Joint veto|l[ 12

MY o @ M -de702-

| £ i 0 u
System Message
ﬁ Turn on the motor power. @ |

M Sps ALSET.

[F1i1 Cancel 0K Fé6l
ENC inf.
[F10]

o
o o | ] ]

(2) Stellen Sie den Luftdruck ein. Folgen Sie dazu den Anweisungen auf dem

Bildschirm. Sobald die Meldung "Luftdruck vollstandig" erscheint, driicken Sie
"OK" (Siehe unten).

| Joint vote|l 1oz

M g o 0 -0

(=)ooooo0o0o0 looooooao (+) Z |
Complete the air pressure. ?E].
Z Cancel | 0K |@
Config. Overload CtrlLog. Exec CAL
[F71 [F101 [F111 [F12]

Adjust the air pressurelfof Z axis halance.[Then press OK. D
e o | |

5-98



Kapitel 5 Befehle zu den Funktionstasten des Programmier ger ates

(3) Wenn das folgende Fenster erscheint, driicken Sie "OK".

Mg o 0 m-emed | oim vere|[ 1w

fAd just the air pressure
of Z axis halance is corpleted.

_ |

Z Cancel | 0K @

Config. Overload CtrlLog. Exec CAL
[F71 [F101 [F111 [F12]

k. D

e o | ]
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Auswahlen der zu kalibrierenden Gelenke und
Ruckgangigmachen der Auswabhl

Zugriff:  [F2 Arm]—[F12 Wartung]—[F6 CALSET]

Wabhlt die zu kalibrierenden Gelenke aus und/oder macht die Auswahl riickgéngig.

(1) Dricken Sie [F6 CALSET] im Fenster "Wartungsfunktionen (Arm)".
Das Fenster "CALSET einstellen” erscheint (siehe unten).

M ¢ @ 0w cesw | oint Ho T 12

Altuallal * CALSET einstellen -
W1
A
uJ

En-fk CALSET
rr1; W3 [F61

i 2| <

N

dRiick CodEinst
M fbbrechen 0K |'111 [F121
F5: Aktiviert oder deaktiviert die aktuelle Auswahl. @swcﬁurr)
® &‘ | | | ﬁlleﬂbbr| EIN/HUS| AlleAusw

F4 F5  F6

(2) Wabhlen Sie das gewiinschte Gelenk aus.

(3) Dricken Sie [F5 EIN/AUS]. Die Anzeigefarbe des ausgewahlten Gelenkes andert

sich von griin in schwarz, wenn es ausgewabhlt, und von schwarz in griin, wenn es
nicht ausgewahlt war.

Grin: Gelenk zur Kalibrierung ausgewahlt, Schwarz: Gelenk nicht ausgewahlt

Wenn Sie die Auswabhl aller Gelenke riickgéngig machen wollen, driicken Sie [F4

AlleAbbr]. Wenn Sie sie alle fur die Kalibrierung auswahlen wollen, driicken Sie
[F6 AlleAusw].

(4) Prifen Sie den Gelenkstatus, und driicken Sie "OK", damit der neue Eintrag
wirksam wird.

TIP: Weitere Informationen zur CALSET-Prozedur, siehe Abschnitt "CALSET" in
Kapitel 4 des INSTALLATIONS- UND WARTUNGSHANDBUCHES.
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Anzeigen der Codiererinformationen
Zugriff:  [F2 Arm]—[F12 Wartung]—[F10 CodInfo]

Zeigt Codiererinformationen an.

Dricken Sie [F10 Codinfo] im Fenster "Wartungsfunktionen (Arm)". Das Fenster
"Codiererinformationen” erscheint (siehe unten).

g = 8 w08 | Joint Ho T o 12

e

& .
m Codiererinformationen

rSystemstatus rErkannte Gelenke
man | il
o 32 2
E| HB | T
W 4 [ Jpk)
ux» |3 B Normal
HJX»s W5 M Fehler
| BN nJ ot
mxs s oK |
OK/Abbrechen: Beenden @swcﬁurr)
e of | | [ 1 | |

Dieses Fenster zeigt den Systemstatus des Roboter-Controller und den Gelenkstatus
an. Wenn der Status normal ist, leuchtet die Anzeige grin. Ist er abnormal, erlischt die
Anzeige.

Dricken Sie "OK" oder "Abbrechen”, um zum Fenster "Wartungsfunktionen (Arm)"
zuriickzukehren.
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Zurlucksetzen der Motor-Codierer-Daten in der
VM-D-Serie

Zugriff:  [F2 Arm]—[F12 Wartung]—[F11 CodRiicK]

Setzt die Motor-Codierer-Daten zuriick. (Dieser Befehl kann nur in der VM-D-Serie
verwendet werden.)

Dieser Befehl ist nur zur Verwendung durch DENSO-Servicepersonal gedacht.
Verwenden Sie diesen Befehl nicht selbst.
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Einstellen der ID-Daten des Motor-Codierers in der
VM-D-Serie

Zugriff:  [F2 Arm]—[F12 Wartung]—[F12 CodEinst]

Stellt die ID-Daten des Motor-Codierers ein. (Dieser Befehl kann nur in der VM-D-Serie
verwendet werden.)

Dieser Befehl ist nur zur Verwendung durch DENSO-Servicepersonal gedacht.
Verwenden Sie diesen Befehl nicht selbst.
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5.4 Anzeigen des Fensters” Bildv. einstellen”

5-104

Zugriff: [F3 Bild]

Durch Dricken von [F3 Bild] in der Hauptanzeige wird das Fenster "Bildv. einstellen”
angezeigt (siehe unten).

M @ = 4 w ses | Jowntwo o 12

AN

Bildv. einstellen

Ll £| £| £
Kamera Anzeige Bld lo Zeichnung Monit.

[F11 [F21 [F31 LF4] LF61

y 2| z

Optionen Init.
[F11] [F12]

fAbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. G
® 4| Hamera | ﬁnzeige| Bld 15 Zeichnung! | Honit. |
F1  F2 F3  F4 F6
Mit Umschalttaste
| ® V‘ | Modell | | | Optionen ; ”
F8 F11 F12

Wenn Sie die Bildverarbeitungsfunktion [F3 Bild] verwenden wollen, prifen Sie
folgendes:

- Ist eine optionale pBildverarbeitungskarte in den Roboter-Controller integriert?

- Befindet sich der Roboter im Manuellen Modus?

- Wird der Bildverarbeitungssemaphor durch temporéares Stoppen des Programmes
freigegeben?

Die Hierarchie des Menus von [F3 Bild] wird auf der folgenden Seite dargestellt.
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[Oberste Anzeige |

[F3 Bildverarbeitung] ——

—[F1 Kamera]
—[F1 Aktualisieren]
—[F2 Live]

—[F5 Andern]

—[F2 Anzeige]
—[F1 Aktualisieren]
[F5 Andern]

—[F3 CLS] .
—[F3 Andern]

—[F4 AlleAbbr]

—[F5 Ausw/Abbr]
L[F6 AuswAlle]
—[F4 Zeichnung]
—[F6 Monitor]

—[F1 Aktualisieren]
—[F2 Weiter]
—[F3 Stop]

—[F8 Modell]
—[F1 Anzeige]

—[F2 Neu]
[F1 1 Pixel]
[F2 10 Pixel]
L < [F3 50 Pixel]
[F3 Loschen] [F5 Andern]

—[F5 Andern]
—[F7 Kamera]
—[F8 Live]

—[F11 Optionen] —
—[F1 Zurlck]
H[F2 Weiter]
—[F3 Gehe Zu]
LIF12 Init] —[F5 Andem]
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Einlesen der Bildsignale von der angegebenen Kamera in die
Bildverarbeitungskarte

Zugriff: [F3 Bild]—[F1 Kamera]

Stellt die Kameraeingangsparameter ein und liest Bildsignale, die von der
angegebenen Kamera gesendet werden, in die Bildverarbeitungskarte ein.

(1) Drucken Sie [F1 Kamera] im Fenster "Bildv. einstellen. Das Fenster
"Eingabekamera" erscheint (siehe unten).

M g = 4 w osee | demeworvel] 1z
Eingabekamera

Sl —— Proze Nr.
Z (® HKamera 1 (® ProzeR @

(" Kamera 2 (" ProzeR 1

~Tabelle Nr.— | ( Prozef 2
o (" ProzeR 3

Abbr. | OK |

SHORT

OK: Eingabekamera. fibbrechen: Schlieft dieses Fenster. G
® -~

| Andern

F1 F2 F5

fktual .

Live

(2) Stellen Sie die Kameraeingangsparameter wie folgt ein:
Kamera Nr.. Geben Sie die Nummer der angeschlossenen Kamera an.

Tabelle Nr.:  Geben Sie die Nummer der Tabelle an, in der wahrend der Eingabe
nachgeschlagen wird.

Tabelle Nr. O: Normal (Helligkeit O bis 255)

Tabelle Nr. 1: 70% Helligkeitskomprimierung (Helligkeit 0
bis 175)

Tabelle Nr. 2: y-Korrektur

Tabelle Nr. 3: Invertierung

Tabelle Nr. 4: 70% Helligkeitskomprimierung invertiert

Tabelle Nr. 5 bis 15: Benutzerdefinierte Tabellen

Prozel3 Nr.: Geben Sie die Nummer des Prozef3bildschirmes an, von dem die
Kamerabildsignale gelesen werden.

(3) Drucken Sie [F1 Aktual], um Bildsignale von der angegebenen Kamera einzulesen.

Verfugbare Funktionstasten

Aktualisiert die Kameraeingangsparameter und liest
[F1 Aktual] Bildsignale von der Kamera ein. Das Fenster
"Eingabekamera" bleibt offen.

Zeigt das Bild der ausgewahlten Kamera auf dem Monitor

[F2 Live] nach Verweistabelle 0 (fest) an.

Zeigt die Zehnertastatur an, Giber die Sie die Tabellennummer

[F5 Andern] andern kénnen.
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Anzeigen des angegebenen Bildes auf dem Monitor
Zugriff: [F3 Bild]—[F2 Anzeigen]

Stellt die Monitoranzeigeparameter ein und zeigt das angegebene Bild auf dem

Monitor an.

(1) Drucken Sie [F2 Anzeige]
"Bildschirmanz." erscheint (siehe unten).

M g @ 4 w —ees

im Fenster "Bildv. einstellen”. Das Fenster

| domwerte|| 1z

E Bildschirmanz.

OK: Andert die Auswahl. Abbrechen: Beendet mit Speichern. G

® -~

Ham.&
K. Anz. ("

(" Zch ® e
(" Zch 1

(@ Zch ¢+l

Proz.

Kamera 1

Kamera 2

Prozel @

ProzeR 1

Prozel 2

Prozel 3

ﬁktual.|

Tabelle Nr.
M

Abbr. | OK

SHORT

Andern

F1

F5

(2) Stellen Sie die Monitoranzeigeparameter wie folgt ein:

Zeichnung:
Kamera & Prozel3:
Tabelle Nr.:

Geben Sie die Zeichnungsanzeige an.

Geben Sie das anzuzeigende Bild an.

Geben Sie die Nummer der Tabelle an, in der wahrend der
Eingabe nachgeschlagen wird.

Tabelle Nr. O:
Tabelle Nr. 1:

Tabelle Nr. 2:
Tabelle Nr. 3:
Tabelle Nr. 4:
Tabelle Nr. 5 bis 15: Benutzerdefinierte Tabellen

Normal (Helligkeit O bis 255)

70% Helligkeitskomprimierung
(Helligkeit O bis 175)

y-Korrektur
Invertierung
70% Helligkeitskomprimierung invertiert

Verfugbare Funktionstasten

[F1 Aktual]

Aktualisiert die Monitoranzeigeparameter und zeigt das
angegebene Bild auf dem Monitor an. Das Fenster
"Bildschirmanzeige" bleibt offen.

[F5 Andern]

Zeigt die Zehnertastatur an, Gber die Sie die Tabellennummer
andern kénnen.
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Loschen der Zeichnungsanzeige oder des Prozel¥fensters
Zugriff: [F3 Bild]—[F3 CLS]

Ldscht Daten im angegebenen Zeichnungsbildschirm oder im Prozel3fenster.

(1) Dricken Sie [F3 Bld 16] im Fenster "Bildv. einstellen”. Das Fenster "Bildsch. I6sch.”
erscheint (siehe unten).

M @ = 4 w ses | Jowntwo o 12

AN

Bildsch. lésch.

Ml Zeichnung @ Léschen= @

z
Bl Zeichnung 1

Kamer Monit.

rr11 BProzes ¢ [F61

B Prozes 1 Z | Z |
B Prozes 2

tionen Init.
F111 [F121

B Prozes 3 Abbr. | OK |

OK: Léscht den Bildschirm. fAbbrechen: SchlieRt das Fenster §01™'0n

[ A Allefbbr| fuswibbr| Allefusw

| | Andern

F3 F4 F5 F6

(2) Geben Sie den Léschwert an.
Ldschen: Stellen Sie den Wert ein, mit dem der Loschprozel’ erfolgen soll.

Der Prozef3bildschirm wird mit der Helligkeit des angegebenen Wertes
gefullt.
Der Zeichnungsbildschirm wird mit O geldscht.

Normalerweise geben Sie 0 an.

Verfugbare Funktionstasten

Zeigt die Zehnertastatur an, Gber die Sie den Léschwert

[F3 Andern] andern kénnen.

[F4 AlleAbbr] Macht alle Auswahlen in der Anzeige riickgangig.

Wahlt den zu I6schenden Bildschirm aus bzw. nimmt die
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[F5 Ausw/Abb]

entsprechende Auswahl zurtck.

[F6 AlleAusw]

Wahlt alle Bildschirme aus.
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Einstellen der Zeichnungs-Zielanzeige
Zugriff: [F3 Bild]—[F4 Zeichnung]

Stellt die Zeichnungs-Zielanzeige ein. Die Einstellungen der Bildverarbeitungskarte
erscheinen als die ausgewahlten Werte, wenn das Meni ausgewahlt wird.

(1) Drucken Sie [F4 Zeichnung], im Fenster "Bildv. einstellen”. Das Fenster "Zeichn.
einst.” erscheint (siehe unten).

Mo @ @ m eessn | doint Ho 1ol 12
Zeichn. einst.

SN Zeichnung einstellen
ﬁ Zeichnung @ (" Sofort AUS
Kamer. Zeichnung 1 (@ Sofort EIN

(o
~
Lt ™ ProzeR @
.
"
("

ProzeR 1
Prozef 2
Prozeff 3
OK: Beendet mit Sp. ®SH%Rurr)
e of | | | | | |

Die Zeichnungs-Zielanzeige bleibt die in diesem Menu angegebene, bis sie wieder
durch VISSCREEN definiert wird, wenn das Programm ausgeftihrt wird.

Wenn "VISSCREEN 1, 0, 1" ausgefuhrt wird, sieht der damit definierte Bildschirm wie
oben dargestellt aus.
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Anzeigen des Kamera-Eingabebildschirmes und des Prozel¥fensters
Zugriff: [F3 Bild]—[F6 Monitor]

Zeigt ein Kamerabild und ein Prozel¥fensterbild auf der LCD-Anzeige des
Programmiergerates (PG) an.

Die Anzeige hat eine Auflésung von 256 x 240 dpi und 16 Graustufen. Die
Bildwiederholfrequenz betragt zwei Bilder pro Sekunde fir Kamerabilder.

Wenn ein Kamerabild angezeigt wird, wird Prozel3bildschirm 3 als Zwischenspeicher
verwendet (in dem Kamerabilder temporar gespeichert werden). Die temporaren
Daten von ProzeR3bildschirm 3 gehen verloren.

Kamerabilder oder Prozel¥fensterbilder auf der LCD-Anzeige werden vortibergehend
in Graustufen angezeigt, was normal ist. Sobald dieses Meni geschlossen ist,
verwendet das Programmiergerat wieder die Original-Farbanzeige.

(1) Dricken Sie [F4 Zeichnung], im Fenster "Bildv. einstellen". Das Fenster "Zeichn.
einst." erscheint (siehe unten).

@ W o 4 oD |J0int uamlW

TP Monitor

fCamera & Process

"~ Camera 1

Carera 2
Process @

Process 1

Process 2

Process 3

Cancel: Close this window ST

[ &‘ Update | Continue| Stop | | | |
F1 F2 F3

Verfugbare Funktionstasten

Aktualisiert die Anzeige des Programmiergerates

[F1 Aktual] entsprechend den Einstellungen.

Fahrt kontinuierliches Lesen aus. Wenn Kamera 1 oder 2
ausgewabhlt ist, werden die Bilder mit einer
Bildwiederholfrequenz von zwei Bildern pro Sekunde gelesen
(d. h. alle 0,5 Sekunden aktualisiert).

[F3 Stop] Stoppt das kontinuierliche Lesen.

[F2 Weiter]
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Durchsuchen der Daten zum gespeicherten Modell
Zugriff: [F3 Bild]—[F8 Modell]

Durchsucht die erforderlichen gespeicherten Modelldaten in der Suchfunktion.

(1) Dricken Sie [F8 Modell] im Fenster "Bildv. einstellen”. Das Fenster "Modell
bearbeiten” erscheint (siehe unten).

M ¢ @ 4 w ees | doint we 1o 12

Modell bearbeiten [Siehe Suchmodelll

Z |Ur5pr.X: Hu# ‘Ul"Epl".Y: HE#

Modell Nr.= @

Kamer. | Breite= 170 ‘ Hohe= 170
[F11

|Bez. %= 50 ‘Bez. Y= 25

|Ver5|'link:45.0 ‘Griiﬂe = 78516

Ubrig= 566272 fbbr. | oK |

OK/Abbrechen: SchlieRt dieses Fenster. @Skm)

Neu Losch Andern

[ A ‘ fnzeige

F1 F2 F3 F5

Mit Umschalttaste

Live

[ v ‘ Erfass.

F7  F8

Modell Nr.:  Gespeicherte Modellnummer (0 bis 99)
Urspr. X: Ursprung der X-Koordinaten des gespeicherten Modelles (16 bis 485)
Urspr. Y: Ursprung der Y-Koordinaten des gespeicherten Modelles (16 bis 453)

Breite: Breite des gespeicherten Modelles (10 bis 256)

Hoéhe: Hohe des gespeicherten Modelles (10 bis 256)

Bez. X: Versatz X vom Ursprung (-511 bis +511)

Bez. Y: Versatz Y vom Ursprung (-511 bis +511)

VersWink:  Versatzwinkel vom Ursprung des Winkels (-360-360)
Grole: DateigréRe des gespeicherten Modelles

Ubrig: Verfluigbarer Speicherplatz zum Speichern von Modellen

Ursprung X und Ursprung Y werden nicht im Permanentspeicher gespeichert. Sie
werden deshalb als "***" angezeigt.

Wenn ein neues Modell erstellt wird, wird ProzeRbildschirm 3 als Arbeitsbereich
verwendet. Der Inhalt des Bildschirmes andert sich daher.
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Verfugbare Funktionstasten

[F1 Anzeigen] Zeigt das Abbild der ausgewahlten Modellnummer auf dem

Monitor an.
[F2 Neu] Erstellt und speichert ein neues Modell (im Bearbeitungsmodus).
i Ldscht die Daten der ausgewahlten Modellnummer. Die Daten
[F3 Losch] gehen vollstéandig verloren.
[F5 Andern] Erméglicht das Andern von Modellnummern.
Gibt das Kamerabild ein und zeigt es auf dem
[F7 KameraEIN] ProzeRbildschirm an.
[F8 Kamera] Wechselt zum Kamerabild.
X, Y- Breite

koordinaten
Ursprung Versatz X

<+«
i s

Hohe g

Versatz
Y

_I_

miE ARl

X-Achse

Y-Achse| ™ | ___.___ Winkelursprung

Versatzwinkel

Suchmodell

Der Versatz vom Winkel-Ursprung ist als "Versatzwinkel" angegeben. Aus der Zeichnung ist folgendes
ersichtlich: Wenn "Versatzwinkel" angegeben ist und es einen Versatz zum Winkel-Ursprung gibt, dann
wirkt sich der Versatz-Wert auf den resultierenden [Winkel] von [SHMODEL] aus.
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|

Beim Bearbeiten, LOschen oder Erstellen von Modellen erscheint eine
Fortschrittsanzeige (siehe unten), da es einige Sekunden dauert, um die notwendigen
Daten von der Bildverarbeitungskarte abzurufen. Die erforderliche Zeit h&ngt von der

Anzahl der gespeicherten Modelle ab.

M ¢ @ 0w cesw | oint Ho T 12

1
Optionen Init.
[F111 [F121

)

e o | ]
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Erstellen eines neuen Modelles
Zugriff: [F3 Bild]—[F8 Modell]—[F2 Neu]

Erstellt ein neues Modell und speichert es.

(1) Driucken Sie [F2 Neu] im Fenster "Modell bearbeiten®. Das folgende
Bearbeitungsfenster erscheint (siehe unten).

M @ = 4 w osesn | Jowntworof 12

AN

Modell bearbeiten [Suchmodell bearbeitenl
Mokl = 7
Modell Nr.= 7
A | Urspr.x= 231 Urspr.Y= 215

Kamer. Breite= 5@ Hohe= 50
[F11
Bez. ¥= 25 Bez. Y= 25

Yershink= 9.9

19 Pixl versch fibbr . | OK

SHORT

OK: Stellt das Modell ein. Abbrechen: SchlieRt dieses Fens G1™0n

12 Pixel| 50 Pixel

| Andern

[ A‘ 1 Pixel

F1 F2 F3 F5

Modell Nr..  Geben Sie die Nummer des zu erstellenden Modelles an (0 bis 99).

Urspr. X: Geben Sie den Ursprung der X-Koordinaten des zu erstellenden
Modelles an (16 bis 485).

Urspr. Y: Geben Sie den Ursprung der Y-Koordinaten des zu erstellenden
Modelles an (16 bis 463)

Breite: Geben Sie die Breite des zu erstellenden Modelles an (10 bis 256).

Hoéhe: Geben Sie die Hohe des zu erstellenden Modelles an (10 bis 256).

Bez. X: Geben Sie den Versatz X vom Ursprung an (-511 bis +511).

Bez. Y: Geben Sie den Versatz Y vom Ursprung an (-511 bis +511).

VersWink:  Versatzwinkel vom Ursprung des Winkels (-360-360)

(2) Der zulassige Bereich der Parameterwerte erscheint auf der Monitoranzeige.
Nehmen Sie diese als Referenz, wenn Sie die gewlinschten Werte einstellen.

Verflgbare Funktionstasten
[F1 1 Pixel] Gibt den Wert der Verschiebung in Einheiten von 1 Pixel an.
[F2 10 Pixel] Gibt den Wert der Verschiebung in Einheiten von 10 Pixel an.
[F3 50 Pixel] Gibt den Wert der Verschiebung in Einheiten von 50 Pixel an.
[F5 Andern] Erméglicht das Andern von Modelldaten.
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Einstellen oder Andern der Parameter fur die Bildverarbeitungskarte
Zugriff: [F3 Bild]—[F11 Optionen]

Stellt die Parameter fir die Bildverarbeitungskarte ein oder &ndert sie.

(1) Driucken Sie [F11 Optionen] im Fenster "Bildv. einstellen”. Das Fenster "Video-
Parameter" erscheint (siehe unten).

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

Video—Parameter [Anzahl Parameter: 571

]
1: Camera 1 - shutter mechanism

3: Camera 1 - lower input level ]

4: Camera 1 — upper input level 100

Abbrechen

F5: Andert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. @Eﬁwﬁﬂ)
® -~

Zuriick Heiter Gehe zu Andern

Verflgbare Funktionstasten

[F1 Zuriick] Zeigt die vorherige Seite der Parameterliste an.

[F2 Weiter] Zeigt die nachste Seite der Parameterliste an.

[F3 Gehe zu] Zeigt die Einstelldaten der angegebenen Nummer an.

Zeigt die Zehnertastatur an, tiber die Sie einen neuen

[F5 Andern] Parameter eingeben kénnen.

(2) Drucken Sie [F5 Andern], um die Parameter zu &ndern. Die nachstehend gezeigte
Zehnertastatur wird angezeigt.

M ¢ @ 0w cesw | oint Ho T 12

Parameter &ndern

VideoParameter [Anzahl Parameter: 571

1: Camera 1 - shutter mechanism 7 g o]

3: Camera 1 - lower input level

4: Camera 1 — upper input level 1 o 3

! [ CANCEL 0K

OK: Mimmt den Eintrag auf. fbbrechen: Verwirft den Eintrag %)
® -~ | |
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Initialisieren der Bildverarbeitungskarte

5-116

Zugriff:  [F3 Bild]—[F12 Init]

Initialisiert die Bildverarbeitungskarte auf die Standardwerte. Dies entspricht der
Ricksetzung beim Einschalten. Diese Funktion setzt die an Programmen
vorgenommenen Einstellungen wie temporare Fensterdaten, zeichnungsbezogene
Einstellungen in Programmen und Bilddaten im ProzefR3bildschirmspeicher zuriick.

Verwenden Sie diese Funktion, wenn ein Fehler der Bildverarbeitungskarte auftritt.

ANMERKUNG: Sie koénnen die Bildverarbeitungskarte nur im Manuellen Modus
initialisieren.

ANMERKUNG: Fihren Sie diesen Befehl auf keinen Fall wahrend der Einstellungen in
WINCAPSII oder Uber das Programmiergerat aus. Die Bildverarbeitungskarte wird
dadurch initialisiert und es kénnen keine korrekten Einstellungen mehr vorgenommen
werden.

(1) Dricken Sie [F12 Init] im Fenster "Bildv. einstellen". Das Fenster
"Systemmeldung" erscheint (siehe unten).

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

Systemmeldung

Grafikkarte initialis.?

OK driicken. um sie zu initialisieren.

Optionen Init.
[F11] [F12]

@snom
oo,
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5.5 Anzeigevon E/A-Signalen und Simulation
der Roboter-Bewegung

Zugriff:  [F4 E/A]

Zeigt das Fenster "E/A-Monitor" an. In diesem Fenster kénnen Sie E/A-Signale

Uberwachen und/oder die Roboterbewegung mit den E/A-Signalen simulieren.

Durch Dricken von [F4 E/A] in der Hauptanzeige wird das Fenster "E/A-Monitor"
angezeigt (siehe unten).

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

E/f-Monitor [in Standardmodus]

e Auto aktivi. ~ Sich.schalter r Roboterstop

Mo roken B oroken B2 srokeny Bos
Alle Schr stopp Nicht verwendet Alle anhalten

Moo ruwey Bes srokery Bes ke B
Unterbr Uberspr Ungerade Paritat Daten 1 @

B rokern WMo sronken Brte srorken Wi
Daten 1 2 Daten 1 3 Daten 1 4

B2 rokern Wris roken Bris woken Wiis
Daten 1 6 Daten 1 7 Daten 2 @

JFunkEIN
Taktsignal

JFunkEIN
Daten 1 1

JFunkEIN
Daten 1 5

JFunkETN
Daten 2 1

F5/0K: Aktiviert/deaktiviert die Auswahl.

Heiter Gehe zu

[ A ‘ Zuriick

DumEIN | EIN/AUS | HilfFunk

e

F1 F2 F3 F4 F5
(F10)

F6

Verflugbare Funktionstasten

[F1 Zurick]

Zeigt die vorherige Seite der E/A-Signalliste an.

[F2 Weiter]

Zeigt die nachste Seite der E/A-Signalliste an.

[F3 Gehe zu]

Zeigt das Fenster "Gehe zu E/A Nr." an, in dem Sie mit
der Zehnertastatur einen E/A-Anschluf3adresse
eingeben und anschlieend "OK" driicken kénnen.
Damit wird das gewtinschte Ein- oder Ausgabesignal
angezeigt.

[F4 DUmEIN]

Erlaubt die Dummy-Eingabe beim ausgewahlten Sys-
temeingangsanschluf3. Dieser Eingangsanschluf wird
mit "!" markiert, und das Dummy-E/A-Symbol erscheint
in der Statusleiste am oberen Bildschirmrand. Diese
Funktion ist hilfreich beim Testen von Programmen.

[F5 EIN/AUS]

Die Systemmeldung " Méchten Sie E/A xxxx
einschalten (ausschalten)?" erscheint. Wenn Sie "OK"
driicken, wird der ausgewahlte Eingangsanschluf3punkt
eingeschaltet (ausgeschaltet).

[F6 Hilfs]

Details siehe nachste Seite.

[F10 DumLsch]

Ldscht die Dummy-Eingabeeinstellung.

5-117



Bereitstellen von Hilfsfunktionen

5-118

Zugriff:  [F4 E/A]—[F6 Hilfs]

Stellt die E/A-Hilfsfunktionen bereit.

Durch Dricken von [F6 HilfFunk] im Fenster "E/A-Monitor" wird das Fenster "Hilfs-
funktion (E/A)" angezeigt (siehe unten).

M g @ 4 w —ees | doint we 1o 12

Hilfsfunktion (E/R)

[F11 [F31
E/f-Yerrieg
[F71
F5/0K: Aktiviert/deaktiviert die Auswahl. @Eﬁw%ﬂ)

|
finz. wech

[ A‘ HW einst

F1

Konfigurieren der Hardware
Zugriff: [F4 E/IA]—[F6 HilfFunk]—[F1 H/W einst]

Konfiguriert Hardware wie beispielsweise den E/A-Zuordnungsmodus und die
DeviceNet-Erweiterung.

(1) Driucken Sie [F1 HW einst] im Fenster "Hilfsfunktion (E/A)". Das Fenster "E/A-
Hardware-Einstellungen” erscheint (siehe unten).

M ¢ @ 0w cesw | oint Ho T 12

E/A-Hardware-Einstellungen [Anzahl Parameter: 121
2: Alloc (@:Compati 1:Std 2:Compati-DV 3:Std-D¥ 4:Master-D
1
5: Hand I0. interruption (@:Invalid. 1:Yalid) ]
6: DeviceNet. No. of slave input slots 8
fAbbrechen 0K
F5: Andert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. Qﬁjw%ﬂ)
® 4| Zuriick Heiter Gehe zu andern |
F5

(2) Wahlen Sie das gewiinschte Element aus und driicken Sie [F5 Andern]. Sie
konnen die Einstellungen &ndern.
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Einstellung von E/A-Ausgabe-Einschrankungen bei
verriegelter Maschine [Ver. 1.4 oder hbher]

Zugriff:  [F4 E/A]—[F6 HilfFunk]—[F7 E/A-Verrieq]

Stellt den Bereich der E/A-Ausgabe-Einschrankungen bei verriegelter Maschine ein.

(1) Drucken Sie [F7 E/A-Verrieg] im Fenster "Hilfsfunktionen (E/A)". Das Fenster
"E/A-Verriegelungseinstellung” erscheint (siehe unten).

M g @ 4 w —ees | doint we 1o 12

E/A-Yerriegelungseinstellung

& E/N-Verriegelungseinstellung auswdhlen
é
& " Alle aktivieren

HW €

IF1 (" Allgemeinen Ausgang deaktivieren

E: (" Systemausgang deaktivieren

(# Alle deaktivieren
E/n-
LF7- Abbrechen 0K
OK: Beendet mit Einstellen G

° - I I

(2) Wahlen Sie die gewiinschte Art der E/A-Verriegelung. Driicken Sie "OK".
Das Fenster "Ausgabestatus bei Verriegelungsfreigabe" erscheint.

Mdgliche Einstellungen

Alle aktivieren: Auch bei verriegelter Maschine sind alle
Ausgaben erlaubt. Es gibt keine E/A-
Verriegelung.

Allgemeinen Ausgang deaktivieren: Unterbindet die Ausgabe Uber Anschlisse, die
fur die allgemeinen Ausgabe verwendet werden.

Systemausgang deaktivieren: Unterbindet die Ausgabe Uber Anschlisse, die
fur die spezielle Ausgabe verwendet werden. Die
Ausgabe Uber die Anschliisse 72, 73 und 74 wird
dabei nicht unterbunden.

Alle deaktivieren: Unterbindet bei verriegelter Maschine alle
Ausgaben Uber Anschliisse, mit Ausnahme der
Anschlisse 72, 73 und 74.

Anmerkung 1: AulRer im Fall von "Alle aktivieren" ist die E/A-Ausgabe bei verriegelter
Maschine eingeschrankt. Die E/A-Anzeige des Programmiergerates wird allerdings je
nach Programm erneuert.

Anmerkung 2: Durch Driicken von "OK" nach dem Andern der Einstellungen fir die
E/A-Verriegelung wird die E/A-Ausgabe erneuert.

Anmerkung 3: Bei einem Neustart des Computers werden die Einstellungen fir die
E/A-Verriegelung jedes Mal auf "Alle deaktivieren" zurlickgesetzt.
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(3) Die Ausgabe-Einstellungen bei der Freigabe der Maschinenverriegelung werden
gulltig, sobald Sie die Ausgabebedingungen eingestellt und [OK] gedriickt haben.

| Joint W@ T 0| 1%

E/A-Yerriegelungseinstellung —_—

M g @ 4 w —ees

Ausgabestatus bei Yerriegelungsfreigabe

Ausgabestatus bei Yerriegelungsfreipabe auswdhlen

(& Original-Ausgabe—E/A-Status

(" Ausgabe—F/A-Status

Abbrechen

0K |

T T CCTTeTT | oTY |

SHORT

OK: Nimmt den Eintrag auf. fbbrechen: Yerwirft den Eintrag 170
® -~ | |

Anmerkung: Die Einstellungen der E/A-Ausgabe-Einschrankung bei verriegelter
Maschine werden auf die urspriinglichen E/A-Bedingungen zuriickgesetzt.
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5.6 Anzeigen desBedienfeldes

Zugriff: [F5 Bed.feld]

Zeigt das Bedienfeld auf der Anzeige des Programmiergerates an.

Durch Druicken von [F5 Bed.feld] in der Hauptanzeige wird das Fenster "Bedienfeld”
angezeigt (siehe unten).

Beim Dricken einer Anzeigetaste andert sich die Farbe von schwarz (AUS) zu griin
(EIN) bzw. umgekehrt. Durch das Ein- oder Ausschalten der Anzeige werden
gleichzeitig die internen E/A-Werte, 128 bis 211, geandert.

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

Bedienfeldtasten zur manuellen Programmauslosung

PR TSN PR P

Anzeige Nr. @/ 6.

fibbrechen: SchlieRt dieses Fenster @Eﬁwﬁﬂ)
° . I I

Zuriick Heiter

F1 F2

Verflgbare Funktionstasten

[F1 Zuriick] Zeigt die vorherige Seite des Bedienfeldes an.

[F2 Weiter] Zeigt die nachste Seite des Bedienfeldes an.
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5.7 Anzeigen desFensters" Einstellungen
(Haupt)"

Zugriff: [F6 Einstellen]

Zeigt das Fenster "Einstellungen (Haupt)" an.

(1) Dricken Sie [F6 Einstellen] in der Hauptanzeige. Das folgende Fenster erscheint.

M g @ 4 w —ees | doint we 1o 12

Einstellungen (Haupt)

) [l @ | < £

Laden! Prot. Diskette Spchlnfo KomEinst Mart.
[F11 [F21 [F31 [F41 [F5] [F6]

@@|@

Optionen Speich Speichern
LF71 LF8]1 LF9]1

fbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. G
[ A | Laden! | Prot. | Diskette| Spchlnfo| KomEinst| Mart. |
F1  F2 F3 F4 F5 F6

Mit Umschalttaste

[
Speichern
I

® v ‘ Optionen

F7 F8  F9

Speich

(2) Wahlen Sie die gewtinschte Einstellungsfunktion aus. Das entsprechende Fenster
erscheint (siehe Beschreibung auf Seite 5-124 bis 5-161).
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[Oberste Anzeige|
L_[F6 Einstellen]

—[F1 Laden]
—[F2 Protokoll] —
—[F1 Zurilck]
—[F2 Weiter]
—[F3 Gehe Zu]

—[F1 Lesen] [F4 AlleAbbr]
—[F2 Schreiben]:| E[FS Ausw/Abbr]

—[F3 Diskette] —

—[F5 Formatieren] [F6 AuswAlle]
—[F12 Hilfs.] ——— [F11 StrgProt]
—[F4 Memolnfo]
—[F5 Kom einst.] — )
—[F1 Erlauben] ———[F5 Andern]

—[F2 Seriell]
—[F3 Modem] E[F4 Standard]
[F5 Andern]
—[F4 Adresse]
|—[F5 Andern]

—[F5 Gateway]
L [F7 Hispeed!] |—[F5 Andern]

L [F6 Wart]
—[F1 Summe h]
[F4 Cumu. 0]
[F5 Cumu.r]
—[F2 Version]
—[F3 Datum] ——[F5 Andern]
—[F4 Batterie] —————[F5 Andern]

—[F5 Odometer] [F6 Zurlicksetzen]
—[F7 Optionen] —
—[F3 Schitzen]
—[F6 Sprache]
—[F8 Erweiterung] —E[F4 Entfernen]

—[F11 ROBTYPE] [F5 Eingang ID]
[F12 Aktualisieren]

—[F8 Speichern]
—[F9 Datei speichern]
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Laden eines Projektes
Zugriff: [F6 Einstellen]|—[F1 Laden!]

Ladt ein Projekt, das vom PC-Programmiersystem gesendet wurde, so daf} der
Roboter es ausfuhren kann.

(1) Drucken Sie [F1 Laden!] im Fenster "Einstellungen (Haupt)'. Das folgende
Dialogfenster "Systemmeldung"” erscheint.

M g @ 4 w —ees | doint we 1o 12

Systemmeldung
Achtung: Das Projekt wird peladen!

L
Abbrechen

B | «

Optionen Speich Speichern
LF71 LF8]1 LF9]1

)

o o | ] ]

(2) Dricken Sie "OK", um den Ladevorgang zu starten.
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|

Anzeigen des Fehlerprotokolles
Zugriff: [F6 Einstellen]—[F2 Prot.]

Zeigt das Fehlerprotokoll an.

(1) Drucken Sie [F2 Prot.] im Fenster "Einstellungen (Haupt)'. Das Fenster
"Fehlerprotokoll" erscheint (siehe unten).

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

Fehlerprotokoll
Datum Zeit Fehlercode HModulhame
2000/12/05 17:29:31 73f5 [2]
2 2000/12/05 17:25:27 73f5 [2]1
3 2000/12/05 17:23:13 73f5 [2]1
4 2000/12/05 17:19:26 73f5 [2]1
5 2000/12/05 17:19:04 73f5 [2]
Z. M. | Guelle |
Fehler |L0kale Variable initialisiert
fibbrechen: SchlieRt dieses Fenster @Skm)
[ & Zurtick Heiter Gehe zu | | |

F1 F2 F3

In der untersten Zeile der Protokoll-Liste werden die Fehlerdetails der
ausgewahlten Fehlernummer angezeigt.

Die Bereiche fur die Zeile und die Quelle sind leer.

(2) Um éltere Protokolle zu prifen, blattern Sie durch die Protokolliste. Dazu
verwenden Sie die Cursortasten, den Auswahlschalter, [F1 ZURUCK] oder [F2
WEITER]. Sie koénnen auch die Taste [F3 Gehe zu] driicken, um die
Zehnertastatur aufzurufen. Uber dieses Tastenfeld kénnen Sie direkt die
Zeilennummer des gewlinschten Fehlerprotokolles eingeben. Dadurch wird das
gewinschte Protokoll direkt aufgerufen.
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Anzeigen des Fensters "Diskettenzugriffsmena”
Zugriff: [F6 Einstellen]—[F3 Diskette]

Zeigt das Fenster "Diskettenzugriffsment” an, tGber das Sie auf das in den Roboter-
Controller integrierte optionale Diskettenlaufwerk zugreifen kbnnen.

Zum Aktivieren des Diskettenlaufwerkes missen die folgenden Bedingungen erfullt
sein:

- Der Roboter-Controller befindet sich im Manuellen Modus.

- Der Motor ist ausgeschaltet.

- Es ist kein Programm aktiv.

ANMERKUNG: Wenn Sie eine der Diskettenoperationen aktivieren, ohne eine
Diskette in das Laufwerk einzulegen, wird das Diskettenlaufwerk erst wieder benutzt,
wenn der Roboter-Controller aus- und wieder eingeschaltet wurde.

ANMERKUNG: Verwenden Sie nur &uBerst zuverldssige Disketten. Der
Diskettenlaufwerkstreiber verfigt nicht tiber eine Priifung auf defekte Sektoren.

(1) Drucken Sie [F9 Diskette] im Fenster "Einstellungen (Haupt)'. Das Fenster
"Diskettenzugriffsmend™ erscheint (siehe unten).

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

Diskettenzugriffsment

L @

Lesen Schreib.

[F11 [F2]1

fAbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. @Eﬁwﬁﬂ)

[ A Schreib.

Lesen

(F12)

| | Format

F1 F2 F5

(2) Wahlen Sie die gewiinschte Funktion aus. Das entsprechende Fenster erscheint
(siehe Beschreibung auf Seite 5-129 bis 5-136).
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|

Daten, die Uber das Diskettenlaufwer k gehandhabt wer den kdnnen
In der Tabelle unten sind die Daten aufgelistet, die das Diskettenlaufwerk handhaben

kann.

Beim Lesen von Daten von Diskette bzw. beim Schreiben auf Diskette kbnnen Sie
angeben, dal3 die Daten nach Datentyp gehandhabt werden sollen (Programmdaten,
Variablendaten, E/A-Daten, Armdaten, Bilddaten, Protokolldaten und ausfiihrbare

Daten).

Datentyp

Dateiname (Datei-Inhalt)

Bemerkungen

Quellprogrammda
ten

*.pac (Quellprogrammdatei)

Nur Dateien, die den
Verwendungsstatus
"Aktiv." haben, kénnen
auf Disketten
geschrieben werden.

*.h (Header-Datei)

itpcnf.dat (Interpreter-Tabelle)

paccnf.dat (Programmtabelle)

Variablendaten

ivar.dat (Ganzzahlige Variablen)

fvar.dat (Gleitkomma-Variablen)

dvar.dat (Variablen mit doppelter
Genauigkeit)

vvar.dat (Vektorvariablen)

pvar.dat (Positionsvariablen)

jvar.dat (Gelenkvariablen)

tvar.dat (homogene
Transformationsvariablen)

svar.dat (Zeichenfolgevariablen)

Wenn Variablendateien
von Diskette in den
Roboter-Controller
eingelesen werden, wird
die Anzahl der im
Roboter-Controller
verwendeten Variablen
in die auf der Diskette
verwendete Anzahl
geandert.

E/A-Daten dioinf.dat (E/A-Hardware- .
Einstellungen)
Armdaten . * Lesen Sie nie fur andere
armcnf.dat (Kurveneinstellungen) Roboter vorbereitete
f dat (S . I Armdaten ein.
srvenf.dat (Servo-Einstellungen) - Werkzeug-und
spdcnf.dat (Konfigurationsdaten) g;tf)gﬁlsedna‘tlt_n}rggﬁmgdden
] "WORK" gedndert
toolcnf.dat (Werkzeugkoordinaten- wurden, werden beim
Definitionsdaten) Speichern auf Diskette
nicht aktualisiert. Wenn
workcenf.dat (Arbeitskoordinaten- Sie die aktualisierten
Definitionsdaten) Daten speichern wollen,
sichern Sie die _
areacnf.dat (Bereichskoordinaten- Systemparameter (siehe
Definitionsdaten) Seite 5-160). Speichern
Sie die Daten danach auf
Bilddaten viscnf.dat (Einstellungen der

visuellen Ausriistung)

Protokolldaten

comcenf.dat
(Kommunikationseinstellungen)

ctrl.log (Steuerprotokoll)

error.txt (Fehlerprotokoll)

opration.txt (Betriebsprotokoll)

version.txt (Versionsinformationen)

Nur Schreiben
(auf Diskette).

Ausflihrungsdaten

(Kompiliert)

*.nic (Ausfihrbare Datei)

*.map (Querverweistabelle)

Wenn die
GesamtdatengréRe 1 MB
Ubersteigt, ist das
Schreiben auf Diskette

nicht moaglich.
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Datenaustausch zwischen dem Roboter -Controller und WINCAPSI |

Daten (mit Ausnahme von ausfuhrbaren Daten) kénnen zwischen dem Roboter-
Controller und WINCAPSII Uber Disketten ausgetauscht werden.

Weitere Informationen zu den Bedienungs-Prozeduren in WINCAPSII, siehe
Abschnitte 4.3.4 und 4.3.5 in Kapitel 4 des Handbuches WINCAPSII.

Anderung der Daten auf Diskette nicht zuléssig

Andern Sie nie auf Disketten gespeicherte Daten iiber den Roboter-Controller. Jede
Anderung macht es unmdglich, auf diese Diskettendaten zuzugreifen, da die
Diskettendaten Prifcodes enthalten, die auf Datenfehler prifen und das korrekte
Lesen und Schreiben von Daten tberwachen.
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Kapitel 5 Befehle zu den Funktionstasten des Programmier ger ates
|

Einlesen der Diskettendaten in den Roboter-Controller
Zugriff: [F6 Einst.]—[F3 Diskette]—[F1 Lesen]

Liest auf einer Diskette gespeicherte Daten in den Roboter-Controller ein.

(1) Driucken Sie [F1 Lesen] im Fenster "Diskettenzugriffsmeni”. Das Fenster "Datei
zum Lesen auswahlen™ erscheint (siehe unten).

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12
I_ Datei zum Lesen auswshlen

Ml Prograimn M Ausf .dat
F
E

r
B Yar .daten

ormat

B E/f-Daten [F51

B firmdaten

B Bilddaten

B Prot..dat Abbrechen

OK |

F5: Wahlt das Element aus oder bricht es ab. @Skm)
® A | | | Allefbbr

Ausw/Abb | Alleflusw

(2) Wabhlen Sie die zu lesenden Daten von der Diskette aus, und driicken Sie "OK".

MVORSICHT: Lesen Sie nie fur andere Roboter vorbereitete Armdaten ein.
Dadurch kommt es zu Fehlfunktionen des Roboters. Dies ist sehr GEFAHRLICH.

Das Diskettenlaufwerk beginnt, die Daten von Diskette zu lesen.

ANMERKUNG: Wenn Daten tiber mehrere Disketten verteilt sind, legen Sie diese
Disketten in aufsteigender Reihenfolge der Datentragernummern (die beim
Schreiben der Daten auf diese Disketten zugeordnet wurden) ein.

(3) Nach dem Lesen mussen Sie den Roboter-Controller neu starten.

Wenn Sie Programmdaten einlesen, beachten Sie die "Hinweise zum Einlesen
von Programmdaten von Diskette" auf der nachsten Seite.

/A\VORSICHT: Ohne Neustart funktioniert der Roboter moglicherweise nicht
normal.
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Hinweise zum Einlesen von Programmdaten von Diskette

Beim Einlesen von Programmdaten von Diskette in den Roboter-Controller entfernt
das System zuerst alle Programmdaten und ausfiihrbaren Daten, die im Roboter-
Controller gespeichert sind, und liest erst danach die Programmdaten von Diskette ein.

Wenn die einzulesenden Daten Programmdaten, aber keine ausfihrbaren Daten
enthalten, missen Sie die eingelesenen Programmdaten entsprechend den unten
aufgefihrten Schritten kompilieren und laden.

1) Drucken Sie in der Hauptanzeige des Programmiergerates [F1 Programm], um
das Programmlistenfenster zu 6ffnen.

2) Dricken Sie "Konfig." am unteren Rand der Programmliste oder [F12 Konfig] in
der Menduleiste. Im Fenster "Systemmeldung” (siehe unten) wahlen Sie "Alle
Programme sind aktiv." aus, um alle Programme auf "Aktiv." zu setzen, und
driicken Sie "OK", um fortzufahren.

g o 8 w ees0 | Jownt HoT o 1%

HER

Systemmeldung

I
Kompilierkennungen inaktiv machen?
PRO2 Aktiv.
PRO3 (" Anpepebenes Programm inaktiv maChen'Hktiv.
PRO1 (& Alle Programme sind aktiv. hm
PRO4 Aktiv.
PROS (" Alle Programme sind inaktiv. Bltiv.
PRO6 Aktiv.
Abbrechen OK
T T T T | |
Setzt Kompilierkennungen. ST
e o | ]

3) Dricken Sie in der Hauptanzeige [F1 Programm]—[F6 Hilfs]—[F12 Kompil], um
alle Programme zu kompilieren.

Es erscheint folgende Systemmeldung: Driicken Sie "OK", um fortzufahren.

System Message

@ Do you want to compile?
Cancel | 0K k

Nach der Kompilierung erscheint die folgende Systemmeldung. Driicken Sie "OK",
um fortzufahren.

Systen Message

& Caution: Uill load the project!

Cancel | Ok, |

4) Starten Sie den Roboter-Controller neu.
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Kapitel 5 Befehle zu den Funktionstasten des Programmier ger ates
|

Hinwelse zum Einlesen neuer Variablendaten von Diskette

Beim Einlesen neuer Variablendaten von Diskette wird der aktuell im Roboter-Cont-
roller gespeicherte Variablensatz durch den auf der Diskette gespeicherten
Variablensatz ersetzt.

Wenn beispielsweise die Anzahl der aktuellen ganzzahligen Variablen 50 und die
Anzahl der auf der Diskette gespeicherten ganzzahligen Variablen 30 betragt, enthalt
der neu eingelesene Variablensatz nach dem Einlesen 30 ganzzahlige Variablen, und
die 31. bis 50. Variable geht verloren.
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Speichern von Daten aus dem Roboter-Controller auf
Diskette

Zugriff: [F6 Einst.]—[F3 Diskette]—[F2 Schreib.]

Schreibt (speichert) im Roboter-Controller gespeicherte Daten auf eine Diskette.

(1) Dricken Sie [F2 Schreib.] im Fenster "Diskettenzugriffsmeni”. Das Fenster "Datei
zum Speichern auswahlen" erscheint (siehe unten).

g
() Y @ 9 w o0 | JowntHoT e 12
I_ Datei zum Speichern auswdhlen

M Programm M fusf.dat
P
Lom

’
M Yar.daten

ormat

M E/A-Daten [F51

M firmdaten

M Bilddaten

M Prot.dat Abbrechen

0K |

F5: HWahlt das Element aus oder bricht es ab. @swcﬁurr)
[ A | | | AlleAbbr

Ausw/Abb | AlleAusw

(2) Wahlen Sie die Daten aus, die auf die Diskette geschrieben werden sollen, und
driicken Sie "OK", um den Schreibvorgang zu starten.

Die Tabelle unten enthélt eine Reihe von Griinden, aus denen der Schreibvorgang
fehlschlagen kann. Daneben sind die Malinahmen zur Behebung des Fehlers

angegeben.
Art der Datei Grund des Fehlers Fehlerbehebung
Programm Die geladenen Falls die ausfuihrbaren Daten
ausfuhrbaren Daten und | wichtig sind, sollten Sie sie nicht mit
des PAC-Programm dem Programm Uberschreiben.
passen nicht Wenn das PAC-Programm und die
zusammen. ausfuhrbaren Daten
zusammenpassen, siehe
"Beziehung zwischen ausfihrbaren
Daten und Programmdaten” zwei
Seiten weiter.
Ausfihrungsdaten Die ausfiihrbaren Daten | Erstellen Sie die ausfiihrbaren
existieren nicht. Daten. Dazu kompilieren Sie, oder
Sie senden die ausfiihrbaren Daten
von WINCAPSII oder Diskette an
den Compiler.
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Kapitel 5 Befehle zu den Funktionstasten des Programmier ger ates

Hinweise zum Schreiben von Programmdaten auf Diskette

Beim Schreiben von im Roboter-Controller gespeicherten Programmdaten auf
Diskette  schreibt das System nur  Quellprogrammdateien, die im
Programmlistenfenster auf "Aktiv." eingestellt sind.

M ¢ @ 0w cesw | oint Ho T 12

Programmliste [Anzahl Programme: 61

|
PRO2 pro2.pac Ja Ja Aktiv.
PRO3 pro3.pac Ja Ja Aktiv.
PRO1 prol.pac Ja Ja Aktiv.
PRO4 prod.pac Ja Ja Aktiv.
PRO5 prob.pac Ja Ja Aktiv.
PRO6 prob.pac Ja Ja Aktiv.
Zuriick Heiter Suchen | Anzeigen| Konfig.
fAbbrechen: Schlieft dieses Fenster. Qﬁjw%ﬂ)
@ A| Progheu Losch Kopier. Yar. | Bearb. | Hilfs.

In beiden folgenden Fallen werden Quellprogrammdateien auf "Aktiv." gesetzt:

1) Wenn ein Projekt in den Roboter-Controller geladen wird (Alle
Quellprogrammdateien, die im Projekt verwendet werden, werden auf "Aktiv"
gesetzt.)

2) Wenn Sie die ausgewdahlten Programme im Programmlistenfenster des
Programmiergerates auf "Aktiv." setzen

Wenn Sie alle Quellprogrammdateien des neu geladenen Projektes auf Diskette
schreiben wollen, &ndern Sie die Einstellung dieser Dateien nicht von "Aktiv." in

"Deakt.”, und bearbeiten Sie die Programme nach dem Laden des Projektes nicht.
Weitere Informationen, siehe "Beziehung zwischen ausfiihrbaren Daten und
Programmdaten”, Fall 4 bis 7, auf der nachsten Seite.

Wenn Sie ausgewahlte Quellprogrammdateien auf Diskette schreiben wollen, wahlen
Sie die gewlinschten Programme aus, indem Sie die Einstellungen entsprechend den

oben aufgefiihrten Schritten nach Bedarf auf "Aktiv." oder "Deakt." setzen.

1) Drucken Sie in der Hauptanzeige des Programmiergerétes [F1 Programm], um
das Programmlistenfenster zu 6ffnen.

2) Dricken Sie "Konfig." am unteren Rand der Programmliste oder [F12 Konfig] in
der Menlleiste. Nehmen Sie im Fenster "Systemmeldung" (siehe unten) die
erforderlichen Einstellungen vor, und driicken Sie "OK", um fortzufahren.

M ¢ @ 0w cesw | oint Ho T 12

Systemmeldung

I
Kompilierkennungen inaktiv machen?
PRO2 Aktiv.
PRO3 (® Angepebenes Programm inaktiv maChen'Hktiv.
PRO1 (" Alle Programme sind aktiv. hm
PRO4 Aktiv.
PROS (" Alle Programme sind inaktiv. Bktiv.
PRO6 Aktiv.
Abbrechen OK
| Konfig.
T T T T
Setzt Kompilierkennungen. ST
e o | ]
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Beziehung zwischen ausfiuihrbaren Daten und Programmdaten

Wenn es Diskrepanzen zwischen ausfiihrbaren Daten (kompiliert) und Quellprogramm-
daten (Programmaquellcode) gibt, funktioniert der Roboter nicht programmgemal.

Diskrepanzen treten in folgenden Fallen auf:

1) Wenn der PC ausfiihrbare Daten (ausfuhrbare Dateien und Querverweistabellen),
nicht jedoch die zugehotrigen Quellprogrammdaten (mit Ausnahme der
Interpreter-Tabelle und der Programmtabelle) an den Roboter-Controller sendet.

2) Wenn der PC Quellprogrammdaten, nicht jedoch ausfihrbare Daten an den
Roboter-Controller sendet.

3) Wenn ausfihrbare Daten von Diskette, nicht jedoch die zugehérigen
Quellprogrammdaten in den Roboter-Controller eingelesen werden.

4) Wenn irgendein Teil des Quellprogrammes nach der Kompilierung bearbeitet wird.
5) Wenn ein neues Projekt erstellt wird.

6) Wenn ein neues Programm mit demselben Namen wie eine bereits geladene
Programmdatei hinzugefugt wird.

7) Wenn ein Programm geldscht wird.

8) Wenn der Verwendungsstatus eines oder mehrerer Programme von "Deakt." in
"Aktiv." oder umgekehrt geandert wird.

In den oben aufgefuhrten Fallen, mit Ausnahme von 1) und 3), kénnen Sie ausfiihrbare
Daten und Quellprogrammdaten durch Kompilieren und Laden wieder in
Ubereinstimmung bringen.

Wenn die Datenmenge die Kapazitat einer Diskette tiber steigt

Das System teilt die Daten auf, so dal3 groRe Datenmengen auf mehrere Disketten
geschrieben werden. Folgen Sie dabei einfach den Anweisungen auf dem
Programmiergeréat. Wenn Sie die Disketten mit Seriennummern versehen, wird es
einfacher, die Diskettendaten in den Roboter-Controller einzulesen.

Ausfihrbare Daten koénnen nicht aufgeteilt werden. Sie mussen immer auf einer
einzigen Diskette gespeichert werden. Wenn Sie Quellprogrammdaten,
Variablendaten und ausfiihrbare Daten auf Diskette(n) schreiben wollen, verwenden
Sie eine Diskette fuir Quellprogrammdaten und Variablendaten und die andere Diskette
fur ausfuhrbare Daten.
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Kapitel 5 Befehle zu den Funktionstasten des Programmier ger ates
|

Formatieren einer Diskette
Zugriff: [F6 Einst.]—[F3 Diskette]—[F5 Format]

Formatiert eine in das Diskettenlaufwerk eingelegte Diskette.

(1) Driucken Sie [F5 Format] im Fenster "Diskettenzugriffsmend”. Die folgende Sys-
temmeldung erscheint.

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

Systemmeldung

& Diskette wird formatiert.

Abbrechen

(2) Dricken Sie "OK", um die Formatierung zu starten.
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Speichern eines Steuerprotokolles auf Diskette

Zugriff: [F6 Einst.]—[F3 Diskette]—[F12 Hilfs.]—
[F11 StrProt]

Legt fest, ob das Steuerprotokoll auch auf Diskette gespeichert wird, wenn Sie Daten
aus dem Roboter-Controller auf Diskette speichern.

Ein Steuerprotokoll enthalt eine groRe Datenmenge. Es wird nicht als Sicherung von
Anlagendaten bendtigt. Aktivieren Sie diesen Befehl deshalb nur dann, wenn Sie ein
Steuerprotokoll auf Diskette speichern muissen.

(1) Dricken Sie [F12 Hilfs.] im Fenster "Diskettenzugriffsmend”.
(2) Drucken Sie [F11 StrProt]. Das folgende Fenster erscheint.
(3) Wahlen Sie "Deakt" oder "Akt.". Driicken Sie "OK".

| doimwere|| 1z

M ¢ @ 4 w sesw

Steuerprot .speichereinst.

@ Steuerprot. von Flash-Bereich speichern

(& Deakt

" fkt.

Abbrechen

0K |

[F11]

Deaktivieren:Standard Aktivieren:von Flash-Bereich G

® -~

5-136
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|

Anzeigen der Speicherinformationen des Roboter-Controller
Zugriff:  [F6 Einst.]—[F4 Spchinfo]

Zeigt die Speicherinformationen des Roboter-Controller an.

(1) Driucken Sie [F4 Spchinfo] im Fenster "Einstellungen (Haupt)'. Das Fenster
"Controller-Speicherinformationen” erscheint (siehe unten).

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

Controller—Speicherinformationen

Yariable Yerwendet /Insgesamt 29862/786432

I 3.8%

Programm Yerwendet /Insgesamt 197632/384000¢

I 5.1%

OK/Abbrechen: SchlieRt dieses Fenster. @Eﬁwﬁﬂ)
* 4 A

Das Fenster zeigt die verwendete GroBe und die GesamtgrbRe des
Variablenspeichers und des Programmspeichers an.

(2) Wenn Sie das Fenster "Controller-Speicherinformationen” schliel3en wollen,
dricken Sie "OK".
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Anzeigen des Fensters "Kommunikationseinstellungsmenda™
Zugriff: [F6 Einst.]—[F5 KomEinst]

Zeigt das Fenster "Kommunikationseinstellungsmend" an.

(1) Driucken Sie [F5 KomEinst] im Fenster "Einstellungen (Haupt)'. Das Fenster
"Kommunikationseinstellungsmeni” erscheint (siehe unten).

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

Kommunikat ionseinstellungsmeni

v 7 7.
A @ L £
Berecht. Serielle Hodem Adresse  Gateway
[F11 [F2]1 [F3]1 [F4] [F5]1
£
HiSpeed!

[F71

fAbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. @Eﬁwﬁﬂ)
® A

Berecht.| Serielle| Modem Adresse | Gateway

(2) Wabhlen Sie die gewtinschte Einstellungsfunktion aus. Das entsprechende Fenster
erscheint (siehe Beschreibung auf Seite 5-139 bis 5-146).
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Einstellen der Kommunikationsberechtigungen
Zugriff: [F6 Einst.]—[F5 KomEinst.]—[F1 Berecht.]

Stellt die Kommunikationsberechtigung oder die Lese-/Schreibberechtigung fir alle
Kommunikationsanschliisse ein.

(1) Drucken Sie [F1 Berecht.] im Fenster "Kommunikationseinstellungsment”. Das
Fenster "Kommunikationsberechtigungseinstellungen” erscheint (siehe unten).

M g @ 4 w —ees | doint we 1o 12

Kommunikationsberechtigungseinstellungen

Lesen/Schreiben

Deaktivieren

Deaktivieren

Deaktivieren

Lesen/Schreiben

Deaktivieren

Abbrechen 0K

F5: Andert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. @Eﬁw%ﬂ)
o « | | |

Andern

F5

ANMERKUNG: COM1 wird vom Programmiergerét belegt. Die entsprechenden
Einstellungen koénnen daher nicht geandert werden. COM2 wird zur
Kommunikation mit dem PC-Programmiersystem verwendet. COM3 und COM4
sind fiir zukinftige Erweiterungen reserviert. Ethernet wird als Ethernet-Anschlul®
verwendet.

(2) Wahlen Sie den Zielanschlu® aus, und driicken Sie [F5 Andern]. Das Fenster
"Berechtigungseinstellungen &ndern” erscheint (siehe unten).

ANMERKUNG: Mit "Nur lesen" oder "Lesen/Schreiben" koénnen nur die
Anschlisse COM2, COM3, COM4 oder Ethernet gedndert werden.

| doimwere|| 1z

M ¢ @ 4 w sesw

Kommunikationsberechtigungseinstellungen

Berechtigungseinstellungen andern

(# Deaktivieren

(" Nur lesen

(" Lesen/Schreiben

Abbrechen

0K |

Benotigte Berechtigungseinstellungen auswdhlen EIM)

® -~
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TIP: Das Fenster "Berechtigungseinstellungen andern" enthdlt drei
Auswahlmdglichkeiten:

"Deaktivieren": Deaktiviert den ausgewahlten Kommunikationsanschluf3.

"Nur lesen": Lalt zu, dal} externe Gerate (z. B. das PC-Programmiersystem)
Daten vom Roboter-Controller lesen.

"Lesen/Schreiben”; Lal3t zu, dalR externe Gerate (z. B. das PC-Programmiersys-
tem) Daten mit dem Roboter-Controller austauschen.

(3) Wahlen Sie das gewulnschte Element aus, und driicken Sie "OK". Es erscheint
wieder das Fenster "Kommunikationsberechtigungseinstellungen".

(4) Prifen Sie den neuen Eintrag, und driicken Sie "OK", damit der neue Eintrag
wirksam wird.

Wenn Sie "Abbrechen" statt "OK" driicken, wird der neue Eintrag riickgangig
gemacht.
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Einstellen der Ubertragungsraten fir serielle
RS-232C-Schnittstellen

Zugriff: [F6 Einst.]—[F5 KomEinst.]—[F2 Serielle]

Stellt die Ubertragungsrate fiir alle seriellen RS-232C-Schnittstellen ein.

(1) Dricken Sie [F2 Serielle] im Fenster "Kommunikationseinstellungsmeni”. Das
Fenster "RS-232C einstellen” erscheint (siehe unten).

M g @ 0 w cesw | otnt Ho T 1%

19209 Bit/s| Kein 8 Bit | 1 Bit CR
19200 Bit/sI Kein 8 Bit | 1 Bit CR
19209 Bit/s| Kein 8 Bit | 1 Bit CR
19200 Bit/s| Kein 8 Bit | 1 Bit CR

Abbrechen 0K
F5: Andert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern QEHW%“)
[ Jay | | | Stand. Andern |
F4  F5

ANMERKUNG: COM1 wird vom Programmiergerét belegt. Die entsprechenden
Einstellungen koénnen daher nicht geandert werden. COMZ2 wird zur
Kommunikation ~mit dem  PC-Programmiersystem  verwendet. Die
Standardibertragungsrate betragt 19200 bps. COM3 und COM4 sind fir
zukilnftige Erweiterungen reserviert.

ANMERKUNG: Eine hohere Ubertragungsrate kann zu hoheren Fehlerraten bei
der Ubertragung fiihren.

(2) Wahlen Sie den Zielanschlu® aus, und driicken Sie [F5 Andern]. Das Fenster
"Ubertragungsrate auswahlen" erscheint (siehe unten).

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

RS-232C c 5
(" 9600 Bit/s

| nsg (& 19200 Bit/s
it CR
(" 38400 Bit/s L. | cr
(" 57600 Bit/s it | CR
it CR

(" 115200 Bit/s

fibbrechen 0K 0K
Gewtlinschte Ubertragungsrate auswdhlen. Fr
L I I
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(3) Wahlen Sie die gewiinschte Ubertragungsrate aus, und driicken Sie "OK", um das
Fenster "Ubertragungsrate auswéhlen” zu schlieRen.

(4) Prifen Sie den neuen Eintrag, und driicken Sie "OK", damit der neue Eintrag
wirksam wird.

Wenn Sie "Abbrechen" statt "OK" driicken, wird der neue Eintrag riickgangig
gemacht.

Wenn Sie [F4 Stand.] im Fenster "RS-232C einstellen" driicken, werden die folgenden
Standardwerte wiederhergestellt:

Der Standardwert fir COM1 (Programmiergerat) kann nicht ge&ndert werden.

Anschluf3 Ubertragun Paritat Daten Stopbit  Zeilen-
gsrate (Zeichenla abschluf
(bps) nge)

COML1 (Programmiergerat) 19200 Keine 8 Bits 1 Bit CR

COM2 (RS-232C) 19200 Keine  8Bits 1 Bit CR

COM3 19200 Keine 8 Bits 1 Bit CR

COomM4 19200 Keine 8 Bits 1 Bit CR
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Initialisieren des Modems
Zugriff:  [F6 Einst.]—[F5 KomEinst.]—[F3 Modem]

Initialisiert das an den ausgewahlten Modemanschlu3 angeschlossene Modem.

(1) Driucken Sie [F3 Modem] im Fenster "Kommunikationseinstellungsmeni”. Das
Fenster "Modem einstellen" erscheint (siehe unten).

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

Hodem einstellen

(& Cot2

" com3

(" oM

fbbrechen 0K |

[OK]: Initialisieren @Skm)

.A‘

(2) Wahlen Sie den Modemanschlu aus, an den das gewiinschte Modem
angeschlossen ist, und driicken Sie "OK", um fortzufahren. Es erscheint folgende
Systemmeldung:

g = 8 w08 | Joint Ho T o 12

R

= Hodem einstellen
Systemmeldung

Initialisiert das an COM2 angeschlossene Hodem!

Abbrechen OK |

(" oM

Abbrechen

)

e o | ]

(3) Drucken Sie "OK", um die Modeminitialisierung zu starten.
Es erscheint eine Systemmeldung, daf? das Modem erfolgreich initialisiert wurde.
(4) Driucken Sie "OK", um das Dialogfenster "Systemmeldung" zu schliel3en.
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Einstellen der IP-Adresse des Roboter-Controller
Zugriff: [F6 Einst.]—[F5 KomEinst.]—[F4 Adresse]

Stellt die IP-Adresse des Roboter-Controller ein.

(1) Driucken Sie [F4 Adresse] im Fenster "Kommunikationseinstellungsmeni"”. Das
Fenster "Controller-IP-Adresse einstellen” erscheint (siehe unten).

M ¢ @ 0w cesw | oint Ho T 12

Controller-IP-idresse einstellen

& ‘ TP-Adresse EE.68. 1. 1 J

Bere Subnetzmaske 255 .265 255, @

‘f Abbrechen OK |

HiSpeed!
[F71

OK: Beendet diese Einstellung. Abbrechen: Yerwirft den neu-gﬁjwﬁﬂ}a
® -~

Andern

F5

(2) wahlen Sie das Element aus, das eingestellt werden soll, und driicken Sie
[F5 Andern].

Die nachstehend gezeigte Zehnertastatur wird angezeigt.

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

e

ontroller-IP-fAidresse einstelle

A ‘IP—ﬁdreSSe EZ .168. 1. il i Zehnerta
statur
Bere  Subnetzmaske 255 .255 255, /| 8| 9
[F1
4| 5| 8

ﬁf fibbrechen

4_ 1] 2| 3
HiSpeed!
[F7] ) CANCEL | OK

OK: Nimmt den Eintrag auf. Abbrechen: Yerwirft den Eintrag.@ﬁwﬁd}a
® -~

(3) Geben Sie in diesem Fenster den gewiinschten Wert tber die Zahlentasten ein,
und dricken Sie "OK", um den neuen Eintrag in das Fenster "Controller-1P-
Adresse einstellen” einzugeben.

(4) Prifen Sie den neuen Eintrag, und dricken Sie "OK", damit der neue Eintrag
wirksam wird.

Wenn Sie "Abbrechen™" statt "OK" driicken, wird der neue Eintrag riickgangig
gemacht. Wenn Sie das Fenster "Controller-IP-Adresse einstellen” schlie3en
wollen, driicken Sie "OK" oder "Abbrechen".
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Einstellen von Gateways
Zugriff: [F6 Einst.]—[F5 KomEinst.]—[F5 Gateway]

Stellt die Gateways und Ziele ein.

(1) Driucken Sie [F5 Gateway] im Fenster "Kommunikationseinstellungsmeni”. Das
Fenster "Gateway einstellen” erscheint (siehe unten).

M @ = 4 w ses | Jowntwo o 12

AN

Gateway einstellen

‘ Ziell . 2. 0. @ Gtwayl 0. 0. 0. 0
Ziel?2 0. Gtway2 0. 0. 9
Ziel3 0. Gtway3 0. 0. 9
Zield 0. Gtwayd 0. 0. 9
Zield 0. GtwayS 0. 0. 9

Abbrechen 0K
0K: Beendet mit Speichern. fbbrechen: Beendet ohne Speiche: §1%H;
S ||
F5

(2) wahlen Sie das Element aus, das eingestellt werden soll, und driicken Sie
[F5 Andern].

Die nachstehend gezeigte Zehnertastatur wird angezeigt.

Mm ¢ @ @ w ses

R

| JointHOTOl 1%

Gateway einstellen

Adresse

‘ Ziell . 2. 0. @ Gtwayl o
Ziel? 0. ©. 0. 0 Gtway? CLR| BS
—& i Zehnerta
Ziel3 0. Guays 7 | 8| 9 statur
Zield 0. Gwayd 4 5 B
Zield 0. Gtways 1 2 3

] CANCEL 0K
OK: Mimmt den Eintrag auf. fbbrechen: Verwirft den Eintrag %)
® ~ | |

(3) Geben Sie den gewlnschten Wert Uber die Zahlentasten in diesem Fenster ein,

und driicken Sie "OK".

Der neue Eintrag wird in das Fenster "Gateway einstellen” eingegeben.

(4) Prifen Sie den neuen Eintrag, und driicken Sie "OK", damit der neue Eintrag

wirksam wird.

Wenn Sie "Abbrechen" statt "OK" driicken, wird der neue Eintrag riickgangig
gemacht. Driicken Sie "OK" oder "Abbrechen", um das Fenster "Gateway

einstellen" zu schliefRen.
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Einstellen des Hochgeschwindigkeitsmodus bei der
Ubertragung von Programmdateien [Ver. 1.4 oder hoher]

Zugriff: [F6 Einst.]—[F5 KomEinst.]—[F7 HiSpeed!]

Einstellungen fur die Ubertragung von Projekten vom PC.

(1) Dricken Sie [F7 HiSpeed!] im Fenster [Kommunikationseinstellungsmenti]. Das
Fenster [Programmdatei-Ubertragungseinstellung] erscheint (siehe unten).

g o 8 w ees0 | Jownt HoT o 1%

HER

Programmdatei-iUbertragungseinstellung

Bei der Auswahl des Hochgeschwindigkeitsmodus
miissen die Programmdateien mit [Speichernl
vor dem SystemabschluR dieses Controller gespeichert werden

(8 Normalgeschwindigkeitsmodus

(" Hochgeschuindigkeitsmodus

Abbrechen 0K |

[OK] Andert die Einstellung. QEHW%“)
e o | A

(2) Wabhlen Sie "Normalgeschwindigkeitsmodus" oder "Hochgeschwindigkeitsmodus".
Dricken Sie [OK].

Hochgeschwindigkeitsmodus

Im Hochgeschwindigkeitsmodus werden die empfangenen Daten nicht gespeichert.
Die Daten sind dadurch nach dem Abschalten der Stromversorgung verloren. Um den
Datenverlust zu vermeiden, speichern Sie die empfangenen Daten. Dazu driicken Sie
[F9 Speichern] im Fenster [Einstellungen (Haupt)].
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|
Anzeige des Fensters "Wartung"

Zugriff: [F6 Einstellen]—[F6 Wart.]

Zeigt das Fenster "Wartung" an.
(1) Drucken Sie [F6 Wart.] im Fenster "Einstellungen (Haupt)". Das Fenster "Wartung"
erscheint (siehe unten).

M ¢ @ 4 w sesw

| Joint W@ T Ol 1%

Wartung

B G

Total h
[F1]

A d A

Datum

Yersion Batterie Tacho
[F2]1

[F41 [F51

[F31

Abbrechen: SchlieRt dieses Fenster.
® -~

Total h

)

Yersion

F1 F2

Datum Batterie

Tacho

F3  F4 F5

(2) Wahlen Sie die gewtinschte Einstellungsfunktion aus. Das entsprechende Fenster
erscheint (siehe Beschreibung auf Seite 5-148 bis 5-154).
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Anzeigen der Betriebszeit des Roboter-Controller und
der Laufzeit des Roboters

Zugriff: [F6 Einst.]—[F6 Wart.]—[F1 Total h]

Zeigt die Betriebszeit des Roboter-Controller und die Laufzeit des Roboters an.

(1) Driucken Sie [F1 Total h] im Fenster "Wartung". Das Fenster "Gesamtstunden”
erscheint (siehe unten).

g o 8 w ees0 | Jownt HoT o 1%

HER

Gesamtstunden

Gesamtbetrieb 28 H 18 M

Gesamt Lauf oH oM

Kum. Betrieb 18 M

Betrieb 29 W

|
|
Kum. Lauf | o0 M
|
|

Lauf o0 M

OK/Abbrechen: Schlieft dieses Fenster. @swcﬁurr)

Kunul. B
F4  F5

|
® A |Initialisi Gesamt B| Gesamt L Kumul. L| Andern
1

Das Fenster "Gesamtstunden“enthélt folgende Elemente:

[Gesamtbetrieb] Zeigt die gesamte Betriebszeit des Roboter-Controller an. Die
Zahlung beginnt, sobald der Controller das Werk verlaft.

[Gesamtlauf] Zeigt die gesamte Laufzeit des Roboters an. Die Zahlung beginnt,
sobald der Roboter das Werk verlafRt.

[Kum. Betrieb] Zeigt die Betriebszeit des Roboter-Controller an. Die Zahlung
beginnt jedesmal neu, wenn Sie den Zahler zuriicksetzen.

[Kum. Lauf] Zeigt die Laufzeit des Roboters an. Die Zahlung beginnt jedesmal
neu, wenn Sie den Zahler zurlicksetzen.

[Betrieb] Zeigt die Betriebszeit des Roboter-Controller seit dem
Einschalten an.

[Lauf] Zeigt die Laufzeit des Roboters seit dem Einschalten des
Roboter-Controller an.

Verflugbare Funktionstasten

Es erscheint eine Systemmeldung. Sie kdnnen den
[F4 Kumul. B] Benutzerzahler fur die Betriebszeit des Roboter-
Controller zurticksetzen (kumulative Betriebszeit).

Es erscheint eine Systemmeldung. Sie kénnen den
[F5 Kumul. L] Benutzerzahler fur die Laufzeit des Roboters
zurlicksetzen (kumulative Laufzeit).
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(2) Wenn Sie den Benutzerzéahler fur die Betriebszeit des Roboter-Controller auf Null
zurlicksetzen wollen, driicken Sie [F4 Kumul. B] im Fenster "Gesamtstunden".

Es erscheint das folgende Fenster: Wenn Sie den Zéhler auf Null zuriicksetzen
wollen, driicken Sie "OK".

M @ = 4 w ses | Jowntwo o 12

AN

Kumulative Betriebszeit

initialisieren?

Abbrechen

oH e H

)

o o 4 4 ] ]

(3) Wenn Sie den Benutzerzahler fir die Laufzeit des Roboters auf Null zuriicksetzen
wollen, driicken Sie [F5 Kumul. L] im Fenster "Gesamtstunden".

Es erscheint das folgende Fenster: Wenn Sie den Zahler auf Null zurlicksetzen
wollen, driicken Sie "OK".

g = 8 w08 | Joint Ho T o 12

R

Kumulative Laufzeit
initialisieren?

Abbrechen

)

e o V]
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Anzeigen der Versionsinformationen aller Module
Zugriff: [F6 Einst.]—[F6 Wart.]—[F2 Version]

Zeigt die Versionsinformationen aller Module im Roboter-Controller an.

(1) Dricken Sie [F2 Version] im Fenster "Wartung". Das Fenster "Version" erscheint
(siehe unten).

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

ROM-Yersion |1.420 16/26/2000
Hauptmociul |1.420 18/26/2000
Komm—Moclul |1.213 29/30,/1999
Interpretermod |1.213 ©9/3¢/1999
Herkz . bahnmodul |1.420 16/26/2000
Servo—todul |1.300 12/14,1999
Prog .geratmodul |1.409 ©4/21/2000
Programmierger. |1.52

Visuelle Ausrist. |1.403 ©4/04/2000

OK/Abbrechen: SchlieRt dieses Fenster. @Eﬁwﬁﬂ)

o o | I

(2) Drucken Sie "OK" oder "Abbrechen”, um das Fenster "Version" zu schliel3en.
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Einstellen der im Controller integrierten Kalenderuhr
Zugriff: [F6 Einst.]—[F6 Wart.]—[F3 Datum]

Stellt die im Controller integrierte Kalenderuhr ein.

(1) Dricken Sie [F3 Datum] im Fenster "Wartung". Das Fenster "Datum & Zeit"
erscheint (siehe unten).

M g @ 0 w cesw | otnt Ho T 1%

Datum & Zeit

December

9h 28m

Abbrechen OK |

fiktuelles Datum und Uhrzeit einstellen @swcﬁurr)
® 4 | |

(2) Wabhlen Sie das Element aus, das eingestellt werden soll, und driicken Sie [F5
Andern].

Die nachstehend gezeigte Zehnertastatur wird angezeigt.

Andern

F5

M ¢ @ 0w cesw | oint Ho T 12

Datum & Zeit &ndern

C ’7 CLR| BS
December 6 < — Zehnerta
Tota 7] 8| 9 statur
= 9h 29m
4 5 6
Abbrechen 1 2 3

[ CANCEL 0K

OK: Mimmt den Eintrag auf. fbbrechen: Verwirft den Eintrag §17fr

® -~

(3) Geben Sie in diesem Fenster den gewlinschten Wert Uber die Zahlentasten ein,
und dricken Sie "OK", um den neuen Eintrag in das Fenster "Datum & Zeit"
einzugeben.

(4) Prifen Sie den neuen Eintrag, und driicken Sie "OK", damit der neue Eintrag
wirksam wird.

Wenn Sie "Abbrechen” statt "OK" driicken, erscheint die Systemmeldung, dal3 die
Parameter geandert wurden. Sie werden gefragt, ob Sie zu den vorherigen
Einstellungen zuriickkehren wollen. Driicken Sie "OK", um den neuen Eintrag
rickgéngig zu machen, oder "Abbrechen”, um zum Fenster "Datum & Zeit"
zuriickzukehren.
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Einstellen des nachsten Batteriewechseldatums
Zugriff: [F6 Einst.]—[F6 Wart.]|—[F4 Batterie]

Stellt das nachste Wechseldatum der Speicher-Sicherungsbatterie des Roboter-
Controller ein.

Am Wechseldatum erscheint die Meldung "Zeit z. Ausw. der Controller-Sich.batt." in
der Menlileiste des Programmiergeréates.

(1) Dricken Sie [F4 Batterie] im Fenster "Wartung". Das Fenster "Nachstes
Batteriewechseldatum" erscheint (siehe unten).

Die aktuelle Einstellung (in diesem Beispiel: 5. Juni 2002) wird oben im Fenster
angezeigt.

Die Datumseingabebereiche zeigen das Standardwechseldatum (5. Juni 2002) an,
das zwei Jahre nach dem aktuellen Datum (5. Juni 2000) liegt, zu dem Sie dieses
Fenster offnen, vorausgesetzt, die Batterielebensdauer betragt zwei Jahre.

M ¢ @ 0w cesw | oint Ho T 12

Nachstes Batteriewechseldatum [ ©/0/0]

December

Abbrechen 0K |

Nachstes Batteriewechseldatum einstellen Qﬁjw%ﬂ)
.A‘

(2) Wenn Sie dieses Fenster 6ffnen, um die aktuelle Einstellung zu prifen, missen
Sie auf jeden Fall "Abbrechen” driicken.
Wenn das angezeigte Standardwechseldatum das gewinschte Datum ist,
dricken Sie "OK".
Um das neue Wechseldatum einzustellen, wahlen Sie das zu andernde Element
aus, und driicken Sie [F5 Andern]. Die nachstehend gezeigte Zehnertastatur wird
angezeigt.

| Andern

M ¢ @ 0w cesw | oint Ho T 12

Nachstes Batteriewechseldatum [

; r CLR| BS kZehnerta

Datum & Zeit &ndern

(e

December

statur

Tota 7 8 9

4 5 6

Abbrechen 1 2 3

[ CANCEL 0K

OK: Mimmt den Eintrag auf. fbbrechen: Verwirft den Eintrag §17fr

® -~ | |
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(3) Geben Sie das gewiinschte Datum Uber die Zahlentasten in diesem Fenster ein,
und driicken Sie "OK".

ANMERKUNG: Verwenden Sie auch zum Einstellen des Monats die Zahlentasten.
Far Januar geben Sie "1", fir Februar "2" usw. ein.

Der neue Eintrag wird in das Fenster "Néchstes Batteriewechseldatum®
eingegeben.

VORSICHT: Das neue Wechseldatum muf3 innerhalb von zwei Jahren liegen,
wenn Sie eine Batterie durch eine neue ersetzt haben.

(4) Prifen Sie den neuen Eintrag, und driicken Sie "OK", damit der neue Eintrag
wirksam wird.

Wenn Sie "Abbrechen" statt "OK" driicken, wird der neue Eintrag riickgangig
gemacht. Dricken Sie "OK" oder "Abbrechen", um das Fenster "Nachstes
Batteriewechseldatum" zu schliel3en.
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Anzeigen des Tachometers und des Streckenmessers fur jede Achse
Zugriff: [F6 Einst.]—[F6 Wart.]—[F5 Tacho]

Zeigt den Tachometer und den Streckenmesser an, die die zurlickgelegte Strecke fiir
jede Achse zahlen.

Wenn der Streckenmesser den Stand erreicht, an dem ein Olwechsel notwendig ist,
nehmen Sie bitte die notwendigen Wartungsarbeiten vor.

(1) Driucken Sie [F5 Tacho] im Fenster "Wartung". Das folgende Fenster erscheint.

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

Tacho Streckenmesser Tntervall
Hcrot) | 0.0 | 0.6 | oddddaa
6256000
J3Crot) 6888889
Hirot | 0.0 | 0.0 | | 10277778
6666667
10000600

_o

J2(rot) ©.9

8.9

J5(rot) ©.9

J6(rot)

©.9

F6: Loscht den Hert. OK/fbbrechen: Schliefen )
[ ] 'y | | Initialisi | Rucks.
F6
Das Fenster "Tacho" enthélt folgende Elemente:
[Tacho] Zeigt den Gesamtweg an, den jede Achse seit Verlassen des

Werkes zurtickgelegt hat.

[Streckenmesser] Zeigt den Weg an, den jede Achse zuriickgelegt hat, seit Sie den
Streckenmesser auf Null zurtickgestellt haben.

[Intervall] Zeigt die festgelegten Olwechselintervalle fiir jede Achse an.
(2) Wenn Sie den Streckenmesser auf Null zuriicksetzen wollen, driicken Sie

[F6 Rucks.]. Es erscheint das folgende Fenster. Wenn Sie den Streckenmesser
auf Null zurticksetzen wollen, driicken Sie "OK".

M ¢ @ 0w cesw | oint Ho T 12

Systemmeldung

Streckenmesser
initialisieren?

Abbrechen 0K

J5Groty | V.9 | bbbbbb/

JB(rot)‘ ©.9 | 10000000
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|

Anzeigen des Fensters "Optionsmen("
Zugriff: [F6 Einst.]—[F7 Optionen]

Zeigt das Fenster "Optionsmeni" an.

(1) Dricken Sie [F5 Optionen] im Fenster "Einstellungen (Haupt)'. Das Fenster
"Optionsmeni” erscheint (siehe unten).

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

s

Schiitzen Sprache
[F31 [F61

ROBTYP Aktual .

Optionsment

[F111 [F121
fAbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. @Skm)
[ A Schiit zen | | Sprache

(2) Wabhlen Sie die gewtinschte Einstellungsfunktion aus. Das entsprechende Fenster
erscheint (siehe Beschreibung auf Seite 5-156 bis 5-159).
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Einstellen des Schutzmodus
Zugriff: [F6 Einst.]—[F7 Optionen]—[F3 Schiitzen]

Stellt den Schutzmodus ein, der Programme und/oder Parameter davor schiitzt, dal3
Sie Uber das Programmiergerat geandert werden.

(1) Driucken Sie [F3 Schiitzen] im Fenster "Optionsmeni”. Das Fenster
"Schutzmoduseinst.” erscheint (siehe unten).

M g @ 4 w —ees | doint we 1o 12

Schutzmoduseinst .

@ Schutzmodus auswahlen

{" Parameter— & Programmschutz

bprache
{™  Parameterschutz [FB]

{® Kein Schutz K

Abbrechen OK |

OK: Beendet mit Speichern. G

o o | ] ]

(2) Wahlen Sie den gewlnschten Schutzmodus aus, und driicken Sie "OK". Der
ausgewahlte Modus wird wirksam.
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Auswahlen der Sprache
Zugriff: [F6 Einst.]—[F7 Optionen]—[F6 Sprache]

Schaltet die Anzeige auf dem Programmiergerat auf die von lhnen ausgewahlte

Sprache um.

(1) Driucken Sie [F6 Sprache] im Fenster "Optionsmeni". Das Fenster "Sprache
auswahlen" erscheint (siehe unten).

(2) Wahlen Sie die gewilnschte Sprache aus, und driicken Sie "OK".

M@N W @ 3 m e | JointHOTOllT
I Sprache auswdhlen -

German @
English Sprache
[F61

4]

fibbrechen 0K |

OK: Aktiviert/deaktiviert die aktuelle Auswahl. @swcﬁurr)
e of | | | 1 | |
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(3) Damit der neue Eintrag wirksam wird, schlieen Sie alle getffneten Fenster, um
zur Hauptanzeige zu gelangen. Die Hauptanzeige wird dann in der ausgewahlten
Sprache (in diesem Beispiel Japanisch) angezeigt.

M ¢ @ 4 w sesw | doint wo T o 12

o

Einst. |

® i firm | Bild | E/f Bed.feld

Programm

Aktivierung von Erweiterungsfunktionen

Zugriff: [F6 Einst.]—[F7 Optionen]—[F8 Extnsion]—
[F5 Eingabe-ID]

Aktiviert Erweiterungsfunktionen.

Sobald die Einstellung aktiviert ist, bleibt Sie auch nach einem Aus- und Einschalten
der Stromversorgung des Controller erhalten.

Zu den Erweiterungsfunktionen gehort die Funktion zur Konformitatssteuerung der
Spitze, die in Abschnitt 3.5.3 in Kapitel 3 des PROGRAMMIERUNGSHANDBUCHES
beschrieben ist.
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Einstellen des Robotertyps fur den Controller
Zugriff: [F6 Einst.]—[F7 Optionen]—[F11 ROBTYP]

Stellt den Robotertyp fiir den Controller ein.

Dieser Befehl ist nur zur Verwendung durch DENSO-Servicepersonal gedacht.
Verwenden Sie diesen Befehl nicht selbst.

Aktualisieren des Controller-Systems
Zugriff: [F6 Einst.]—[F7 Optionen]—[F12 Aktual.]

Aktualisiert die Version des Controller-Systems.

Dieser Befehl ist nur zur Verwendung durch DENSO-Servicepersonal gedacht.
Verwenden Sie diesen Befehl nicht selbst.

5-159



Speichern der Systemparameter
Zugriff: [F6 Einst.]—[F8 Speich]

Speichert die Systemparameter, die im Roboter-Controller gespeichert sind, so daR
beim Ausschalten des Roboter-Controller diese Parameter nicht verlorengehen.

(1) Drucken Sie [F8 Speich] im Fenster "Einstellungen (Haupt)'. Das folgende
Dialogfenster "Systemmeldung"” erscheint.

M g @ 4 w —ees | doint we 1o 12

Systemparameter speichern?

Sie werden beim Neustart des
Controllers wirksam.

Abbrechen

Optionen Speich Speichern
LF71 LF8]1 LF9]1

)

o o | ] ]

(2) Driucken Sie "OK", um die Systemparameter zu speichern. Es wird das folgende
Dialogfenster "Systemmeldung" angezeigt:

M ¢ @ 0w cesw | oint Ho T 12

Systemparameter wurden gespeichert.

_ |

o o

Optionen Speich Speichern
[F71 [F8] [F9]

)

e o | ]

(3) Dricken Sie "OK", um das Dialogfenster "Systemmeldung” zu schliel3en.
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Speichern eines Programmes
Zugriff: [F6 Einst.]—[F9 Speichern]

Speichert die Programme, die im Roboter-Controller gespeichert sind permanent. Auf
diese Weise bleiben die Programme auch dann erhalten, wenn die Stromversorgung
des Roboter-Controller ausgeschaltet wird.

(1) Dricken Sie [F9 Speichern] im Fenster [Einstellungen (Haupt)]. Es erscheint die
folgende Systemmeldung.

M ¢ @ 0w cesw | oint Ho T 12

Systemmeldung

Progranmdateien speichern?

Abbrechen 0K |

@|@

Optionen Speich Speichern
[F71 [F8] [F9]

)

e o | ]

(2) Dricken Sie [OK], um das Programm zu speichern.
(3) Sobald das Programm gespeichert ist, erscheint die folgende Systemmeldung.

M ¢ @ 0w cesw | oint Ho T 12

Systemmeldung

Programmdateien wurden gespeichert.

_ |

— 1 — 11

Optionen Speich Speichern
[F71 [F8] [F9]

(4) Dricken Sie [OK].
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5-162

Wechsaln zwischen internem und
externem Auto-Modus

Zugriff:  [F10 INT/EXT]

Wechselt zwischen dem internen und dem externen Auto-Modus.

Wenn dieser Befehl ausgefilhrt werden soll, sollte sich der Roboter-Controller
entweder im internen Auto-Modus oder im externen Auto-Modus befinden.

(1) Driucken Sie [F10 INT/EXT] in der Hauptanzeige. Das folgende Fenster erscheint.

O & @ 4 w -eeew | wore|| &

Systemmeldung

Zum externen automatischen
Modus wechseln?

fbbrechen

o

o o | 4 ] ]

(2) Dricken Sie "OK", um den Modus zu wechseln.
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5.9

Vorbereten des Roboter-Controller zum
Ausstecken des Programmier ger ates
Zugriff: [F11 Aussteck]

Bereitet den Roboter-Controller so vor, daRR Sie das Programmiergerat ausstecken
kénnen. Bevor Sie das Programmiergerdt vom Roboter-Controller oder vom
Bedienfeld ausstecken kdnnen, mussen Sie diesen Befehl verwenden.

Bevor Sie diesen Befehl ausfiihren, missen Sie folgendes sicherstellen:

1) Der Roboter-Controller befindet sich im Auto-Modus.
2) Ein NOT-AUS-Signal wird eingegeben.

(1) Dricken Sie [F11 Aussteck] in der Hauptanzeige. Das folgende Fenster erscheint.

D& @ 0 w e | HoTol 12

ALTO

Systemmeldung

Programmiergerat trennen?

Dadurch wird das Gerat deaktiviert.

Abbrechen

)
e of | | [ 1 | |
(2) Dricken Sie "OK", um fortzufahren.
Es erscheint das folgende Fenster:
09 @ 4 w —eesw | WoT ol 12

I Bitte warten...

Prog.gerat vom Controller trennen.

Programmierung erst bei erneuter

Yerbindung wieder moglich.

Programmiergerat nicht verwendbar.

o

o o | 4 ] ]

(3) Stecken Sie das Programmiergerdt aus dem Roboter-Controller oder aus dem
Bedienfeld aus.

5-163






| ndex







Symbols

2-Punkt-Programmierung..........ccceeeeeveneereens 4-32,4-74
A
AbDBrechen-Taste ........ccovvveeieiiicee e 1-8
Andern der Strecke beim Neustart der
Durchlaufbewegung..........cceoevevenieieceeeerene s 3-100
ANfanrvVektor ......cvvvvvceeee e 2-44, 4-11, 4-12
Anschalten des Motors.........cccveeecveevieecceee e 2-9
Arbeitskoordinaten............coeeeeereeeieeeinennns 3-5, 4-1, 4-63
Festlegen der Arbeitskoordinaten.............cccc... 5-81
Schaltflache fur die Arbeitskoordinaten................ 1-6
Arm Manager inWincapsll................. 2-37, 2-42, 2-49
Armstellung 4. AChSE......c.ocveveece e 4-55
Armstellung 6. AChse.......ccccovvvvvveccecresiene, 4-54, 4-62
Armstellungen.......cocoeeveceevecennenen, 4-2,4-52, 4-58, 4-64
Armstellungen von Schulter, Ellbogen und Handgelenk
................................................................................ 4-77
Ausfuhrung mit EinzelzyKIUS.........ccocovenininniinenee
............................................. 3-1, 3-45, 3-46, 3-48, 5-52
Ausschalten des MOtOrS.........ccveeveeiveeeeee e 2-11
Ausschalten des Roboter-Controller (TP/OP)... 2-1, 2-3
AUSWANISChaItEr ......ccueeeiieecieiicieccee e 1-8
AULO-MOCUS.......oveeiriecieecee et 3-45
NAUO-MOUS .....ocoveeeiceeceecteecteere et 1-6
Wechseln zwischen internem und externem Auto-
MOCUS .....oooveereereere ettt ebe b 5-162
B
Basiskoordinaten.........c..ccceeverveennen. 3-5,4-1, 4-11, 4-12
Bearbeiten
Bearbeiten einer Programmcodezeile im Manuellen
MOAUS .....oeeitrieceee ettt e 5-31
Bearbeiten eines Programmes im Manuellen Modus
............................................................................ 5-26
Bedienfeld........ccccvevieiicicece e 5-121
Anschlief3en des Bedienfeldes............uu........ 1-1,1-2
Handhabung des Bedienfeldes...........ccccccvvrinnene 1-10
BefEhlSEAItOr ......cvveevei e 3-18
BefehlSmMENU.......ceeeeviiieiiceec e 5-1
Benutzer-E/A-ANSChIUSSE.........cooveevieeiceee e 3-15
Benutzereinstellungen ........cccceevvveve e, 5-85
BEREICH .....ooovievicectececee e 5-95
Bereitschaftswinkel (RANG.).......cccoovverenieniienennn, 5-95
Beschleunigung

Einstellen des Reduzierungsverhéltnisses fir die
programmierte Geschwindigkeit, Beschleunigung

UNA VErZOGErUNg ......coveeeereeeereeniesieseeseeeeee e 5-76
Betriehsmodi .........cooouiiiiiicie e 3-1

Switching Between Operation Modes................... 32
BEtriebsmodi:.........coveeveriieiie e 5-74
Betriebszeit des Roboter-Controller...................... 5-148
BewegungSralM........ccoceveeeenieeree e 5-94
boundaries of robot figures.........cccccoveveierieieinn 4-58
Bremses

Ldsen und Verriegeln der Bremsen..........cccce.e. 5-96
Bremswiderstand des Roboter-Controller ............... 5-86
C
CAL (Cdlibration)

Ausfiihren einer CAL-Operation ........ccccceveeeene. 5-89

G T 0T = 5-100

CAL (Kalibrierung)

Kalibrierung des Roboters...........ccoovvveevevvinnnns 2-13
(G001 o] 7= S (< o 1A 1-8
D
Datum uNd ZEit.......covereeeririerineeres e 5-151
Debug-Fenster

Anzeigen eines Debug-Fensters im Auto-Modus5-70

Anzeigen eines Debug-Fenstersim Programmier-

PrifMOAUS ..o 5-58
deceleration

Einstellen des Reduzierungsverhéltnisses fir die

programmierte Geschwindigkeit, Beschleunigung

UNA VErZOGEIrUNG ....cecvveeeeeeeeereesieseeseeseeeeeeseenes 2-18
Direkter Programmiermodus...........cceveeevvereerennen. 5-78
Diskette

Einlesen der Diskettendaten in den Roboter-

CONIOHES ...t 5-129

Formatieren einer Diskette..........cccccceererennne 5-135

Speichern von Daten aus dem Roboter-Controller

AUf DISKELLE .......eeieeeiee e 5-132

Speichern von Daten aus dem Raoboter-Controller

AUf DISKELLE ... 5-132
Diskettenlaufwerk

Anzeigen des Fensters.......ccoovvvveeeeceereeneesennnn, 5-126
DOPPELT ..ottt 4-52, 4-62
DOPPELT ..ottt 4-55
dummy input

Schaltflachen Dummy-Eingabe...........ccccceevvenene 1-6
DUMMY-SLECKEN.....c.eiieieieiecieeieeee e 1-1,1-2
E
E/A

Anzeige von E/A-Signalen und Simulation der Ro-

boter-Bewegung .........coceverereeeiiereene e 5-117

Ein- und Ausschalten von E/A-Signalen........... 5-117

Einstellung von E/A-Ausgabe-Einschrankungen bei

verriegelter Masching........cccocevcevvveveseceeeennn, 5-119
EINFACH......ccoi it 4-52, 4-62
EINFACHA ... e 4-54
Einstellen des Hochgeschwindigkeitsmodus bei der
Ubertragung von Programmdateien...................... 5-146

Einstellen des Reduzierungsverhéltnisses fir die
programmierte Geschwindigkeit, Beschleunigung und

Verz6gerung

BCCEAlEIatION ..o 2-18
Einzelschrittausfihrung................. 3-1, 3-45, 3-54,5-54
Ellbogenstellung.......cccccveevecevevvnnieceeeennn 4-53, 4-60
Erstellen eines neuen Programmes im Manuellen
MOAUS.....ccveiitee ittt 5-10
erwartete Uberlastungen..........cocoveveevevrveeeeeeceesennnn, 5-86
erweiterte Achsen

Auswahlen des Raobotertyps (reserviert) ............ 5-73
external automatic operation

Stopping external automatic operation............... 3-69

Switching to external automatic operation......... 3-66



=

FDD

Daten, die Uber das Diskettenlaufwerk gehandhabt

werden KOnnen ..o 5-127
Fenster 5-7, 5-15, 5-71, 5-90, 5-93, 5-122, 5-138, 5-147
Fenster AktuelleRoboterposition................... 2-27, 2-46
Fenster Geschwindigkeiteinstellen................ 2-20, 2-24
FUNKLION ...t 3-77
FUNKLIONSLASLEN ... 1-7
G
ganzzahlige Variablenwerte.............cccccvvernne 5-15,5-75
GALEWEAYS. ... .o ceeeeeeeieeieee et steesee e e e e aeeee e 5-145
GelenkmOodUS ......ccvevievee e 3-1, 34, 3-7

Arm Traverse Keys and Driven AX€S..........co...... 312
Gelenkvariablentypen

Wechseln des Ausdruckes der aktuellen Roboterpo-

sition zum Variablen-Typ Gelenkvariable........... 5-91
GIEIWINKEL ......eeviiiieiee et 4-2
H
halt

Anhalten (Stop) ....ceoerereneiieereee 3-1, 3-59, 3-63

Anhalten des ausgewahlten Programmes im Pro-

grammierprifmodus..........cceceeeevervveneeeereenies 5-50

Halting the selected program in Teach check mode...

............................................................................ 5-60
Haltepunkt

Ausfiihren einer HP (Haltepunkt)-Stop-Operation.....

............................................................................ 3-97

Einstellen des Haltepunkt-Stopmodus................. 3-95

Haltepunkt-Funktion............ccoerrinienincncnne 3-90

Haltepunkt-Stopmodus.........cccoverereneeieenienienene 3-90

Setzen eines Haltepunktes...........coovceeieiennnne 3-91

Setzen von Haltepunkten im Manuellen Modus........

............................................................................ 5-33
Handgelenksstellung .......cccocvveveeeeevecrieneenen, 4-54, 4-61
Hauptanzeige

Grundfunktionen des Programmiergerétes............ 1-7
Hilfsfunktionen

Bereitstellen von Hilfsfunktionen........... 5-77,5-118

Bereitstellen von Hilfsfunktionen im Manuellen

MOOUS ...t e 5-34
homogene Umformungsmatrix ..................... 5-21, 5-75
I
Interferenzprifbereich..........ccoceeeeee. 4-30, 5-83, 5-84
internal automatic operation

Starting internal automatic operation.................. 3-45

Stopping internal automatic operation................. 3-59
| P-Adresse des Roboter-Controller ..........ccocovene.. 5-144
K
KIPPEN ..ot 4-52, 4-56, 4-61
Kodierer

Anzeigen von Codiererinformationen............... 5-101
Kommunikationsberechtigungen ..........c.ccccceeeeene 5-139
kompilieren

Einstellung von Kompilierungsoptionen............. 5-37

Speichern und Kompilieren eines bearbeiteten Pro-

grammesim Manuellen Modus............ccccevveneene. 5-32
Konfigurieren der Hardware..........ccooveeeevevciennnns 5-118

Kontinuierliche Ausfihrung................... 31, 3-45, 3-51

Kontrollampen........cccoeeieveeeveseneeseesieneens 2-1,2-4,2-5
KOoOrdinaten.........cceveveeeeerieeeenieeeseeeeesiens 4-1, 4-63
Kopieren eines Programmes im Manuellen Modus........
................................................................................ 5-13
KeChgang ......cocoverereneneeeee e 2-26
L
Laden eines Projektes.........cccooevenenenenieesiesenens 5-124
Laufzeit des RODOters........ccoceeiiiiiiiinicce e 5-148
LINKS ..o 4-52, 4-56, 4-59
log
Anzeigen des Fehlerprotokalles....................... 5-125
Anzeigen eines Kompilierprotokollesim Manuellen
1Yo o [0 5-33
Lokale Steuerparmeter.......ccevvevereerens 2-36, 2-43, 2-53
Ldschen
L dschen einer Programmzeile im Manuellen Modus
........................................................................... 5-28
L 6schen eines Programmes im Manuellen Modus.....
........................................................................... 512
M
Manueller MOodusS.........cccueeieeiie e 34
Manuelles Betreiben des Roboters....................... 3-4
Schaltflache Manueller Modus.........c.coovvevveenee.. 1-6
Master-Steuerparameter..... 2-27, 2-36, 2-43, 2-48, 2-53
mechanische Schnittstellenkoordinaten................... 4-11
Mechanische Schnittstellenkoordinaten.............cccc........
....................................................... 3-6, 4-10, 4-12, 4-15
MENUDAUM. ...ttt 5-2
menu tree [F1 Program] in Auto mode............... 5-60
menu tree [F1 Program] in Manual mode............. 59
MENUDbaUM .......coeeeeei e, 5-72,5-123
Menibaum [F1 Programm] im Programmierprif-
107070 11 SO 5-49
MENUIEISEE ... 1-6
MOOEM ...t 5-143
ModUSSChalter .........cooeirireeriree e 1-1,1-2
Muster flr Endwerkzeuge.........cccceevvevvvreeeereenennnn. 4-28
N
NICHT KIPPEN......ccccvreieiieeresiene 4-52, 4-56, 4-61
NICKWINKE! ... 4-2,4-3
NOFMAIVEKLOL .....ceovireiiierieeeeie e 2-44
NULZIBSE ..o 2-27, 2-29, 2-54, 2-55
NutzlastsSChwerpunkt ...........cccceeereneneneneeeeeee e
......................... 2-27, 2-30, 2-33, 2-40, 2-44, 2-45, 2-54
O
OBEN ...t 4-52, 4-56, 4-60
OK-TaSIE .. 18
Orientierungsvektor..........ccvcvvvrereennn. 2-44, 4-11, 4-12

output signals
Anzeige von E/A-Signalen und Simulation der Ro-

boter-Bewegung .........coeverereeeiieneene e 5-117
Verwalten der Ausgangssignale des Roboter-
CONLrONEN ... 3-15



P

POSItIONSAALEN ..o 4-2,4-64
Positionsvariablentypen

Wechseln des Ausdruckes der aktuellen Roboterpo-

sition zum Variablen-Typ Positionsvariable........ 5-90
Positionsvariablen-Werte ...........c.ccoveevneennn. 5-18, 5-75
Prioritatsreihenfolge der Programme

Einstellen der Prioritétsreihenfolge der Programme

IMAULO-MOAUS.........ooeiieeie e 5-67
Einstellen der Prioritétsreihenfolge der Programme
im Programmierprifmodus.........cccceevvveeeeceneenn, 5-56
Programm
Anzeige von Code eines ausgewahlten Programmes
im Programmierprifmodus.........ccoevvveeeeceeneennn, 5-57
Programm
Anzeige von Code eines ausgewahlten Programmes
im Programmierpriafmodus...........ccooeveeeeeienennnn, 5-69
Erstellen eines neuen Programmes im Manuellen
MOAUS.....oeeiieiie e 5-10, 5-13
L dschen eines Programmes im Manuellen Modus.....
............................................................................ 5-12
Verursachen eines Schrittstops im Auto-Modus..5-62
Programmiergerat.........c.cceeeverieveseseereereesennnns 1-1,1-4
Vorbereiten des Roboter-Controller zum Ausstecken
des Programmiergerates.........coovvvvereeeereeneenens 5-163
Programmierprifmodus..........ccoeeeeeveererennn, 5-57, 5-69
Programmierprifung
Programmierprifmodus..........cccvevverereerecrnsnnns 3-30
Teach check mode icon.........ccooeevvinenenceeieneenn, 1-6
Programmlistenfenster
Anzeigen des Programmlistenfensters im Auto-
MOTUS ...t 5-59
Anzeigen des Programmlistenfenstersim Manuellen
MOOUS ...ttt 5-8

Programmlistenfenster im Programmierprifmodus
Anzeigen des Programmlistenfensters im Program-

MIErPrifmMOdUS........ccovveieeeeeeere e 5-48
Programmzeile
Einfligen einer neuen Programmzeile im Manuellen
MOOUS ...ttt e 5-27
Einfligen einer Programmzeile im Manuellen Modus
............................................................................ 5-30
Kopieren einer Programmzeile im Manuellen Modus
............................................................................ 5-29
Ldschen einer Programmzeile im Manuellen Modus
............................................................................ 5-28
Proj ekt
Bereitstellen von Hilfsfunktionen im Manuellen
MOAUS ....oveiiteieceee ettt s vee e s 5-34
Laden eines Projektes.........ccoovveveveeeereeneeniens 5-124
Projekt einstellen...........ccoooieiinnininecee 5-35
R
RECHTS ..ot 4-52, 4-56, 4-59
Reduzierungsverhaltnisse fir die programmierte
Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzégerung.....
...................................................................... 2-18,5-76
Roboter-Installationsbedingungen...........cccccecvereenee. 2-46
[236]oJ011= £ (0] o [ 3-1, 3-59, 3-65
(23610101 1= 11 o SRR 5-73,5-159

ROHWINKE ... 4-2,4-3

S

Schaltflachen der Hauptanzeige.........ccccccueee.. 1-6,3-2
Schritt
Verursachen einer Einzelschrittausfiihrung im Auto-
Yo o [0 5-65
Verursachen einer Einzelschrittausfiihrung im Pro-
grammierprifmodus.........ccoceeereneiencneereeee 5-54
Verursachen eines Schrittstops im Auto-Modus.........
........................................................................... 5-62
Verursachen eines Schrittstops im Programmier-
01011410 (1S S 5-51
Schulterstellung.......ccceecevvvievececeeeceece 4-53, 4-59
SChUEZMOAUS ...t 5-156
SChWEIPUNKL.......ooieeciiceeee e
..... 2-27, 2-30, 2-31, 2-32, 2-33, 2-40, 2-41, 2-44, 2-45,
2-54

Serielle RS-232C-Schnittstellen
Einstellen der Ubertragungsraten fiir serielle RS-

232C-Schnittstellen........oocvceeceeceeceeceeeen, 5-143
Serielle Schnittstelle.........oecveciciecicccceceeies 5-143
SHIFT-Taste und Umschaltanzeige..........ccoccveeieeee 1-7
Sicherheitsschalter.........cccooevviieeieececenne, 2-6, 2-7, 2-8
Sicherungshatterie

Einstellen des néchsten Batteriewechseldatums.........

......................................................................... 5-152

Schaltflachen Sicherungsbatterie.............cccccveee 1-6
singularer PUNKL.........cccceoeevevevennce e 3-10, 4-58
Software-Bewegungshegrenzung.........ccceeeereeneenn 5-94
speed

Einstellen des Reduzierungsverhéltnisses fir die
programmierte Geschwindigkeit, Beschleunigung

UNd VErzOgerung .......ccoeeeeeereeneeseesiesennens 2-18, 5-76
Speicherinformationen des Roboter-Controller.... 5-137
Speichern der Systemparameter ...........ccccceeereenee. 5-160
SPraChe....cveciee e 5-157
Status ohne Programmiergerat...........coevevevveveninrnnns 1-3
SEAUSZEI ... 1-6, 3-2
step

Einzelschrittausfihrung.........cccoveevveeeeevecniciennns 3-54

Schrittprifung ......ooeveeeeieeese s 31, 3-33

SChItESIOP .. 3-59, 3-61
Steuerprotokoll .........ooeeeiieee e 5-136
Steuersatz der Bewegungsoptimierung...........cceeeeeeereenee.
.............................................................. 2-27, 2-37, 2-54
SArECKENMESSES ... 5-154
System Manager in WINCAPSII ......... 2-37, 2-42, 2-49
System-E/A-AnsChlUsse........ccccvvvvvvveeecesee 3-15
SyStemMpParameter ........ccoeevereieseneeee e 5-160
T
TaCNOMELEN ......veieereer e 5-154
Tasten fir die Bewegung deSAIMES........cccceeeeveeriereenn
............................................. 1-5,3-11, 3-12, 3-13, 3-14
top screen

[CONS 0N tOP SCIEEN.....cviiiieeeeee et 1-6

Menl der Hauptanzeige .........cocceevereereeeseenieseenn. 51
TOUCh-Panel ..o 1-8




0

Ubertragungsraten
Einstellen der Ubertragungsraten fur serielle RS-
232C-Schnittstellen.......coeveevinecneneeeee 5-141
UNTEN ..o 4-52, 4-56, 4-60
Vv
variable
Anzeigen und Andern von Variablenwerten ....... 5-75
Variable
Anzeigen und Andern der Anzahl der verwendeten
V= o] 1< o F 5-24
Manueller Modus..........cccvveeeeeeierciee e 5-14
Vektorvariablen-Werte........cccoeeeeveveeeceevceecneens 5-17

Variablentyp homogene Umformungsmatrix
Wechseln des Ausdruckes der aktuellen Roboterpo-

sition zum Typ Trans.-Variable.........cccccevvruennnne. 5-92
Variablenwerte mit doppelter Genauigkeit.............. 5-75
VEKLOTEN ...ttt e ebae e e 2-44
Vektorvariablen-Werte .........ccocveveieceee v 5-75
Version-Information

Anzeigen der Versionsinformationen aller Module....

.......................................................................... 5-150
Verzdgerung

Einstellen des Reduzierungsverhéltnisses fir die
programmierte Geschwindigkeit, Beschleunigung

UNd VErZOGErUNg .....cecvveveeeeiereenieseesresseeeeeeseenes 5-76
w
Weltkoordinaten ..........cccoveveenenneneneeeseenns 4-1, 4-63
Werkzeugkoordinaten............c.ccocevenee 4-10, 4-13, 4-66
Advantages of tool coordinates...........ccccceeeueenne 4-16
Definition der Werkzeugkoordinaten.................. 4-19
End-effector samples and their tool coordinates
AEFINITIONS ... 4-28
Erstellen von Werkzeugkoordinaten.................... 4-14
Festlegen der Werkzeugkoordinaten................... 5-80
Musterprogramm zum Wechseln der definierten
Werkzeugkoordinaten ............ccocvvevverenerieesienenns 4-24
Schaltflache Werkzeugkoordinaten............cccc.c..... 1-6
TOOLO (mechanische Schnittstellenkoordinaten) .....
............................................................................ 4-15
Vorsichtsmal3nahmen beim Definieren der
Werkzeugkoordinaten ............coceeeeveienens 4-23,4-71
Werkzeugmodus..........cooeeeeeveienencicneenn. 31, 3-6,39
Arm Traverse Keys and Driven AXes.................. 312
Werte fur Gelenkvariablen ............ccccceeeeeee. 5-19, 5-75
Werte von Gleitpunkt-Variablen.................... 5-16, 5-75
X
X-Y-MOUUS....c.coviriiieinienieene e 31,35,38

Z
Zeichenfolgevariablen-Werte...........cccceeeneee 5-22,5-75
Zyklus
Verursachen einer Ausfiihrung mit Einzelzyklusim
Programmierprifmodus .........cccvvvieveeeeieenninnns 5-52
Verursachen eines Zyklusstops im Auto-Modus 5-63
ZYKIUSPrifung .....cooveveeneeieeeeeeee e 3-1, 3-31
ZYKIUSSLOP .. 3-59, 3-60



DENSO ROBOTER
Vertikal ausgerichtet, Vx-D-Serie
Horizontal ausgerichtet, H*-D-Serie
Kartesische Koordinaten, XY C-4D-Serie

EINSTELLUNGSHANDBUCH

Erste Auflage April 2000
Zweite Auflage  Juni 2000

DENSO CORPORATION

Industrial Systems Product Division
9B30C

Zweck dieses Handbuches ist es, genaue Informationen fir 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 Handbuches gerne
willkommen.

DENSO {bernimmt keinerlei Haftung fir direkte oder indirekte Schaden, die durch die
Anwendung der Informationen in diesem Handbuch entstehen.






	Vorwort
	Der Dokumentationssatz ist wie folgt aufgebaut:
	Das vorliegende Handbuch ist wie folgt aufgebaut:
	SICHERHEITS- UND VORSICHTSMASSNAHMEN
	INHALT
	Kapitel 1 Programmiergerät und Bedienfeld
	Anschließen des Programmiergerätes und / oder Bedienfeldes
	Anschließen des Programmiergerätes
	Anschließen des Bedienfeldes
	Status ohne Programmiergerät

	Handhabung des Programmiergerätes
	Halten des Programmiergerätes und Drücken des Sicherheitsschalters
	Namen der Tasten, Schaltflächen und Schalter am Programmiergerät
	Grundfunktionen des Programmiergerätes

	Handhabung des Bedienfeldes

	Kapitel 2 Vorbereitung der Programmierung
	Anschalten des Roboter-Controller (TP/OP)
	Ausschalten des Roboter-Controller (TP/OP)
	Sicherheitsschalter (TP/OP)
	Anschalten des Motors (TP/OP)
	Ausschalten des Motors (TP/OP)
	Kalibrieren (CAL) des Roboters (TP/OP)
	Einstellen des Reduzierungsverhältnisses für die programmierte Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzögerung (TP/OP)
	Kriechgangauswahl (TP)
	Einstellen der Master-Steuerparameter für Nutzlast, Schwerpunkt und Steuersatz der (TP/WC)
	Einstellen der Bedingungen für den Roboterbetrieb (TP/WC)
	Konfigurationsliste

	Kapitel 3 Allgemeine Einführung zu den Betriebsmodi und zur Maschinen˜- ver˜riegelung
	Betriebsmodi und Maschinenverriegelung
	Wechseln des Betriebsmodus (TP/OP)
	Maschinenverriegelung (TP)

	Manueller Modus (TP/OP)
	Manuelles Betreiben des Roboters
	Verwalten der Ausgangssignale des Roboter-Controller
	Verwenden des Befehlseditors

	Programmierprüfmodus (TP)
	Auto-Modus (TP/OP)
	Starten des internen automatischen Betriebs (TP/OP)
	Anhalten des internen automatischen Betriebs (TP/OP)
	Umschalten in den (TP/OP)
	Beenden des externen automatischen Betriebs (TP/OP)
	Funktion "Weiter"
	Funktion "SS" (Sicherer Start)
	Haltepunkt-Funktion [TP] [Ver. 1.4 oder höher]
	Ändern der Strecke beim Neustart der Durchlaufbewegung�[Ver. 1.4 oder höher]


	Kapitel 4 Allgemeine Einführung zu Koordinaten und Armstellungen
	Koordinaten, Interferenzprüfbereich und Armstellungen in der V*-D-Serie
	Koordinaten
	Interferenzprüfbereich
	Abbildungen von Schulter, Ellbogen und Handgelenk

	Koordinaten, Interferenzprüfbereich und Armstellungen in der H*-D-Serie
	Koordinaten
	Interferenzprüfbereich
	Schulterstellung


	Kapitel 5 Befehle zu den Funktionstasten des Programmiergerätes
	Befehlsmenü
	Hauptanzeige
	Menübaum

	Anzeigen des Programmlistenfensters
	Anzeigen des Programmlistenfensters im Manuellen Modus
	Anzeigen des Programmlistenfensters im Programmierprüfmodus
	Anzeigen des Programmlistenfensters im Auto-Modus

	Anzeigen der aktuellen Roboterposition
	Anzeigen des Fensters "Bildv. einstellen"
	Anzeige von E/A-Signalen und Simulation der Roboter-Bewegung
	Anzeigen des Bedienfeldes
	Anzeigen des Fensters "Einstellungen (Haupt)"
	Wechseln zwischen internem und externem Auto-Modus
	Vorbereiten des Roboter-Controller zum Ausstecken des Programmiergerätes

	Index

