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Vorwort

Danke, daR Sie WINCAPSII gekauft haben. Dieses Produkt ist fir die effiziente
Programmentwicklung und -tberprifung des DENSO-Roboters auf dem mit dem Roboter-
Controller (NetwoRC) verbundenen PC bestimmt.

WINCAPSII ermdglicht ebenfalls, Roboterprogramme und Daten an einem entfernten Standort
Uber Telefonleitungen zu Uberprtfen.

Auf dem PC lassen sich mit WINCAPSII Roboterbewegungen, Variablen und E/A nachbilden oder
Programmdateien in Projekteinheiten verwalten. So kénnen Sie miihelos Programme entwickeln
und verwalten.

Vor der Verwendung von WINCAPSII, lesen Sie bitte das Handbuch sorgfaltig durch, um sicher
den gréRtmoglichen Nutzen aus lhrem WINCAPSII System zu ziehen.

Versionskompatibilitdt zwischen WINCAPSII und dem Betriebssystem fiir den
Roboter-Controller (OS)

WINCAPSII ist kompatibel mit der gleichen oder alteren Versionen des Betriebssystems
des Roboter-Controller.

WINCAPSII Version 1.0 ist kompatibel mit der Version 1.0 des Roboter-Controller.
WINCAPSII Version 1.1 ist kompatibel mit den Versionen 1.0 und 1.1 des Roboter-
Controller.

WINCAPSII Version 1.2 ist kompatibel mit den Versionen 1.0, 1.1 und 1.2 des Roboter-
Controller.

Falls lThr Roboter-Controller eine hbhere Software-Version hat als lhr WINCAPS I,
aktualisieren Sie lhre WINCAPSII Version mit Hilfe der DENSO Robot NetwoRC CD, die
zum Lieferumfang des Roboter-Controller gehort.
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Wichtig!

Zur Gewahrleistung der Sicherheit muf3 das Bedienpersonal mit den Vorsichtsmalihahmen
und Anleitungen im Abschnitt “SICHERHEITS- UND VORSICHTSMASSNAHMEN" vertraut
sein.

Anmerkung: Die Screenshots und Anweisungen in diesem Handbuch basieren auf
Windows95. Sie kénnen abweichen, wenn Sie Windows98 verwenden.

(Windows95 und Window98 sind eingetragene Warenzeichen der Microsoft Corporation.)

BENUTZERHINWEIS

DENSO gewabhrt eine einfache, nicht Gibertragbare Lizenz zur Nutzung von WINCAPSII (“Software”).

1. COPYRIGHT
(1) Die Software ist durch Urheberrechtsschutzgesetze und internationale
Urheberrechtsabkommen sowie andere Gesetze und Abkommen Uber geistiges Eigentum

geschitzt.

(2) DENSO st Eigentimer aller Eigentums- und Urheberrechte in und an der Software, des
dazugehorigen gedruckten Begleitmaterials und aller Kopien der Software.

2. LIZENZERTEILUNG
(1) Sie durfen ein Exemplar der Software nur auf einem einzelnen Computer verwenden.

(2) Sie dirfen entweder eine Kopie der Software ausschlieBlich zu Sicherungs- oder
Archivierungszwecken anfertigen, oder die Software auf einem einzelnen Computer
installieren unter der Voraussetzung, dal? Sie das Original ausschlie3lich zu Sicherungs- oder
Achivierungszwecken aufbewahren.

3. BESCHREIBUNG SONSTIGER RECHTE UND BESCHRANKUNGEN

(1) Sie durfen die Software nicht vermieten, verpachten, verkaufen, unterlizenzieren oder
anderweitig Ubertragen.

(2) Sie durfen die Software nicht zurlickentwickeln, dekompilieren, disassemblieren, mergen,
andern oder Ubersetzen.

4. BEGRENZTE GEWAHRLEISTUNG

(1) Bei fehlerhafter Software-Diskette oder mangelhafter Begleitdokumentation (z. B.
Weglassungen) ist die gesamte und ausschlielliche Haftung und Abhilfe auf die
Nachbesserung oder Ersatzlieferung der Software beschrankt. Diese Gewahrleistung ist auf
einen Zeitraum von zwei Monaten nach Erhalt der Software begrenzt.

(2) DENSO haftet in keinem Fall fir Folgeschaden, nebensachliche oder spezielle Schaden,
einschlie3lich entgangenem Gewinn oder entgangenen Einsparungen, auch nicht, wenn ein
Vertreter von DENSO von der Mdéglichkeit derartiger Schaden benachrichtigt wurde, oder fir
Anspriiche Dritter.



Inhalt von WINCAPSI |

Zum Lieferumfang von WINCAPS Il gehdren:

Software Bedienungshandbiicher

< CD-ROM Version> Benutzerhandbuch WINCAPS I
(das vorliegende Handbuch)

<Diskettenversion> Anmerkung: Die CD-ROM-Ver-
sion enthéalt dieses
Handbuch und das
Bedienungshandb
uch far den
Roboter als Datei
im PDF-Format.

5. Systemanforderungen

Damit WINCAPS Il problemlos lauft, missen folgende Systemanforderungen erfillt sein.

Tabelle 3-5 Systemanforderungen fur die Software des PC Programmierungssystems

CPU Mindestens Pentium-Prozessor
Betriebssystem Windows 95 oder héhere Version (siehe Anmerkung 1)
Speicher 32 MB oder mehr (64 MB empfohlen)

Ein freier Speicherplatz von 80 MB ist zur Installation

Festplatte erforderlich.

Bildschirmauflosung 640 x 480 oder héher

Anmerkung 1  WINCAPS lauft nicht ohne Probleme auf frilheren Versionen
von Windows 95.

Die Version von Windows 95 kdnnen Sie folgendermalien
Uberprifen: [Systemsteuerung — System — Information]. Wenn
am Ende der Versionsinformationen kein A, B oder C
angezeigt wird (kein Symbol) (4.00, 95B), missen Sie
Windows 95 mit dem Windows 95 Service Pack 1
aktualisieren. Das Servicepack kdnnen Sie Uber die Website
von Microsoft beziehen.
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1. Versionsabhangige Einschrénkungen fur Funktionen von WINCAPS I

Ohne Eingabe der Benutzer-ID lauft WINCAPS Il nicht. Lediglich “PRO1” lauft, das fur Testzwecke
gedacht ist. Sobald WINCAPS Il aktiviert wird, erscheint ein Bildschirm mit Informationen zur
Lizensierung. Geben Sie die Benutzer-ID ein, die auf der Lizenzkarte steht.

2. Bewahren Sie die Lizenzkarte sorgfaltig auf

Die Benutzer-ID auf lhrer Lizenzkarte ist die Nummer des von lhnen erworbenen Produktes. Sie
brauchen die Benutzer-ID, wenn Sie Serviceleistungen nach dem Kauf in Anspruch nehmen wollen.
Bewahren Sie die Lizenzkarte sorgfaltig auf.



Der Dokumentationssatz ist wie folgt aufgebaut

Der Dokumentationssatz ist wie folgt aufgebaut

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

EINFUHRUNGSHANDBUCH

Erlautert im Uberblick mit Hilfe praktischer Beispiele den DENSO-Roboter, die Arbeit mit dem
Programmiergerat und die Programmierung mit WINCAPS Il. Verwenden Sie dieses Handbuch,
um sich mit den Grundlagen der Arbeit mit dem Roboter vertraut zu machen.

INSTALLATIONS- & WARTUNGSHANDBUCH

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

EINSTELLUNGSHANDBUCH

Erlautert die Grundlagen der Bedienung und der Hilfsfunktionen lhres Roboters und die
Bedienung von optionalem Zubehor.

WINCAPS Il (das vorliegende Handbuch)

Erlautert die Verwendung des PC-Programmierungssystem, das die Entwicklung und
Verwaltung von Bedienungsprogrammen fir den Roboter ermdglicht. hr PC mul3 dazu an den
Roboter und den Roboter-Controller angeschlossen sein.

PROGRAMMIERUNGSHANDBUCH

Beschreibt die Programmiersprache PAC, die Entwicklung von Programmen in PAC und die
Befehlsspezifikationen.

FEHLERCODETABELLEN

Liste der Fehlercodes, die auf dem Programmiergerat, dem Bedienfeld oder dem PC-
Bildschirm angezeigt werden, wenn ein Fehler im Roboter oder in WINCAPS Il auftritt. In
diesem Buch werden aul3erdem einzelne Fehler erlautert und Maflinahmen zur
Fehlerbehebung aufgezeigt.
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Das vorliegende Handbuch ist wie folgt aufgebaut

Dieses Handbuch ist nur ein Teil des Dokumentationssatzes. Es besteht aus den SICHERHEITS- UND
VORSICHTSMASSNAHMEN, zehn Kapiteln, Anhangen und dem Stichwortverzeichnis.

SICHERHEITS- UND VORSICHTSMASSNAHMEN

Definiert die Sicherheitsbedingungen und zugehorigen Symbole und enthélt die zu
beachtenden Vorsichtsmalinahmen. Bitte lesen Sie diesen Abschnitt unbedingt, bevor Sie
anfangen, mit dem Roboter zu arbeiten.

K apitel 1 Uberblick Uiber das PC-Programmier ungssystem

Dieses Kapitel beschreibt die Konfiguration des PC-Programmierungssystems und seine
Funktionen.

Kapitel 2 Einstellung des PC-Programmier ungssystems

Dieses Kapitel beschreibt das Herstellen der Verbindungen und die Einstellung des
PC-Programmierungssystems.

Kapitel 3 Bedienungsablauf fur das PC-Programmierungssystem

Dieses Kapitel beschreibt den Ablauf des PC-Programmierungssystems wahrend der
eigentlichen Erstellung des Programmes und der Bedienung des Roboters.

Der Benutzer begreift und verwendet den Gesamtbedienungsablauf durch das praktische
Kennenlernen der realen Bedienung mit Hilfe eines Modellfalles.

Kapitel 4 Arbeiten mit dem System-M anager

Dieses Kapitel beschreibt die Funktionen und den Betrieb des System Manager. Dieser stellt
den Kern der WINCAPSII-Software dar, die fir das PC Programmiersystem verwendet wird.

Kapitel 5 Arbeiten mit dem PAC-Programm-M anager

Dieses Kapitel beschreibt die Funktionen des PAC Programm Manager der WINCAPSII-
Software.

Kapitel 6 Arbeiten mit dem Variable Manager

Dieses Kapitel beschreibt die Funktionen des PAC Variable Manager der WINCAPSII-
Software.

Kapitel 7 Arbeiten mit dem DIO-Manager

Diese Kapitel beschreibt die Funktionen des DIO Manager der WINCAPSII-Software.

Kapitel 8 Arbeiten mit dem Arm Manager

Dieses Kapitel beschreibt die Funktionen des Arm Manager der WINCAPSII-Software.

Kapitel 9 Arbeiten mit dem Vision M anager

Dieses Kapitel beschreibt die Funktionen des Vision Manager der WINCAPSII-Software.

vi
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Kapitel 10 Bedienung desL og M anager

Dieses Kapitel beschreibt die Funktionen des Log Manager der WINCAPSII-Software.

I ndex

Vii






SICHERHEITS- UND VORSICHTSMASSNAHMEN

SICHERHEITS- UND
VORSICHTSMASSNAHMEN

Bitte stellen Sie die Einhaltung der folgenden Sicherheits- und Vorsichtsmaf3nahmen sicher.

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

A WARNUNG Warnung vor Situationen, die zu schweren

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

A VORSICHT Warnung vor Situationen, die zu geringerem

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

Terminologie und Definitionen

Maximaler Roboterraum: Bezieht sich auf die Ausdehnung des Raums, der von den maximal
moglichen Bewegungen aller Roboterbauteile, einschliellich 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 Werkstiick nach dem Ansprechen der Begrenzungsvorrichtung
zurlicklegen koénnen, 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 zuriicklegen
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 Prifung, der Anpassung und der Wartung
des Roboters einzuhalten sind.

2. VorsichtsmaRnahmen wahrend der Installation

2.1 Sicherstellen der
geeigneten Installations-
umgebung

2.1.1 Standardausfiihrung

2.1.2 Staubdichte,
spritzwassergeschiitzte
Ausfiihrung

2.2 Servicebereich

Die Standardausfihrung ist nicht explosionsgeschutzt,
staubdicht oder spritzwassergeschitzt ausgelegt. Demzufolge
darf sie nicht in Umgebungen mit:

(1) entziindlichen Gasen oder Flissigkeiten,

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

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

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

grolRen Umrichtern, Transmittern hoher Ausgangsleistung
und hoher Frequenz, groflen Schitzen, Schweiltgeraten
oder sonstigen Quellen elektrischer Stérungen installiert
werden.

Die staubdichte, spritzwassergeschiitzte Ausflihrung ist eine
dem Schutzgrad [P54 entsprechende staubdichte und
spritzwassergeschiitzte = Konstruktion, die jedoch nicht
explosionsgeschitzt ausgelegt ist. (Das Handgelenk des VM-
D-W ist staubdicht und spritzwassergeschiitzt entsprechend
dem Schutzgrad I1P65.)

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

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

3
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(1) entzindlichen Gasen oder Flissigkeiten,
(2) saurehaltigen, alkalihaltigen oder sonstigen korrosiven Gasen,

(3) groRen Umrichtern, Transmittern hoher Ausgangsleistung
und hoher Frequenz, gro’en Schitzen, Schweil’geraten
oder sonstigen Quellen elektrischer Stérungen,

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

der Verwendung eines von DENSO nicht zugelassenen Ols
oder

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

(7) schwefelhaltigem Olnebel vom Schneiden oder Schleifen
installiert werden.
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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 missen 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, da® niemand den Sicherheitsraum des Roboters
betreten kann. Ist dies nicht mdglich, 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 &ufere 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 Uber die Umz&unung oder Verkleidung Gberwinden
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 Schutzmalnahmen fiir
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
Umzaunung oder Verkleidung mit der Aufschrift “In
Betrieb! Zutritt verboten!” oder “Es wird gearbeitet!
Nicht bedienen!” an und sorgen daflir, dal 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, dal3
Personal den Sicherheitsraum des Roboters betritt, und
soll sich ausschlieB3lich dieser Aufgabe widmen.

Wenn es nicht méglich 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, dal® 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 mihelos 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,
daf 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- &
WARTUNGSHANDBUCHES.
211 Anderungen am Verandern Sie niemals den Roboteraufbau, den Roboter-Cont-
Roboter sind nicht roller, das Programmiergerat oder andere Gerate.

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 Bei Verletzungsgefahr des Personals durch vom Endwerkzeug
Gegenstinden, die fallengelassene oder weggeschleuderte Objekte sind die
Abmessungen, das Gewicht, die Temperatur und die

chemischen Eigenschaften der Objekte zu berticksichtigen und
geeignete Sicherheitsvorkehrungen zu treffen, um die

vom Endwerkzeug
weggeschleudert

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

verursachen,

y\ @ Betreten Sie die Sicherheits-

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

betreten.

Sicherheitsumzaunung oder an
einer anderen gut sichtbaren
Stelle an.




3. Vorsichts- A Das Beriihren des Roboters

mfﬁnahmen 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

Vorsichtsmalinahmen bei der beteten.
Durchfiuihrung 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 fur die Durchfiihrung von Programmierungs-
oder Wartungsarbeiten zu betreten, wahrend der
Roboter aktiv ist, so stellen Sie sicher, da} die in
Abschnitt 3.3 “Gewahrleistung der Sicherheit des
Personals bei der Durchfilhrung von Arbeiten im
Sicherheitsraum des Roboters” beschriebenen Schritte

befolgt wurden.
3.1 Erstellen von Fir den Fall des Betretens des Sicherheitsraums des Roboters, um
Arbeitsrichtlinien und die Programmierung oder Wartungsinspektionen durchzufihren,

legen Sie “Arbeitsrichtlinien” fir die folgenden Punkte fest und stellen
sicher, daf} diese vom Personal befolgt werden.

(1) Notwendige Bedienungsablaufe fir den Roboterbetrieb.
(2) Robotergeschwindigkeit wahrend des Lernvorganges.

(3) 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.

Sicherstellen der
Einhaltung durch das
Personal
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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, dall die “Arbeitsrichtlinien” im Einklang mit
dem Robotertyp, dem Aufstellungsort und den Arbeitsaufgaben
stehen.

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

3.2 Anzeige des Bedien- Erstellen Sie eine Anzeige, die auf dem Bediengerat oder
feldes Programmiergerat erscheint, um darauf hinzuweisen, dall 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 Gewabhrleistung der Bei der Durchflihrung von Arbeiten im Sicherheitsraum des
Sicherheit des Roboters sind folgende MaRnahmen einzuhalten, um
Personals bei der sicherzustellen, dal® der Roboterbetrieb bei einer Stérung sofort

. angehalten werden kann.
Durchfiihrung von M) s Sie dafiir. dal sich eine Aufsicht _
: : : . orgen Sie dafir, daf} sich eine Aufsichtsperson an einem
ﬁ:iotz':ae:r:r;esslcggr Ort aulerhalb des Sicherheitsraums des Roboters
befindet, von dem diese Aufsichtsperson samtliche
boters 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, ob sich jemand im Sicherheitsraum
des Roboters aufhalt.

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

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

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

(3) Handlungen im Stérungsfall

Stoppen Sie den Betrieb des Roboters durch Betatigen des
NOT-AUS-Gerates, wenn eine Stoérung des Roboters oder
der angeschlossenen Gerate auftritt, und es notwendig ist,
die Eingabe des Sicherheitsraums des Roboters
durchzufiihren. Ergreifen Sie alle  notwendigen
MaRnahmen wie z. B. das Anbringen eines Warnschildes
am Start-Schalter, um auf die laufenden Arbeiten
hinzuweisen, und zu verhindern, dal3 jemand Zugang zum
Roboter bekommt.
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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, ausschliefilich
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
O

Uberblick tber das
PC-Programmierungs-
system

Dieses Kapitel beschreibt die Konfiguration des
PC-Programmierungssystems und seine
Funktionen.






Kapitel 1 Uberblick tiber das PC-Programmier ungssystem

1.1 Uberblick Uiber die Funktionen des PC-
Progr ammier ungssystems

Das PC-Programmierungssystem ist fur die effiziente Programmentwicklung
und -verifikation durch Verbinden eines PC mit der Robotersteuerung ausgelegt.
Mit Hilfe dieses Systems kdnnen das Roboterprogramm und/oder Daten von
einem fernen Punkt Uber Telefonleitung Gberprift werden.

Die WINCAPSII-Software stellt bei der Installation auf einem PC weiterfiihrende
Funktionen bereit. Zu diesen Funktionen gehéren die Simulation der
Roboterbewegung, die Variablen und die E/A in der Software sowie die
Programmdateiverwaltung fiir jedes Projekt. Diese Funktionen lassen sich mit
dem groRten Nutzen in der Entwicklung und/oder Steuerung von Programmen
einsetzen.

Anmerkung: Weitere Informationen uber die Spezifikationen des
benotigten PC und einen Uberblick uber das PC-

Programmierungssystem, siehe “Allgemeine
Informationen uber WINCAPSII PC-
Programmierungssystem Software” im Installations- &
Wartungshandbuch.

1.2 Systemkonfiguration

Es gibt folgende drei Méglichkeiten fir das Verbinden der Robotersteuerung mit
dem PC:

(1) RS232C-Verbindung
(2) Ethernet-Verbindung
(3) Modem-Verbindung

Die einzelnen Verbindungsmdglichkeiten werden weiter unten erlautert.
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1.2.1 RS232C-Verbindung

Dieses Verbindungsverfahren nutzt einen standardméaRigen seriellen RS232C-

Anschluf3.
In Abbildung 1-1 ist die Einbaulage des RS232C-Kommunikationsanschlusses

an der Robotersteuerung dargestellt.
Verwenden Sie ein Querverbindungskabel, das den Spezifikationen im Abschnitt

“Kommunikationskabel” des INSTALLATIONS- & WARTUNGSHANDBUCHES

entspricht.
//::\./j:\
( ~ g —~— T _—
o o ()
© = — [0 ©
= =] o[ ==l E=—=—=——
e \Z T4 ©
e [T ] w— J P S
o o] @
S —_—
RS232C

Kommunikationsanschluf3

1-2

Abb. 1-1 RS232C-KommunikationsanschluR am Roboter-Controller




Kapitel 1 Uberblick tiber das PC-Programmier ungssystem

In Abbildung 1-2 ist die Konfiguration des mit dem RS232C verbundenen PC-
Programmierungssystems dargestellt.

PC

Druckerkabel

RS232C-Kabel

Roboter-Controller

[

o

oo O

b |

10
= = s
=

=Y =
clojofw
[ww ]

) —

b o ©

| —

Zwischen
dem Hauptkérper

Stromkabel

Bediengerat

Programmiergerat

N

@ OO0

®
000000 0|

Abb. 1-2 Konfiguration des mit dem RS232C verbundenen PC-Programmierungssystems
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Ethernet-Verbindung

1.2.2

Dieses Verbindungsverfahren verwendet ein Ethernet-Kommunikationsnetz.
Der PC muss kompatibel mit Ethernet sein und einen Netzwerkanschluss haben,

um diese Verbindung herzustellen.
Die Robotersteuerung muss mit einer Ethernet-Karte (optional) ausgertstet

sein.

Anmerkung: Siehe Abschnitt “Ethernet-Karte” im Installations- &
Wartungshandbuch bezlglich der Ethernet-Spezifika-

tionen.

TJ_

= — [[OZ 1| Ethernet
N 7

A
:
[
B[
.L.

1-4

Abb. 1-3 Einbaulage der Ethernet-Karte

In Abbildung 1-4 ist die Konfiguration des mit dem Ethernet verbundenen PC-
Programmierungssystems dargestellt. Fir die Verbindung ist 10Base2 oder
10BaseT geeignet. Fragen Sie den Netzadministrator nach dem Verbindungstyp

zum Netzwerk.

Anmerkung: (1) Bei direkter Verbindung zwischen einem PC und dem
Roboter-Controller tber 10BaseT ist ein
Querverbindungskabel vorzubereiten. Beim Verbinden
Uber einen Hub verwenden Sie ein direkt verdrahtetes
Kabel.

(2) An das Netzwerk lassen sich mehrere PC anschliel3en,
die jedoch mit dem Roboter-Controller nicht gleichzeitig
kommunizieren kénnen.




Kapitel 1 Uberblick tiber das PC-Programmier ungssystem

1. Beispiel 1 - Querverbindungskabel

PC Querverbindunaskabel fur Kommunikation

Roboter

Roboter-Controller

" cl

L -

K = =N 1 - —

B B BEROOEFHE |
2 w— | A

Druckerkabel o o | | b o _© Kabel zum
o o Jﬂb Hauptkorper

Stromkabel

Drucker

Bediengerdt Programmiergerat

@ ocoooo

§ J U

- . Kommunikation uber direkt
Beispiel 2 - Direkt verdrahtetes Kabel  verdrahtetes Kabel

PC

Roboter

Kommunikation
Uber direkt
verdrahtetes Kabel

=r=c—ok.

cl

o

K = [OE—]
8 B H ECEOOEFE |
N Cww ]
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Roboter-
Controller Stromkabel
Drucker Bediengerat

Programmiergerat
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§ J U

Abb. 1-4 Konfiguration des mit Ethernet verbundenen PC-Programmierungssystems
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1.2.3 Modemverbindung

In diesem Teilabschnitt ist das Verbinden des Roboters mit einem Fern-PC Uber
Telefon durch Anschlieen eines Modems an den RS232C-Kommunika-
tionsanschlufl der Robotersteuerung beschrieben.

Dieses Verbindungsverfahren bendtigt einen seriellen
Kommunikationsanschluf3, der durch das Anschliel3en eines Modems am PC
hergestellt wird.

In  Abbildung 1-5 ist der RS232C-Kommunikationsanschluf3 der
Robotersteuerung mit angeschlossenenem Modem dargestellt.

Siehe Abschnitt “Kommunikationskabel” im INSTALLATIONS- & WARTUNGS-
HANDBUCH beziiglich des Kommunikationskabels zur Verbindung mit dem
Modem. Wéhlen Sie das Kabel aus, das die Spezifikationen des verwendeten
Modems erfullt.

Wanddose

/@

Roboter-Controller

=T Kabel zum
dem Hauptkérper

(>) o

= O]

O,
%EEDDEE [EwwTerere]
R

o
b of ©
R =8 —H jﬁb
QE [o]

RS232C Stromkabel

Bediengerat

Programmiergeréat

L—\

qb o | o | o | o

(]
|
®

_0000080

lvjvv,v,v]v}

Telefonapparat

Abb. 1-5 Verbindung der Robotersteuerung und des Modems
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Kapitel 1 Uberblick tiber das PC-Programmier ungssystem

In Abbildung 1-6 ist die Konfiguration des mit einem Modem verbundenen PC-
Programmierungssystems dargestellt.

5
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Abb. 1-6 Konfiguration des mit einem Modem verbundenen PC-Programmierungssystems
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1.3 Sicherheit

Aus Grinden der Sicherheit der Datensteuerung werden Benutzer vom PC-

Programmierun

gssystem in zwei Benutzerebenen unterteilt, um den Zugriff auf

die Bedienung und die Informationen einzuschrénken.
Benutzer auf hoherer Ebene werden Uber das Kennwort erkannt, um den Zugriff

auf die Bedienu

1.3.1 Benutzerebene

1-8

In Tabelle 1-1 s

ng und Informationen auf der héheren Ebene zu erlauben.

ind die Benutzerebenen enthalten.

Tabelle 1-1 Benutzerebene

Benutzerebene Beschreibung

Bediener

Darf die Inhalte nicht &ndern. Kein Kennwort erforderlich.

Programmierer

Darf Inhalte &ndern, ausgenommen systemkritische Elemente.
Das Kennwort wird fir den Zugriff benétigt. Fir den
Anfangszugriff geben Sie ein optionales Kennwort ein. Dieses
Kennwort wird automatisch als das Kennwort registriert.

Anmerkung:

Der Bereich der Zugriffsinformationen ist je nach
Benutzerebene verschieden. Wenn die notwendigen
Informationen im Druckmodus nicht gedruckt werden,
wahlen Sie “Neu anmelden” im Meni “Extras” des System-
Manager, um die Benutzerebene zu wechseln und leiten das
Drucken erneut ein. Zu Informationen Uber ein erneutes
Einloggen, siehe Abschnitt 4.3.3 “Neu anmelden”.
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1.3.2 Kennwort

In den folgenden Fallen wird der Benutzer aufgefordert, ein Kennwort einzugeben:
» Beim Start von WINCAPSII
« Sofort nach dem Auswahlen von Einstellen in jedem Manager
« Sofort nach dem Auswahlen von Drucken in jedem Manager
Nach der richtigen Eingabe wird das Kennwort bis zum Ende der Sitzung nicht
mehr abgefragt.

Das in Abbildung 1-7 dargestellt Fenster “Kennwort” wird gedtffnet, wenn ein
Kennwort erforderlich ist. Wahlen Sie die Benutzerebene im Popup-Menl aus
und geben Sie das Kennwort richtig ein. Klicken Sie OK an, um fortzufahren.
Bei der erstmaligen Benutzung des Systems geben Sie ein optionales Kennwort
ein. Dieses Kennwert wird automatisch registriert.

Anmerkung: Bei der Eingabe des Kennwortes ist die Gro3-/Kleinschrei-
bung relevant.

2. Kennwort

Benutzer[n - Bediener =]

Eenrwort:
| Abbrechen |

Abb. 1-7 “Kennwort”

Zum Andern der Benutzerebene wahrend der Verarbeitung wéhlen Sie “Neu
anmelden” im Menu “Tools” des System Manager. AnschlieRend andern Sie die
Benutzerebene und geben das Kennwort noch einmal ein.

Estras Fenster Hilfe

Kormrunik ation einstellen

Kenmwart andern
Heuanmeldung

Dizkettenabbild Jezen
Dizkettenabbild zchreiben

Abb. 1-8 “Neu anmelden”
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@, Kennwort

SEUMEEIRE| - Programmierer

Eennwun:l

ok | abbrechen |

Abb. 1-9 “Kennwort”

Anmerkung: Zum Bearbeiten der Eingabemasken wird auf die
Benutzerebene zurtickgegriffen.
Zum Andern der Benutzerebene, wenn die Eingabemaske
bereits mit dem Befehl “Einstellen” oder “Drucken”
gedffnet wurde, schlieBen Sie die Eingabemaske einmal
und 6ffnen sie dann erneut. Die neue Benutzerebene ist
danach aktiviert.
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P
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stems

Dieses Kapitel beschreibt das AnschlieRen und
das Einstellen des PC-Programmierungssystems.
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2.1 Installieren der Software WINCAPSI |

Installieren Sie die WINCAPSII auf dem PC, um das Programmierungssystem

zu verwenden.

Anmerkung (1):

Anmerkung (2):

Anmerkung (3):

Falls die WINCAPSII-Software bereits auf dem PC
installiert ist, deinstallieren Sie die WINCAPSII-Software
zuerst und installieren Sie sie danach neu. Zur
Vorgehensweise beim Deinstallieren, siehe Abschnitt
2.1.2 “Deinstallieren”.

Installieren oder Deinstallieren Sie die Software immer
erst nach dem Beenden aller momentan aktiven
Anwendungen. Gemeinsam genutzte aktive
Komponenten lassen sich nicht installieren oder
deinstallieren. Falls eine gemeinsam genutzte
Komponente, die WINCAPSII bendtigt, von einer
anderen Anwendung verwendet wird, kann der
Installations-/Deinstallationsprozeld fehlschlagen.

In manchen PC-Umgebungen kann der Installation von
WINCAPSII die Meldung “Fehler beim Kopieren der Datei”
erscheinen. Diese Meldung erscheint, wenn eine andere
Anwendung die Datei verwendet, die WINCAPSII zu
Uberschreiben versucht. Ignorieren Sie die Meldung und
fahren Sie mit der Installation fort.

2-1




2.1.1 Installationsverfahren

Zur Installation von WINCAPS Il verfahren Sie wie folgt:

Schlief3en Sie alle laufenden Anwendungen.
» SCHRITT 1 |

» SCHRITT 2

» SCHRITT 3

2-2

Legen Sie die WINCAPS II-CD-ROM in das CD-ROM-Laufwerk
lhres PC ein.

Der Denso NetwoRC Bildschirm erscheint. Wahlen Sie im Meni
“WINCAPS Il installieren” aus.

Falls der Bildschirm nicht erscheint, fahren Sie mit SCHRITT 3 fort.

Anmerkung: Falls Sie WINCAPS Il von Diskette installieren,
fahren Sie mit SCHRITT 3 fort.

Klicken Sie unter Windows 95 auf “Start”. Klicken Sie dann auf
“Ausfihren”. Geben Sie den Namen des WINCAPS Il Installa-
tionsprogrammes in die Eingabemaske ein und klicken Sie “OK”
an.

Ausfithren E1E3

Geben Sie den Namen eines Programms, Ordners,
Dokuments oder einer Intemetressource an.

Oftner: |"I::'\\A-"INDDWS\Desktaneﬂ.4.0 - IENDISKT NS et j

Abbrechen Durchzuchen... |

Beispiel: Laufwerk E ist das CD-ROM-Laufwerk

Anmerkung: Wenn Sie die Software von Diskette installieren,
legen Sie DISKETTE-1 in das Diskettenlaufwerk
ein und wahlen Sie dann die Datei Setup.exe
aus.
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Klicken Sie im DENSO WINCAPSII -Setup-Fenster “OK” an, um

} SCHRI-I_I- 4 das DENSO WINCAPSII -Setup-Programm zu starten.
DENSO WINCARFS /f Setup

2 DE NSO WIRCAPS 1 Setup

% ‘oo 1o Fa DENE0 'WTNDAFS § rlslisen frigam
i

S ot weball peiem e o uodime dliaeed Ses ey e s
Batshisi sy, bt ooz orniresd FHSH oo il Gm) B N s TR
b g

Das Verzeichnis, in dem WINCAPSII installiert wird, wird
» SCHRITT 5} .roeveiat

Wenn das richtige Verzeichnis angegeben ist, klicken Sie die
Schaltflache ﬂan, um das Setup zu starten. Fahren Sie bei
SCHRITT 13 fort.

Klicken Sie “Verzeichnis &ndern” an, um das Verzeichnis zu

andern (dies wird jedoch nicht empfohlen).

#J DENS0 WINCAPS Il Setup

Begin the ingtallation by clicking the button beloy,

Click thiz button to ingtall DENSO WINCAPS | zoftware to the specified
destination directony.

Diirectary:
(C:\F’rngramme\wmcaps?\ Change Directony

Exit Setup
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Geben Sie das gewiinschte Verzeichnis fur die Installation an.

} SCHRI I I 6 Klicken Sie “OK” an, um die Installation zu starten.
AnschlieBend fahren Sie interaktiv gemaf den auf dem Bildschirm
angezeigten Meldungen mit der Installation fort.

3 Change Directory

Enter or select a destination dirgctany.

JFrogramme

Directories:

& Wincaps

o = 0K I
S Programme

(L Compiler —
[C3vM_E083D ANCE
(L3 MBD83D =l

Diives:

| = c: [RERMAN] =l

2-4
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Die Installation wird gestartet und der Status mit Hilfe einer
} SCHRII I 7 Statusanzeige angezeigt.

#J DENSO WINCAPS Il Setup

Destination File:

c:WProgrammeWwWincaps2harm_work. ipt

I -

Wenn die Installation beendet ist, erscheint auf dem Bildschirm
} SCHRI I I 8 die folgende Meldung. Klicken Sie “OK” an.

DENSO WIMCAPS 1l Setup |

DEMSO WIMCAPS || Setup was completed successfully,

} SCHRI-I_I_ 9I \S;z)iri/?/TNSCiiF\iVSiﬂdis?tv}I:ti5b2reeL:f zur Verwendung.
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]
2.1.2 Deinstallieren

Anmerkung: Beenden Sie immer alle momentan aktiven Anwendungen,
bevor Sie Software installieren oder deinstallieren.
Gemeinsam genutzte Komponenten lassen sich nicht
installieren oder deinstallieren, wenn sie aktiv sind. Falls
eine gemeinsam genutzte Komponente, die WINCAPSII
bendtigt, von einer anderen Anwendung verwendet wird,
kann der Installations-/Deinstallationsprozel3 fehlschlagen.

Klicken Sie “Start” unter Windows 95 an. Wahlen Sie die “ Sys-

} SCHRI-I_I— 1I temsteuerung” im Meni “Einstellungen” aus und 6ffnen Sie sie.
Doppelklicken Sie “Software” im Fenster “ Systemsteuerung”.
» SCHRITT 2

B Switcimalowsiimg

= _ = ® g ' @) -

| T dubwats | Bsmchresdm Fopessn Emliges | Rikkgieg
ﬁ.l‘ﬂﬂllﬂ LTS R P v .ﬂ |
: =

) D9 B =2
Systemsteuer M Wadesn et Ietinani

Al & 4 : 2

.\:Irl\.';!::-:-_.;:l:i“""": e o e Sohafisen Sapbam
[EF ]

WerimiphingEn
I &%
KT I— _rlJ Tavizhe Tabetorss -

Irtolert Paogranss und svtell ik | 2 dobstapltz

B
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Das Dialogfenster fiir “Eigenschaften von Software” erscheint auf
} SCHRI I I 3 dem Bildschirm. Klicken Sie das Register “Installieren/Deinstal-
lieren” an und wéahlen Sie DENSO WINCAPSII.

Eigenschaften von Software E1E3

Inztallieren /0 einztallieren |Windgws Se[upl Slarldiskeltel

Klicken Sie auf "Installieren”’, um ein neues Progranim
won Digkette oder CD zu installieren.
_

Inztallieren. ..

Folgende Software kann automatizch von Windows
entfernt werden, Markieren Sie in der Ligte ein Programm,
daz entfernt oder dessen Installationsumfang modifiziert
werden soll, und klicken Sie auf "Hinzufuigen/E ntfernen',

Hinzufiigen/Entfernan. . |

ok Abbrechen [emehmen |

Klicken Sie Hinzufligen/Entfernen ... an.
» SCHRITT 4]

Klicken Sie “Ja” im Dialogfenster “Anwendung entfernen” an.
} SCHRI I I 5 (Alle nicht gemeinsam genutzten Komponenten werden geldscht.)

& Are you sure you want to completely remove DENSO WINCAPS 1 and all of it components?
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» SCHRITT 6

» SCHRITT 7

» SCHRITT 8

2-8

Deinstallieren startet.

Wenn das Fenster “Gemeinsam genutzte Komponente” in der
Mitte des Bildschirmes erscheint, klicken Sie “Keine entfernen”
an. (Gemeinsam genutzte Komponenten werden nicht geléscht.)

Shared Component X |

Shared File

CAwINDOWSNSYSTEMACRYS TL32. 00K

sure pou want to remove it, click the Femaove button, Otherwize, click the Keep

Thiz iz a shared component, and there may be other applications using it. 1F you are
@ buttan.

If you want to remove all shared components, click the Remove All button. [f pou do
nat waht to remove any shared component, click the Remove Mone button.

Bemove Remove Hone Remowe Al

Nach Abschlufd der Deinstallation erscheint auf dem Bildschirm
ein Dialogfenster fir die Bestdtigung der Beendigung der
Verarbeitung. Klicken Sie “OK” an.

Application Removal B2

Proaram inztallation removed

Nach Beendigung der Deinstallation starten Sie Windows 95 neu.

Anmerkung: Von WINCAPSII erstellt Dateien (wie *.pac, *.ini,
etc.) werden beim Deinstallieren nicht geldscht.
Loschen Sie diese Dateien ggf. manuell.
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2.2 Verbinden des PC mit dem Controller

In diesem Abschnitt ist jede der drei mdglichen Verbindungen zwischen dem PC
und dem Controller beschrieben.

Anmerkung: Schalten Sie immer sowohl den PC als auch den Controller
AUS, bevor Sie mit dem Herstellen der Verbindung
fortfahren. Anderfalls kdonnte die Ausristung beschadigt
werden.

2.2.1 RS232C

In diesem Teilabschnitt ist die RS232C-Verbindung beschrieben. Verwenden
Sie den COM2-Anschlul am Roboter-Controller flr die Kommunikation mit dem

PC.
Zur Verbindung zwischen dem Computer und anderen Peripheriegeraten, siehe
die jeweiligen Bedienungshandbiicher.

2.2.1.1 Verbindungskabel

} SCHRI'I_I'l Verbinden Sie ein RS232C-Querverbindungskabel far

Kommunikation mit dem Roboter-Controller. Stecken Sie es
richtig in den Controller ein und ziehen Sie die Schrauben fest.

Verbindung des Roboter-Controller und
des RS232C-Kommunikationskabels
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» SCHRITT 2

Verbinden Sie das andere Ende des RS232C-Querverbindungs-
kabels fir Kommunikation mit dem Kommunikationsanschlul? des

PC. Stecken Sie es richtig in den Computer ein und ziehen Sie die
Schrauben fest.

Il

Verbindung des PC und des
RS232C-Kommunikationskabels
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2.2.1.2 Einstellung des Roboter-Controller

Stellen Sie den Roboter-Controller ein, um den RS232C-Anschlul’ fur das
PC-Programmierungssystem verwenden zu kénnen. Nehmen Sie diese
Einstellungen mit dem Programmiergerat vor.

Driicken Sie F6 “Einstellen” auf dem Hauptbildschirm des

} SCHRI-I_I— 1 Programmiergerétes.
[’ Fﬁﬂ @ @ 0l [ﬁ VM -6e83D Joint W & T e|| 1%

.

)

Einst. |

firm | Bild | E/f |Bed.{'eld

® A ‘ Programm

Das Fenster “Einstellungen (Haupt)” erscheint auf dem Bildschirm.

Mg o 0w eesw | dointwo o] 12

Einstellungen (Haupt)

Diskette Spchlnfo HKomEinst Mart.

[F31 [F41 [F51 [F61
Optionen Speich Speichern
[F71 [F81 [F9]
Abbrechen: SchlieRt dieses Fenster. ®SH%T|TT
® A | Laden! Prot. Diskette| SpchInfo| KomEinst| Mart.
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Driicken Sie F4 “KomEinst”.

» SCHRITT 2} pas wen

» SCHRITT 3

» SCHRITT 4

2-12

Bildschirm.

[ Fa

-, A

M g o @ wm 83

Kommunikationseinstellungsmenu

U0 “Kommunikationseinstellungen”

erscheint

& &

A

£

£

Abbrechen: Schlieft dieses Fenster.

® i

Berecht. Serielle HModem
[F11 [F21 [F31

]

HiSpeed!
[F71

Berecht..| Serielle

Modem

Adresse

[F4]

Adresse

Gateway
[F51

Gateway

| Joint o T o] 12

&

auf dem

I

| F2 |

Dricken Sie F2 “Serial IF”.
Das Fenster “RS-232C einstellen” erscheint auf dem Bildschirm.

Wahlen Sie COM2 aus und driicken Sie F5 “Andern”.

[ @ @ il @ ¥ —6083D Joint W@ T 0|| 1%
FE HMak
[} P = o
19209 Bit/s| Kein 8 Bit | 1 Bit CR
I
38409 Bit/s Kein 8 Bit | 1 Bit CR
19209 Bit/s| Kein 8 Bit | 1 Bit CR
19209 Bit/s| Kein 8 Bit | 1 Bit CR
Abbrechen OK
F5: Andert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern ﬁfﬁw?&
® FiN Stand. Andern

Das Fenster “Ubertragungsrate auswahlen” erscheint auf dem

Bildschirm.
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Wahlen Sie die Ubertragungsrate aus und klicken Sie “OK” an.
» SCHRITT 5
v Y @ 0 woeesw | Jemmwerel[ m

Ll
|OK )
R
RS-232C - alis
" 9600 Bit/s
(& 19200 Bit/s
i t CR
(T 38490 Bit/s ¢ CR
(57600 Bit/s it | (R
it CR
("~ 115200 Bit/s
fibbrechen OK 0K
Gewiinschte Ubertragungsrate auswdhlen. T
e o | | |

Der Bildschirm kehrt zum Fenster “RS-232C einstellen” zurick.
} SCHRI-I—I' 6 Prafen Sie den Inhalt der Anzeige und klicken Sie “OK” an.
Die eingestellte Ubertragungsrate wird gultig.

N
\OK) Mg @ 0w ees Joint H 0 T 0| | 1%

1920¢ Bit/s| HKein 8 Bit | 1 Bit CR

[
19200 Bit/s[{STY 8 Bit | 1 Bit CR

192¢¢ Bit/s| HKein 8 Bit | 1 Bit CR
19200 Bit/s| HKein 8 Bit | 1 Bit CR

Abbrechen OK

F5: Andert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern @smckurr

® -~

Andern

| | | Stand.

Der Bildschirm kehrt zum Fenster “Kommunikationseinstellungsmen(”
zurick.
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Dricken Sie F1 “Berichtigung” im Menufenster “Kommunika-
} SCHRI I I 7 tionseinstellungen”.
| F1 | M ¢ o @ wm -6es | doint uo el 1%

-,

Kommunikationseinstellungsment

L @ [

L £

Berecht. Serielle Modem Adresse Gateway
[F11 [F21 [F31 CF4] CF5]

]

HiSpeed!

LF71

fibbrechen: Schlieft dieses Fenster. @SHU&TT

& A | Berecht.| Serielle Modem Adresse

Gateway

Das Fenster “Kommunikationsberechtigungseinstellungen” erscheint
auf dem Bildschirm.

M ¢ o @ wm -6es Joint H 0 T 0] | 12

Kommunikationsberechtigungseinstellungen

Lesen/Schreiben
Deaktivieren

Deaktivieren

Deaktivieren

Lesen/Schreiben

Deaktivieren

Abbrechen | OK |

F5: éndert die fuswahl. OK: Beendet mit Speichern. @SHU&TT

& A Andern

} SCHRI-I—I' 8 Wahlen Sie COM2 aus und driicken Sie F5 “Andern”.
Das Fenster “Berechtigungseinstellungen andern” erscheint auf dem
Bildschirm.

FE

-
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» SCHRITT 9
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Wahlen Sie die gewlinschten Berechtigungseinstellungen aus.

() Y @ @ wm —eesap Joint H o T o | 1%

Kd

Kommunikationsbherechtigungseinstel lungen

Berechtigungseinstellungen andern

(" Deaktivieren

(" MNur lesen

(# Lesen/Schreiben

Abbrechen

OK |
0K

Benotigte Berechtigungseinstellungen auswshlen G

® -~

Die Berechtigungseinstellungen haben folgende Auswirkungen:
ODeaktivieren: Der Kommunikationsanschlul? wird nicht verwendet.
ONur lesen: Vom PC koénnen die Daten des Roboter-Controller
gelesen werden. Es kénnen keine Daten an den Roboter-Controller
gesendet werden.

OLesen/Schreiben: Der Datenaustausch zwischen PC und
Roboter-Controller ist moglich.

Wenn Sie ein Programm erstellen mdochten, wahlen Sie “Lesen/Schrei-
ben” aus.

Wenn Variablen oder E/A-Werte durch den Automatik-Betrieb eines
fertigen Programmes lediglich Uberwacht werden sollen, wahlen Sie
“Nur lesen” aus.

Nach dem Auswahlen klicken Sie “OK” an.
Der Bildschirm kehrt zum Fenster
“Kommunikationsberechtigungseinstellungen” zuriick.

Anmerkung: Sie kdnnen nicht “Lesen/Schreiben” fir RS232C und
Ethernet gleichzeitig auswéahlen.
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Prifen Sie den Inhalt der Anzeige und klicken Sie “OK” an.
} SCHRI I I 10 Die Berechtigungseinstellung ist aktiviert.

'@ ) Y o @ v -6es3D Joint H 0 T o | 1%
&

Kommunikationsberechtigungseinstellungen

Lesen/Schreiben
Lesen/Schreiben

Deaktivieren

Deaktivieren

Lesen/Schreiben

Deaktivieren

ﬂbbrechen| 0K |

F5: Andert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. ﬁfﬁw?&
e + | | |

Der Bildschirm kehrt zum Fenster “Kommunikationseinstellungsmeni”
zuriick.

Andern

v Y @ 0 woeesm | Jomtwerol[ 1z

Kommunikationseinstellungsment

L & R

L £

Berecht. Serielle HModem Adresse Gateway
CF11 [F21 [F31 [F4] [F5]
£

HiSpeed!

LF71

fAbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. ﬁfﬁw?&

@ A | Berecht.| Serielle| Modem Adresse | Gateway

> SCHRITT 11 || 5er sonuteer ket rum Grundmens zurdck.

(Cancel
L. -
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2.2.1.3 Einstelung desPC

Stellen Sie den PC ein, um der installierten WINCAPSII Software die
Kommunikation mit dem Roboter-Controller zu ermdglichen. Nehmen Sie
diese Einstellung an lhrem Computer vor.

Starten Sie den “DENSO System Manager” aus “Programme”

} SCHRI-I_I— 1 durch Anklicken von “Start” in Windows 95.

Der System-Manager wird gestartet und das Fenster “DENSO System
Manager” erscheint auf dem Bildschirm.

Anmerkung: Zum Starten des System Manager, siehe Abschnitt
3.1 “Starten des PC-Programmierungssystems”.

} SCHRI-I—I- 2 Klicken Sie die Schaltflache &|“Kommunikation einstellen” an.
Der ROBOTalk Manager wird gestartet und das Fenster “ROBOTalk
Manager” erscheint auf dem Bildschirm.
Wenn kein Kennwort eingegeben wurde, erscheint die Eingabemaske

“Kennwort” auf dem Bildschirm. Geben Sie das Kennwort ein. Zur
Eingabe eines Kennwortes, siehe Abschnitt 1.3.2 “Kennwort”.

¥ AMS-60A0D - DENSO System M_.. [S|=] E3

Datei Estraz Eenster Hilfe

B Q4 @<l

| System Manager | Standby

Klicken Sie das Register “ROBOTalk” an

} SCHRI I I 3 Das Fenster “ROBOTalk Manager” andert sich folgendermafen:
@ ROk e —

;_;gg_g[gg_g_f R$232C |  Telfn |  Ethemet |  Frotokal
—kEommunikationsgerat
f+ BS2320C = Telefan " Ethernet
~Optionale Einstellungen
Zeitiiberschreitung: '_)l ________ | 5500]ms
Wiedarholung: '_)l ] 3| Anzahl
Komm.swiederhalung: '_)l ] 3| Anzahl
I Abbrechen =top Aktualisieren
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» SCHRITT 4

» SCHRITT 5

>SCHRHT6I

2-18

Wahlen Sie RS232C(R) in der Spalte “Kommunikationsgeréat” aus.
Stellen Sie die Daten wie weiter unten dargestellt in der Spalte
“Optionale Einstellungen” ein.

Zeituberschreitung : 4000 ms

Wiederholen :5

Kommunikationswiederholung :5

Klicken Sie das Register “RS232C" an.
Das Fenster “ROBOTalk Manager” &ndert sich folgendermal3en:

% ROBOTalk Manager ]|
ROBOTak | RS232C | Telefn | Ethernst | Frotokal |

3

—Optionale Einstellungen

COk=-Anschlul: |CORT
Baudrate: (19200
Earitatshit: |M - K.eine Paritat

Datenbitlange: |8

Ll fie i

Stophitlange: |1

Marrnal |

Stop | Aktualisieren

)4

Wahlen Sie einen am PC zu benutzenden Kommunikationsanschluf3 in

der Spalte “COM-Anschluf3” aus. Wahlen Sie den Anschluf3 gemalR den
Spezifikationen des PC aus.
Fur die Spalte “Baudrate” wahlen Sie die gleiche Geschwindigkeit aus

wie die fir den Roboter-Controller.

Klicken Sie “OK” an.
Das Fenster “ROBOTalk Manager” wird geschlossen.

Die Kommunikationseinstellungen fur den PC sind damit abgeschlossen.
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2.2.1.4 Vebinden mit dem Roboter-Controller

Wenn im vorhergehenden Abschnitt 2.2.1.3 “Einstellung des PC” als
Kommunikationsgerat RS232C ausgewahlt wurde, erscheint die Schaltflache
Q “Kommunikationseinstellung” fir den System Manager wie auf der
folgenden Abb.:

¥ AMS-G0A0D - DENSO Spstem M.... !EI

Datei Estraz Fenster  Hilfe

o B 94| @

| System Manager | Standby

Abb. 2-1 Schaltflache “Kommunikation wird eingestellt” (RC232C)

Wenn die einzelnen Manager mit der Schaltflache des System Manager
aufgerufen und fir die Verbindung eingestellt werden, erscheinen
Eckmarkierungen _| auf der Schaltflache des entsprechenden Manager.
Informationen zum Anschlieen eines Manager finden Sie in den
Arbeitsbeschreibungen der einzelnen Manager in den Kapiteln 5 bis 10.
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|
2.2.2 Telefonleitung

Fur die Kommunikation tGber Telefon mul3 eine Telefonleitung fir den PC und
den Roboter-Controller eingerichtet sein.

2221 Verbinden des Modems

Um die Verbindung Uber eine Telefonleitung herzustellen, muf3 ein Modem
installiert sein.

Dafiur verwenden Sie “Modems” unter der “Systemsteuerung” in Windows.

Zum Verbinden eines PC mit einem Modem, verwenden Sie bitte das jeweilige
Bedienungshandbuch, da dieser Vorgang von der Hardware abhangig ist.
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Kapitel 2 Einstellung des PC-Programmier ungssystems

2.2.2.2 Einstelung des Roboter-Controller

Dricken Sie F6 “Einstellen” auf dem Hauptbildschirm des
} SCHRII I 1 Programmiergerates.
Das Fenster “Einstellungen (Haupt)” erscheint auf dem Bildschirm.
- ™
| F&

T @ Y @ @ wm —eesap | JointweTe|| 1%

Einstellungen (Haupt)

Tl ji 7 & PA

Laden! Prot. Diskette Spchlnfo KomEinst Mart.
[F11 [F21 [F3] [F4]1 [F51 [F61
Optionen Speich Speichern
[F71 [F81 [F9]1
fAbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. ﬁEﬁ“?E
® A | Laden! Prot. Diskette| SpchInfo| KomEinst| MWart. |

Drucken Sie F4 “KomEinst”.
} SCHRI I I 2 Das Fenster “Kommunikationseinstellungsmend” erscheint auf dem
Bildschirm.

—

[ Fa

-, )

M ¢ o @ w o3 | Jotnt wo o] 12

Kommunikationseinstellungsment

EN A

£

Berecht. Serielle Modem Adresse  Gateway
[F11 [F21 [F31 [F41 [F51

2

HiSpeed!

LF7]

fAbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. ﬁEﬁ“?E

® A | Berecht.| Serielle| Modem fidresse | Gateway
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Driicken Sie F3 “Modem”.
} SCHRI I I 3 Das Fenster “Modem einstellen” erscheint auf dem Bildschirm.

| s | Joint H o T o | 1%

-,

M ¢ o @ w o3

Modem einstellen

Zu initialisierenden Modemanschluf auswahlen

(o COM2
("~ COM3

(" Comd

Abbrechen

OK |

[OK]: Initialisieren ﬁEﬁ“?E

.&‘

Wahlen Sie den Kommunikationsanschluf3 des Controller aus, mit
} SCHRI I I 4 dem das Modem verbunden ist.
Wahlen Sie COM2 aus und klicken Sie “OK” an.
Es erscheint folgende Systemmeldung:

() Y @ @ wm —eesap Joint H o T o | 1%

= Modem einstellen
Systemmeldung

N
)

ey

Initialisiert das an COM2 angeschlossene Modem!

Abbrechen OK |

Abbrechen

&

Prifen Sie die Systemmeldung und dricken Sie “OK”.
» SCHRITT 5

N
)

ey
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Kapitel 2 Einstellung des PC-Programmier ungssystems

2.2.2.3 Einstellung desPC

» SCHRITT 1

» SCHRITT 2

» SCHRITT 3|

Klicken Sie Schaltflache Q Kommunikation wird eingestellt” des
System Manager an.

Der ROBOTalk Manager wird aufgerufen und das Fenster “ROBOTalk
Manager” erscheint auf dem Bildschirm.

Wenn noch kein Kennwort eingegeben wurde, erscheint die
Eingabemaske “Kennwort”. In diesem Fall geben Sie ein Kennwort ein.
Zur Eingabe eines Kennwortes, siehe Abschnitt 1.3.2 “Kennwort”.

Doppelklicken Sie das Register “ Telefon”.
Das Fenster “ROBOTalk Manager” &ndert sich folgendermal3en:

% ROBOTalk Manager ]|

ROBOTsk |  RS232C | Telefom |  Ethemet |  Frotokal

&

~Optionale Einstellungen

Moderm: I j
Standort: INeuer Standort j
Telnummer; |

[ Automatische Antwort

faderm etmstellen | W'ahl einstellen | Auflegen |

0] | Abbrachen | atop | Aktualisieren

Geben Sie jedes Element ein in Bezug auf die Beschreibungen in
Tabelle 2-1 und klicken Sie “OK” an.

Tabelle 2-1 Optionale Einstellung des Telefons

Elemente Beschreibung
Modem Modem fur die Fernverbindung
Standort Informationen zum aktuellen Standort

(Informationen Uber den anrufenden Teilnehmer)

TELEFON-Nummer Telefonnummer des anderen Teilnehmers

(angerufener Teilnehmer)

Automatische Antwort Die Empfangsseite wird geprift.

Modem einstellen Nimmt detaillierte Modemeinstellungen vor.

Wahl einstellen Andert oder fiigt Standortinformationen hinzu.

2-23




2.2.2.4 Verbinden mit dem Roboter-Controller

2-24

Nach dem Auswahlen der Telefonleitung fir das Kommunikationsgerat im
Einstellvorgang im vorhergehenden Abschnitt 2.2.2.3 “Einstellung des PC”

erscheint die Schaltflache “Z| “Kommunikation wird eingestellt’ des System
Manager wie unten dargestellt:

#: AMS-60A0D - DENSD System M. B[ B3|

Datei Ewstraz  Fenster Hilfe

298| @2

| Systern Manager | Standby

o

Abb. 2-2 Schaltflache “Kommunikation wird eingestellt” (Telefon)

Wenn die einzelnen Manager mit der Schaltflache des System Manager
aufgerufen und fir die Verbindung eingestellt werden, erscheinen
Eckmarkierungen _| auf der Schaltflache des entsprechenden Manager.
Informationen zum Anschlieen eines Manager finden Sie in den
Arbeitsbeschreibungen der einzelnen Manager in den Kapiteln 5 bis 10.



Kapitel 2 Einstellung des PC-Programmier ungssystems

2.2.3 Ethernet

Diese Einstellungen werden bendétigt, um die Kommunikation zwischen dem PC
und dem Roboter-Controller durch Verbinden (ber Ethernet aktivieren zu

kénnen.

2.2.3.1 Verbindungskabe

Der PC und der Roboter-Controller missen Uber ein Ethernet-Netzwerk
verbunden sein. Informationen zu dieser Verbindung, siehe Abschnitt 1.2.2

“Ethernet-Verbindung”.
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2.2.3.2 Einstelung des Roboter-Controller

Stellen Sie den Roboter-Controller ein, um den Ethernet-Anschlul? fur das PC-
Programmierungssystem verwenden zu konnen. Nehmen Sie diese
Einstellungen unter Verwendung des Programmiergerates vor.

Geben Sie die Berechtigungseinstellung an.
Zu diesem Zeitpunkt kénnen Sie die IP-Adresse (lhre IP-Adresse) und die

Gate-Adresse (Gateway-IP-Adresse) nicht einstellen.

Driicken Sie F6 “Einstellen” auf dem Hauptbildschirm des

} SCHRI-I_I— 1 Programmiergerétes.
[’ Fﬁﬂ @ @ 0l [ﬁ VM -6083D Joint W & T e|| 1%

.

&

Einst. |

firm | Bild | E/f |Bed.{'eld

® A ‘ Programm

Auf dem Bildschirm erscheint das Fenster “Einstellungen (Haupt)”.

M ¢ o @ w o3 | Jotnt wo o] 12

Einstellungen (Haupt)

ol &l &= 2

Laden! Prot. Diskette Spchlnfo KomEinst Mart.
[F11 [F21 [F3] [F4]1 [F51 [F61
Optionen Speich Speichern
[F71 [F81 [F9]1
fAbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. ®SH%T|TT
® A | Laden! Prot. Diskette| SpchInfo| KomEinst| MWart. |
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Kapitel 2 Einstellung des PC-Programmier ungssystems

Drucken Sie F4 “KomEinst”.
} SCHRI I I 2 Das Fenster “Kommunikationseinstellungsmend” erscheint auf dem
Bildschirm.

—

[ Fa

-, A

M ¢ o @ w o3 | Jotnt wo o] 12

Kommunikationseinstellungsment

Z] @| L

L £

Berecht. Serielle Modem Adresse  Gateway
[F11 [F21 [F31 [F41 [F51

2]

HiSpeed!

[F71

SHORT

fAbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. ﬁfﬁ iy

® A | Berecht.| Serielle Modem Adresse

Gateway

Driicken Sie F1 “Berecht.”.

} SCHRI-I_I— 3 Das Fenster “Kommunikationsberechtigungseinstellungen” erscheint

auf dem Bildschirm.
[ F1 ,.l

-,

() Y @ @ wm —eesap Joint H o T o | 1%

Kommunikationsbherechtigungseinstel lungen

Lesen/Schreiben

Deaktivieren

Deaktivieren

Deaktivieren

Lesen/Schreiben

_
ﬂbbrechen| OK |

SHORT

F5: Andert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. ﬁfﬁ iy
LI N

Wahlen Sie Ethernet aus und driicken Sie F5 “Andern”.
} SCHRI I I 4 Das Fenster “Berechtigungseinstellungen andern” erscheint auf dem
Bildschirm.

Andern

- "

FE

LS A

2-27



Wahlen Sie “Lesen/Schreiben” aus.
» SCHRITT 5

2-28

() Y @ @ wm —eesap Joint H o T o | 1%

Kd

Kommunikationsbherechtigungseinstel lungen

Berechtigungseinstellungen andern

(" Deaktivieren

(" MNur lesen

(# Lesen/Schreiben

Abbrechen

OK |

Benotigte Berechtigungseinstellungen auswshlen G

® -~

Die Berechtigungseinstellungen haben folgende Auswirkungen:

Bei der Verwendung von Ethernet wahlen Sie “Lesen/Schreiben” aus.

» Deaktivieren: Der Kommunikationsanschluf? wird nicht verwendet.

* Nur lesen: Vom PC koénnen die Daten des Roboter-Controller
gelesen werden. Es kdnnen keine Daten an den Roboter-Controller
gesendet werden.

» Lesen/Schreiben: Der Datenaustausch zwischen PC und Roboter-
Controller ist mdglich.

Nach dem Auswahlen driicken Sie “OK”.
Der Bildschirm kehrt zum Fenster
“Kommunikationsberechtigungseinstellungen” zuriick.

Anmerkung: Sie kdnnen nicht “Lesen/Schreiben” fir RS232C und
Ethernet gleichzeitig auswahlen.




Kapitel 2 Einstellung des PC-Programmier ungssystems

Priafen Sie den Inhalt der Anzeige und klicken Sie “OK” an.
} SCHRI I I 6 Die Berechtigungseinstellung wird gultig.

(EEEE} () W © B w eesad Joint H 0 T 0] | 1%
i

Kommunikationsbherechtigungseinstel lungen

Lesen/Schreiben

Deaktivieren

Deaktivieren

Deaktivieren

Lesen/Schreiben

| Lesen/Schreiben

ﬂbbrechen| OK |

F5: Andert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. @Eﬁw%E

® A Andern

Der Bildschirm kehrt zum Fenster “Kommunikationseinstellungsmeni”
zurick.

| doint wo T o] 1%

M ¢ o @ w o3

Kommunikationseinstellungsment

2 P v
L & g A A
Berecht. Serielle Modem Adresse  Gateway
[F11 [F21 [F31 [F41 [F51
£
HiSpeed!

LF7]

fAbbrechen: SchlieRt dieses Fenster. ﬁEﬁ“?E

® A | Berecht.| Serielle| Modem fidresse | Gateway
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Drucken Sie F4 “Adresse einstellen”.
} SCHRI I I 7 Das Fenster zur Einstellung der Contoller-IP-Adresse erscheint.

[ Fa

-, A

() Y @ @ wm -sesa Jotnt H o T 0| | 1%

Controller-IP-Adresse einstellen

2 ‘ IP-fAdresse 168. @. 2

Bere Subnetzmaske 205 255 255, @

Zf Abbrechen OK

HiSpeed!
[F71

OK: Beendet diese Einstellung. fbbrechen: Yerwirft den neu\gfﬁwﬁ}}a
® -~ |

Driicken Sie F5 “Andern” und geben Sie die benétigte Adresse ein.
} SCHRI I I 8 Im Beispiel wird die IP-Adresse provisorisch auf 192.168.0.1 und die
Teilnetzadresse auf 255.255.255.0 eingestellt.

Andern

I

FE

s A

| goint wo T o] 1%
|m=

M ¢ @ @ w -eesa

ontroller—IP-Adresse einstelle

2 ‘ IP-fAdresse 168. ©.

Bere  Subnetzmaske 255 .55 .55, /[ & | 9

[F1
4 5 6
Zf ﬂbbrechen|
L 1 2 3
HiSpeed!
[F71 [} CANCEL 0K

OK: Mimmt den Eintrag auf. Abbrechen: Yerwirft den Eintrag 51*@iika
® -~

Driicken Sie zweimal “Cancel” (Abbrechen).
} SCHRI I I 9I Der Benutzer kehrt zum Grundmena zuriick.
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Kapitel 2 Einstellung des PC-Programmier ungssystems

2.2.3.3 Einstelung desPC

» SCHRITT 1

» SCHRITT 2

Klicken Sie Schaltflache ﬂ Kommunikation wird eingestellt” des

System Manager an.

Der ROBOTalk Manager wird aufgerufen und das Fenster “ROBOTalk
Manager” erscheint auf dem Bildschirm.

Wenn noch kein Kennwort eingegeben wurde, erscheint die
Eingabemaske “Kennwort” auf dem Bildschirm. In diesem Fall geben
Sie ein Kennwort ein. Informationen zur Eingabe eines Kennwortes,
siehe Abschnitt 1.3.2 “Kennwort”.

Klicken Sie das Register “Ethernet” an.

% ROBOTalk Manager A |

ROBOTak | Rs232C | Telsfon Tfﬂ.emet| Protokol |

— Optionale Einstellungen

Controller-P: [10.8.109.116

Werbindungsanschlu: |4112
Lokaler Anschiul; IEI

I, Abbrechen Stop Altualizieran
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» SCHRITT 3

2-32

Geben Sie die Daten “Controller-IP”, “Verbindungsanschluf3” und
“Lokaler Anschluf3” in “Optionale Einstellung” ein. Dann klicken
Sie “OK” an.

Die “Controller-IP” ist die IP-Adresse des Teilnehmers am Ziel. Stellen
Sie die Nummer des gewiinschten Teilnehmers fur die Verbindung ein.
(Zum Beispiel eine IP-Adresse wie 192.168.0.1).

Der “Kommunikationsanschluf®” ist die lokale AnschluBnummer des
Gegenteilnehmers am Ziel. Stellen Sie die Nummer des gewiinschten
Teilnehmers fur die Verbindung ein. (Zum Beispiel 4112).

Der “Lokale AnschluR” ist die AnschluBnummer fiir die eigene
Verwendung. Sie sollte grundsatzlich Gber 1024 sein und kann frei
eingestellt werden, wenn sie mit anderen Nummern im gleichen
Netzwerk nicht in Konflikt steht.

Anmerkung: Die folgenden Verbindungen sind fur die

Ethernet-Verbindung herzustellen: Eigener
“Verbindungsanschlul3” = *“Lokaler Anschlul3”
des anderen Teilnehmers.

Eigener “Lokaler Anschluf3” =
“Verbindungsanschluf3” des anderen

Teilnehmers

Wenn die Verbindung auf den ROBOTalk
Manager und den Robot-Controller beschrankt
ist, so wird der lokale Anschlufd automatisch in
einen geeigneten Wert durch das Nullsetzen (0)
im “Lokalen Anschluf3” auf der Seite des
ROBOTalk Manager geandert.

Tabelle 2-2 Mdéglichkeiten der “Optionalen Einstellung” fir Ethernet

Elemente Beschreibung

“Controller-1P” IP-Adresse oder Host-Name des
Gegenteilnehmers

“VerbindungsanschluR” | Festbei 4112

“Lokaler AnschluRR” Fest bei 0
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2.2.3.4 Einstelung der Netzwerkumgebung

Fur eine Ethernetverbindung ist Windows 95 notwendig. Bei der folgenden
Beschreibung der Einstellung der Netzwerkumgebung wird vorausgesetzt, dald
eine Netzwerkkarte installiert ist.

Zuerst fiigen Sie TCP/IP dem in der Netzwerkumgebung verwendeten Protokoll
hinzu.

Dann stellen Sie eine IP-Adresse fiir das TCP/IP ein.

Fur die Installation der Netzwerkkarte (Adapter), siehe das Benutzerhandbuch
der jeweiligen Netzwerkkarte (Adapter).

Wahlen Sie “Einstellungen” und “Systemsteuerung” in dieser

} SCHRI-I_I— 1 Reihenfolge in “START” von Windows 95 aus.

Das Fenster “Systemsteuerung” erscheint auf dem Bildschirm.

J Datei  Beabeiten  Angzicht  “Wechseln zu  Fawvoiten 7 |
j « _ = [ % =) )
ZUTizk: oA Aubwarts Auzzchneiden  Kopieren Einfiigen Riickgangig
JAd[esse I@ Systemsteuening j
[
@ B @
Hardware Internetaptionen Kennwirter Landereinstellungen
Systemsteueru
.. 9
Netzwerk
Konfiguriert Netzwerk- Maus Modems Multimedia

Hardware und -Software.

Microsoft Homepage @ EH

Technischer Support ODBC-Datengue.. Schrittarten Software
<| | _>| [32Bit)

| |K0nfiguriert Metzwerk-Hardware und |_§‘ Arbeitzplatz
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Klicken Sie “Netzwerk” im Fenster “ Systemsteuerung” an.
} SCHRI I I 2 Die Eingabemaske “Netzwerk” erscheint auf dem Bildschirm.
Newerk T

K.onfiguration | Identifikatinnl Zugriffssteuerungl

Die folgenden Metzwerkkomponenten zind inztalliert;

; Clignt fur Microsaft-Metzwerke
=8 3Com EtherLink 111 154 [3C509b-TPO) in PnP-todus
&8 DF U -adapter

i MetBEU -» 3Com EtherLink 11154 [3C5096-TPO] in PrP-
W MetBEL -» DFU-Adapter -
| | »

Hinzufiigen... | Entiemen | Eigenschatten |

Erimare Metzmwerk anmeldung:
Client fuir Microsoft-Netzwerk e j

Datei- und Druckerfreigabe. .. |

Bezchreibung

k. I Abbrechen

Klicken Sie das Register *“Konfiguration” an. Wenn die
} SCHRII I 3 Komponente *“TCP/IP” in den momentan installierten
Netzwerkkomponenten nicht gefunden wurde, Kklicken Sie

“Hinzuflgen” an.
Wenn “TCP/IP” vorhanden ist, fahren Sie bei SCHRITT 6 fort.
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Die Eingabemaske  “Netzwerkkomponententyp  wahlen”

} SCHRI I I 4 erscheint auf dem Bildschirm. Wahlen Sie “Protokoll” aus.
Klicken Sie den Typ der zu installierenden Netzwerkkomponente
und dann “Hinzufligen” an.

Metzwerkkomponententyp wahlen |

Klicken Sie auf die zu instalierende Metzwerkkomponente:

Hinzufiigen...

Ahbbrechen |

Computern. Zwel Computer muzzen dasselbe Pratokoll

Protokolle ermoglichen den D atenaustausch 2wischen
venwenden, um Daten austauschen zu konnen.

Die Eingabemaske “Netzwerkprotokoll auswéahlen” erscheint auf
} SCHRI I I 5 dem Bildschirm.
Wahlen Sie “Microsoft” aus “Hersteller” aus. Wéahlen Sie “TCP/IP”
in “Netzwerkprotokolle” auf der rechten Seite aus und klicken
Sie "OK” an.
Das TCP/IP-Protokoll wird hinzugefiigt.

Metzwerkprotokoll auswahlen E3 |

Flicken Sie auf das Metawerkpratakall, das installert werden sall, und dann
auf "OE". "Wenn Sie uber eine Installationsdiskette fur die K.omponente
verfugen, klicken Sie auf "Dizketta",

Hersteller: Metzwerkprotokolle:
¥ Baryan % Microsaft 32-Bit DLC =]
ERL - Microsoft DLC

T Microzaft - MetBEL

& Havel Y TCPAP

5 wAN-Unterstiitzung fuir ATHM

W winsock? ATM-Dienstanbister -

Digkette. .. |
ok | .f-‘-.l:ul:urechenl
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» SCHRITT 6

2-36

Wahlen sie noch einmal das Register “Konfiguration” in der
Eingabemaske “Netzwerk” aus. Dann wéhlen Sie die
Komponente “TCP/IP* aus den folgenden installierten
Netzwerkkomponenten aus und klicken “Eigenschaften” an.

Metzwerk E |

K.onfiguration I Identifikatinnl Zugriffssteuerungl

Die folgenden Metzwerkkomponenten sind inztalliert:

5 DF(-Adapter =
4 MetBEUI -» 3Com EtherLink |1 154 [3C5096-TPO) in PrP-
- MetBEUI -» DFU-Adapter

T TCPAP - 3Cam EtherLink [ 154 (3C5096-TPO] in PrP-
W TCPAP > DFU-Adapter

[« |

| Hinzufiigen... I Entfernen | Eigenschaften |

Primare Metzwerk anmeldung:
I Cliert fiir Microsoft-Metzwerk e j

Dater- und Druckerfreigabe. .. |

Bezchreibung

D az Microzoft TCPAP-Protokoll dient zum Herztellen wan
[nternet- und Wik -Aferbindungen.

k. Abbrechen




» SCHRITT 7

Kapitel 2 Einstellung des PC-Programmier ungssystems

Wahlen Sie das Register “IP-Adresse” aus und klicken Sie “IP-
Adresse eingeben” an. Dann geben Sie die erforderlichen Daten in
“IP-Adresse” und “Subnet Mask” ein.

Die aktuellen Werte der IP-Adresse und Teilnetzadresse erfragen Sie
bei dem fur das zugehotrige Netzwerk verantwortlichen
Netzwerkadministrator.

Wenn es sich um ein lokales Netzwerk handelt (zum Beispiel eine
Umgebung nur fir das Verbinden des PC und des Roboter-Controller),
l&Rt sich die IP-Adresse wie gewiinscht einstellen. Daher wird in diesem
Fall die IP-Adresse provisorisch auf 192.168.0.1 und die
Teilnetzadresse auf 255.255.255.0 eingestellt.

Klicken Sie OK an und die Einstellung der IP-AdrefReinstellung ist
abgeschlossen.

Anmerkung (1): Beim Aufbau einer Verbindung mit einem
Fernnetz (zum Beispiel einem innerbetrieblichen
Netz) konsultieren Sie vor dem Einstellen der IP-
Adresse und der “Subnet Mask” immer den
Netzadministrator.
Wenn eine fur das lokale Netz verwendete IP-
Adresse mit dem globalen Netz (zum Beispiel
dem innerbetrieblichen Netz) verbunden wird,
ohne sie vorher zu deaktivieren, kann es im
Netzwerk zu Verwechslungen kommen.

Anmerkung (2): Innerhalb eines Netzes sind keine redundanten
IP-Adressen  erlaubt. Beim Aufbau einer
Verbindung zu einem gemeinsam genutzten
Netz ist darauf zu achten, dal} keine IP-Adresse
zweimal verwendet werden darf. Die folgenden
sind Beispiele von IP-Adressen mit der
geringsten Wahrscheinlichkeit der Redundanz
mit einem anderen Terminal:
192.168.0.2 bis 192.168.0.xxx (xxx bedeutet 003
bis 999.)

Eigenschaften von TCP/IP 7 =

Bindungen | E nweitert | MetBIOS |
DS -K.anfiguration | G ateway | WINS-Konfiguration  |P-Adresse

Diegem Computer kann automatizch eine IP-Adiessze
zugewiesen werden. Wenn im Metzwerk [P-A4drezzen nicht
automatizch wergeben werden, holen Sie beim

Metzwerk adminiztrator gine Adrezze ein, und geben Sie diese
unten ein.

¢~ |P-adresse automatizch beziehen

IPAdiesse: [ 10 . 8 .109.120 |

SubnetMask: |{255.255.255. 0 |

0k I Abbrechen
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» SCHRITT 8

2-38

Zum Schlu3 wahlen Sie das Register “ldentifikation” aus und
geben einen Computernamen und eine Arbeitsgruppe ein.

Der Computername kann wie gewinscht eingegeben werden. Sie
sollten hier jedoch den gleichen Namen verwenden wie den beim Start
von Windows eingegebenen Anmeldenamen.

Die Arbeitsgruppe wird provisorisch angelegt, damit die “fa.denso.co.jp”
gelesen werden kdnnen.

Klicken Sie OK an.

Damit ist die Einstellung der Netzwerkumgebung abgeschlossen.
Weitere Informationen finden Sie im Bedienungshandbuch von
Windows 95 oder fragen Sie Ihren Netzwerkadministrator.

Hetzwerk K |

Konfiguration  |dentifikation I Zunriffssteusring I

Anhand der folgenden Informationen wird [hr Computer im
Metzwerk identifiziert. Geben Sie den Computernamen,
den Mamen der Arbeitzgruppe und eine kurze
Beschreibung des Computers ein.

Computernarne:; IBuiIu:Ier2

Arbeitzoruppe: IWincapsE

Bezchreibung: ||

k. I Abbrechen
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2.2.3.5 Vebinden mit dem Roboter-Controller

Wenn Ethernet fur das Kommunikationsgerat ausgewahlt ist, wie bereits in
Abschnitt 2.2.3.3 “Einstellung des PC” und Abschnitt 2.2.3.4 “Einstellung der

Netzwerkumgebung” beschrieben, so wird die Schaltflache Q“Kommunikation
wird eingestellt” des System Manager angezeigt:

#: AMS-G0AOD - DENSD System M. [[mI 3|

Datei Ewtraz  Fenszter Hilfe

o298 @2

| Systern Manager | Standby

o

Abb. 2-3 Schaltflache “Kommunikation wird eingestellt (Ethernet)”

Wenn die einzelnen Manager mit der Schaltflache des System Manager
aufgerufen und fir die Verbindung eingestellt werden, erscheinen
Eckmarkierungen _| auf der Schaltflache des entsprechenden Manager.
Informationen zum Anschlieen eines Manager finden Sie in den
Arbeitsbeschreibungen jedes Manager in den Kapiteln 5 bis 10.
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Starten des
Programmier ungs-
systems und
EinfUhrung in die
M anager

Dieses Kapitel beschreibt die Prozeduren zum
Starten und Beenden des PC-Programmierungs-
systems. Es gibt einen Uberblick (iber die
Funktionen der verschiedenen Manager.






Kapitel 3 Starten des Programmierungssystems und Einfihrung in die Manager
|

3.1 Starten des PC-Programmierungssystems

Starten Sie WINCAPS Il auf lhrem PC, und verwenden Sie es, um Programme
zur Bedienung des Roboters einzugeben, zu bearbeiten und zu Uberprifen.

System Manager starten

Die Anwendungssoftware WINCAPS Il von Denso fir das PC-Programmie-
rungssystem besteht aus den folgenden Funktionsmodulen:

PAC Programm Manager

Variable Manager

DIO Manager

Arm Manager

Vision Manager

Log Manager

Kommunikationseinstellung Manager

Samtliche Funktionsmodule werden vom System Manager gesteuert. Das
bedeutet, da’R samtliche Funktionen von WINCAPS Il vom System Manager aus
aufgerufen werden sollten, bevor sie implementiert werden.

Zum Einsatz des PC-Programmierungssystems missen Sie zundchst den
System Manager starten.

Klicken Sie unter Windows 95 auf Start. Gehen Sie auf Programme
} SCHRI I I 1 und Kklicken Sie dann auf DENSO System Manager im Ordner DENSO
WINCAPS II.

s Update _

» Autastart L4
Online-Dienste L4
Favoriten 4 Zubehir »
@ Internet Explorer
ﬁ M5-D05-Eingabeaufforderung
Einstellungen 3 I‘_;f] Outlook Express
(3 ‘windowsE splarer
2uchen ¢ Startup
@ DENS
Snaglt32

) ¢

PBrogramme

Cokumente

Hilfe

Aysfiihren...

"Builder2" abmelden...
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Das Fenster “WINCAPS |l Informationen” erscheint. Lesen Sie die
} SCHRI I I 2 Informationen und klicken Sie OK an.
License key Indoemation

a Flesues snbay pour koanse kay,
License Ky | 4”'”
Licerms ke Bemove |

Anmerkung: Wenn Sie das Priffeld “Diese Nachricht
zukUnftig nicht mehr anzeigen” unten links auf
dem Bildschirm durch ein Hakchen markieren,
erscheint diese Nachricht beim nachsten Start
des Programmes nicht mehr.

Das Fenster mit den Lizenzinformationen erscheint erst, nachdem Sie
} SCHRI I I 3 den LizenzschlUssel eingegeben haben. Gegen Sie die Benutzer-1D
ein, die Sie auf der Lizenzkarte finden, und klicken Sie OK an.

Anmerkung: Zur Eingabe des Lizenzschlissels, siehe
Abschnitt 4.5.3 “Lizenzschlissel” in Kapitel 4
dieses Handbuches. Wenn Sie Ilhren
Lizenzschllissel eingegeben haben, erscheint
dieses Fenster beim nachsten Programmstart
nicht mehr.

Wenn Sie den System-Manger nach der Installation von WINCAPS 1l
} SCHRI I I 4 starten, erstellen Sie eine Programmbank.

Anmerkung: Wenn die Eingabemaske “Erstellen einer
Programmbank” erscheint, geben Sie die Dateien
an, die in der Programmbank verwendet werden
sollen. Weitere Informationen zur Eingabe der
Dateien, siehe Abschnitt 5.6.2.3 “ Aktualisieren der
Programmbank” in Kapitel 5 dieses Handbuches.

Wenn Sie WINCAPS Il nach der Installation das erste Mal starten,
} SCHRI I I 5 mussen Sie ein Projekt erstellen, weil noch keine Systemprojekt
definiert wurde.

Anmerkung: Wenn die Eingabemaske “Neues Projekt
erstellen” erscheint, erstellen Sie ein Projekt far
den angeschlossenen Roboter. Zum Vorgehen,
siehe Abschnitt 4.2.1 “Neues Projekt” in Kapitel 4
dieses Handbuches.
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} SCHRI I I 6 AuRer wenn WINCAPS Il zum ersten Mal aktiviert wird, erscheint das
Dialogfenster “Projekt 6ffnen” Wahlen Sie das gewiinschte Projekt

aus. Standardwert ist das zuletzt bearbeitete Projekt.

Das Fenster “Kennwort” erscheint. Wahlen Sie die Benutzerstufe aus
} SCHRI I I 7 dem Popup-Meni, geben Sie gegebenenfalls das Kennwort ein und
klicken Sie dann OK an.

@, Kennwort

Eenuizer | - Bediener =

Kenrwort:

Abbrechen |

Anmerkung: Weitere Informationen zum Kennwort, siehe
Abschnitt 1.3.2 “Kennwort” in Kapitel 1 dieses
Handbuches.

Die Dialogbox “DensoROBOTalk” erscheint zusammen mit der
} SCHRI I I 8 Meldung “Verbindung fortsetzen?”.
Klicken Sie Nein an.

H DensnSyslemHanaﬁer 1]
@ Yerbindung fortzetzen’y

= |

Der System Manager wird gestartet und das Fenster “DENSO System
Manager” erscheint. Die Schaltflachen dienen dazu, die Module zu
aktivieren, die durch die Funktion klassifiziert sind.

Um die einzelnen Funktionsmodule nutzen zu kénnen, wéhlen Sie tber
diese Schaltflachen oder Uber das Befehlsmeni im Fenster “DENSO
System Manager” die gewiinschte Funktion aus.

¥ AMS-60A0D - DENSO System M_.. M= E3

Datei Esxtraz  Fenster Hilfe

598 | @)

| Systern Manager | Standby
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3.2 Beenden des PC-
Programmier ungssystems

Zum Beenden des PC-Programmierungssystems miuissen Sie die
Programme des PC und des Roboter-Controller beenden.

3.2.1 Beenden desPC

Klicken Sie das SchlieRfeld in der oberen rechten Ecke des Fensters

} SCHRI-I_I- 1 “DENSO System Manager” an. Hiermit beenden Sie die gesamte

Software WINCAPS II, die auf lhrem PC lauft.

¥ AMS-60A0D - DENSOD System M. [HI[EIE3

Datei Estraz  Eenster Hilfe

Heues Projekt...

Prajekt offnen... Strg+0
Projekt gpeichern Stig+5
Projekt Libertragen...  Strg+T

Prajektinfarmationen

Beenden

Beenden Sie Windows 95 und schalten Sie gegebenenfalls Ihren PC

» SCHRITT 2] as

3.2.2 Beenden desRobhoter-Controller, der mit dem PC
verbunden ist

» SCHRITT 1

Schalten Sie den Netzschalter aus.

Netzschalter des Roboter-Controller
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3.3 Funktionsiibersicht der eilnzelnen
M anager

Die Anwendungssoftware fir das PC-Programmierungssystem besteht aus
mehreren Managern mit den folgenden Funktionen. Folgende Tabelle gibt einen
Uberblick tber die Funktionen der einzelnen Manager.

Manager

Funktionen

Siehe

System Manager:

Bedienung des PC-
Programmierungssy
stems.

Starten der einzelnen Manager.
Systemprojektmanagement

® Erstellen eines neuen Projektes.

® Offnen eines bestehenden Projektes.

® Speichern eines Projektes.

® Ubertragen eines Projektes.

® Beenden des PC-Programmierungssystems.

Festlegen der Kommunikationsgeréte und ihrer
Betriebsbedingungen.

Andern des Kennwortes.

Lesen von Daten von Diskette oder Schreiben von Daten auf
Diskette.

Eingabe des Lizenzschliissels.

4.1.2
4.13,4.2

43.1

4.3.2
4.3.4,4.35
45.4

PAC Programm
Manager:

Unterstitzt die
Entwicklung von
Programmen in der
Robotersprache.

Lo

2.

3.

Dateioperationen
® Erstellen eines neuen Programmprojektes.
Offnen eines bestehenden Programmpojektes.
Speichern eines Programmprojektes.
Einstellen der fir das Projekt verwendeten Parameter.
Empfangen/Ubertragen der Programmdaten.
Drucken der Programmdaten.
Erstellen eines ausfuihrbaren Programmes.
® Beenden des PAC Programm Manager.
Programm wird bearbeitet
® Bearbeiten eines Programmes
® Suchen und Ersetzen von Zeichenfolgen im Programm.
® Sprung zu einer anderen Zeile.
Programm-Verwaltung

® Erstellen eines Programmes, das gleichzeitig zum Projekt
hinzugefligt wird.

® Speichern einer Programmdatei unter einem anderen
Namen.

® Hinzufiigen eines bestehendes Programmes zu dem
Projekt.

® Entfernen eines Programmes aus dem Projekt.

® Importieren und Exportieren eines Programmes.

® Andern der Reihenfolge der angezeigten Programme.
Verschiedene Einstellungen fir den PAC Programm Manager.

Verwenden der Programmbank.
* Ein bestehendes Programm kann registriert oder als Teil
verwendet werden

Befehlseditor
* Unterstitzt die korrekte Eingabe von Befehlen und
Argumenten bei der Bearbeitung von Programmen

5.2

5.3

5.4

5.6
5.6.2

5.6.3
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Manager Funktionen Siehe

Variablen Manager: | 1. Uberwachen der Variablen. 6.4
Sichert und 2. Verwenden der Variablendaten. 6.1.3
{J/g?i%?gm gi|ee vom 3. Drucken der Variablentabelle. 6.2.6
Roboter-Controller | 4, Sichern der Daten in der Variablentabelle. 6.2.4
verwendet werden. . _— - .

5. Erstellen einer Makrodefinitionsdatei fir Variablen. 6.2.7
6. Ubertragen der Daten zwischen dem PC und dem Controller. 6.2.5
7. Senden von Meldungen uber die RS232C-Schnittstelle. 6.5.2

DIO Manager: 1. Uberwachen des E/A-Status. 7.4.3
Uberwacht den E/A- | 2. Verandern des E/A-Status entsprechend der Pseudoeingabe. | 7.4.4
Status und stellt
Pseudo-E/A-Daten 3. Drucken der E/A-Tabelle. 7.2.6
bereit 4. Sichern der Daten in der E/A-Tabelle. 7.2.3

5. Erstellen von Makrodefinitionsdateien fur die Zuordnung von 7.2.7
E/A-Daten.

6. Ubertragen der E/A-Tabelle zwischen dem PC und dem 7.2.5
Controller.

Arm Manager: 1. Uberwachen der aktuellen Position des Roboterarmes. 8.4
Uberwacht die 2. Anzeigen der Arbeits- und Werkzeugnummer. 8.5
%létggtlléer;%sggréges 3. Abrufen der aktuellen Position als Stellungsdaten. 6.4.4
Arbeits- und die 4.  Simulation von Roboterbewegungen. 8.6.2
Werkzeugnummer i B

5. Einstellen der Parameter fiir den Roboterarm. 8.6.1

6. Festlegen des Werkzeugkoordinatensystems. 8.6.1

7. Festlegen des Arbeitskoordinatensystems. 8.6.1

8. Festlegen des Bereiches. 8.6.1

9. Objektbaum 8.6.3
* Definiert das in der Roboteranzeige gezeichnete Objekt.

10. Konvertierung der Stellungsdaten 8.6.4
* Typenumwandlung zwischen Typ-P-, Typ-J- und Typ-T-Daten
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Manager Funktionen Siehe
Vision Manager: 1. Offnen der Bilddaten. 9.2.7
Erstellung von 2. Verbinden mit dem Roboter-Controller 9.3.1
g;g%%g%bﬁﬁ?;gsmo 3. Erstellen einer Vision-Makrodefinitionsdatei. 9.4.2
Verwendung der 4. Anzeige des Kamerabildes. 9.4.6
PAC-Sprache. ]
5. Bearbeiten des Fensters. 9.4.3
6. Bearbeiten des Suchmodelles. 9.4.4
7. Ausfilhren der Kamera-CAL. 9.4.5
8. Verwenden des Bildanalysetools. 9.4.6
LOG Manager: 1. Durchsicht der Protokolldaten. 10.1
Abrufen der ® Fehlerprotokoll
Protokolldaten des :
Roboterbetriebs in ® Betriebsprotokoll
den PC und ® Steuerprotokoll
Verwalten der o
Protokolldaten. ® Kommunikationsprotokoll
2. Erstellen einer neuen LOG-Datei (Protokolldatei). 10.2.1
3. Empfangen der Protokolldaten vom Controller. 10.2.5
4. Drucken des Protokolles. 10.2.6
5. Suchen und Ersetzen von Zeichenfolgen. 10.3.7
6. Steuerprotokoll 10.4.3
(Zeichnet das Steuerprotokoll auf. Der Arm Manager kann mit
Hilfe des Steuerprotokolles eine Operation wiederholen.)
7. Anzeige der Version fur jedes Teil des Roboter-Controller. 10.6.3
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Arbeiten mit dem
System M anager

Dieses Kapitel beschreibt die Funktionen und den
Betrieb des System Manager. Dieser stellt den
Kern der WINCAPSII-Software dar, die fur das
PC-Programmierungssystem verwendet wird.






Kapitel 4 Arbeiten mit dem System M anager

4.1 Uberblick tber den System Manager

4.1.1 Uberblick Uber die Funktionen

Die WINCAPSII-Software fur das PC-Programmierungssystem besteht aus
mehreren Managern mit den folgenden Funktionen:

* System Manager: Gesamtsteuerung (einschl. Einstellung der Kom-
munikation)

* PAC Programm Manager: Steuerung zur Programmbearbeitung

 Variable Manager Steuerung der Variableninformation

« DIO Manager: Steuerung fur E/A-Informationen

« Arm Manager: Steuerung fur Informationen tber Roboteraktionen

« Vision Manager: Steuerung fur Bildverarbeitungsinformationen

* Log Manager Steuerung der Protokollinformationen

Der System-Manager organisiert die gesamten Datendateien, die von anderen
Managern gesteuert werden, als Systemprojekt. Er steuert ebenfalls die
Kommunikationseinstellung und die Einstellung des Kennwortes.

Die jeweiligen Manager konnen verwendet werden, indem sie aus dem
System-Manager aufgerufen werden.

Um den System Manager zu starten, wahlen Sie das Programm “DENSO System
Manager” aus dem Start-Meni von Windows 95. Nach dem Programmstart
erscheinen der Hauptbildschirm von WINCAPSII und das Fenster “DENSO
System Manager” auf dem Bildschirm.

Zur Vorgehensweise beim Programmstart, siehe Abschnitt 3.3.1 “Starten des
System Manager” in Kapitel 3 dieses Handbuches.

¥ AMS-60A0D - DENSD System M__. !IEIE

Datei  Ewtraz  Fenster  Hilfe

AN

Zeigt Objekt des System-/ _ _
Manager-Betriebs Zeigt Inhalt des System- Statuszeile

Manager-Betriebs

Abb. 4-1 WINCAPSII Hauptbildschirm
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4.1.2 Symboalleiste

¥ AMS-60A0D - DENSD System M. !IEI

Hilk=

EN Y ||

Symbolleiste

lL—— Schaltflache

PAC-Programm “Kommunikation

“PAC-Programm-Manager”

o= . einstellen”
|Syspern Mandger | Standby  \
Schaltflache “Variable Schaltflache “LOG Manager”
Manager" Schaltflache
“DIO Manager” Schaltflache “Vision

Schaltflache Manager”
“Arm Manager”

Abb. 4-2 Symbolleiste

Schaltflache %“ PAC Programm Manager”

Klicken Sie diese Schaltflache an, um den PAC-Programm-Manager zu starten.
Beschreibungen der Bedienungsprozeduren fir den PAC Programm Manager,
siehe Kapitel 5 “Bedienung des PAC Programm Manager” und Abschnitt 3.5
“Eingeben und Bearbeiten von Programmen” in diesem Handbuch.

Wenn der PAC Programm Manager mit dem Roboter-Controller verbunden ist,
andert sich das Schaltflachensymbol zu Ej .

Schaltflache Zl“ Variable M anager”

Klicken Sie diese Schaltflache an, um den Variable Manager zu starten.
Beschreibungen der Bedienungsprozeduren fur den Variable Manager, siehe
Kapitel 6 “Bedienung des Variable Manager” und Abschnitt 3.14.1 “Starten des
Variable Manager” in diesem Handbuch.

Wenn der Variable Manager mit dem Roboter-Controller verbunden ist, andert
sich das Schaltflachensymbol zu [

Schaltflache |“DIO Manager”

Klicken Sie diese Schaltflache an, um den DIO Manager zu starten.
Beschreibungen der Bedienungsprozeduren fir den DIO Manager, siehe Kapitel
7 "Bedienung des DIO Manager” und Abschnitt 3.13.1 “Starten des DIO
Manager” in diesem Handbuch.

Wenn der DIO Manager mit dem Roboter-Controller verbunden ist, &ndert sich
das Schaltflachensymbol zu [}

Schaltflache &l“ Arm Manager”

Klicken Sie diese Schaltflache an, um den Arm Manager zu starten.
Beschreibungen der Bedienungsprozeduren fur den Arm Manager, siehe
Kapitel 8 “Arbeiten mit dem Arm Manager” in diesem Hanbuch.

Wenn der Arm Manager mit dem Roboter-Controller verbunden ist, &ndert sich
das Schaltflachensymbol zu &}

4-2



Kapitel 4 Arbeiten mit dem System M anager

Schaltflache @l“ Vision Manager”

Klicken Sie diese Schaltflache an, um den Vision Manager zu starten.
Beschreibungen der Bedienungsprozeduren flr den Vision Manager, siehe
Kapitel 9 “Arbeiten mit dem Vision Manager” in diesem Handbuch.

Wenn der Vision Manager mit dem Roboter-Controller verbunden ist, &ndert sich
das Schaltflachensymbol zu [#]

Schaltflache &2“ L og M anager”

Klicken Sie diese Schaltflache an, um den Log Manager zu starten.
Beschreibungen der Bedienungsprozeduren fir den Log Manager, siehe Kapitel
10 “Arbeiten mit dem Log Manager” in diesem Handbuch.

Wenn der Log Manager mit dem Roboter-Controller verbunden ist, &ndert sich
das Schaltflachensymbol zu ]

Schaltflache 2|“ Kommunikation einstellen”

Klicken Sie diese Schaltflache an, um die Kommunikation einzustellen.

Zu Kommunikationseinstellung, siehe Abschnitte 4.3.1 “Kommunikation
einstellen” und 2.2 “Verbinden des PC mit dem Controller” in den Kapiteln 4 und
2 dieses Handbuches.

Die Schaltflache “Kommunikation einstellen” andert sich fir jede gewahlte
Kommunikationseinheit:

L | Nicht verbunden
{_'f]| Verbunden iiber RS232C

{'in Verbunden tber Modem durch Telefonleitung

{i.._ Verbunden uber Ethernet durch TCP/IP
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4.1.3 Systemprojektmanagement

4131

4-4

Wenn ein Programm unter Verwendung von WINCAPSII entwickelt wird, muf3
zusatzlich zu den Programmdaten eine gewisse Anzahl von Daten, wie z. B.
Variablen und Parameter, die zum Bedienen des Programmes gebraucht
werden, verarbeitet werden.

Bei WINCAPSII verwaltet der System Manager Programme und die
dazugehorigen Datengruppen als Systemprojekt. Diese
Verwaltungsinformationen werden in der Systemprojektdatei (SPJ-Datei)
gespeichert. Die Systemprojektdatei steuert alle Informationen, die fir die
Bedienung einer Einheit des Roboters bendtigt werden.

Von WINCAPSII generierte Dateien

Abb. 4-3 zeigt die Beziehung zwischen den Dateien, die von dem jeweiligen
WINCAPSII Manager fur Zwecke der Datenspeicherung generiert und verwaltet
werden.

Alle Dateien aufler der Programmbankdatei werden sofort nach der
Neuerstellung eines Systemprojektes in den Projektordner gestellt. Die
Programmbankdatei wird als Standardeinstellung in den Ordner mit dem Namen
“Programme\Wincaps2” gespeichert, wenn dieser Ordnung auf dem Rechner
existiert, auf dem WINCAPSII installiert ist.

Wenn zum Beispiel ein Projekt mit dem Namen IRA-0000 erzeugt wird
(geschieht automatisch bei der ersten Verwendung des Programmes), befindet
sich dieses Projekt im Ordner “Programme\Wincaps2” (Standardeinstellung). Alle
weiteren Dateien, die es neben den Programmbankdateien noch gibt, befinden
sich im Ordner mit dem Namen IRA-0000. Abb. 4-4 zeigt Position der Dateien,
die von WINCAPSII generiert und verwaltet werden.

Anmerkung: Jeder Manager hat einen aktuellen Ordner. Die Manager
legen ihre jeweiligen Steuerdateien in ihren aktuellen
Ordnern ab.

Sofort nach der Neuerstellung eines Systemprojektes
verwenden alle Manager denselben aktuellen Ordner.
Wenn die jeweiligen Manager neue Dateien erstellen, wird
der aktuelle Ordner solange nicht geandert, bis eine
aktuelle Anderung stattfindet.

Wenn der aktuelle Ordner geandert wird, ist ein
Verweispfad fir die Eingabedatei unter Verwendung einer
#INCLUDE-Anweisung und anderen Dateieingabebefehlen
erforderlich.
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(einschl.

System Manager

Kommunikations-

einstellung) -
Systemprojektdatei
OSPJ | (einschl. Kommunikationseinstellung)
Programm- Variable DIO Arm Vision Log
Manager Manager Manager Manager Manager Manager
- - 3 -
OVAR 0DIo OARM avis 0LoG
Variablen DIO-Datei Armdatei Bildverarbeitung Protokolldatei
Datei sdatei
Var_Register
OBNK OPPJ h
CMDL Modell
Programm  Programm  vjikyo-Definitionsdatei arm cnf Datendat
bankdatei  Projektdatei n ei com_chf
’ .h
Armkonfiguration i ) K
Makrodefinitionsdatei Kon_ |g_urat|onsr_na ro
Definitionsdatei
OLNK OPAC || Programmdatei
——| DIO_Register | Mikro-
Make-Datei h Definitionsdatei .
vis_tab
.h
N ded Makro
ORIC || Zwischencode . initi i
e dio_cnf Definitionsdatei
.h
vis_chf | Konfigurationsmakro
Konfigurationsmakro h Definitionsdatei
Definitionsdatei
OMAP ONIC
Quer- Ausfithrung tbmp
verweisdatei Datei formatieren
Bitmap-Datei

Abb. 4-3 Von WINCAPSII generierte und verwaltete Dateien




- Desktop

Ol pc

3,5 Zoll FD (AY)
= ©

(] Programmdatei

(] wincaps 2

(] 1ra-0000

BNK I Programmbankdatei

Systemprojektdatei
(einschl. Kommunikationseinstellung)

Protokolldatei

Bildverarbeitungsdatei

Modelldatendatei

Armdatei

DIO-Datei

Variable-Datei

Programm-Projektdatei

Programmdatei

Makrodefinitionsdatei

Abb. 4-4 Position der Dateien, die von WINCAPSII generiert und verwaltet werden
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Dateimanagement durch den System M anager

Der System-Manager verwaltet die Beziehung von Datendateien, die von
anderen Manager-Gruppen generiert werden. Die Systemprojektdatei (*.spj),
die vom System-Manager generiert wird, enthalt Datendateien, auf die jeder
Manager zugreift.

Beim Starten eines jeden Manager spezifiziert der System-Manager die
Referenzdatendateien fir den gestarteten Manager. Deshalb kann jeder
Manager die Programmgruppen oder Variablen, die sich von Projekt zu Projekt
unterscheiden, problemlos verwenden.

“Kommunikation einstellen” ist eine Zusatzfunktion des System-Manager und
besitzt deshalb keine eigene Datendatei. Die Informationen der
Kommunikationseinstellung sind in der Systemprojektdatei enthalten.

Die Systemprojektdatei hat den Erweiterungscode “.SPJ".
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414 Mentliste

Das Befehlsmeni des System Manager hat die folgende Baumstruktur:

Datei
Neues Projekt
Projekt 6ffnen
Projekt speichern
Projekt speichern unter
Projekt Ubertragen
Projektinformationen
Beenden

Extras
Kommunikation einstellen
Kennwort andern 000000 (Stufe Programmierer)
Neu anmelden
Diskettenabbild lesen
Diskettenabbild schreiben

Fenster
PAC Manager
Variable Manager
DIO Manager
Arm Manager
Vision Manager
Log Manager

Hilfe
Inhalt
Suche nach Begriffen
Lizenzschliissel
Informationen zum System Manager

Abb. 4-5 Menibaumstruktur des System Manager
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4.2 Dateimenu

Das Menl DATEI des System-Manager enthédlt Befehle zur Steuerung des
Projektes und den Befehl zum Beenden des System-Manager.

¥ AMS-60A0D - DENSO System M... W= E3

Datei Extras  Fenster  Hilfe

Meues Projekt...

Projekt offnen... k Strg+0
Projekt speichern Strg+S
Projekt ubertragen... Strg+T

Projektinformationen

Beenden

Abb. 4-6 Meni “ Datei”

Anmerkung: Die Menubefehle “Neues Projekt” und “Projekt 6ffnen”
kdénnen nicht verwendet werden, wenn eine Verbindung mit
einem PAC, DIO, Arm, Vision oder Log Manager besteht.

4.2.1 NeuesProjekt

Dieser Befehl wird verwendet, um ein neues Systemprojekt zu erstellen.

Nach der Auswahl dieses Befehls erscheint das Dialogfenster “Neues Projekt
erstellen” auf dem Bildschirm. Geben Sie Standardwerte ein oder andern Sie sie
nach Bedarf und klicken Sie OK an. Wenn Sie Abbrechen anklicken, schlief3t
dieser Befehl das Dialogfenster, ohne ein Projekt zu erstellen.

ﬁ Meues Projekt erstellen

Robotertyp:|vM-60B1D 'l

Einrichtunastyp:|0 - Standard v| Abhrechen
Qutput-Code:|+erl 4 'l
Prajektname:\-60E1D
Ordnername:[CYPROGRAMMEWYINCAPS2,

= c: [GERMAN] =]
£C

EYPROGRAMME

OKl
_Abbrechen |
MNeuer Orcner]

Meuer Ordner

_D Cormpiler

Abb. 4-7 Eingabemaske “Neues Projekt erstellen”
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* Roboterserie: Wabhlen Sie die gewlinschte Roboterserie aus.
* Typ: Wahlen Sie aus “Roboterserien” einen Robotertyp aus.
« Umgebung: Wahlen eine Umgebung entsprechend dem ausgewahlten

Roboter aus.
e Zusatzliche Achse:  Wahlen Sie aus, ob es eine zusatzliche Achse gibt.

e Hub: Wird fir jeden Robotertyp entsprechend angezeigt. Wahlen
das Element entsprechend dem ausgewahlten Roboter aus.

 Projektname: Geben Sie den Projektnamen ein.

* Ordner: Beschreibt den Ordner, in dem das Projekt gespeichert wird.

Sie konnen den Pfad des Ordners auswahlen, indem Sie die
Schaltflache “Ordner” anklicken.

* Ausgabecode: Legt die Version des zu erstellenden
Ausfihrungsprogrammes fest, entsprechend der Version des
angeschlossenen Controller.

« Einrichtungstyp: Wahlt einen Einrichtungstyp aus. Falls fir den hier gewahlten
Typ eine Programmbibliothek bendtigt wird, wird sie
automatisch dem PAC-Programm-Manager hinzugefiigt. Bei
der Wahl von “Standard” wird nichts hinzugefugt.

* Neuer Ordner: Nach dem Anklicken erscheint das Fenster “Neuer Ordner”.
Der neue Ordner kann durch die Eingabe des Ordnernamens
erstellt werden.

Meuer Ordner

]
Weuen Ordnermamen eingeben

Abbrechen

Abb. 4-8 Fenster “Neuer Ordner”

¢ Details: Nach dem Anklicken erscheint das Fenster “Details”. Geben
Sie in diesem Feld des Fensters die Standardwerte fur die
Datenreferenzdateien des jeweiligen Manager an. Die
Standarddaten werden bei der Erstellung eines neuen
Projektes erstellt. Zum Festlegen der jeweiligen
Referenzdateien verwenden Sie “...” Durch Anklicken von
“Initialisieren” wird die angegebenen Referenzdatei auf den
Standardwert zuriickgesetzt. Es ist normalerweise nicht
notwendig, die Standardeinstellung zu andern.

3 Details |
—Standarddateiname
BALC Manager: |C:"-,F"FKCIGF%AMME"-,WINCAPSE‘-,RD&JDWVFJ _I
“ariakle Manager|C:‘-,PRDGF¥AMME"-,WINCAPSZ‘-,F{DthTvp J
][} Manager|C:"-,F"FKCIGF%AMME"-,WINCAPSE‘-,RD&JDWVF: _I

Arm kanager: |C:"-,F"RDGHAMME"-,WINCAPSE\,RDthTvp J
“ision Manager: |C:"-,F"FKCIGF%AMME"-,WINCAPSE‘-,RD&JDWVFJ _I
LOG kanager: |C:".,F"RDGHAMMERWINCAPSE\RDMTW _I

I Ahbrechen | Initialisierenl

Fig. 4-9 Fenster “Details”
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4.2.2 Projekt 6ffnen

Dieser Befehl offnet die vorhandenen Projekte.
Wenn dieser Befehl angegeben wird, erscheint das Fenster “Projekt 6ffnen”.

Suchen in: I@Vm-BUb'Id j gl

s8] M-B0B1 D 5pi

fffren

Dateityp: Ing D atei [ 3pi) j Abbrechen |

Dateiname:

2

Abb. 4-10 Fenster “Projekt 6ffnen”

Dateien mit Informationen zur Projektverwaltung haben die Erweiterung “.spj”.
Wabhlen Sie eine Datei mit der Erweiterung “.spj” als Projektnamen.

Klicken Sie die Schaltflache [El|“Ubergeordneter Ordner” oder den Ordner im
Anzeigefeld an, und Sie kénnen den Pfad andern.

Wenn Sie eine Datei mit der Erweiterung “.spj” anklicken, wird der Dateiname im
Feld “Dateiname” eingegeben. Klicken Sie Offnen an, um das Projekt zu 6ffnen.
Klicken Sie Abbrechen an, um das Dialogfeld zu schliel3en, ohne ein Projekt
geodffnet zu haben.

4.2.3 Projekt speichern

Dieser Befehl speichert die aktuell geéffneten Projektinformationen.

4.2.4 Projekt speichern unter

Dieser Befehl speichert das aktuell getffnete Projekt unter einem anderen
Namen. Alle Dateien, die im aktuellen Projekt verwendet werden, werden in das
neue Projekt kopiert.
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4.2.5 Projekt tbertragen

Dieser Befehl Ubertragt die Systemprojektdaten. Bei dem Roboter-Controller
wird dieser Befehl zum Backup der Daten verwendet.

Daten kénnen in einem Stapel Ubertragen werden oder sie kdnnen teilweise
Ubertragen werden, indem die Daten jedes Manager von der
Ubertragungstabelle ausgewahlt werden.

Anmerkung: Um Daten selektiv unter der Steuerung eines Manager und
nicht unter dem System Manager zu Ubertragen, kénnen
Sie den Befehl “Ubertragen” im Meni “Datei” des
jeweiligen Manager verwenden.

@& Stapeliibertragung aller Daten |

— Takelle iber
Alle an;
v Alle el
vl Alle DIC-Daten <D0 kManager>
vl Alle Armdaten <Arm bManagers
[¥] Alle Bilddaten <vision Manager:
¥l Alle Protokolldaten (nur Empfanc

ragen
i Senden »

< Ermpfangen

Ahbrechen

Alle

Abb. 4-11 Fenster “Stapeltbertragung von allen Daten”

4.2.6 Projektinformationen

Zeigt den festgelegten Robotertypen oder die Projektinformationen fir den
jeweiligen Manager an.

Projektinformationen

T Feboee VM-60B1D
Eigenzchaflt | Wwhert |
Sestemprojekt [SPU]: CAPROGRAMME MWANCAPS 24 M-B0B DY M-B0B1D...
PRJ-Datei C:APROGRAMME W/ INCAPS 24 -608 104 M-E0B 1D .
WaR-Datei CAPROGRAMME W/INCAPS 24 -60B1DYM-E0B1D...
DI0-Dratei CAPROGRAMME W/ INCAPS 24 -E08 104 M-E0B1D...
ARk-Datei C:HAPROGRAMME W/ INCAPS 24 -E08 104 M-E0B 1D .
4|5-Datei C:APROGRAMME W/ INCAPS 24 -608 104 M-E0B 1D .
LOG-Datei CAPROGRAMME W/ INCAPS 24 -E608 1D M-E0B1D...
Schiiefen |

Abb. 4-11-1 Fenster “Projektinformationen”

4.2°7 Beenden

Dieser Befehl beendet die WINCAPSII-Software.
Alle Manager, die vom System-Manager getffnet wurden, werden gleichzeitig

beendet.
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43 Menu " Extras'

¥ VM-GOBE1D - DENSO0 System Man... M= E3

Datei | Extraz Fenster Hilfe

#f

Syster

Eommunilkation einstellen .

K.enrwort andern
M euanmeldung

Digkettenabbild [ezen
[igkettenabbild zchreiben

Abb. 4-12 Meni “ Extras”

4.3.1 Kommunikation einstellen

Wenn Sie “Kommunikation einstellen” im Meni “Extras” auswahlen, erscheint
das Dialogfeld des ROBOTalk Manager.

Klicken Sie auf die Schaltflache | “Kommunikation einstellen” um das
Dialogfeld des ROBOTalk Manager anzuzeigen.

Das Dialogfenster des ROBOTalk-Manager wird dazu verwendet, um die
Kommunikationseinheit und die Kommunikationsbedingungen festzulegen, und
um die Verarbeitung des Kommunikationsprotokolles durchzuflihren. Dieses
Dialogfenster wird auch dazu verwendet, um den Kommunikationsstatus und
das Kommunikationsprotokoll zu speichern.
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4-14

¢ ROBOTalk : x|

ROBOTalk | R3232C |  Telfon |  Ethemet |  Protokel
—Kommunikationsgerat
' BSEI2C " Telefan ™ Ethernet
~Dptionale Einstellungen
Zeitiberschreitung: — 4000 | ms
Wiederhalung: _J - 3| Anzahl
Komm.swiederholung: _J - 3| Anzahl
. Abbrechen atop Aktualisieren

Abb. 4-13 Fenster “ROBOTalk Manager”

Durch Anklicken des Registers ROBOTalk koénnen Sie Einstellungen
vornehmen, die im folgenden Abschnitt beschrieben werden.

Klicken Sie OK an, wenn alle Einstellungen vorgenommen wurden.

Wenn Sie Abbrechen anklicken, wird das Dialogfenster des ROBOTalk
Manager ohne Anderung der festgelegten Werte geschlossen.

Klicken Sie Stop an, wenn Sie die Ubertragung vom PC unterbrechen wollen,
falls von der anderen Station keine Antwort erfolgt oder wenn Sie die laufende
Ubertragung beenden wollen.

Update ist eine Schaltflache zur Bestatigung des Inhaltes bis zum
gegenwartigen  Zeitpunkt. Durch  Anklicken von OK  wird der
Kommunikationsmanager geschlossen. Verwenden Sie Update, um die
festgelegten Daten ohne SchlieRen des Kommunikationsmanager zu prufen.

Anmerkung: Die Schaltflachen “OK” und “UPDATE (A)” kdnnen nicht
verwendet werden, wenn einer der PAC, Variable, DIO, Arm,
Vision oder Log Manager verbunden ist oder wenn die
Benutzerebene auf “0-Bediener” festgelegt ist.
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[1] ROBOTalk

Wenn Sie das Register ROBOTalk im Fenster des ROBOTalk Manager
anklicken, erscheint die Eingabemaske, die in Abb. 4-14 dargestellt ist.

: x|
ROBOTalk | RS23C |  Telefon | Ethemet |  Pootokel
—Kommunikationsgerat
i BS232C = Telefon i~ Ethernat
—Dptionale Einstellungen
Zeitiberschraitung: '_,} _________ 4000 | ms
Wiederhalung: '_,J - 3| Anzahl
Eomm.swiederhalung: '_,J - 3| Anzahl
0] | Ahbrechen | =top Altualisieren

Abb. 4-14 ROBOTalk

Kommunikationseinheit

Wahlen Sie durch  Anklicken der gewinschten Einheit eine
Kommunikationseinheit aus, die zur Kommunikation mit dem Roboter-Controller
verwendet werden soll.

Die Schaltflache Q “Kommunikation einstellen” im System Manager wechselt
zum darin festgelegten Kommunikationsgerat.

{"_f]| RS232C ist ausgewahlt.

{ﬂ Telefonleitung ist ausgewahit.

{:.. | Ethernet ist ausgewahlt.

Einstellen von Optionen

ZeitUberschreitung: Legt die Wartezeit fur die Fehleriberprifung
fest, wenn keine Antwort von dem Roboter-
Controller empfangen wird. Standardwert:
4000 msec.

Wiederholen: Legt die Anzahl von Wiederholungen fest,
wenn ein Zeitiberschreitungsfehler bei der
Kommunikation auftritt.
Standardwert: 5

Kommunikationswiederholung: Legt die Anzahl von Wiederholungen fest,
wenn ein Fehler bei der Kommunikation
generiert wird.
Standardwert: 5
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[2] RS232C

4-16

Klicken Sie das Register RS232C im Fenster des ROBOTalk Manager an, um
die Eingabemaske anzuzeigen, die in Abb. 4-15 dargestellt ist.

Legen Sie auf diesem Bildschirm die erforderlichen Daten fest, um eine
Verbindung zwischen dem PC und dem Roboter-Controller direkt Uber das
RS232C-Kabel zu erhalten.

© ROBOTalk Manager ]|

ROBOTak | R§232€ | Telfon |  Ethemet | Protokel

—Dptionale Einstellungen

COk-Anschiul:
Baudrate:
Pavitétshit: [N - Keine Paritét =]

Datenbitlange: |4 j

[

stophbitlange: |1

Blarrmal |

0] Ahbrechen =top | Altualisieren

Abb. 4-15 RS232C

COM-Port

Wahlen Sie den Kommunikationsanschluf3 aus, der auf dem PC verwendet
werden soll. Wenn Sie den Pfeil =] anklicken, erscheint ein Pulldown-Menii mit
den Optionen.

Baudrate

Wahlen Sie die Baudrate (Kommunikationsrate) aus. Wenn Sie den Pfeil x|
anklicken, erscheint ein Pulldown-Meni mit den Optionen.

Anmerkung: Je schneller die Kommunikationsgeschwindigkeit, desto
ofter kbnnen Kommunikationsfehler auftreten.

Paritatshit

Wahlen Sie den Paritatspriifbit aus. Klicken Sie den Pfeil x]an, um die Optionen
in einem Pulldown-Menl anzuzeigen.

Datenbitlange

Wahlen Sie die Datenbitlange fiir die Kommunikation aus. Wenn Sie den Pfeil x|
anklicken, erscheint ein Pulldown-Meni mit den Optionen.
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[ 3] Telefon

Stopbitlange

Wahlen Sie die Stopbitlange aus. Wenn Sie den Pfeil =] anklicken, erscheint ein
Pulldown-Meni mit den Optionen.

Nor mal

Festlegen aller RS232C-bezogenen Elemente auf normale Einstellungen.
Kommunikationsanschlu3 : COM1

Baudrate : 19200
Paritatsbit : N-Keine Paritat
Datenbitlange : 8

Stopbitlange 01

Klicken Sie das Register Telefon im Dialogfenster des ROBOTalk Manager an,
um die Eingabemaske anzuzeigen, die in Abbildung 4-16 dargestellt ist.

Legen Sie auf diesem Bildschirm die erforderlichen Daten fest, um den PC und
den Roboter-Controller mittels einer Telefonleitung zu verbinden.

4 ROBOTalk Manager |

ROBOTak | RE2%C | Telefon! Ethernet | Protokd]

o

NS

—Optionale Einstellungen

FModerm: I j

Standort: INeuerStandDrt j

Tel nurnmer: |5554221
[T Automatische Antwart

e eirstelen | Wahl einstellen | Auflegen |

(0] | Abbrechen | Stop | Altualisieren

Abb. 4-16 Register “ Telefon”

Modem

Die oben abgebildete Eingabemaske zeigt das derzeit ausgewahlte Modem.
Klicken Sie den Pfeil =| an, um die Optionen in einem Pulldown-Menii
anzuzeigen.

Durch Anklicken des Modemsymbols in der Steuerungsanzeige kdnnen Sie ein
registriertes Modem auswahlen.

Zur Verwendung des Modems in der Steuerungsanzeige, siehe
Bedienungshandbuch fur Windows 95.

Standort

Wahlen Sie die Position des verwendeten PC aus. Wenn Sie den Pfeil x|
anklicken, erscheint ein Pulldown-Meni mit den Optionen.

Mit den folgenden Wabhleinstellungen kdnnen Sie eine registrierte Position
auswahlen:
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TELEFON-Nummer

Geben Sie die Telefonnummer der anderen Einrichtung ein, mit der Sie
verbunden werden wollen.

Geben Sie nur die numerischen Ziffern ein. Bindestriche, Klammern oder andere
Zeichen kdnnen fir die Eingabe der Telefonnummer nicht verwendet werden.

Automatische Antwort

Wenn Sie das Priffeld “Automatische Antwort” mit einem Hakchen markieren,
beantwortet der PC automatisch die Anrufe.

Modem einstellen

Diese Spalte zeigt die Eigenschaften des ausgewahlten Modems an.
Zur Einstellung der Modemeigenschaften, siehe Bedienungshandbuch fir
Windows 95.

Wahl einstellen

Diese Spalte zeigt die Wahleigenschaften an.
Zur Einstellung der Wahleigenschaften, siehe Bedienungshandbuch fir
Windows 95.

AUFLEGEN

Klicken Sie die Schaltflache “Auflegen” an, um die Telefonverbindung zu trennen.

Anmerkung: Die Verbindung mit einer Telefonleitung ist nur maoglich,
wenn das Modem installiert ist. Weiterer Informationen zur
Installation eines Modems, siehe Abschnitt 2.2.2
“Telefonleitung” in Kapitel 2 dieses Handbuches.

4-18



Kapitel 4 Arbeiten mit dem System M anager

[4] Ethernet

Klicken Sie das Register Ethernet im Dialogfenster des ROBOTalk Manager an,
um die Eingabemaske anzuzeigen, die in Abbildung 4-17 dargestellt ist.

Legen Sie in dieser Maske die erforderlichen Daten fest, um den PC und den
Roboter-Controller mittels Ethernet zu verbinden.

€ ROBOTalk Manager |

ROBOTsk |  Rs2C |  Telefon | Ethermet! | Protokl |

~Optionale Einstellungen

Controller-IP; [10.8.109.116

verbindungsanschiug; (4112

Lokaler &nschlul@:; |EI

] Abbrachen =top Aktualisieren

Abb. 4-17 Ethernet

“Controller-1P”
Geben Sie die IP-Adresse oder den Host-Namen der jeweils anderen Station ein.

“Verbindungsanschlufd”

Geben Sie die AnschluBnummer der anderen Station ein. Geben Sie fir diese
Nummer immer den Wert 4112 ein.

“Lokaler Anschlul}”

Geben Sie die AnschluBnummer des PC ein.
Geben Sie fur diese Nummer immer den Wert “0” (Null) ein.
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[5] Kommunikationsprotokoll

Klicken Sie das Register Protokoll im Dialogfenster des ROBOTalk Manager an,
um die Eingabemaske anzuzeigen, die in Abb. 4-18 dargestellt ist.

Die Kommunikationsprotokollfunktion wird zum Prifen des
Kommunikationsstatus verwendet. Verwenden Sie diese Funktion zum Prifen
des Leitungszustandes im Falle eines Kommunikationsfehlers.

€ ROBOTalk Manager |

ROBOTsk | RS22C |  Telfon |  Ethemet | Protokom:

Gesamtanzahl gesendeter Fakeate:
Gesamtanzahl empfangener Fakete:
Anzahl gesendeter

Anzahl empfangener

Anzahl empfangener

UL

Anzahl Zeitiberschreitungen:

0] Ahbrechen =top Altualisieren

Abb. 4-18 Kommunikationsprotokoll

Gesamtanzahl der Gesamtanzahl der Pakete, die von
Gesamtanzahl der Gesamtanzahl der Pakete, die von

Anzahl der tibertragenen NAK:  Anzahl der NAK (Fehlerpakete), die von
WINCAPSII tbertragen wurden
WINCAPSII empfangen wurden
(Bereitschaft): WINCAPSII empfangen wurden mit
Ausnahme der Fehler, die als Antwort auf
die gesendeten Pakete empfangen wurden
Anzahl der aufgetretenen Anzahl der Zeitliberschreitungen, mit
Zeitiiberschreitungen: Ausnahme der Zeitliberschreitungsfehler,
die bei der Antwort auf von WINCAPSI|I
Uibertragene Pakete verursacht wurden

Anmerkung: Wenn eine Zeitliberschreitung aus anderen Grinden als
aus einem Verbindungsfehler auftritt, sollte die Lange der
Zeitlberschreitung vergréRBert werden, siehe Abschnitt 4
“Einstellen der Optionen”
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4.3.2 Kennwort andern (Stufe Programmierer)

Um das Kennwort zu andern, wahlen Sie “Kennwort andern” aus dem Menu
“Extras”. Das Fenster “Kennwort &ndern” erscheint.

€. Kennwort andemn

Eenutzer geandert in:|1 - Programmierer j

Altes Kennwo rt:l

Meuss Kennwurt:l

Meues Kennwurtgrljfen:l

] Ahbrechen

Abb. 4-19 Fenster “Kennwort andern”

Im Feld Benutzer geandert zu wahlen Sie die Benutzerebene aus, deren
Kennwort geandert werden soll.

Im Feld Altes Kennwort geben Sie das vorherige Kennwort ein.

Im Feld Neues Kennwort geben Sie ein neues Kennwort ein.

Im Feld Neues Kennwort Uberprifen geben Sie nochmals das neue Kennwort
zur Uberpriifung ein.

Klicken Sie OK an, nachdem alle Elemente korrekt eingegeben wurden.
Klicken Sie Abbrechen an, um die Anderung des Kennwortes abzubrechen.
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4.3.3 Neu anmeden

Verwenden Sie diese Funktion, wenn die Benutzerebene geandert werden soll.

} SCHRI-I—I- 1 \'\/Avg'l:{l;;r:eriiueS.“Neu anmelden” im Meni “Extras” des System

Das Fenster “Kennwort” erscheint auf dem Bildschirm.

@ [HA-O0MD - DENSO Spetem Mana

Benutzer|1 - Frogrammierer j

Kennwort]l - Bediener

0] Ahkrachen

Geben Sie das Kennwort korrekt ein und klicken Sie “OK” an.
} SCHRI I I 3 Die Benutzerebene wurde geéndert.

2. Kennwort

Benutzer|1 - Programmierer j

Kennwart*=

OK Abbrechen |

Anmerkung: Wenn Sie “Abbrechen” anklicken, ohne ein Kennwort
einzugeben, werden Sie aufgefordert, das Kennwort
einzugeben, sobald Sie Befehle zur Dateneinstellung, zum
Drucken oder zur Kommunikation eingeben.
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4.3.4 Lesen von Diskettenabbildern

Anstelle einer Datenlbertragung mittels Kommunikation kdnnen Daten mittels
einer Diskette als Medium zwischen dem Roboter-Controller ausgetauscht
werden.

Wenn Sie Daten von einer Diskette lesen, lesen Sie die Diskettenabbilder.

Wahlen Sie “Diskettenabbild lesen” aus dem Menu “Extras™ aus.
} SCHRI I I 1 Es erscheint das Dialogfenster zum Beenden des System Manager.
Klicken Sie “OK” an.

b 4 Crmte wmacien dhroh B ssrdden des 5 putens W anages md dem Propst ] zusanemengsi e Sysie Marages bessnden ©
Ty ‘whenin resrc Diskosenisseyorpang susbuiresn wned das Pasebl smeul ofiven

g d u= |

4-23



Klicken Sie “Weiter” an.

» SCHRITT 2

W' D Tool Version 1.4.16

Daten werden wan AWM etwoRCh gelesen.

Wwhenn [Meues Syatemprojekt] ausgewahlt ist, werden D aten in einen
newen Ordner geschrisben, so dal ein Projekt erstellt wird, Wenn [Mit
varhandenem Projekt zuzammenfibren] auswahlt ist, werden Daten mit
dem worhandenen Projekt 2usammengefuibit.

" Meues Systemprojekt

< Mit vorhandenem Projekt
2uzarmmenflbren

IC: WProgrammeiyWwincaps 2y MRE0E30 W MRAE0E3D  2pj _I

CEUTLEk Weiter> | Abbrechen |

Neues Systemprojekt erstellen:  Ein neuer Ordner und eine System-
Projektdatei werden neu generiert.
Die eingelesenen Daten werden in
dieses Projekt eingefiigt.

In existierendes Projekt einfligen: Die eingelesenen Daten werden in
ein existierendes Projekt eingeflgt.

Referenz: Wahlen Sie ein bereits existierendes
Systemprojekt aus.

Zurick: Zurtickkehren, um den Bildschirm zu
initialisieren.

Weiter: Ruft Datenobjekt-Auswahlbildschirm
auf.

Abbrechen: Ende

Wabhlen Sie ein Datenobjekt aus und klicken Sie “Weiter” an.

} SCHRI-I_I- 3 Wahlen Sie die Daten durch Anklicken des Kontrollkéstchens als

Objekt aus.

Eiﬁetnt-:td.lal:glrrm 20 e dady maraged b selacisd
Mianiager vl i ci oiyecl

Obect dats
Gelect ol

| &l wanable date (Vassble Mansgsn-
& 010 it <00 Manegms
il fem dalig Cfure Marage

| &l wisoe dala Wiion Marages

| &l Lipg el «lLong Warsges

Alle auswahlen: Auswahl aller Objektdaten zum Lesen.

Zurtick: Zurlckkehren zum Systemprojekt-Auswahlbildschirm.
Weiter: Lesen von der Diskette.

Abbrechen: Ende
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Es erscheint die folgende Meldung, die Sie auffordert, die Diskette
} SCHRI I I 4 einzulegen. Legen Sie die Diskette mit den Daten, die gelesen
werden sollen, in das Diskettenlaufwerk, und klicken Sie “OK” an.

L FDTO0I [ ]

Wenn auf der Diskette andere Daten als das jeweilge Objekt enthalten
sind, erscheint eine Meldung, die Sie auffordert, die Diskette zu
wechseln. Legen Sie die richtige Diskette ein und klicken Sie OK an.
Durch Anklicken von Abbrechen kehren Sie zum Objektdaten-
Auswahlbildschirm zuriick.

:ﬁ Irgest 81 disk. [whiong diss iz masilad )

Cancel I

Wenn die Diskette nicht eingelegt oder formatiert ist, erscheint eine
Fehlermeldung. Legen Sie die richtige Diskette ein und klicken Sie OK an.

. FDTODL B

'g"_n., Ethar chsk. i mat insartesd or fomalind Insedt the disk

[ ] Cancel ]

Wenn die richtige Diskette eingelegt ist, werden die Objektdaten
gelesen. Der Lesefortschritt wird mit einer Statusanzeige dargestellt.

Conml
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» SCHRITT 5

Wenn die Daten korrekt gelesen wurden, erscheint eine
entsprechende Anzeige. Klicken Sie “Abschlie3en” an.

ez deie hom b ewoR Oy

Ik T 5Frgpam Rlasyerscags v Ra-0000' R A-CT0T, op
ared gk dala gcdaeg

4.35 Diskettenabbilder schreiben

» SCHRITT 1

4-26

Anstelle einer DatenlUbertragung mittels Kommunikation kénnen Daten
mittels einer Diskette zwischen dem PC und dem Roboter-Controller aus-
getauscht werden.
Wenn Sie Daten auf einer Diskette aufzeichnen, schreiben Sie die
Diskettenabbilder.

Waéhlen Sie “FD-Abbild schreiben” aus dem Ment “Extra” aus.
Es erscheint ein Dialogfenster, das Sie auffordert, das Projekt zu
speichern. Klicken Sie “OK” an. Speichern Sie die Daten nach
derselben Methode wie bei der Auswahl des Befehls “Projekt
speichern” im MenU “Datei”.

i .DenzoSystemM anager

@ Zum Erstellen won Diskettendaten vom bearbeiteten Projekt mul das Projekt gespeichert werden. Jetzt speichern?

Anmerkung: Speichern Sie die Projektdaten immer. Wenn ein
Diskettenabbild ohne Speichern der
Projektdaten geschrieben wird, geht der aktuelle
Status moéglicherweise verloren.
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» SCHRITT 2

» SCHRITT 3

Klicken Sie “Weiter” an.

W' D Tool Version 1.4.16

Daten werden in A sMetwoR Ch geschrieben.
Syztemprojekt zum Schreiben auf Diskette auswahlen,
Quellensystemprojekt
|C:\Programme\W’incapﬂWMBEEIEBDWM PEO0S30. =pj _I
CEUTLEk Weiter> | Abbrechen |

Referenz:
Zurick:
Weiter:

Abbrechen:

Fortfahren mit
Schreiben von Objektdaten.
Ende

Wabhlen Sie ein optionales Systemprojekt aus.
Gehen Sie zum Ausgangsbildschirm zurick.
dem Auswahlbildschirm zum

Wabhlen Sie die Objektdaten aus und klicken Sie “Weiter” an.
Wabhlen Sie die Daten durch Markieren des Schreibobjektes aus.

W' D Tool Version 1.4.16

Fieldaten fur jeden Manager auswahlen. Der angegebene Manager

steuert alle auzgewahlten Daten.

—Zieldaten
Alle Programmdaten C Manager:
[ Alle W ariablendaten <\ ariable Manager:
|| Alle DID-Daten <D0 Manager:

[ Alle Arndaten <Amm M anager:

[ Alle Bilddaten <Vizsion Manager:

| Alle Protokolidaten <Log Manager:

wetern

Alle auswéhlenl

Abbrechen

Alle auswahlen:

Zurick:

Weiter:
Abbrechen:

Auswabhl aller Objektdaten zum Schreiben.
Zurtickkehren zum Auswabhlbildschirm des System-

projekts.
Auf Diskette schreiben.
Ende
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Es erscheint die folgende Meldung, die Sie auffordert, eine
} SCHRII I 4 formatierte Diskette einzulegen. Legen Sie eine formatierte
Diskette in das Diskettenlaufwerk und klicken Sie “OK” an.

 FOTOOL E
- et Aosmmalied dizk
«-.') ikt e

Wenn die eingelegte Diskette bereits Daten enthalt, muf3 das Loschen
der Daten mit “OK” bestatigt werden.

Das Anklicken von Ja l6scht die Datei auf der Diskette.

Durch Anklicken von Nein kehren Sie zum Objektdaten-Auswahlbild-
schirm zuriick.

+ FOVT O

7 ] [0-21950 E2E04] Time stamp dala dissdy maste OF 1o defala?

Wenn die Diskette nicht eingelegt oder formatiert ist, erscheint eine

Fehlermeldung. Legen Sie die richtige Diskette ein und klicken Sie
OK an.

"!E Either disk & not inseited o faumaled. Insar The disk. !

Wenn die richtige Diskette eingelegt ist, werden die Objektdaten
gelesen. Der Lesefortschritt wird mit einer Statusanzeige dargestellt.

D e ]

[l 8" EFi

Cam
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Kapitel 4 Arbeiten mit dem System M anager

Wenn die Daten korrekt geschrieben wurden, erscheint eine
} SCHRI I I 5 entsprechende Anzeige. Klicken Sie “Abschlie3en” an.
-

Wit b to W mheelF TN
‘wdrete clsly Feee st beseomess |21 S51ECHEE)]
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4.4 Menu " Fenster”

¥ VHBG0S83D - DENSO System Ma._. M= E3

Datei Estraz | Fenster Hilfe

= | == PALC Manager
%li W ariable Manager

li DID b anager

SEEMAETE e
Yizion b anager
LOG kM anager

Abb. 4-20 Menu “ Fenster”

44.1 PAC Manager

Starten des PAC Programm Manager.

Der PAC Programm Manager kann durch Anklicken der Schaltflache des PAC
Programm Manager ﬂ gestartet werden.

Weitere Informationen Uiber den PAC Programm Manager finden Sie in Kapitel 5
“Arbeiten mit dem PAC Programm Manager” und in Abschnitt 3.5 “Eingabe und
Bearbeiten der Programme” in diesem Handbuch.

Wenn der PAC Programm Manager mit dem Roboter-Controller verbunden ist,
andert sich das Schaltflachensymbol zu ‘_'j

4.4.2 Variable Manager

Starten Sie den Variable Manager.

Der Variable Manager kann durch Anklicken der Schaltflache des Variable
Manager _ﬂ gestartet werden.

Weitere Informationen tber den Variable Manager, siehe Kapitel 6 “Arbeiten mit
dem Variable Manager”. Bedienungsvorgange, siehe Abschnitt 3.14.1 “Starten
des Variable Manager” in diesem Handbuch.

Wahrend der Variable Manager mit dem Roboter-Controller verbunden ist,
andert sich das Schaltflachensymbol zu :ﬂ :

443 DIO Manager

4-30

Starten Sie den DIO Manager.

Der DIO Manager kann durch Anklicken der Schaltflache des DIO Manager i}.‘|
gestartet werden.

Weitere Informationen Giber den DIO Manager, siehe Kapitel 7 “Arbeiten mit dem
DIO Manager”. Bedienungsvorgange, siehe Abschnitt 3.13.1 “Starten des DIO
Manager” in diesem Handbuch.

Wahrend der DIO Manager mit dem Roboter-Controller verbunden ist, andert
sich das Schaltflachensymbol zu :E'j :



Kapitel 4 Arbeiten mit dem System M anager

444 Arm Manager

Starten Sie den Arm Manager.

Der Arm Manager kann durch Anklicken der Schaltflache des Arm Manager _*.ﬂ
gestartet werden.

Weiter Informationen Uber den Arm Manager, siehe Kapitel 8 “Arbeiten mit dem
Arm Manager” in diesem Handbuch.

Wahrend der Arm Manager mit dem Roboter-Controller verbunden ist, &ndert
sich das Schaltflachensymbol zu :ﬁj :

4.45 Vision Manager

Starten des Vision Manager.

Der Vision Manager kann durch Anklicken der Schaltflache des Vision Manager
| gestartet werden.

Weitere Informationen tber den Vision Manager, siehe Kapitel 9 “Arbeiten mit
dem Vision Manager” in diesem Handbuch.

Wahrend der Vision Manager mit dem Roboter-Controller verbunden ist, &ndert
sich das Schaltflachensymbol zu i@j .

4.4.6 LogManager

Starten des Log Manager.

Der Log Manager kann durch Anklicken der Schaltflache des Log Manager ﬂ
gestartet werden.

Weitere Informationen Uber den Log Manager, siehe Kapitel 10 “Arbeiten mit
dem Log Manager” in diesem Handbuch.

Wahrend der Log Manager mit dem Roboter-Controller verbunden ist, andert
sich das Schaltflachensymbol zu j,’:-j :
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45 Menu “Hilfée’

Das Ment “Hilfe” liefert Ihnen nitzliche Informationen Uber die Verwendung von
WINCAPSII.

* VMBG083ID - DENSD System Ma... M=l E3

Datei  Extraz  Fenster | Hilfe

Sg%r'{: @ Inhalt

Mach Schiuzzel suchen... F1

Systern Manager IE Lizenzzchllizzel

Info

Abb. 4-21 Menu “Hilfe”

45.1 Inhalt

Zeigt den Inhalt der Hilfe an.
Wenn Sie “Inhalt” auswahlen, erscheint das Dialogfenster “Inhalt” auf dem
Bildschirm.

45.2 Nach Schlissal suchen

Suchen Sie Elemente nach Schlisselbegriffen. Wenn das eingegebene
Schlisselbegriff mit den Hilfedaten Gbereinstimmt, erscheint eine Beschreibung
des gesuchten Elementes.
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Kapitel 4 Arbeiten mit dem System M anager

45.3 Lizenzschliissa

Registrieren Sie den Lizenzschlissel Ihrer WINCAPS II-Software. Die
Registrierung erlaubt es lhnen, alle Funktionen von WINCAPS Il zu
verwenden.

Geben Sie die Benutzer-ID ein, die Sie auf der Lizenzkarte finden,
} SCHRI I I 1 und klicken Sie auf “Hinzufigen”.
Lizenzzchllizzel eingeben

Lizenzgchlizzel | ““““““ Hinzufiigen |

Lizenzzchlizzel

ak. Abbrechen

Bestatigen Sie, dall die eingegebene Benutzer-ID im der
} SCHRII I 2 Lizenzschllissel-Liste angezeigt wird. Klicken Sie dann “OK” an.

L i c bt diclel gimalsinism

Lizenzschiisssl [ niferran |
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4.5.4 Informationen zum System Manager

Diese Funktion ruft die Microsoft-Systeminformation aus und zeigt die Versions-
information von WINCAPSII auf dem Bildschirm an.

Verwendung Sie diese Funktion, wenn Sie die WINCAPSII Version fir Wartung
oder andere Zwecke bendtigen.

Ei Versionzinfo |

@ WMCAPS [ fur MNetwoR.C-Cantroller
DEMS0 Systern Manager

“Yersion 1.4.0-016

Warnung: Dieses Produkt ist durch das japanizche Urtheberecht —
zomie durch internationale &bkammen geschiitzk. Die :
vollztandige oder auszugsweise Beprodukhion dieses Produkts
oder die Yerbreitung won K.opien ohine schiiftliche Genshmigung
ztellk eine Yerletzung des Urheberrechts dar.

Suzteminfa...

Abb. 4-23 Informationen zum System Manager
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Kapitel 5

O ——————
Arbeiten mit dem
PAC Programm
M anager

Dieses Kapitel beschreibt, wie der zur WINCAPSII-
Software gehdrende PAC Programm Manager
funktioniert und wie er vom PC-Programmierungs-
system verwendet wird.







Kapitel 5 Arbeiten mit dem PAC-Programm-Manager

5.1 Uberblick tiber den PAC Programm
M anager

5.1.1 Uberblick Uiber die Funktionen

Symbolleiste

Beim PAC-Programm-Manager handelt es sich um ein umfassendes Support-
Werkzeug zur Entwicklung einer strukturierten Robotersprache fur das PAC
Programm. Mit dem Programm-Manager kénnen Sie, zusatzlich zu den
allgemeinen  Funktionen des  Texteditors, mit Hilfe des PAC
Sprachbefehlseditors, des Programmspeichers und anderen Tools sehr einfach
Programme erstellen.

Der PAC Programm Manager wird durch Anklicken der “System Manager” -
Schaltflache ﬂ oder Uber die Fensterleiste gestartet.

Beim Starten des PAC-Programm-Manager wird das PAC- Manager-Fenster
angezeigt.

M. Datei \ Geander |Pr0gramm |Tite| N
:13.12.0014:3 PRO1 pral

[
o
I
2
o
0

Projektwird gedffnet. .
Projektdffnung abgeschlossen

\ \

) o Programmtitel
Unter dem Projekt registrierte
Dateinamen
Abb. 5-1 Fenster “PAC Manager”
Programmname Zeigt den mit dem Projekt registrierten Programmnamen.
Programmtitel Zeigt die in der ! TITLE-Anweisung des Programmes registrierte Titelinformation an.

5.1.2 Symbolleste
Schaltflache L* Neues Programm”

Registriert das Programm neu mit dem Projekt.

Schaltflache &l“ Programm hinzuftigen”

Fugt dem Projekt ein bestehendes Programm hinzu.
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Schaltflache Hl“ Projekt speichern”

Speichert den Status aller aktuell bearbeiteten Programme und Projekte.

Schaltflache &“ Ausfiihrungsprogramm erstellen”

Erstellt ein ausfihrbares Programm aus dem mit dem Projekt registriertem
Programm.

Schaltflache = “ Syntax Uber prtfen”

Uberpriift die Syntax des ausgewahlten Programmes.

Schaltflache =-1“ Senden”

Ubertragt Daten zwischen dem Roboter-Controller und dem PC.

Liste “ Aktionsobjekt auswahlen” [Curent 3]

Wabhlt das Aktionsobjekt aus. Folgende Aktionsobjekte sind vorhanden:

Aktuell: Aktionsobjekt fur Aktion im aktuell ausgewahlten Programm.
Projekt: Aktionsobjekt fur Aktion in allen aktuellen Programmen.

Gruppe:  Aktionsobjekt fir Aktion im aktuellen Gruppenprogramm.

Diese Funktion wird bei allen im Menlu “Aktionen” ausgewahlten
Aktionsobjektaktionen auf3er bei “Verbinden” und “Stoppen” ausgefihrt.

Anmerkung: Weitere Informationen Utber die Gruppeneinstellung, siehe
Abschnitt 5.2.5.4 “Gruppe”.

Schaltflache &]“ Stoppen”

Stoppt die Erstellung eines Ausfihrungsprogrammes.

Schaltflache <l“ Hilfe"
Zeigt die Beschreibung der Befehle an (Befehls-Hilfe).
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Kapitel 5 Arbeiten mit dem PAC-Programm-Manager

5.1.3 Allgemeine Verwendung

Im folgenden wird der Grundablauf des PAC-Programm-Manager dargestellt.
Abbildung 5-2 zeigt den Bedienungsablauf des Uberwachungsprogrammes.
Abbildung 5-3 zeigt den Programmerstellungsablauf.

Wahlen Sie ein
Programm aus, das
Sie Uberwachen

:

Monitor starten

,

Siehe Liste “AUSWAHL AKTIONSOBJEKT".

Siehe 5.6.4 “Programmuiberwachung”.

Abb. 5-2 Allgemeiner Gebrauch PAC-Programm-Manager (Monitor)
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5-4

Neues Programm
hinzufligen

y

— Programmeingabe | Siehe Abschnitt 5.6.3 “Befehlseditor”.

v

Ausfilhrungsformatda | Siehe Abschnitt 5.2.8 “Ausfiihrungsprogramm
tei erstellen erstellen”.

Siehe 5.4.1 “Neu”.
Um ein Projekt zu erneuern, lesen Sie den
Abschnitt 5.2.1 Neues Projekt

'

Nein
Fehleranzahl = 0

Programm senden | Siehe Abschnitt 5.2.6 “Projekt senden”.

!

Zur Bedienung des Lernteils

lesen Sie den Abschnitt 1.5 “Automatische
Bedienung” in Kapitel 1 des EINSTELLUNGS-
HANDBUCHES.

Proarammstart

Bewegung OK?

Abb. 5-3 Allgemeiner Gebrauch des PAC-Programm-Manager (Model)




Kapitel 5 Arbeiten mit dem PAC-Programm-Manager

5.1.4 Dateverwaltung

Abbildung 5-4 zeigt die Dateiformate, die mit dem PAC-Programm-Manager
verwaltet werden kénnen. Die Beschreibungen der einzelnen Dateien finden Sie
im folgenden:

X

Programm-

Manager
)
[OBNK OLNK

Programmban Make-Datei Programm-

kdatei Projektdatei
LPAC Programmdatei
L |

ORIC Zwischencodedatei

/ \
OMAP ONIC | Ausfithrbare
Datei

Querverweisdatei

Abb. 5-4 Mit dem PAC-Programm-Manager verwaltete Dateien
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5.1.4.1 Programmprojektdate (*.PPJ)

Programmprojekt bezieht sich auf eine Gruppe von gleichzeitig eingesetzten
Programmen.

Es kann immer nur ein Programmprojekt gedffnet werden.

Die Programmprojektdatei speichert die Referenzinformation der Programm-
Quellendatei innerhalb des Programmprojektes.

Die Programmprojektdatei hat die Erweiterung “.PPJ".

Der System-Manager steuert, welches Programmprojekt mit dem aktuell
ausgewahlten Systemprojekt verwendet werden soll und legt fest, welche
Programmprojektdatei verwendet werden soll, wenn der Programm-Manager
gestartet wird.

Wird das Programmprojekt mit dem PAC-Programm-Manager geandert, werden
die Daten der Programmprojektdatei des System-Manager automatisch
geéndert.

5.1.4.2 Programm-Quelldate (*.PPJ)

Die Programm-Quellendatei bezieht sich auf die Datei, die verwendet wird, um
einzelne Programmquellen zu speichern.

Es gibt eine Programm-Quellendatei fur jede Programmquelle.

Die Datei hat die Erweiterung “.PAC".

Eine Programm-Quellendatei kann fir mehrere Programmprojekte registriert
sein. In diesem Fall werden beim Andern der Programm-Quellendatei in einem
Projekt auch andere Projekte beeinfluft.

5.1.4.3 Zwischencodedate (*.RIC)

Beim Konvertieren eines Programmes in ein ausfihrbares Programm wird
automatisch eine Datei erzeugt, die Daten zwischenspeichert.
Die Datei hat die Erweiterung “.RIC".

5144 Programmbankdatei (*.BNK)

Speichert die Bibliotheksprogramme, die von der Programmbank benutzt
werden.

Die Programmbankdatei speichert alle Programme, die in einer Bibliothek
benutzt werden.

Die Datei hat die Erweiterung “.BNK”.
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Kapitel 5 Arbeiten mit dem PAC-Programm-Manager

5.1.45 AusfihrbareDatei (*.NIC)

Enthalt das Format zur Ausfiihrung von Programmdaten.
Die Datei hat die Erweiterung “.NIC".

5146 Querverweisdate (*.MAP)

Beim Konvertieren eines Programmes in ein ausfihrbares Programm wird
automatisch eine Datei erzeugt, die Querverweise enthalt.
Die Datei hat die Erweiterung “.MAP”.

5147 MakeDatei (*.LNK)

Beim Konvertieren eines Programmes in ein ausfihrbares Programm wird
automatisch eine Datei erzeugt, die Informationen zu Verkniipfungen enthalt.
Die Datei hat die Erweiterung “.LNK”.
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5.1.5 Menduliste (PAC Programm M anager)

Das Befehlsmenii PAC-Programm-Manager weist folgende Baumstruktur auf:

Datei
Neues Projekt (Stufe Programmierer) *1
Projekt 6ffnen (Stufe Programmierer) * 1
Projekt speichern
Projekt speichern unter (Stufe Programmierer) *1
Projekt festlegen
Projekt senden (Stufe Programmierer)
Drucken
Ausfiihrungsprogramm erstellen
Makrodefinitionsdatei erstellen
Schlieen

Bearbeiten
Ruckgéngig
Ausschneiden
Kopieren
Einfligen
Ldschen
Alle auswahlen
Suchen
Ersetzen
Zeile Nr. Uberspringen

Programm

Neu

Speichern

Speichern unter

Hinzufligen

Freigabe

Prof-

Importieren

Exportieren

Umordnen
Dateiname
Dateidatum
Programmname

Aktionen
Einblenden
Ausblenden
Stoppen

Extras
Optionen
Programmbank
Befehlseditor
Programm Monitor

Hilfe
Inhalt
Nach Schlissel suchen
Informationen zum PAC Manager

Abb. 5-5 PAC-Programm-Manager-Menustruktur

*1 Wird nur angezeigt, wenn im Fenster “Optionen” unter “Anzeige” das
Kontrollkastchen “Dateierweiterungsmend” markiert ist. Zum Aktivieren der
Anzeigeoption, melden Sie sich im System als Programmierer neu an.
Wabhlen Sie anschliel3end “Extras”, “Optionen” und “Ansicht” und markieren
Sie die Option im MenU “ateierweiterung”.
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5.2

5.2.1

5.2.2

5.2.3

5.2.4

Menul “ Datel” (PAC Programm Manager)

Das Dateimeni des PAC Programm Manager ist nachfolgend abgebildet:

" C:\Programme\Wincaps2\WVMBE0DE3D

Datei Bearbeiten Prograrmm  Aktionesn  Exl
Meues Projekt
Projekt offnen...
Projekt zpeichern
Projekt speichern unter
Projekt einrichten. ..
Projekt Ubertragen... Strg+T

Dirucken... Stig+F

Ausfuhrungzprogramm erstellen

Makrodefinitionzdatei erstellen

Schliefen

Abb. 5-6 Meni “Datei”

Neues Proj ekt (Stufe Programmierer)

Erstellen Sie ein neues Programmprojekt und speichern Sie es gleichzeitig in die
neue Programmprojektdatei.

Projekt 6ffnen (Stufe Programmierer)

Wabhlen Sie die Projektprogrammdatei aus und 6ffnen Sie sie.

Projekt speichern

Speichern Sie die aktuell bearbeitete Projektprogramminformation indem Sie die
bereits erstellte Fassung damit Gberschreiben.
Sie konnen dazu auch die Schaltflache | “Projekt speichern” anklicken.

Projekt speichern unter (Stufe Programmierer)

Speichern Sie die bearbeitete Projektprogramminformation in eine neue
Programmprojektdatei. Sie kénnen die neue Projektprogrammdatei mit einem
Namen versehen, um Redundanzen zu vermeiden.
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5.2.5 Projekt konfigurieren (Stufe Programmierer)

Legt Projekteinstellungen fest.

Durch Auswahlen von “Projekt konfigurieren” im Menlu “Datei”, wird das
Projektdialogfenster geoffnet.

Klicken Sie OK an, um die Anderungen zu speichern. Méchten Sie die Anderung
rickgéngig machen, klicken Sie Abbrechen an.

5.25.1 Dokument

Klicken Sie das Register “Dokument” an, um den Dokumentnamen einzugeben,
der bei der Erstellung des Projektes verwendet wird.

&, Projekt konfigurieren

EanumenﬁT ProgrammT Interpreter T Gruppe TZugeht’urige
Titel: |

=

| |

ok | Abbrechen |

Abb. 5-7 Eingabemaske des Registers “Dokument” (Projekt konfigurieren)
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Kapitel 5 Arbeiten mit dem PAC-Programm-Manager

5.25.2 Programm

Klicken Sie das Register “Programm” an, um die Variablenparameter
festzulegen, die von dem Projekt verwendet werden. Weitere Informationen
Uber die Parameter, siehe “Anhang” im PROGRAMMIERUNGSHANDBUCH.

&, Projekt konfigurieren

Dokument T?mgrammér Interpreter T Gruppe T Fugehirige

Eigenschaft

Approximate values comparing &
Deletion of trace code

Deletion of cycle time calculation
Deletion of arrangement range ct
Deletion of error interrupt process
Language mode

®

ok | Abbrechen |

Abb. 5-8 Eingabemaske des Registers “Programm” (Projekt konfigurieren)

Anmerkung: Bei einigen Parametern wird unter Eigenschaft ein Stern (*)
angezeigt. Einstellungen flr diese Parameter sind nicht
moglich, da Sie bei der Anmeldung in WINCAPS Il die Stufe
Programmierer gewahlt haben.
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5.253 Interpreter

Klicken Sie das Register “Interpreter” an, um die Parameter festzulegen, die
vom Ausfihrungsprogramm des Projektes verwendet werden.

Legen Sie die variablen Parameter flr das Projekt fest. Weitere Informationen
Uber die Parameter, siehe “Anhang” im PROGRAMMIERUNGSHANDBUCH.

&, Projekt konfigurieren

DokumentT Programim Télnterpn!lerﬂ/ Gruppe T Fugehdrige

Eigenschaft ceinstellen
* 128

* 256
* 1
* 32
Continue/Restoration (I:Mo 1:Cor 1
Automatic position restoration 1

Safety start mode(l:Enable 1:5lo 0
Time for Check(TC)is) &0

L E ISR S T ' T Y r

-

ok | Abbrechen

Abb. 5-9 Eingabemaske des Registers “ Ubersetzer” (Projekt konfigurieren)

5.254 Gruppe

Klicken Sie das Register “Gruppe” an, um die Programme zu gruppieren.
Nach der Einstellung der Gruppen, kénnen alle in den Gruppen registrierten
Programme als Aktionsobjekte verwendet werden.

&, Projekt konfigurieren

anumentT PrngrammT Interprater T Gruppe: T Zugehdrige

Gruppennarme |Mitg|ied
<Group 0>
<Group 1>
<Group 2>
<Group 3>
<Group 4>
<Group 5>
<Group B>
<Group 7>

et (B SN (R e ) B e B

Ok | Abbrechen

un

Abb. 5-10 Eingabemaske des Registers “Gruppe” (Projekt konfigurieren)
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Kapitel 5 Arbeiten mit dem PAC-Programm-Manager

Legen Sie die Gruppen anhand der folgenden Prozeduren fest:

Registrieren Sie den Gruppennamen.

} SCH RI-I_I- 1 I Geben Sie einen optionalen Gruppennamen ein.

Geben Sie die Gruppenmitglieder ein.

} SCHRI-I_I- 2 Geben Sie die Namen der Programme ein, die in einer Gruppe

registriert werden sollen.
Die einzelnen Programmnamen muissen durch Semikolons getrennt

werden.

(Beispiel) PRO1; PRO2; PRO3;

5255 Zugehdrige Dateien

Klicken Sie das Register “Zugehotrige Dateien” an, um selbsterstellte
INCLUDE-Dateien zu registrieren oder um zugehdrige Dateien zu registrieren,
die mit anderen Anwendungen erstellt wurden.

Registrierte Dateien kdnnen durch Doppelklicken getffnet werden. Dadurch
wird die erstellte Anwendung automatisch gestartet.

&, Projekt konfigurieren

DokumentT ProgrammT Interpreter T Gruppe TEZugehﬁrige;

Liste zugehoriger Dateien:

¥ Wit speziellem Texteditor offhen

Hinzufigen

Rr=lE= =]

Il

ﬁjﬂnen...

ok | Abbrechen |

Abb. 5-11 Register “Zugehoérige Dateien” (Projekt konfigurieren)

Schaltflache Hinzufiigen: Figt eine erstellte Datei zu einem Projekt hinzu.

Schaltflache Freigeben:
Schaltflache Neu:

Schaltflache Offnen:

Gibt die markierten Dateien aus der Liste der
verwandten Datei frei.

Erstellt eine neue Datei und ruft den
entsprechenden Editor auf.

Offnet die markierten Dateien aus der Liste der
verwandten Dateien. Die Datei kann auch durch
Doppelklicken geoffnet werden.
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5-14

Markieren Sie das Pruffeld “Offnen mit besonderem Texteditor”, um den
entsprechenden Texteditor zu verwenden. Wird die Anwendungssoftware, mit
der die Datei erstellt wurde, nicht definiert, wird die Datei mit dem Standardeditor
gedffnet.

ol
&

-

#4 C:\Programme\Wincaps2\WHMB6083D\NoNamel____ B [=] B3

B #|s=a

| [CAPE [NUM I

Abb. 5-12 Arbeiten mit besonderem Editor

Speichert die gerade bearbeitete Datei.

Schneidet die Daten im markierten Bereich aus. (Die ausgeschnittenen
Daten kdnnen durch den Befehl “Einfligen” wieder verwendet werden.)
Der gleiche Vorgang kann durch die Tastenkombination [Strg]+[X]
durchgefihrt werden.

Kopiert die Daten im markierten Bereich. (Die kopierten Daten konnen
durch den Befehl “Einfligen” weiter verwendet werden.)

Der gleiche Vorgang kann durch die Tastenkombination [Strg]+[C]
durchgefihrt werden.

. Fugt ausgeschnittene oder zwischengespeicherte Daten an eine

angegebene Position ein.
Der gleiche Vorgang kann durch die Tastenkombination [Strg]+[V]
durchgefihrt werden.
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5.2.6 Projekt senden

5.2.6.1

5.2.6.2

5.2.6.3

Programmdaten kénnen nur gesendet oder empfangen werden, wenn der
Roboter-Controller angeschlossen ist und sich im Kommunikationstatus
befindet.

Wenn das Fenster “Ubertragen” erscheint, wéahlen Sie die zu Ubertragenden
Daten aus und klicken Sie “Ubertragen” oder “Empfangen” an, um die Daten zu
senden oder zu empfangen.

Das gleiche Ergebnis wird durch Anklicken der Schaltflache “Ubertragen” |
erzielt.

@& Ubertragen x|

—Lakal ~Fermn————
<Frogramm-/Interpre lﬂl <Frogramm-{Interpr
<\ferze|,."Ausfuh e Empfangenl Iv| <"erzeichnisfAustih

Frogram Source> <Frogram Source>
Ahbrechen |
Alle |

Abb. 5-13 Fenster “Ubertragen”

Programme-/I nterpretertabelle

¢ Programmtabelle
Zeigt die Daten zur Projektkonfiguration, die in Abschnitt 5.2.5.2 “Programm”
beschrieben werden.

* Interpretertabelle
Zeigt die Daten zur Projektkonfiguration, die in Abschnitt 5.2.5.3 “Interpreter”
beschrieben werden.

M ap-Datei/Ausfiihrungsprogramm

* Map-Datei
Diese Datei wird bendtigt, wenn Sie auf Variablen oder andere Daten
verweisen, die im Ausfiihrungsprogramm verwendet werden.
Das Programm greift bei der Ausfiihrung auf die Map-Datei zu. Verwenden Sie
diese Datei deshalb immer paarweise mit dem zugehdrigen Ausfih-
rungsprogramm.

¢ Ausfuihrungsprogramm
Ein ausfuhrbares Programm, das von dem Programm erstellt wurde, das im
Projekt registriert ist.

Programmquellen

¢ Quelldatei
Das PAC-Programm  (*PAC) wird fir die Erstellung eines
Ausfihrungsprogrammes bendtigt.
Ihr PC (ferne Seite) zeigt alle PAC-Programme an, die zu diesem Zeitpunkt im
Roboter-Controller gespeichert sind. Der Controller (lokale Seite) zeigt alle
PAC-Programme an, die im Projekt registriert sind.

» Header-Datei
Das PAC-Programm (*.PAC) verweist auf diese Datei. Geben Sie den
Header-Dateinamen im Programm mit “#INCLUDE"-Anweisungen an.
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5.2.7 Drucken

Druckt die Programmliste und die Parametertabelle des PAC-Programm-
Manager.

5271 Objekt drucken

Die Eingabemaske “Print Manager” erscheint. Wahlen Sie das Register “Objekt
drucken” aus. Wahlen Sie das zu druckende Element aus und klicken Sie
Drucken an, um die ausgewahlten Daten zu drucken.

e - |
Print Object | Option |

Prnterin  Conon LEFP-740 LIFS4

~Pront Ot —
G ————— NN

v Linterpretars
¥ tFroject>

v AaulnbExed

¥ Ao

v nrol

it | Cancel | get |

Abb. 5-14 Fenster des Registers “Objekt Drucken” (Print Manager)

* Alle auswéhlen: Wahlt alle vorhandenen Objekte zum Drucken aus.

* Einstellen: Das Fenster fir die Druckeinstellung erscheint. In diesem
Dialog, kdnnen Sie die erforderlichen Druckeinstellungen
festlegen.

* Vorschau: Damit kénnen Sie das Druckergebnis vor dem Ausdrucken
ansehen.

» Abbrechen: Schliel3t das Dialogfenster, ohne Daten zu drucken.

* Drucken Druckt das ausgewahlte Objekt aus.

Erganzung: Mdchten Sie nur die angegebene Seite drucken, gehen

Sie zu “Vorschau” und klicken Sie die Schaltflache
& “Drucken” an.

Anmerkung: “Vorschau” kann nicht verwendet werden, wenn mehrere
Objekte zum Drucken ausgewahlt wurden.
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f2 PRO4 =13

ﬂ
FAC Manager

Rl T

=Fiogiom aouicc-

rod.zaz

i | "MTLE " Fich &Ffoes
D WHELUTE " dio_uh b°
003 WHELUTE " vo_wh b
nod

W05 FRER AN giod

06 TAREAR

U0?  SET ¥ihoComglas]
UHOE  MOVE FF pHome 5 -50
ung%  SPEED 100

UnI0 APFREMCH FFjpRick 1200
Uil MOVE FRpRc ]
unle EUE ' Chudk b
unli CEFARTF200

unld  AFPRCACH FFpFlosel 1200
UllS MEVE FFpFlose 1
UnlG EEUE ' Uathud ban
unl? CEFART F, 200

WniZ IET KihaComglas]
unlh EARM

[T )

[T LI
Eﬂ 1of1 [ 3 I P I Cancell %Iﬂlﬂﬁll Elusel Tof1 Tote

Abb. 5-15 Ansichtsfenster

ﬁl ﬂl . Bewegt den Cursor auf den Anfang/das Ende der Seite.
il Ll . Bewegt den Cursor auf die vorhergehende/folgende Seite.
@l . Wahlt die Grol3e der Anzeige aus (Verkleinert/Standard/ Vergréi3ert)

@l . Legt die Druckeinstellungen fest.
Sie konnen den Druckbereich (in Seiten) der jeweiligen Datei

angeben.
Prirter: Systemdmcker [EFSON PM-2200C]
Frint R ange Cancel |

) Eages Copies: I 15:1
[ I 1 o I ! [V Collate Copies

Abb. 5-16 Fenster “Drucken”

B8 &l . Exportiert die Objektdatei.
Gibt das Ziel fur die Ausgabedatei nach der Konvertierung in ein
angegebenes Dateiformat an.

Export x|

Format; Destination;

Character-separated values

| Disk file =l

ak I Cahicel |

Abb. 5-17 Exportfenster
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52.7.2 Option

Im Register “Option” werden die Druckoptionen angezeigt.

B Print Manager x|

Ohjekt T ‘Option! ]

[~ Kontinuierlich drucken

v Zeilennr.drucken

Dirucken Abbrechen “Yorschau | Einstellen |

Abb. 5-18 Eingabemaske des Registers “Option” (Print Manager)

» Kontinuierlich drucken : Wird dieses Priffeld markiert, werden mehrere
Programme fortlaufend und ohne Seitenwechsel
gedruckt.

* Drucke Zeilennr. : Wird dieses Priffeld markiert, werden die

Zeilennummern mit ausgedruckt.
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5.2.8 Ausfihrungsprogramm erstellen

Ubersetzt eine im Projekt enthaltene Programmdatei in ein ausfilhrbares
Programm.

Der Ausfiihrungsstatus wird fortlaufend im Meldungsfenster angezeigt.

Die Fehler, die wahrend der Ubersetzung entstehen, werden im
Meldungsteilfenster angezeigt. (Durch Doppelklicken auf die Fehlerzeile im
Meldungsteilfenster springt die Anzeige auf die Position, an der sich der Fehler

befindet.)
Die gleiche Funktion wird durch Anklicken der Schaltfliche &

“Ausfuhrungsprogramm erstellen” ausgefihrt.

1" C:APROGRAMME\WINCAPS 24WH-6083D\VH -6083D\VH-6083D ppj - PAC M. =] EY

Datei Bearbeiten  Programm  dkbionen  Estras  Hilfe

Dl B & BT [ 5 2] <

M. Datei |Ge'E'mdert |Pr0gramm |Tite|
0| autoexec.pac 13.12.00 17:5 AutoExec WAHIBD b=l
1|prod.pac 13.12.00 18:0 PRO4 Fick &Flace
2iprol.pac £ 13.12.00 18:2| PRO1

3| pro2 pac 1312.00 180 PROZ
Al rrnd nar 131200180 FRMJ

[CAPROGRAMMEWINCAPSAVM-6083DVVM-60830Nprolpac)
error : No[2] : Line[4] : Undefined name Id[3PEL]

error : No[2] : Line[4) : Instruction not confortn to format. LET: EOL
arrar - Mal?l - TinalB1 - TTndafinad nama  TAMWIMW

B i

Abb. 5-19 Meldungsteilfenster Meldungsteilfenster

5.2.9 Makrodefinitionsdata erstellen

Mit dieser Schaltflache koénnen Sie die Header-Datei erstellen, die die
Parameter-Nummern festlegt.

Sie kdnnen aus dem Programm auf die Parameter-Werte verweisen, indem Sie
die definierten Makronamen verwenden.

« Makrodefinitionsdatei fur den Interpreter: itp_cnf.h

« PAC-Definitionsdatei: pac_cnf.h

5.2.10 Schliefden

Beendet den PAC-Programm-Manager und schliet das PAC-Manager-
Fenster.
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5.3

531

5.3.2

5.3.3

5.3.4

5.3.5

5.3.6

5-20

MenuU bearbeiten (PAC Programm
Manager)

Das Meni “Bearbeiten” funktioniert wie in Ublicher anderer Software unter
Windows 95. Das zu bearbeitende Objekt besteht aus Zeichenfolgen, die im
Fenster “Bearbeiten” editiert werden.

Eckaangia St
Auzschneiden Strg+
K.opieren Strg+C
Einfugen Strg+y
Lizchen Entf

Alle auswahlen

Suchen... Strg+F
Ersetzen Strg+H
Zeile Mr. uberzpringen...  Strg+l

Abb. 5-20 Meni “Bearbeiten”

Ruckgangig

Macht die letze Aktion rickgangig und stellt den urspriinglichen Zustand wieder
her.

Ausschneiden

Schneidet die Daten im markierten Bereich aus. Die ausgeschnittenen Daten
kénnen durch den Befehl “Einfligen” zurlickgeholt oder an anderer Stelle wieder
eingefligt werden.

Kopieren

Speichert die Daten aus dem ausgewabhlten Bereich in die Zwischenablage. Die
zwischengespeicherten Daten koénnen durch den Befehl “Einfigen”
wiederverwendet werden.

Einfligen

Fugt die ausgeschnittenen oder zwischengespeicherten Daten an die
angegebene Position ein.

L dschen

Ldscht die Daten im markierten Bereich. Die ausgeschnittenen Daten kdnnen
durch den Befehl “Einfligen” nicht zurlickgeholt werden.

Alle auswahlen

Wabhlt alle im aktiven Fenster aktuell anzeigten Daten aus.
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5.3.7 Suchen

Wenn Sie “Suchen” aus dem Menu “Bearbeiten” auswéhlen, wird die
Eingabemaske Suchen angezeigt.

Wahlen Sie die notwendigen Elemente aus, geben Sie die Zeichenfolge ein,
nach der Sie suchen mochten und klicken Sie Weitersuchen an. Es wird nach
der eingegebenen Zeichenfolge gesucht.

Die gefundene Zeichenfolge wird invers dargestellt.

Um den Dialog zu schlieRen, klicken Sie Abbrechen an.

i Suchen X]
Suchen nach: |MO\!E j W EIETSULT
Objekt Suchrichtung: IGesamt vl Abbrechen |
" Erojekt

o
Ahellze Fegrein r Lrolk-Flemschrelbung

 Ausgewshlter Bereich beachten

Abb. 5-21 Eingabemaske “Suchen”

* Suchen nach . Geben Sie eine Zeichenfolge ein, nach
der Sie suchen mochten.
« Suchen . Geben Sie die Suchrichtung an. Wenn

Sie “Gesamt” auswahlen, wird abwaérts
bis zum Ende und anschlielRend vom
Anfang des Objektes wieder abwarts
gesucht.

* Objekt : Wahlen Sie zwischen den
Suchbereichen “gesamtes Projekt”,
“aktuelles Programm” und “markierter
Bereich” aus.

« GrofR3-/Kleinschreibung beachten : Wird dieses Priiffeld markiert, wird bei
der Suche zwischen Grof3-/Kleinschrei-
bung unterschieden.
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5.3.8 Ersetzen

Bei dieser Funktion wird eine eingegebene Zeichenfolge durch eine andere,
eingegebene Zeichenfolge ersetzt.

Erscheint das Fenster “Ersetzen”, geben Sie die entsprechenden Elemente an
und klicken Sie Weitersuchen an. Die gefundene Zeichenfolge wird invers
dargestellt.

Wenn Sie Ersetzen anklicken, wird die gefundene Zeichenfolge ersetzt.

Wenn Sie Alle ersetzen anklicken, werden alle vorkommenden Zeichenfolgen
ersetzt, die der eingegebenen Zeichenfolge entsprechen.

i Ersetzen

Suchen nach: |MOVE| j W EIETSULT
Ersetzen I j Abbrechen
Objekt Suchrichtung: IGesamt vl Ersetzan

 Projekt

& Aktuelles Programm =

Al

r Lrolk-Flemschrelbung
 Ausgewshlter Bereich beachten

Abb. 5-22 Fenster “Ersetzen”

¢ Suchen nach : Geben Sie die zu suchende Zeichenfolge
ein.

» Ersetzen durch : Geben Sie die Zeichenfolge ein, mit der
Sie die andere Zeichenfolge ersetzen
mochten.

¢ Suchen : Geben Sie die Suchrichtung an. Wenn

Sie “Gesamt” auswahlen, wird abwarts
bis zum Ende und anschlieBend vom
Anfang des Objektes wieder abwarts
gesucht.

* Objekt : Wahlen Sie zwischen den Suchbereichen
“gesamtes Projekt”, “aktuelles
Programm” und “markierter Bereich” aus.

* GroB3-/Kleinschreibung beachten : Wird dieses Priiffeld markiert, wird bei der
Suche zwischen Grol3-/Kleinschreibung
unterschieden.
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539 Gehezu

Zeigt die angegebene Zeile des angegebenen Programmes an.

Wird das Dialogfenster fir die zu suchende Zeilennummer angezeigt, geben Sie
alle nétigen Elemente ein und klicken Sie “Gehe zu” an. Das angegebene
Programm wird angezeigt und der Cursor wird an den Anfang der angegebenen
Zeile plaziert.

& Gehe zu Ed

Frogrammnarme: IPRO4 j

Zeile M | 10
GOTO | Abbrechen |

Abb. 5-23 Eingabefenster “Gehe zu” fur die zu suchende Zeilennummer

* Programmname: Beim Anklicken erscheinen die Programmdateinamen, aus
denen ausgewahlt werden kann, in einem Pulldown-Mendi.
» Zeilennummer: Geben Sie eine Zeilennummer an.
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2.4

5.4.1

5.4.2

5-24

Menu “ Programm”

Verwaltet die Programmdateien.

|Erng[amm Aktionen Estraz  Hi

I MHeu Strg+h

| Speichem Stig+5
Speichern unter....
Hinzufiigen Strg+
Freigeben
Priifen
Impaortieren Strg+l
Exportieren Stig+E
MHeu anordnen 4

Abb. 5-24 Meni “Programm”

Neu

Erstellt eine neue Programmdatei und speichert sie gleichzeitig in die neue
Programmprojektdatei.

Eine neue Datei wird an das Ende der PAC-Programm-Manager Dateiliste
angeflgt, und das Fenster “Bearbeiten” wird automatisch geotffnet.

Die gleiche Funktion wird durch Anklicken der Schaltfliche [J] “Neues
Programm” ausgefihrt.

Speichern

Speichert die ausgewahlte Programmdatei.
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5.4.3 Speichern unter

Speichert die Programmdatei unter dem neuen Dateinamen ab.

Wird die Eingabemaske “Projekt speichern unter” angezeigt, geben Sie den
Pfad und Programmnamen ein und klicken Sie “Speichern” an, um das
Programm zu speichern.

Speichert in: I@\-"m-BDSSd j gl
autoexec. pac

pral.pac
prod.pac
prod.pac
prod. pac

[ ateinarme: | Speichem I
Diateitup: IF'AE-F'rngramm [*.pac) j Abbrechen |

2

Abb. 5-25 Eingabemaske “ Projekt speichern unter”

Anmerkung: Um das Programm neu zu speichern, speichern Sie den
aktuellen Inhalt in eine Programm-Quelldatei unter einem
anderen Namen ab. Aktualisieren Sie die
Programmprojekt-Referenzinformation, so dal3 auf die neue
Programm-Quelldatei verwiesen wird. Mochten Sie die
ursprungliche Programmprojekt-Referenzinformation
beibehalten und eine Datei unter einem anderen Namen
erstellen, verwenden Sie die Option “Exportieren”. Weitere
Informationen, siehe Abschnitt 5.4.8 “Exportieren”.
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5.4.4 Hinzufiigen

Mit dieser Funktion wird ein bestehendes Programm dem aktuellen Projekt
hinzugefugt.

Wird das Dialogfenster “Programm hinzufligen” angezeigt, geben Sie den Pfad
und Programmnamen ein und klicken Sie “Offnen” an.

Die gleiche Funktion wird durch Anklicken der Schaltflache = “Programm
hinzufiigen” ausgefihrt.

Mdochten Sie mehrere Programme gleichzeitig angeben, klicken Sie die Dateien
an, wahrend Sie die Umschalt- oder Steuerungstaste gedrickt halten.

Suchenin | 36053 =l =i
autoexec. pac

pral.pac
prod.pac
prod.pac
prod. pac

D ateinamme: | Ofren I
Diateityp: IF'AE-F'rngramm [*.pac) j Abbrechen |

2

Abb. 5-26 Eingabemaske “Programm hinzufiigen”

Anmerkung: Maochten Sie ein Programm in mehreren
Programmprojekten verwenden, verwenden Sie die
Funktion “Programm hinzufigen”. Wird ein Programm
verandert, und diese Anderungen sollen nicht in anderen
Projekten wirksam werden, verwenden Sie die Funktion
“Importieren”. Weitere Informationen, siehe Abschnitt 5.4.7
“Importieren”.

545 Freigabe

Gibt die aktuell ausgewahlte Programmdatei im Programmprojekt frei.

Die Programmdatei bleibt unverandert, wird jedoch nicht langer im Projekt
verwendet. Die Referenzinformation fir das Programm wird aus der
Programmprojekt-Referenzinformation geléscht.

Anmerkung: Ein Projekt muld wenigstens ein Programm aufweisen. Es
kdénnen nicht alle Programme freigegeben werden.

54.6 Syntax prufen

Mit dieser Schaltfliche kénnen Sie die Syntax des gewahlten Programmes
prifen. Wenn ein Fehler gefunden wird, zeigt das Meldungsfenster diesen
Fehler an. Durch Doppelklicken der Zeile mit der Fehlermeldung springt der
Cursor zur entsprechenden Fehlerstelle im Programm.
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|

54.7 Importieren

Registriert einen angegebenen Dateinamen im Programmprojekt, nachdem es
die Datei in den Projektordner kopiert hat.

Wird das Programm importiert, kann es nicht von anderen Programmprojekten
mitgenutzt werden.

Anmerkung:

Mdchten Sie ein Programm in mehreren
Programmprojekten verwenden, verwenden Sie die
Funktion “Programm hinzufiigen”. Weitere Informationen,
siehe Abschnitt 5.4.4 “Hinzufigen”. In diesem Fall werden
beim Andern der gemeinsam verwendeten Programme die
Anderungen auch in anderen Projekten wirksam.

5.4.8 Exportieren

Speichert ein ausgewahltes Programm als neue Programm-Quellendatei unter
einem angegebenen Dateinamen ab.

Anmerkung:

Mit der Option “Exportieren” wird die Programmprojekt-
Referenzinformation beibehalten und eine neue Datei
erstellt. Mochten Sie auf eine neue Programm-Quelldatei
verweisen, verwenden Sie “Speichern unter”. Weitere
Informationen, siehe Abschnitt 5.4.3 “Speichern unter”.

549 Umordnen

Andert die Reihenfolge der angezeigten Programmdateien.
Entsprechend lhrer Auswahl, werden die Dateien nach lhrem Dateinamen, dem
Datum oder Programmnamen angeordnet.

Programm

MHeu Strg+M
Speichemn Strg+5
Speicherm unter...
Hinzufiigen Strg+0
Ereigeben

Pruifen

Impartieren Stro+

Expartieren

MHeu anordnen

D ateidatum
Programmnarmne

Abb. 5-27 Umordnen
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5491 Dateiname

Die Dateien werden nach lhrem Dateinamen angeordnet, entsprechend des
ASCII-Codes.

5492 Dateidatum

Die Programmdateien werden nach dem Datum angeordnet. Kirzlich
aktualisierte oder erzeugte Dateien werden zuerst angezeigt.

5493 Programmname

Die Dateien werden nach Ihrem Programmnamen angeordnet, entsprechend
des ASCII -Codes.

Anmerkung: Wird die Funktion “Umordnen” durchgefiihrt, wird die
Markierungsoption voribergehend ausgeschaltet. Das
heil3t, dafd alle Quelldateien erneut kompiliert werden, wenn
die Funktion ®“Kompilieren” ausgefuhrt wird. Weitere
Informationen, siehe Abschnitt 5.6.1.3 “Make”.
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5.5 Menu “Aktionen” (PAC Programm
Manager)

Das Menu “Aktionen” umfal3t die unten abgebildeten Befehle. Die Symbolleiste
des Programm-Manager enthélt Schaltflachen, die diesen Befehlen
entsprechen und die gleiche Funktion haben.

Akbioren Estras |

Einblenden
Auzhlenden

Stoppen

OB Bl [aaer =] & &

Abb. 5-28 Meni “Aktionen” und entsprechende Schaltflachen

55.1 Einblenden

Zeigt das Bearbeitungsfenster des Programmes aus der Liste “Aktionsobjekt
auswahlen”.

Das Bearbeitungsfenster wird auch aufgerufen, wenn Sie den
Programmdateinamen in der Liste doppelt anklicken.

5.5.2 Ausblenden

Schliet das aktive Bearbeitungsfenster des aus der Aktionsobjektliste
ausgewahlten Programmes.

Das Bearbeitungsfenster wird auch geschlossen, wenn Sie die Schaltflache
“SchlieBen” im Bearbeitungsfenster doppelt anklicken.

5.5.3 Stoppen

Stoppt die Erstellung des durch Ausfiihrungsprogramm erstellen im Meni
"Datei" angegebenen Programmes. Wird das Programm zwischendurch
gestoppt, erscheint im Meldungsteilfenster “Unterbrochen”.

Die Schaltflache “Stop” ﬁ erflllt die gleiche Funktion wie der Befehl “Stop”.
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5.6 Menl “Extras’ (PAC Programm
Manager)

5.6.1 Optionen

Mit den Optionen werden die Betriebsbedingungen fur den PAC-Programm-

Manager eingestellt.
Wenn Sie “Optionen” aus dem Meni “Extras” auswahlen, wird das Fenster

“Optionen” angezeigt.

Anmerkung: Welche Elemente bearbeitet werden kdnnen, ist je nach
Benutzerstufe unterschiedlich. Zu Informationen uber die
Einschrankungen der Benutzerstufe, siehe Abschnitt 1.3
“Sicherheit”. Zum Andern der Zugriffsebene, siehe
Abschnitt 4.3.3 “Erneut anmelden” in Kapitel 4 dieses
Handbuches.
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56.1.1 Editor
$F Optionen X |
| Makel Cnmpilerl Anzeigel
— Schriftart ~Tab
Mame: |Fixedsys Zl| | zeb-sbsténde [ &
Grofe: I12 'I
r— Optionzschalter
Bl ¥ Erogrammsprung
“ardergrund: |Schwarz - Automatische
I _ J 4 achnellhilfe
Hintergrund: IWEIB j v Autamatische
Kompilierng
ok | Abbrechen |

Abb. 5-30 Register “Editor” (Fenster “Optionen™)

» Schriftarthame:

* Grole:

* Vordergrund:

« Hintergrund:

* Tab-Intervalle:

 Programmsprung:

» Automatische Schnellhilfe:

« Automatische Kompilierung:

Gibt die Schriftart fir die Textbearbeitung an.
Wenn Sie den Pfeil =| anklicken, wird eine
Auswabhlliste angezeigt.

Gibt die SchriftgroRe an. Wenn Sie den Pfeil |
anklicken, wird eine Auswabhlliste angezeigt.

Gibt die Farbe des Vordergrundes an. Wenn Sie
den Pfeil j anklicken, wird eine Auswabhlliste
angezeigt.

Gibt die Farbe des Hintergrundes an. Wenn Sie
den Pfeil | anklicken, wird eine Auswahlliste
angezeigt.

Gibt den Abstand (in Millimeter) von einer Tab-
Position zur nachsten an.

Wenn Sie die Option “Nach Schliissel suchen”im
Menu “Datei” aufrufen, wird bei einer giltigen
Option unter Angabe des Programmnamens
oder des Kennungsnamen, der entsprechende

Programmname oder die Kennung angezeigt.
Wenn diese Optionsschalter markiert ist,
erscheint eine automatische Schnellhilfe, die
Ihnen bei der Texteingabe hilft.

Wenn diese Optionsschalter markiert ist, prift
der Programm Manager automatisch die Syntax,
nachdem das Programm gespeichert wurde.
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<Programmname>

{3 C:APROGRAMMEAWINCAPS2\WM-6083D\WM-60__ [ [=] B3

"*TITLE "<Titel>"™
PROGRAW PROS

CALL

GOSUB *LAST
END

*LASTd
RETURN

|3 Zeile [CAPS [NUM [1N95 o

s

‘\PROGRAMMENWINCAPS2\VHM-6083D\WH-60___ [ [=]

"$TITLE "Pick &Place™ -
#INCLUDE “dio_tab.h™
#INCLUDE “war_tab.h™

PROGRAH [T

TAKEARH
SET I0[ioComplete]
HOVE P,P[pHome],S=58

SPEED 188
APPROACH P,P[pPick],268
MOUE P,P[pPick] [
[5 Zeile [CAFS [HUM s 4

Ausfihren der Option “Nach Schliissel suchen”

<Kennungsname>

APROGRAMME \WINCAPS2\WM-6083D\WM-60___ [H[=] E3

"tTITLE “<Titel>"
PROGRAM PROS
CALL PROX4
cosue BN
EHD
=L AST
RETURN
|4 Zeile [CAPS [HUM [THE 4

>~

PRO1-Bearbeitungsfenster erscheint

‘\PROGRAMMENWINCAPS2\VHM-6083D\WH-60___ [ [=]

"STITLE “(Titel>"
PROGRAH PROS
CALL PROA4
GOSUB *=LAST
END
*LAST
RETURN
|7 Zeile [CAPS | NTIM [THE .

“Nach Schlissel suchen” ausfiihren

Gehe zu “*LAST™:

Abb. 5-31 Gehe zu Programm

"TTITLE “proi™
IIJ:IH'I.u!.'IH “dive_ tab.n”
Himclude “war bab.h'®
FREGEAH prad

BEFRET '_

LH

Biine (kP |t L&

ST Sinlmipcioon mathads [ ass sharl J!E

placem e [¢Deper lingha[ chiolon ophon | NEXT]

Automatischer
Schnellhinweis

Abb. 5-32 Automatischer Schnellhinweis
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56.12 Make

Klicken Sie das Register “Make” an, um Einstellungen fir die Erstellung eines
ausfuihrbaren Programmes festzulegen.

#F Optionen x|

Editor |

—Ausfuhrungsdateiname
|CAPROGRAMMENWYINCAPS 2y h-B0830WM-6 083D hi-608

~ Optionsschalter——————————— ~TabellengroRe
symbaltabelle: | 32000
V¥ Diatum priifen Blamenstabelle: | 2000

mordnungstabelle: | 16384

ok | Abbrechen |

Abb. 5-33 Register “Make” (Fenster “Optionen”)

« Ausfuihrungsdateiname: Gibt den Dateinamen an, wenn die ausfihrbare
Datei umbenannt wird. StandardmafRig hat der
Programmprojekt-Dateiname die Erweiterung “.nic”.
Wenn Sie diese Datei nicht Uberschreiben mdéchten
oder alle Projekte unter einem ausflhrbaren
Dateinamen zusammenfassen, konnen Sie die
Einstellung andern.

« Datum prifen: Wird der Optionsschalter aktiviert, werden nur die
veranderten Programme mit Hilfe der Schaltflache
“Ausfuhrungsprogramm erstellen” in ausflihrbare
Programme umgewandelt. Das verkirzt die Zeit, die
zur Programmerstellung notwendig ist.

* Symboltabelle: Legt die Grol3e des Arbeitsbereiches zum Speichern
der Information in Symbolen fest.
* Namenstabelle: Legt die GroRe des Arbeitsbereiches zum

Registrieren der Information in Namen wie zum
Beispiel Kennungsnamen fest. Dieser Bereich wird
zum Registrieren der Information in allen Namen,
die von den Programmdateien in der ausfihrbaren
Datei verwaltet werden, verwendet.

e Tabelle neu anordnen: Legt die GroRe des Arbeitsbereiches zum
Bestimmen der absoluten Adressen fest.
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5-34

Wird die ausfihrbare Datei nicht angegeben
(Standardwert)

IRA-0000.ppj —— IRA-0000.nic

Wird die ausfihrbare Datei angegeben

|RA-OOOOppJ ﬁ Angegebener

Dateiname

Abb. 5-34 Option fiir die Umbenennung einer ausfiihrbaren Datei
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Compiler

Klicken Sie das Register “Compiler” an, um Einstellungen fir die Erstellung
eines ausfihrbaren Programmes festzulegen.

i Optionen x|
| Anzeigel
—Optionsschalter — Tabellengrife
Blocktabelle: 100
Zeilentabelle: | 2000
¥ Explizite Typdeklaration Efa-Tabelle: | [
¥ Kaonstanten Bereich priifen Dim.stabelle: 180
—Ausgabecode Felels I 5000
|14D—Ver1.4 j Mamenstabelle: | aooo0
Ok | Abbrechen |

Abb. 5-35 Register “Compiler” (Fenster “Optionen”)
» Explizite Typdeklaration: Fehler treten auf, wenn lokale Variablen nicht mit

einer Spezifikationsanweisung oder einem
Zusatz versehen sind. Ist diese Option ohne
explizite Beschreibung ungliltig, wird sie als eine
einfache Genauigkeitsvariable betrachtet.

« Konstanten Bereich prifen: Uberpruft den Bereich eines Arguments einer

» Ausgabecode:

» Blocktabelle:

» Zeilentabelle:

* E/A-Tabelle:

* Dimensionstabelle:

* Freie Kette:

* Namenstabelle:

konstanten Anweisung beim Erstellen des Aus-

fuhrungsprogrammes.
Legt die Software-Version des Roboter-Controller fest.
Die Ausgabecodes des Ausfiihrungsprogrammes sind
von der Software abhangig. Unterscheidet sich die hier
angegebene Version von der aktuell verwendeten
Software-Version des angeschlossenen Controller, tritt
zum Zeitpunkt der Kommunikation ein Fehler auf.
Legt die GroRe des Arbeitsbereiches zum Speichern von
verschachtelten Programmeschleifen, bedingten
Anweisungen, usw. fest.
Legt die GrofRe des Arbeitsbereiches zum Registrieren
der Zeileninformation fest. Der numerische Wert dieser
Tabelle entspricht der Anzahl aller Zeilen, die kompiliert
werden kdnnen. Der gleiche Wert ist mit der Anzahl der
fur die Kompilierung zuldssigen Verschachtelungstiefen
identisch.
Legt die GrolRe des Arbeitsbereiches zum Registrieren
der Information in E/A-Variablen fest. Der numerische
Wert dieser Tabelle entspricht der Anzahl der definierten
E/A-Variablen.
Legt die GroRe des Arbeitsbereiches zum Registrieren
der Information in Array-Variablen fest. Der numerische
Wert dieser Tabelle entspricht der Anzahl aller Array-
Variablen, die festgelegt werden kénnen.
Legt die Grol3e des Arbeitsbereiches fir das Registrieren
der Verknipfungsadressen fest. Dieser Bereich wird zum
Auflésen von Kennungsadressen, Referenzadressen
von Verzweigungs- und Schleifenanweisungen sowie
globalen Variablen verwendet.
Legt die Grol3e des Arbeitsbereiches zum Registrieren
der Information von Kennungen oder anderer Namen
fest. Dieser Bereich wird flr das Registrieren von
Informationen uber reservierte Worter,
benutzerdefinierte Kennungen usw. verwendet.
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__________________________________________________________________________________________________________________|
5.6.1.4 Anzeige (Stufe Programmierer)

Legt die “EINBLENDEN/AUSBLENDEN” Einstellungen der Anzeige fest.

$F Optionen X |

Editor| Make| Compiler Anzeige |

i
am together.

1
¥ Transmit all PAC progr

ok | Abbrechen |

Abb. 5-36 Register “Anzeige” (Fenster “Optionen”)

« Dateierweiterungsmeni: Wird zum Erweitern des Menls “Datei” (D) des
PAC-Programm-Manager  verwendet.  Weitere
Informationen, siehe Abschnitt 5.1.5 “Mendliste”.

« Stapeliibertragung von PAC-Programmen:
Mit dieser Option kdnnen Sie alle PAC-Programme
auswahlen. Dadurch kann ein komplettes Projekt
auf einmal dbertragen werden. Wenn Sie die
Programme einzeln Ubertragen wollen, lassen Sie
das Feld leer.

5.6.2 Programmbank

5.6.2.1 Uberblick tiber die Funktionen

Mit dieser Funktion wird ein eigenstandiges Programm registriert oder
verwendet, das dann mit anderen Roboteranwendungen gemeinsam verwendet
werden kann.

Wenn Sie die Programmbank aus dem Menlu “Extras” auswahlen, wird das
Programmbank-Dialogfenster angezeigt.
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Geben Sie die gewiinschte Zeichenfolge ein

Programmbank -C:\PROGRAMME\WINCAPS2\PacBank’ 4. bnk

=& B8R &2 <

I

—

/
Suchen nach: || / j Buchen.. I
ICDnventionaI langu vl Programminfo | Argumenﬁnfol Dokument| ngramml
aspChange Programmtitel |End load setting

ndadin - -

Erstellt

ndApra retelltvon \Denso Fobot Engineering Dept. )
ndDepa Diatum: 1
ndlnb hAil prdl
ndf E-kdail:

ndOnk Bibliotheksmaodul ISty
nedOnbl Datei einfiigen: <pacman.h> A
ndPutFos - .

L T Pragramm aufrufen: N

N

ndTrang =l N

Wahlen Sie den in der Klasse

Programmtitel
Name des Programmierers

Geben Sie das Datum ein

e

f P Geben Sie die E-Mail Adresse ein
e

| Geben Sie den zu verknuipfenden
Programmnamen an

— Geben Sie den in das Programm
einzugebenden Dateinamen an

™\ Geben Sie den vom Programm

registrierten Programmnamen aus

Abb. 5-37 Register “Programminfo” (Fenster

g Offnet die registrierte Programmbank.
ﬂ Speichert eine neue Bibliothek in die Programmbank. (Stufe Programmierer)
ﬂ Fugt eine Bibliothek zu einem Projekt hinzu. (Stufe Programmierer)

_ﬂ Registriert eine Bibliothek in die Programmbank. (Stufe Programmierer)
ﬂ Speichert die aktuelle Programmbank. (Stufe Programmierer)

ﬂ Loscht ein registriertes Programm. (Stufe Programmierer)

_:;.J Registriert eine neue Klasse in die Programmbank. (Stufe Programmierer)
_-.;J Andert den registrierten Klassennamen. (Stufe Programmierer)

g Zeigt die Programmbank-Hilfe an.

|.'|:|n-en-.:-|-:| u-q..rl Wahlt die Klasse aus. Weitere Informationen lber das

Zeigt den Argumentnamen

im gewahlten Prog

aufzurufenden Programmnamen an

“Programmbank”)

Bibliotheksprogramm, siehe Teil 2 “Befehlsverweis” im
Programmierungshandbuch.
2 Programmbank -C:\PROGRAMME\WINCAPS2\PacBank14.bnk H=]E3
=& Bl@lalr @ [ | Zeigtden
/ Argumenttyp im
Suchan-rach: I SUchEn... I gewahlten
ramm an - : - Programm an
IConventmnaI langu 'l oIt artoiti | Liokument ngramml
2s5pACLD [+| [Eidenschait Argumfentt] indardwert
aspChange End'load mass (g) 17
nd&fin - =
ndApra End load center of gravity positio g
ndDepa End load center of gravity positio Zeigt den
hdlnb End load center of gravity positio Standardargum
nelJ entwert im
ndCnhb o
ndOnkl gewahlten
nePutFos Programm an
nef TG
e

Abb. 5-38 Register “ Argumentinfo” (Fenster “Programmbank”)
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Zeigt die
Beschreibungen
des gewahlten

Programmes an.

Schreibzugriff
aktiviert.

~— pChange

? Programmbank -C:\PROGRAMME\WINCAPS2\PacBank14.bnk

=& @& a

B »2 <l

Suchen nach: I

aspACLD

ndFutFas
ndTC
noTrang

ICDnventiDnal Ianguj Prugramminfnl Armumentinfo

=

j SEUEHEN. I

| ngramml

[Function] o
End load setting

[Format]
laspACLD {<End load mass>, <End load cente

[Explanation]

This statement prouvides the equivalent fu
Set the internal load acceleration for pr
set with this internal load acceleration.

= = = *
Mg AnEd e ana
KN I— :J_J

Abb. 5-39 Register “Dokument” (Fenster “Programmbank”)

Zeigt das ausgewahlte Programm an.

Qrhraih7ninriff aldtiviiart

? Programmbank -C:\PROGRAMME\VWINCAPS2\PacBank14.bnk

=& @& a

B »2 <l

Suchen nach: I

aspACLD
aspChange
nclAfin
noApra
ndDepa
ndinb
nolJf
ndOnb
ncdOnkl
noFutPos
ndTC
noTrang

ICDnventiDnal Ianguj Prugramminfnl Argumenﬁnfnl Dojumet :

=

J SEUEHEN. I

Togramm ;

"*TITLE "End load Settinﬁ"

'tAUTHOR "Denso Robot Engineering Dept."
'"*ARG 1, "End load mass {(g)™", 1, 8"
'tARG 2, "End load center of gravity posi
'fARG 3, "End load center of gravity posi
'"tARG 4, "End load center of gravity posi
HINCLUDE {pacman.h>

#tpragma optimize("ac", on)

| »

PROGRAM aspACLD{mMyP1%, myXe%, my¥es, myZe’

LETENU cnfSPD, 18, myPl =
" ok e :IJ

Abb. 5-40 Register “Programm” (Fenster “Programmbank”)
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5.6.2.2 Allgemeine Verwendung

[ 1] Hinzuftgen von Bibliotheken zu einem Proj ekt

} SCHRI-I—I- 1I Wabhlen Sie eine Klasse aus.
} SCHRI-I—I— 2I Wahlen Sie ein Programm aus.
) SCHRITT 3 Klicken Sie die Schaltflache & an.

SCHRITT 3 SCHRITT 2

SCHRITT 1

2 Programmbank - C:APROGRAMME\WIF.CAPS 2\PacBank14.bnk

\%uchen nach: I j Bucher.. I
ICo\nventionaII Qu j ngrammmfol Argumentinfol Dokumentl ngramml
aspACLD
aspChange Programmiitel ([End load setting
:gi&?ﬂ Erstellt:on [Denso Robot Engineering Dept.
ndDepa Datum:
ndink S
noldi E-hdail:
ndCnh Bibliotheksmodul
ndOnkbl [T
ndPUtPos Datei einfiigen: |<pacman h>
haTC Brogramm aufrufen:
ndTrang =l

[ 2] Registrieren eines Programmesin die Programmbank

Waéhlen Sie eine Klasse aus.
» SCHRITT 1|
} SCHRI-I—I— 2I Klicken Sie die Schaltflacheﬂan.

Wahlen Sie das zu registrierende Programm aus.
» SCHRITT 3|
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} SCHRI-I—I- 4 Klicken Sie auf “Registrieren”.

SCHRITT2 SCHRITT 1

=10l x|

j SUEHE.. I

Prograteainto | Argumenﬁnful Dokument| ngramm|

Franramimtital [End lnad ~otine

~Kopieren won w

ndink JgrammnamE*PRCﬂ j B

ndOnb TitellPROY |

ndPutFos 1.' | |

ndTC
ennamEJConventiunaI language |

ndTrang
nb‘gljpwul Abbrechen | .

SCHRITT 3 SCHRITT 4

[ 3] Ldschen eines Programmes, dasin der Programmbank registriert ist

Wahlen Sie das zu I6schende Programm aus.
» SCHRITT 1|
} SCH RI-I—I- 2I Klicken Sie die Schaltflache #ifan.

Klicken Sie “OK” an.
» SCHRITT 3

SCHRITT 2

=& Bl al R a2 <

Suchen nach: | j §uchen...|

Conventional lang uj Programmimfo I Argumentinfo | Dokurnent | Programm |
ndTrang =]
nod TS Programrtitel |FE.C1
ncvcom
vt Erstelltwon
nolis Daturm:
nolvhdv 56 |
E-tdail:
novhVSE Sl
nidut Eibliotheksmodul
ncrst
i .DenszoPacManager
@ PRO1 lozchen?

—

SCHRITT 1
SCHRITT 3
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|

5.6.2.3 Aktualiseren der Programmbank

Sie konnen die Programmbank frei lhren Bedirfnissen anpassen und
Programme hinzufligen oder l6schen.

Die Anzahl der Bibliotheken, die standardmafRig mit jeder Version geliefert
werden, erhoht sich aber jedesmal, wenn Sie eine neuere Version der Software
installieren.

Wenn Sie WINCAPS Il zu erstem Mal installieren oder eine neuere Version
installieren, aktualisieren Sie deshalb den Inhalt der Programmbank. Dazu
wahlen Sie die Programmbank aus, die verwendet werden soll und gehen dann
wie folgt vor:

[ 1] Auswahl der Programmbank

Wenn keine Programmbank festgelegt ist, erscheint das Fenster

} SCHRI-I_I_ 1 “Neue Programmbank”.

Geben Sie den Dateinamen ein.
Make Hew Program Bank |
Program Bank will be created.
Enter the file name af thiz one.

Cancel

PacBank14

Wenn eine alte Programmbank gefunden wurde, erscheint das
} SCHRI I I 2 unten abgebildete Fenster. Wéhlen Sie, ob Sie die alte oder die

neue Programmbank verwenden wollen.

Wenn Sie die alte Programmbank nicht verandert haben, klicken

Sie auf “Nein” und wéhlen eine neue Programmbank.

* Bei der Erstinstallation von WINCAPS Il wird dieser Schritt

Ubersprungen.

Make Hew Progeam Bank E

iy Py H sk, 1 alasdy o
L i oy waard 1o select ths: onel O VWNCAPS BN inorsma] Bek | thal is usng rosy 7

IF the Pacogram B ank. wass not modified, selsct [HNo]. wo the nes Frogeam Bank |
CAWIRCAPS P BN PacBank 1 d brik | vl be crestsd

Der Dateiname der Programmbank, die verwendet werden soll,

} SCHRI-I_I- 3 wird angezeigt.

Make Mew Program Bank |

@ Program Bank [ C:%INCAPSZAEBINYPacBank] 4. bk ] will be selected.
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[ 2] Aktualisieren der Programmbank

Wenn Sie ein Programm, das in der anderen Programmbank gespeichert ist, in
die aktuelle Dateibank kopieren wollen, gehen Sie wie folgt vor. Kopieren Sie
das Programm, das Sie registrieren wollen. Verwenden Sie dazu das aktuelle
Projekt.

} SCHRI-I—I- 1 Klicken Sie die Schaltflache @ an, um die Programmbank zu
O0ffnen, die das Programm enthalt, das Sie kopieren wollen.

} SCHRI I | 2 Wahlen Sie das Programm, das Sie registrieren wollen. Klicken
Sie auf die Schaltflache &4 , um es zum Projekt hinzuzufiigen.

} SCHRI-I—I' 3' Offnen Sie die Zielprogrammbank wie in SCHRITT 1 beschrieben.

} SCHRI-I—I' 4 Klicken Sie die Schaltflache # an und registrieren Sie die neue
Bibliothek in der Programmbank.

Klicken Sie die Schaltflache & an, um die Programmbank zu
} SCHRI-I—I— 5I speichern.
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5.6.3 Befehlseditor

5.6.3.1 Uberblick Uiber die Funktionen

Bietet Hilfe bei der richtigen Eingabe von Befehlen und Argumenten beim
Erstellen oder Bearbeiten eines Programmes.
Wenn Sie den Befehlseditor aus dem Menl “Extras” auswahlen, wird das
Fenster des Befehlseditors angezeigt.

Geben Sie einen im gewahlten

Programm verwendeten
Argumentwert an.

Argumentname des gewahlten Befehls

/A Befehlzeditor

Wahlen Sie eine\

Klasse aus.

Wahlen Sie den in der/ LETA,

Klasse registrierten LETF
Befehlsnamen aus LET.

Eigenschaft
“ariable name
Arithmetic expression

:einafellen
Fon
1+1

Abb. 5-41 Befehlseditor-Fenster

Eg| Zeigt die vorhergehende Klasse an.

3% Zeigt die nachste Klasse an.

ﬂ Kopiert den gesetzten Wert des gewdhlten Argumentes in die
Zwischenablage.

| Fugt die Daten aus der Zwischenablage am gesetzten Wert ein.

|_|Fuhrt das Programm aus, auf das sich der Befehl “LINK” in der Klasse “USER
PROGRAM" bezieht.
Fuhrt das Programm aus, auf das sich der entsprechenden Befehl in der
anderen Klasse bezieht.
Wenn kein entsprechendes Programm gefunden wird, ist das Anklicken
unguiltig.

& Kopiert den ausgewahlten Befehl in die Klasse des gerade bearbeiteten
Programmes.

&4 Zeigt die Hilfe fur die Befehlsreferenz an.
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5.6.3.2 Allgemeine Verwendung

Dieser Abschnitt beschreibt die Bearbeitung eines Programmes mit Hilfe des
Befehlseditors. Im folgenden wird ein Beispiel fur eine Programmzeile

» SCHRITT 1|
» SCHRITT 2|
» SCHRITT 3

4

dargestellt:

MOVE P, P1, S =50

GESCHWINDIGKEIT

Geben Sie die Argumentwerte fir den Befehl “MOVE”

» SCHRITT 4§ ein:

# Belehlseditor

Bewegen Sie den Cursor
Programmbearbeitungsfenster.

BEWEGE PTP ZU P1 MIT 50% INNERER

an die gewlnschte Position im

Offnen Sie den Befehlseditor und wahlen Sie die
Controller-Anweisung aus der Klassenauswabhlliste aus.

Wahlen Sie den Befehl “MOVE" aus der Befehlsliste aus.

- 0] x|

Fobot control stath il_l _|§ EI_I @

:einstellen

[FESETAREA J
ROTATE
ROTATEH

CETADEA LI

HALT Elgenschaﬂ
HOLD Interpalation method
INTERRLUFT B
JACCEL ose
JDECEL Fose
JSPEED hation option
d NEXT

F

@0 P1
@0 F2
100

» SCHRITT 5| Kicken sie die Schaltflache

Der Befehl wird an der Position des Cursor im zu bearbeitenden
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5.6.4 Programm Monitor

56.4.1 Uberblick

Dieser Befehl Uberwacht die fortlaufende Ausfiihrung von Programmen. Der
jeweils ausgefuhrte Schritt wird in rot angezeigt. Das erleichtert lhnen die
Fehlersuche im Code. (Siehe Abbildung unten)

" Monitor O] x|

Frojekt Programm Akbon Extras

x ¢ AUTO " MANUELL ¢ PROGRAMMIERPRUFUNG STOP |

001 : ""TITLE "PRO1" o
002 : PROGRAM PRO1

003 :  Takefrmn

004 : SPEED 100

o00s : MOYE P11

o0s : MOYE P, 12

007+ GIVEARM

008 : EMD
= LI
Frograniirtics: Eriritat wEfter { dnzeige | Ausblenden
Al e} ; _
I rterbrechen SEhmitistom Epflusston GEfitTer SR e 2&:2::
|PRO1 | Zeiled v

Abb. 5-41-1 Fenster “Programm Monitor”

5642 Menl

Die Abbildung unten zeigt das Meni “Befehle” des Programm Monitor.

Projekt *l
Programm
Anzeige
Ausblenden
Aktionen *1

Extras
Einstellungen

*1 MenUs zur Verwendung mit Vision-Geraten (uVision-21). Diese Meniis
stehen in WINCAPSII fur Standardroboter nicht zur Verfiigung.
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__________________________________________________________________________________________________________________|
5.6.43 Menu "“Programm”

Die Abbildung unten zeigt das Meni “Programm” des Programm Monitor.

|Erngramm Sfchior Extr
Hocleetzem B
Eriarnitat E4
Slartzele
Anzeigen F11
Aughlenden F12

Abb. 5-41-2 Menl “Programm”

Anzeigen/Ausblenden: Zeigt den Inhalt von Programmen an oder blendet ihn
aus. “Anzeigen” zeigt den Inhalt des Programmes an, das in der
Programmstatusliste ausgewahlt ist. “Ausblenden” zeigt die
Programmstatusliste.

5.6.44 Menu “Extras’

Die Abbildung unten zeigt das Meni “Extras” des Programm Monitor.

Entraz

Einstellungen... I

Abb. 5-41-3

Einstellungen: Legt die Bedienungsumgebung des Programm Monitor fest.
Wenn Sie “Einstellungen” ausfiihren, erscheint das Fenster “Einstellungen”.

Register “Monitor”: Legt die Timer-Intervalle fest, in denen der Programm
Monitor Daten vom Controller erhalt. Der Anfangswert ist 1000 ms.

't!".- Selling: E
| Monitor | General|
Dpbons
i o
L Timerlnlerals: — ) | 1000 me
iIE Cancel

Abb. 5-41-4 Fenster “Einstellungen” (Register “Monitor”)

Anmerkung: Wenn Sie kleine Intervalle fir den Monitor festlegen,
kénnen die haufigen Kommunikationsvorgange zu einer
Belastung des Programm Monitor fihren. Wenn der
Programm Monitor nicht verzégerungsfrei lauft, legen Sie
einen hoheren Wert fir die Monitor-Intervalle fest.
(Empfohlener Wert: 1000 ms)
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|

Register “Allgemein”: Legt allgemeine Einstellungen fiir den Programm Monitor
fest.

#F Einstellungen x|

—Einzelschritthewegung
Bestatigungsmeldung vor Programrmausfihrung

ahzeigen

Moritor

~Monitar
¥ MNeueste Daten mit den Modusdnderungen abrufen

ok | Abbrechen |

Abb. 5-41-5 Fenster “Einstellungen” (Register “Allgemein™)

Einzelschrittbewegung: Legt fest, ob eine Bestatigungsmeldung angezeigt
wird, bevor eine Programmschritt ausgefihrt wird, oder nicht.

Monitor: Legt fest, ob der Programm Monitor jedesmal, wenn der Controller

den Modus andert, die neuesten Daten aus dem Controller erhalt, oder
nicht.
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5.6.45 Prozedur

Dieser Abschnitt beschreibt die Uberwachung des Programmes [PRO1].

Klicken Sie auf ein Programm, das vom Programm Monitor
} SCHRI I I 1 tiberwacht werden soll (in diesem Beispiel [PRO1]).

LT A Hl!‘lE
e gl 'E“ e '[d
! | L 'l | ] iRl I~ TEMMIHELR I
No  Progam |
CEE]
PR

RO

Abb. 5-41-6 Auswahl eines Programmes

Klicken Sie die Schaltfache “Anzeigen” an, um sich den Inhalt des
} SCHRI I I 2 gewdhlten Programmes anzeigen zu lassen. Der jeweils aktive
Schritt wird in rot angezeigt.

1" Monitor =]

FEroekt Programm  Shbon, Estras

| oo  MANUELL ¢ PROGRAMMIERPRUFUNG 5TOP |

001 : ITITLE "PROL" -
002 . PROGRAM PROL

002 Takedrm

Q04 . SPEED 100

Q05 MOWE PJ1

o0 ;. MOWE P,J2

Q07 GIWEARM

oo0s . EMD
nro - ﬂ
Frogrinim Hiamtat W Efer """" Anze|ge """" 1 susblenden
LAl el i i
[Irterbrecten Sehmnttetan Ziklsston Susfiitren Sahntt 2nmick zﬁ:"g::
|PRO1 | Zeiled o

Abb. 5-41-7 Anzeigen des Programminhaltes
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Kapitel 5 Arbeiten mit dem PAC-Programm-Manager

5.7 Menu “Hilfe”

Eine Beschreibungen fiir die Verwendung von WINCAPSII kann in dem Men
“Hilfe” gelesen werden.

Hilfe
T Inhalt
Mach Schiiszel suchen... F1

Info

Abb. 5-42 Menu “Hilfe”

5.7.1 Inhalt

Hiermit wird das Inhaltsverzeichnis der Hilfe angezeigt.

5.7.2 Nach Schliussel suchen

Sucht nach der Zeichenfolge mit dem Schlisselwort. Wird die eingegebene
Zeichenfolge gefunden, wird die Erklarung zu dem gefundenen Element
angezeigt.

5.7.3 Informationen zum PAC Manager

Zeigt die Versionsinformationen zum PAC-Programm-Manager an.
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Dieses Kapitel beschreibt die Funktionen des
Variable Manager, der zur WINCAPSII-Software
gehort und der mit dem PC-Programmierungs-
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Kapitel 6 Arbeiten mit dem Variable M anager

6.1 Uberblick Uber den Variable Manager

6.1.1 Uberblick tiber die Funktionen

6.1.1.1

6.1.1.2

6.1.1.3

6.1.1.4

6.1.1.5

Der Variable Manager stellt die Sicherungen der Variablendaten und
Uberwachungsfunktionen fiir den Roboter-Controller zur Verfiigung.

Uber die Verbindung mit dem Arm Manager und/oder dem Vision Manager ist
die Offline-Programmierung maglich.

Nach dem Starten des Variable Manager wird das Fenster “Variable Manager”
angezeigt.

Symbolleiste Variablenbereich

PS2\VM-608304VM-6083D5VM-6083D _var - Variabl._. [M[=] E3

[ C:\PROGRAMME\WINCA

[15 Hearh n \AEHnnEn

| <Globale variahlen> x|

Tyo 1 | TyoF| Tyn o | Tyov | Tyo P | Typ 1] Tyo 7] Typ 5]

Mo “alue |Usage |Macr0

M| Ln || P2 | — |
oo o o

[ 100 | e
Abb. 6-1 Fenster “Variable Manager”

Auswahlen des Variablenbereiches

Wahlt Objektvariablen aus der Liste des Variablenbereiches aus.
Nur globale Variablen kénnen ausgewahlt werden.

Typ-I-Variablen (Ganzzahlige Variablen)

Durch Anklicken des Registers “Typ I” wird eine Liste der Typ-I-Variablen
(Ganzzahlige Variablen) angezeigt.

Typ-F-Variablen (Gleitpunktzahl mit einfacher Genauigkeit)

Durch Anklicken des Registers “Typ F” wird eine Liste der Typ-F-Variablen
(Gleitpunktzahl mit einfacher Genauigkeit) angezeigt.

Typ-D-Variablen (Gleitpunktzahl mit doppelter Genauigkeit)

Durch Anklicken des Registers “Typ D” wird eine Liste der Typ-D-Variablen
(Gleitpunktzahl mit doppelter Genauigkeit) angezeigt.

Typ-V-Variablen (Vektor)

Durch Anklicken des Registers “Typ V" wird eine Liste der Typ-V-Variablen
(Vektor) angezeigt.
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6.1.1.6 Typ-P-Variablen (Position)

Durch Anklicken des Registers “Typ P” wird eine Liste der Typ-P-Variablen
(Position) angezeigt.

6.1.1.7 Typ-J-Variablen (Gelenk)

Durch Anklicken des Registers “Typ J” wird eine Liste der Typ-J-Variablen
(Gelenk) angezeigt.

6.1.1.8 Typ-T-Variablen (Homogene Umwandlung)

Durch Anklicken des Registers “Typ T” wird eine Liste der Typ-T-Variablen
(Homogene Umwandlung) angezeigt.

6.1.1.9 Typ-S-Variablen (Zeichenfolge)

Durch Anklicken des Registers “Typ S” wird eine Liste der Typ-S-Variablen
(Zeichenfolge) angezeigt.

6.1.2 Symbolleiste

| Schaltflache “VERBINDEN?”. Funktionen, siehe Abschnitt 6.4.1 “Verbinden”.

| Schaltflache “MOMENTAUFNAHME”. Funktionen, siehe Abschnitt 6.4.2
“Momentaufnahme”.

| Schaltflache “MONITOR”. Funktionen, siehe Abschnitt 6.4.3 “Monitor”.

§| Schaltflache “SENDEN". Funktionen, siehe Abschnitt 6.2.5 “Datei Ubertragen”.

i | Schaltflache “STELLUNG EINGEBEN". Funktionen, siehe Abschnitt 6.4.4
“Stellung abrufen”.

#| Schaltflache “BEWEGEN". Weitere Information, siehe Abschnitt 6.4.5
“Bewegen”.
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Kapitel 6 Arbeiten mit dem Variable M anager

6.1.3 Allgemeine Verwendung

Wahrend des Entwurfes

Anzahl der
Variablen
bestimmen

Anwendung und
Makroname jeder
Variablen einstellen

Erstellen der
Makrodefinitions
datei

Siehe Abschnitt 6.1.3.1 “Bestimmung der Anzahl der
Variablen”.

Siehe Abschnitt 6.1.1 “Uberblick ber die
Funktionen”.

Siehe Abschnitt 6.2.7 “Erstellen der Makrodefiniti-
onsdatei”.
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6-4

Wahrend des Uberwachens

Verbinden mit dem
Roboter-Controller

l

Typ und Bereich der
zu Uberwachenden
Variablen auswahlen

l

Uberwachen starten

l

Gegebenenfalls
Werte &ndern

i

Siehe Abschnitt 6.4.1 “Verbinden”.

Siehe Abschnitt 6.4.3 “Monitor”.

Siehe Abschnitt 6.4.3 “Monitor”.

Siehe Abschnitt 6.1.1 “Uberblick ber
Funktionen”.

die



Kapitel 6 Arbeiten mit dem Variable M anager

6.1.3.1 Bestimmungder Anzahl der Variablen

Die Anzahl der Variablen konnen Sie auf zweierlei Weise andern:

B Einstellung mit dem Programmierger &t
Stellen Sie die Variablenanzahl mit dem Programmiergerét ein.

} SCHRI I I 1 Zum Vorgehen bei der Dateneinstellung, siehe Einstellungshandbuch.
Klicken Sie die Schaltflaiche | "Verbinden" im "Variable

} SCHRI-I_I_ 2 Manager" an, um eine Verbindung aufzubauen. AnschlieRend

klicken Sie die Schaltfliche 7] "SENDEN" an, um den Dialog
"SENDEN" auf dem Bildschirm anzuzeigen.

@ Variablentabelle iibertragen Ed
~ Tahelle ibe

W<l ange ganz 1> SEh0lEr >

[ 1 <Gleitpunktzahl mit einfacher
[ 1 <Gleitpunkizahl mit doppelte
1 <Yektor (>

| <Fasition (F)>

1 <Gelenk (J)»

| <Homagene Transtarmation Alle
|1 <Zeichenfolge (S)>

< Ermptanaen

Abbrachen

Al

Wahlen Sie den Objekttyp der Variablen und fiihren Sie die Aktion

>SCHRHT3Im.

Die Anzahl der Variablen im Roboter-Controller muf mit der im Variable
Manager Ubereinstimmen.
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B Einstellung mit dem PAC-Programm-Manager

Um die Anzahl der Variablen festzulegen, wéahlen der Reihe nach [Extras],
[Einstellen] und [Variablen].
Siehe Abschnitt 6.5.1.2 “Variablen”.
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Kapitel 6 Arbeiten mit dem Variable M anager

6.1.3.2 Bearbeten der Variablen

[ 1] Bearbeiten der Controller-Variablentabelle

} SCHRI-I—I- 1 Klicken Sie die Schaltflache EJ an, um eine Verbindung zum

Roboter-Controller aufzubauen.
Die Schaltflache &f]ist in gedriicktem Zustand dargestellt.

SCHRITT 1 SCHRITT 2

[ﬁ C:APROGAAMMEAWINCAPS 2\VH -6083D\WH-6083D\VH-6083D_var - Variabl . [H[=][Eq

Datei _Fearbeiten—">oktionen Extras  Hilfe

yedlic !l _I e ||§‘| |<Glubale\far|ablen>J

Typl |TYDF|T‘;"DDITYDVITVDF‘ITVDJIT\;DTITWSI

Mo Yalue |Usage |Macr0

M| |2 —= (D
OO O L ra e

[1,1 | 100 | 7

}SCHRI‘I—I'Z Klicken Sie die Schaltflache EJ an und rufen Sie
Variableninformationen ab, die sofort vom Roboter-Controller
angezeigt werden.

Die Werte der Variablen des Roboter-Controller werden im Gitter
angezeigt.

Wahlen Sie das zu andernde Variablengitter aus, und geben Sie
} SCHRI I I 3 die neuen Werte ein.

[ﬁ C:\PROGRAMME\WINCAPS 2\VH-6083D\WH-6083D\VH-6083D_var - Variabl . [H[=][Eq

Latei Bearbeiten Aklionen  Ewtraz  Hilfe
IE || EI ’1'!@&" |<Glubale Variablen)j

Typl |TYDF|T‘;"DDITYDVITVDF‘ITVDJIT\;DTITWSI

Mo Yalue |Usage |Macr0
20:
\ :

0
2
3
I

M| |2 —= (D

\
1,1 (100 ™\ Z

\

SCHRITT 3
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[ 2] Bearbeiten der PC-Variablentabelle

} SCHRI'I_I' 1 Klicken Sie die Schaltflache £ an, um die Verbindung vom

Roboter-Controller zu trennen.

Die Schaltflache ist vergroRRert dargestellt. Zu diesem Zeitpunkt werden
die gerade vom PC bearbeiteten Werte der Variablentabelle im Gitter
dargestellt.

SCHRITT 1

[@ C:\PF.0GRAMME\WINCAPS2\WM-6083D5VM-6083D\WM-6082D. var - VYariabl... [H[=] E3

Date)/ Bearbeiten  Aktionen Estras  Hilfe
" ||| EI ’Ill&l |<GIDbaIe Variablen)j

Tyo I |TypF| TyoD | Tyo v | TyoP| Ty 3| Tyo 7| Typ 5|

Mo “alue |Usage |Mau:rc:
0 4
1 ]
2 B
3 a
9 a
5 a
1,1 [ 100 | 7

Waéhlen Sie die zu andernden Variablengitter aus und geben Sie
} SCHRI I I 2 die neuen Werte ein.

[ii C:APROGRAMMEAWINCAPS 2\WH-6083D\WM-6083D\VHM-6083D_var - Variabl... [H[=]E3
Datei Bearbeiten Aktionen Estras  Hilfe
ﬁglll EI ’Ill&l |<GIDbaIe Variablen)j
Tyo I |TypF| TyoD | Tyo v | TyoP| Ty 3| Tyo 7| Typ 5|
Mo “alue |Usage |Mau:rc:
of o, a0
1 5
2 B
3 I
4 0
5 I
1
[1,1 [ 100 \ | 4
SCHRITT 2
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Kapitel 6 Arbeiten mit dem Variable M anager

[ 3] Senden der Controller-Variablentabelle

>SCHRHT1|
» SCHRITT 2

Andern Sie die Werte der Variablentabelle auf dem PC, wie in
Abschnitt 6.1.3.2 “Bearbeiten der PC-Variablentabelle” dieses
Handbuches beschrieben.

Senden Sie die Variablentabelle vom PC an den Roboter-Cont-
roller. Die Vorgehensweise ist in Abschnitt 6.2.5 “Datei Ubertra-
gen” beschrieben. Die Werte in der Variablentabelle des Roboter-
Controller werden von den neuen, vom PC gesendeten Werten
Uberschrieben.
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[4] Sichern der Controller-Variablentabelle

Empfangen Sie die Variablentabelle des Roboter-Controller

} SCHRI-I_I_ 1| gemal den Anleitungen in Abschnitt 6.2.5 “ Dat_ei Ubertragen”. Die

Werte der Variablentabelle des PC werden mit den neuen, vom
Roboter-Controller empfangenen Werten tUberschrieben.

Speichern Sie die PC-Variablentabelle als VAR-Datei. Befolgen Sie

} SCHRI-I_I_ 2I dabei die Anleitungen in Abschnitt 6.2.3 “Datei speichern”.
4 | | ™

- Verarbeitung der Variablentabelle -

Mit der Schaltflache ﬂ wahlen Sie das Gitter aus, das Sie bearbeiten wollen. PC
oder Controller? Wenn sich der Wert eines Gitters andert, &ndert sich auch der
Inhalt der Objektvariablentabelle. Durch Driicken der Schaltflache “Monitor” wird
der Inhalt der Variablentabelle am gegeniiberliegenden Ende angezeigt. (Wahrend
des Uberwachens sind keine Anderungen maéglich.)

Die Datenilbertragung zwischen dem PC und dem Controller wird von den
entsprechenden Variablentabellen beeinflult. Die vom PC empfangenen
Variablendaten kénnen als eine “*.VAR"-Datei mittels “Speichern” gespeichert
werden. Auf vorhandene Daten kann mithilfe von “Offnen” zugegriffen werden.

Gitter
Monitorschaltflache Tims | | Topa 7] Tope 0| Towe | Topa P | Tyesd | TrpeT| Trpa 8
[T Wiaae  |Uasge  sdscra
T

=

L1
L]

> 1]

|:||: Ruft die Daten laufend ab

|i||: Ruft die Daten einmal ab

LT

J Wahlt die Verbindung aus]

e

“*VAR"-Datei Variablentabelle)

Ubertragen

Variablentabelle

-

PC Roboter-Controller
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Kapitel 6 Arbeiten mit dem Variable M anager

6.1.4 Dateverwaltung

6.1.4.1

6.1.4.2

In Abbildung 6-2 sind die durch den Variable Manager verwalteten Dateitypen
dargestellt. Die einzelnen Variablen sind in den folgenden Teilabschnitten
erlautert.

X

Variablen
Manager
var_tab
*.var h.
Variable-Datei Makrodefinitionsdatei

Abb. 6-2 Dateiverwaltung durch den Variable Manager

Variablendatei (*.VAR)

Die Variablendatei speichert die fur das Programmprojekt verwendeten
Variableninformationen.

Fur jedes Projekt wird eine separate Datei erstellt. Daher lassen sich die
entsprechenden Variablen problemlos verwalten, auch wenn mehrere
Programmprojekte vorhanden sind.

Die Dateinamenserweiterung ist “.VAR”.

M akrodefinitionsdatei (var_tab.h)

In dieser Datei sind die Makronamen der Variablen nach Typ und
Variablennummern gemal der Definition enthalten.

Die Makrodefinitionsdatei befindet sich am Speicherort der Variablendatei mit
der Namenserweiterung (*.VAR). Der Dateiname ist “var_tab.h”".

Diese Makrodefinitionsdatei muf3 unter Verwendung der #INCLUDE-Anweisung
am Programmanfang eingegeben werden, um ein variablenbezogenes Makro
von einem PAC-Programm nutzen zu kénnen.
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6.1.5 Meniliste

Das Befehlsmeni des Variable Manager hat die folgende Baumstruktur:

Datei
Neu (Stufe Programmierer) *1
Offnen (Stufe Programmierer) * 1
Speichern
Speichern unter (Stufe Programmierer) *1
Ubertragen
Drucken
Makrodefinitionsdatei erstellen
Makrodefinitionsdatei importieren
SchlieRen

Bearbeiten
Kopieren
Einfligen
Im Gitter suchen

Aktionen
Verbinden
Momentaufnahme
Monitor
Stellung abrufen
Bewegen

Extras
Optionen
RS232C-Dummy-Eingabe
Taschenrechner

Hilfe
Inhalt
Nach Schliissel suchen
Info

Abb. 6-3 Meniibaum des Variable Manager

*1:  Wird nur angezeigt, wenn im Fenster “Optionen” unter “Anzeige” das
Kontrollkéstchen “Dateierweiterungsment” markiert ist. Zum Einstellen
der Anzeigeoption melden Sie sich noch einmal auf Programmiererebene
an. Wahlen Sie “Extras”, “Optionen” und “Ansicht” aus, und aktivieren Sie
das optionale Menii der Dateinamenserweiterung.
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Kapitel 6 Arbeiten mit dem Variable M anager

6.2

6.2.1

6.2.2

6.2.3

Menl “Date” (Variable Manager)

Der Variable Manager verwendet die VAR-Datei (Variablendatei), um die
Variableninformationen (Variablentabelle) zu speichern. Diese VAR-Datei wird
Uber das Menu “Datei” des Variable Manager verwaltet.

|Qatei Bearbeiten Aktionen Esxtras  Hilfe

Meu

Offren... Strg+0
Speichem Strg+S
Speichern unter...

[Iberiragen S
Cirucken... Strg+P

M akrodefinitionsdatei erstellen
Import Macra Definition File

SchlieRen

Abb. 6-4 Meni “Datei”

Neu (Stufe Programmierer)

Erstellt Variableninformationen (Variablentabelle).

Offnen (Stufe Programmierer)

Offnet die vorhandene VAR-Datei.

Die standardmaRige Windows-Eingabemaske erscheint. Wahlen Sie eine zu
6ffnende VAR-Datei aus. Klicken Sie [OFFNEN] an, um die gewiinschte Datei
zu offnen.

Suchen i I@\-"m-BDSSd j gl

WM-BOSED. var

D ateiname:

M -B0530 Ofren I
D ateitpp: &R -D atei [F.war] j Abbrechen |

2

Abb. 6-5 Eingabemaske “ Datei 6ffnen”

Speichern

Speichert den aktuellen Zustand in der momentan ausgewdahlten VAR-Datei.
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6.2.4 Speichern unter (Stufe Programmierer)

Speichert die Variableninformationen (Variablentabelle) in einer neuen VAR-
Datei.

Die standardméafRige Windows-Eingabemaske wird gedffnet. Wahlen Sie den
Pfad aus. Geben Sie den Dateinamen ein und klicken Sie “SPEICHERN" an, um
die Daten zu speichern.

D atei offnen 2| x|

Suchen i I@\-"m-BDSSd j gl

Dateiname:  [\/M-6053D Bifrien |
D ateitpp: IVAF!-Datei [* var] j Abbrechen |

2

Abb. 6-6 Eingabemaske “ Speichern unter”

6.2.5 Ubertragen

6-14

Wenn die Kommunikation mit dem Roboter-Controller “EIN” ist, kdnnen die
Daten der Variablentabelle gesendet oder empfangen werden.

Die Variablentabelle bezieht sich auf eine Kombination von Variablendaten.
Wenn die Eingabemaske “Variablentabelle tbertragen” auf dem Bildschirm
erscheint, wahlen Sie die entsprechenden Variablentyptabellen aus und klicken
entweder Daten “Senden” oder “Empfangen” an.

@ Variablentabelle iibertragen Ed

— Tahelle ibetragen

Senden >

< Empf
<Gleitpunkizahl mit doppelte MAEET

<aktor V>
<Pasition (P>
<Gelenk ()>
<Homagene Transfarmation Alle
<Zeichenfalge (3>

Abbrachen

4l

Abb. 6-7 Eingabemaske “Variablentabelle Gibertragen”
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. ___________________________________________________________________________________________________________________|

6.2.6 Drucken

Druckt die Variablentabellen fiir die entsprechenden Variablentypen.

6.2.6.1 Objekt drucken

Wenn die Eingabemaske “Print Manager” auf dem Bildschirm gedffnet wird,
wahlen Sie das Register “Objekt drucken” aus. Danach wéahlen Sie “Tabelle” und
klicken Drucken an, um die Daten zu drucken.

B Print Manager x|

Objekt |  Option ]

Yarwendet EPS0OMN PR-Z200C

— Ohjekt drucken |
I:I_LE"_“;] = o :‘I ; | l-lll ............................................................... AI | E

1 - Gleitpunktzahl mit einfacher Genauigkeit (f
2 - Gleitpunktzahl mit doppelter Genauigkeit [
3 -Wektor (V)

4 -Paosition (F)

5-Gelenk (J)

6 -Homogene Transfarmation (T)

7 - Zeichenfolge (5)

Drucken | Abbrechenl SErEEE Einstellenl

Abb. 6-8 Register “Objekt” (Eingabemaske “Print Manager”)

¢ Alle auswahlen:  Wabhlt alle Objekte zum Drucken aus.

« Einstellen: Offnet die Eingabemaske fiir die Druckereinstellungen, mit
der verschiedene Einstellungen fir den Drucker festgelegt
werden koénnen.

* VVorschau: Damit kann der Benutzer das Druckformat vor dem
tatsachlichen Ausdruck betrachten.

« Abbrechen: Schlief3t die Eingabemaske ohne zu drucken.

* Drucken: Druckt die Variablentabellen.

* Option: Zeigt die Druckoptionen an.

TIP: Klicken Sie die Druckerschaltflache |€ nach der Vorschau an, um
nur angegebene Seiten zu drucken. In der Druckvorschau kénnen
Sie den Druckbereich angeben.

Anmerkung: Wenn Sie mehrere zu druckende Objekte auswahlen, kann
“Vorschau” nicht verwendet werden.
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[!T"j 1 - Gleitpunktzahl mit einfacher Genauigkeit [F]

Wariable Manager oo el d

I - SiogldF) :iMoan il oo - yo_wh b

Mo

Valaz Thage riacm

0,00
in,00
in,00
0,00
in,00
in,00
0,00
in,00
in,00
0,00
in,00
in,00
0,00
0,00

0,00 I
LO0

IETEY

Tof3 [ 3 I M I Cancell. I I I Elusel 1000f100  Tote

4]
_I

IEI_I_I_

Abb. 6-9 Fenster “Vorschau”

Zeigt den Anfang/das Ende der Seite an.
Zeigt die vorhergehende/folgende Seite an.
Wabhlt die DarstellungsgroRe (verkleinert/Standard/vergrofert)

Offnet das Fenster zum Starten des Ausdruckes.
Der Druckbereich (bestimmte Seiten) eines Objektes kann
angegeben werden.

Prirter: Systemdmcker [EFSON PM-2200C]
Frint R ange Cancel |

Copies: I 13:
1 [ I 3 ¥ Caollate Copies

3/ e

Abb. 6-10 Fenster “Drucken”

Exportiert die Objektdatei.
Die ausgewahlte Objektdatei wird in das angegebene Dateiformat
umgewandelt und an das Ziel ausgegeben (gespeichert).

Chara

Faormat:

Drestination:

| Disk fle =l

cter-separated walues

ak. I Cancel |
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6.2.6.2 Option

Nach Auswahl des Registers “Option” werden die Druckoptionen angezeigt.

Anmerkung: Die Option “Drucken” steht im Variable Manager nicht zur
Verfigung.

6.2.7 Makrodefinitionsdatel erstellen

Erstellt eine Datei “var_tab.h” in dem Ordner, in dem die Variablendatei (*.VAR)
gespeichert ist.

Die Datei “var_tab.h” enthalt den Makronamen der Variablen, aufgelistet nach
Typ und Informationen gemaR den Variablennummern.

6.2.8 Makrodefinitionsdatel importieren

Liest die Makrodefinitionsdatei (var_tab.h) ein und zeigt fir jede Variable die
Spalten “Verwendung” und “Makroname” an.

6.2.9 Schliefden

Beendet den Variable Manager und schlief3t das Fenster “Variable Manager”.

6-17



6.3 Menl “Bearbeten” (Variable Manager)

| Bearbeiten &klionen  Extras
Kopieren Strg+C
Einfiigen Strg+y

Im Gitter suchen Stig+G
[Falue  [Usode

Abb. 6-13 Meni “Bearbeiten”

6.3.1 Kopieren

Speichert die Daten in einem ausgewdahlten Bereich vortbergehend in die
Zwischenablage. Die durch Kopieren voribergehend gespeicherten Daten
kénnen mit dem Befehl “Einfligen” an einer ausgewahlten Stelle wieder
eingefligt werden.

6.3.2 Einflgen

Fugt die mit “Ausschneiden” oder “Kopieren” temporar gespeicherten Daten an
einer angegebenen Position ein.
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6.3.3 |Im Gitter suchen

Sucht nach einer angegebenen Zeichenfolge aus einem Anwendungsfeld oder
Makronamenfeld.

Wenn auf dem Bildschirm das Dialogfenster “Im Gitter suchen” erscheint, geben
Sie die notwendigen Elemente an und klicken “Weitersuchen” an. Die Zeile mit
der gefundenen Zeichenfolge wird invertiert angezeigt.

iR Im Gitter suchen

Suchen nach: II j etersushen I
Eeldname: IVerwendungsfeld j Abbrechen |

Ohjekt Suchrichtung: Im

> dlle

€ Busgewatiten Bereich r Grok-/Kleinschreibung
beachten

Abb. 6-14 Eingabemaske “Im Gitter suchen”

¢ Suchen nach: Geben Sie die zu suchende Zeichenfolge ein.

¢ Feldname: Wahlen Sie ein Objektfeld fir die Suche aus dem
Anwendungsfeld oder Makronamenfeld aus.

« Suchen: Geben Sie die Suchrichtung an. Wenn “Gesamt”

ausgewahlt ist, dann wird die Suche abwarts bis zum
Ende durchgefihrt und anschlieliend vom Anfang des
Objektes fortgesetzt.

* Objekt: Wahlen Sie den Bereich fur die Suche aus, entweder
“Gesamt” oder “Ausgewahlter Bereich”.

» Grol3-/Kleinschreibung beachten:
Wird dieses Pruffeld markiert, wird bei der Suche
zwischen Grol3-/Kleinschreibung unterschieden.
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6.4 Menl “Aktionen” (Variable Manager)

Die Befehle im Meni “Aktionen” kénnen auch mit Hilfe der Schaltflachen
eingegeben werden.

Aktionen  Extraz  Hilfe

Werhinden
Faomentaufriabime

Manitor | ’:.I-:l l§|

Stellung abrufen
Bewegen

Abb. 6-15 Meni “ Aktionen” und Schaltflachen

6.4.1 Verbinden

Stellt die Kommunikation mit dem Roboter-Controller her.

Wahrend der Verbindung mit dem Roboter-Controller wird der Befehl
“Verbinden” im Menu mit einem Hakchen markiert.

Die Schaltflache 4| hat die gleiche Funktion wie die Schaltflache “Verbinden”.
Bei bestehender Verbindung wird die Schaltflache in gedriicktem Zustand
angezeigt.

6.4.2 Momentaufnahme

6.4.3 Monitor

6-20

Ruft die aktuellen Variablendaten vom Roboter-Controller ab.

Die Schaltflache M| hat die gleiche Funktion wie der Befehl “Momentaufnahme”.
Stellen Sie vor dem Ausfihren des Befehls “Momentaufnahme” die
Kommunikationsbedingungen ein.

Ruft Variablendaten kontinuierlich vom Roboter-Controller ab.

Die Schaltflache | hat die gleiche Funktion wie der Befehl “Monitor”.

Stellen Sie vor dem Ausfuhren des Befehls “Monitor” die
Kommunikationsbedingungen ein.

Wahrend der kontinuierlichen Uberwachung ruft der PC nur die Daten der auf
dem Bildschirm dargestellten Variablen vom Roboter-Controller ab. Nicht auf
dem Bildschirm dargestellte Variablendaten werden nicht abgerufen. Folglich
kénnen Sie den Datenabrufbereich durch Anzeigen der zu Uberwachenden
Variablen angeben.
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6.4.4 Stellung abrufen

Mit diesem Befehl ruft der PC die aktuellen Roboterpositionsdaten zu den aktuell
ausgewahlten Variablen des Typs P, J oder T vom Arm Manager ab. (Im Fenster
“Variable Manager” werden die Variablentypen und -nummern invertiert
dargestellt.) Wenn der Arm Manager angeschlossen ist, kbnnen Sie so die
aktuelle Roboterposition erfahren.

Die Schaltflache J hat die gleiche Funktion wie der Befehl “Stellung abrufen”.

6.4.5 Bewegen

Die Werte der aktuell ausgewahlten Variablentypen P, J und T werden im Arm
Manager als die aktuelle Roboterposition angezeigt. (Im Fenster “Variable
Manager” werden die Variablentypen und -nummern invertiert dargestellt.) Der
Roboter bewegt sich nun jedoch noch nicht auf die angegebene Position, auch
wenn der Arm Manager angeschlossen ist. Nur der virtuelle Arm des Arm

Manager wird in die angegebene Position bewegt.
Die Schaltflache +*| hat die gleiche Funktion wie der Befehl “Bewegen”.

Anmerkung: Der Arm Manager bewegt seinen imaginaren Arm, wenn die
kontinuierliche Uberwachung aktiviert ist, oder wenn die
Schaltflache “Momentaufnahme” angeklickt wird.
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6.5 Menu “Extras’ (Variable Manager)

6.5.1 Optionen

Mit den Optionen werden die Betriebsbedingungen fur den Variable Manager

eingestellt.

Wenn Sie “Optionen” aus dem Meni “Extras”, um das Dialogfenster “Optionen”

anzuzeigen.

Anmerkung:

Welche Elemente bearbeitet werden kénnen, ist je nach
Benutzerstufe unterschiedlich. Zu Informationen Uber die
Einschrankungen der Benutzerstufe, siehe Abschnitt 1.3
“Sicherheit” in Kapitel 1 dieses Handbuches.

Zum  Andern der  Zugriffsebene  wahrend der
Programmbenutzung, siehe Abschnitt 4.3.3 “Neu
anmelden” in Kapitel 4 dieses Handbuches.

6.5.1.1 Monitor

$F Optionen X |

| Variablel Anzeigel

—Option

1
TimerIntersalle: =~ J B00| ms

ok | Abbrechen |

Abb. 6-16 Eingabemaske “Monitor” (Fenster “Optionen”)

* Timer-Intervalle: Stellt die Intervalle ein, in denen Daten vom Monitor
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abgerufen werden.
Der Standardwert ist 500 Millisekunden.
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6.5.1.2 Variablen (Stufe Programmierer)

$F Optionen X |
Maonitor
—Option
Anzahl won Typ : I 100 Anzahl vorn Typ T: I 50
Anzahl von Typ F: 100 Anzahl worn Typ 5: I 50

Anzahl van Typ D:

I a0
Anzahl von Typ W I—ED
I 100

Anzahl von Typ P
Anzahl von Typ J: 100

ok | Abbrechen |

Abb. 6-17 Register “Variable” (Fenster “Optionen”)

« Klicken Sie das Register “Variable” an, um die Anzahl der Variablen fiir
jeden Typ festzulegen.

Wenn Sie die Anzahl der Variablen &andern, dann gehen Sie

folgendermaRen vor, damit das Anderungsergebnis in den internen Daten
des Roboters wirksam wird.

dieses Handbuches.

Quelldatei in ausfiihrbare Datei rekompilieren.
} SCHRI I I 1 Siehe Abschnitt 5.2.8 “Ausfuhrungsprogramm erstellen” in Kapitel 5

» SCHRITT 2

» SCHRITT 3

Programmtabelle, Ausfihrungsprogrammtabelle und
Querverweistabelle an den Roboter-Controller senden.
Siehe Abschnitt 5.2.6 “Projekt senden” in Kapitel 5 dieses Handbuches.

Laden des Projektes aus dem Programmiergeraét.
Siehe Abschnitt 6.6 “Laden eines Projektes [F6 Einstellen]-[F1 Laden!]”
in Kapitel 6 des EINSTELLUNGSHANDBUCHES.
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6.5.1.3 Anzeige (Stufe Programmierer)

Klicken Sie das Register “Anzeige” an, um die Anzeigeoptionen fir
Einblenden/Ausblenden festzulegen.

Dieses Anzeigeregister
“Programmierer” ist.

erscheint, wenn die Benutzerstufe hdéher als

i Optionen x|
Monitor | Yariahle Anzeige |
—Option
| 1 Dateierweiterungsment
Autom, Aktualizierung [Autom. Momentauinahme]
Ok | Abbrechen |

Abb. 6-18 Register “Anzeige” (Fenster “Optionen”)

« Dateierweiterungsmend:

« Autom. Aktualisierung
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Wird zum Erweitern des Mentis “Datei” (D) des PAC
Programm Manager verwendet. Weitere
Informationen, siehe Abschnitt 6.1.5 “Mendliste”.

(Autom. Momentaufnahme): Wenn Sie die
FenstergréRe andern oder im Bildschrim blattern
wahrend der DIO Manager mit dem Roboter-
Controller verbunden ist oder wahrend er eine
Verbindung aufbaut, erstellt der Manager
automatisch eine Momentaufnahme.
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. ___________________________________________________________________________________________________________________|

6.5.2 RS232C-Dummy-Eingabe

Anmerkung: Die folgenden Bedingungen missen erfillt sein, um den
Befehl der RS232C-Dummy-Eingabe auszufiihren zu
kdnnen:

e RoboTalk muf3 auf RS232C eingestellt sein.

 Keiner der WINCAPSII Manager darf verbunden sein.
Fir den Befehl der RS232C-Dummy-Eingabe wird der
RS232C-Anschlul’ des PC verwendet. Aus diesem Grund
wird ein Fehler infolge des Konfliktes auftreten, wenn ein
Manager mit dem Roboter-Controller verbunden ist.

Die in der Eingabemaske im Dialogfenster eingegebene Meldung wird an den
Roboter-Controller ber RS232C (bertragen.

Verwenden Sie diese Funktion fir das Programm-Debugging.

Wenn Sie den Befehl der RS232C-Dummy-Eingabe ohne die Verbindung mit
dem Roboter ausfiihren, verhalt sich das PC-Programmierungssystem so, als
hatte es die Daten an die RS232C des Roboter-Controller tbertragen.

Sie konnen einen Begrenzer zwischen [CR+LF] und [CR] als Endcode
auswahlen, der an der Ausgabezeichenfolge angefiigt ist.

6.5.3 Taschenrechner

Zeigt den standardmaRigen Windows-Taschenrechner an. Wenn der
Taschenrechner nicht installiert ist, erscheint auf dem Bildschirm eine Meldung
“Datei wurde nicht gefunden”.
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6.6 Menu “Hilfe”

Eine Beschreibung fiir die Verwendung von WINCAPSII, kann in dem Meni
“Hilfe” gelesen werden.

| Hire
Inhalt F1
Mach Schiiizzel suchen...

Infa

Abb. 6-19 Menu “Hilfe”

6.6.1 Inhalt

Zeigt den Inhalt des MenUs “Hilfe” an.

6.6.2 Nach Schlussel suchen

Sucht Elemente nach einem Schlisselwort. Die zugehdrige Beschreibung
erscheint, wenn das Element gefunden wurde.

6.6.3 Informationen zum Variable Manager

Zeigt die Versionsinformationen zum Variable Manager an.
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Kapitel 7

 -——

Arbeiten mit dem
DIO Manager

Dieses Kapitel beschreibt die Funktionen des zur
WINCAPSII-Software gehdrenden DIO Manager,
die fur die Arbeit mit dem PC-Programmierungs-
system verwendet werden.






Kapitel 7 Arbeiten mit dem DIO-Manager

7.1 Uberblick Uber den DIO M anager

7.1.1 Uberblick tiber die Funktionen

Mit Hilfe des DIO Manager kann der E/A-Status Uberwacht und/oder die E/A-
Layout-Tabelle verwaltet werden. AuRerdem laf3t sich das Programm vor der
Fertigstellung der Anlage debuggen, um das Programm durch Einstellen des
Dummy SW auf EIN oder AUS zu testen und so den E/A-Status fir die
Simulation zu andern.

Der Status einer E/A kann geandert werden, wenn der MONITOR SW auf EIN
oder AUS geschaltet und der DIO Manager angeschlossen ist.

Es gibt drei Methoden fiir das Anzeigen der E/A: Tabelle, Oszilloskop und Feld.
Das Fenster des DIO Manager erscheint auf der Anzeige, wenn der DIO
Manager gestartet wird.

Der DIO Manager kann einen Standardmodus oder einen konventionellen
Austauschmodus fiir das E/A-Layout auswahlen. Weitere Informationen, siehe
Abschnitt 7.5.1.4 “Hardware”. Informationen zum Standardmodus und zum
konventionellen kompatiblen Modus fir das E/A-Layout, siehe Kapitel 5
“Schnittstelle  des  Roboter-Controller” im  INSTALLATIONS- UND

WARTUNGSHANDBUCH.
¢ C:A\PROGRAMMENWINCAPS 2\WM-6083D VM -6083D45VM-6083D dio - DIOD M. M=l 3
Datei Bearbeiten Aktionen Ewstraz  Hilfe
P L) ) R e T i ahd
INr.| Status |Typ |\ferwendung |Makr0 |MDnitD|Duﬂ
0| AUS | Systern input | Step stop (alltasks) | SIMN1 AUS | —
1|AUS  Systermn input | <Reservedr SIMZ AUS =
2|AUS | System input | Instantaneus stop (all te SIM3 AlJS -
3|AUS  Systermn input | Strobe signal SIMA AUS =
4 ALS | System input | Interruption skip SING AlJS -
5| AUS  Systerninput | Command data area o SING AUS =
B|AUS  Systerninput  Dataarea bit 0 (8hit: SIN? AUS | —
Z|AUS | System input | Data area bit1 (Bhit:  SINS AlJS -
8| AUS  Systerninput  Data areal bit 2 (Bhit: SIMN9 AUS =
(ALS | System input  Data areal bit 3 (Bhit: SIN10 AlJS -
10(ALS | System input | Data area 1 bit 4 (8hit:  SIMNT1 Als | — =
< | ’

Abb. 7-1 Fenster “DIO Manager”

Der Vision Manager stellt die folgenden Funktionen zur Verfligung.
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7.1.2 Symbolleiste

7-2

| Schaltflache “VERBINDEN”, um die Verbindung mit dem Roboter-Controller
herzustellen.

| Schaltflaiche “MOMENTAUFNAHME”, um den E/A-Status des Roboter-
Controller nur einmal festzuhalten.

| Schaltflache “MONITOR”, um den E/A-Status des Roboter-Controller nach-
einander einzugeben.

El Schaltflache “SENDEN”", um die Umgebungstabellendaten entweder zu
senden oder zu empfangen.

&1 Schaltflache “DUMMY-EIN-/AUSGABE”, um die Verwendung der Dummy-
E/A im Roboter-Controller auszuwahlen. Wahlt die E/A-Nummer aus, fir die
das Gitter des DUMMY SW auf EIN eingestellt ist.

[ =l Liste “AUSWAHL ANZEIGEN” fur die Angabe des Formats der
E/A-Statusanzeige.

ﬂ Schaltflache “ZURUCK”, um die vorherige Seite auszuwahlen, wenn sich
die Anzahl der E/A Uber mehrere Seiten erstreckt.

_#| Schaltflache “WEITER”, um die nichste Seite auszuwéhlen, wenn sich die
Anzahl der E/A uber mehrere Seiten erstreckt.
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7.1.3 Tabdlenelement

2 C:APROGRAMMEAWINCAPS 2\WM-6083D \WHM-6083D4YM-6083D _dio - DIO Manager  [M[=] 3
Datei Bearbeiten  Aklionen  Estraz  Hilfe
Mr.| Status |Typ |\/erwendung |Makr0 |MDnitDr|Dumm§ ﬂ
0jAUS  Swsterm input | Step stop (alltasks) | SINT AUS |-
1|AUS  Swsterm input  <Reserveds> SN2 AUS |-
2lAUS  Systermn input | Instantaneus stop (all ) SIN3 Als -
3|AUS  Swsterm input | Strobe signal SIm4 AUS |-
4| AUS  Systern input | Interruption skip SIM5 Als -
BlAUS | Swstermn input | Command data area o SING AUS |-
Bl AUS | Swstem input |Data area 1 bit0 (8hit: SIN? AUS |-
AAUS  Systerninput  Dataarea hit 1 (8hit: | SINS Als -
B|AUS  Swstermn input  |Data areal bit2 (Bhit: SIN AUS |-
9[AUS  Systerninput  Data areal bit 3 (8hit: | SIN10 Als -
10]AUS | Systern input | Data area 1 bit 4 (8hit: | SINT AUS |-
111ALIS | Swstam innut | Nata area 1 kit & @it S8N12 AlLS — j
Abb. 7-2 Tabellenelemente
e Nummer: Nummer des E/A-Layouts.
* Status: Status der E/A. Im Status “MONITOR” wird der Status der E/A

* Typ:
« Verwendung:

* Makro:

* Monitor SW:

e Dummy SW:

des Roboter-Controller oder der im PC emulierte E/A (Speicher)
Status angezeigt. Die E/A des Roboter-Controller oder die im
PC emulierte E/A kann geschaltet (EIN-AUS) werden. Im
kontinuierlichen Monitorstatus ist dies nicht méglich.

Im angeschlossenen Zustand ist die E/A des Roboter-Controller
das Objekt der Aktion. Bei unterbrochener Verbindung ist die im
PC emulierte E/A das Objekt der Aktion.

Typ des E/A-Layouts. Nur Anzeige und nicht zum Bearbeiten.
Anwendung des E/A-Layouts. Eintrag als Kommentar mdglich.
Durch Doppelklicken wird der Eintrag aktiviert.

Makroname des E/A-Layouts. Entspricht dem in der
Makrodefinitionsdatei dio_tab.h beschriebenen E/A-
Makronamen und der E/A-Nummer. Durch Doppelklicken wird
der Eintrag aktiviert.

Gibt den Monitor-Status an. Das Umschalten EIN-AUS erfolgt
durch Doppelklicken.

Gibt die Verwendung der tatsachlichen E/A des Roboter-
Controller oder des Dummy SW (Speicher emulieren) an. Das
Umschalten EIN-AUS erfolgt durch Doppelklicken. Im
Schaltzustand EIN wird der DUMMY SW (Speicher emulieren)
verwendet. Solange die Schaltflache der Dummy-E/A &t auf
EIN eingestellt ist, ist die Einstellung des DUMMY SW nicht
aktiviert.
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7.1.4 Allgemeine Verwendung

Wahrend des Entwurfes

Einstellen des DIO-
Layout-Modus

Siehe Abschnitt 7.5.1.4 “Hardware”.

Einstellen der

entsprechenden . . - . .. .
Anwendung der Siehe Abschnitt 7.1.1 *“Uberblick GUber die
E/A-Nummer und Funktionen”.

des Makronamens

l

Erstellen der Siehe Abschnitt 7.2.7 “Makrodefinitionsdatei
Makrodefinitionsdatei erstellen”.
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Wahrend des Uberwachens

Mit Robotersteuerung
verbinden.

l

Auswahlen des zu

uberwachenden Siehe Abschnitt 7.4.3 “Monitor”.
Variablentyps und
-bereiches

l

Auswahlen des
Anzeigeformats

i

Start des Uberwachens Siehe AbSChnltt 743 "Monitor”.
Ggf. Werte andern Siehe Abschnitt 7.1.1 “Uberblick tber die
Funktionen”.

Siehe Abschnitt 7.4.1 “Verbinden”.

Siehe Abschnitt 7.4.5 “Anzeigeformat”.
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7.1.5 Dateverwaltung

7151

7.1.52

7.1.5.3

7-6

Abbildung 7-3 zeigt die vom DIO Manager verwalteten Dateitypen:

X

DIO
Manager

3 _ _
DIO_Register dio_cnf
.h .h

DIO- E/A-Verteilung Konfigurationsmakro-
Datei Makrodefinitions- definitionsdatei
datei

Abb. 7-3 Dateiverwaltung durch den DIO Manager

DIO-Datei (*.DIO)

In der DIO-Datei werden fir das Projekt verwendete E/A-Informationen
gespeichert.

Fur jedes Projekt wird eine separate Datei erstellt. Die entsprechenden E/A-
Informationen koénnen problemlos verwaltet werden, auch wenn mehrere
Projekte betroffen sind.

Die Dateinamenserweiterung ist “.DIO".

E/A-Layout-M akrodefinitionsdatel (dio_tab.h)

In dieser Datei sind die Definitionen der entsprechenden E/A-Makronamen und
E/A-Nummern enthalten.

Die E/A-Layout-Makrodefinitionsdatei befindet sich am gleichen Speicherort wie
die DIO-Datei (*.DIO).

Der Dateiname lautet “dio_tab.h”.

Zum Bearbeiten des zutreffenden E/A-Makros vom PAC-Programm muf3 diese
Makrodefinitionsdatei am Programmanfang unter Verwendung der #INCLUDE-
Anweisung eingegeben werden.

Konfigurations-M akrodefinitionsdatei (dio_cnf.h)

Enthalt die Makrodefinitionen fir den Inhalt der Hardware-Einstellungen.

Die Konfigurations-Makrodefinitionsdatei befindet sich am Speicherort der
System-Projektdatei.

Der Dateiname lautet “dio_cnf.h”.
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7.1.6 Meniliste (DIO Manager)

Das Befehlsmeni des DIO Manager hat die folgende Baumstruktur:

Datei
Neu (Stufe Programmierer) *1
Offnen (Stufe Programmierer) * 1
Speichern
Speichern unter (Stufe Programmierer) *1
Ubertragen
Drucken
Makrodefinitionsdatei erstellen
Makrodefinitionsdatei importieren
Schliel3en

Bearbeiten
Kopieren
Einfligen
Im Gitter suchen
Ausgewahlter Bereich “Gesamt EIN”
Ausgewabhlter Bereich “Gesamt AUS”

Aktionen
Verbinden
Momentaufnahme
Monitor
Dummy-Ein-/Ausgabe
Stil anzeigen

Extras
Optionen
DIO-Befehlsanzeige

Hilfe
Inhalt
Nach Schliissel suchen
Info

Abb. 7-4 Menibaum des DIO Manager

*1:  Wird nur angezeigt, wenn das Meni der Anzeigeoption der
Dateinamenserweiterung aktiviert ist. Zum Einstellen der Anzeigeoption
melden Sie sich (erneut) auf der Programmiererebene an. Anschlie3end
wahlen Sie “Extras”, “Optionen” und “Ansicht” aus und aktivieren das
optionale Menu der Dateinamenserweiterung.
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7.2 Menu “Date” (DIO Manager)

Der DIO Manager enthélt die DIO-Dateien fir das Speichern der E/A-Daten. Das
Meni “Datei” des DIO Manager wird fir das Verwalten der DIO-Dateien

verwendet.

Datei Bearbeiten  Aktionen  Ewxtraz  Hilfe

Meu

Offren. . Strg+0
Speichemn Strg+5
Speichern unter...

[IEeriragen St
Drucken ... Strg+P

takrodefinitionzdater erstellen
Import Macro Definition File

Schliefen

Abb. 7-5 Meni “ Datei”

7.2.1 Neu (Stufe Programmierer)

Erstellt neue E/A-Informationen.

7.2.2 Offnen (Stufe Programmierer)

Offnet eine vorhandene DIO-Datei.

Wenn die standardmaRige Windows-Eingabemaske auf dem Bildschirm
erscheint, wahlen Sie die zu 6ffnende DIO-Datei aus. Anschlie3end klicken Sie

“OFFNEN" an, um die Datei zu 6ffnen.

7.2.3 Speichern

Suchenin | 3l Vm-6083d =l @l =

“M-60830. dio

Dateiname:  (NEESEEN Qffren I
Dateityp:  [DI0-Datei [*.dio) ~|  Abbrechen |
S

Abb. 7-6 Eingabemaske “Projekt 6ffnen”

Speichert den aktuellen Status in der ausgewéahlten DIO-Datei.
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7.2.4

7.2.5

Speichern unter (Stufe Programmierer)

Speichert die E/A-Informationen in einer neuen DIO-Datei.

Die standardmé&Rige Windows-Eingabemaske erscheint. Wahlen Sie den Pfad
und einen Namen fir die zu speichernde Datei aus. Anschliel3end klicken Sie
“Wird gespeichert” an, um die Daten zu speichern.

Speichern in: Ian-EDEEd j @l EI

“M-60830. dio

[ ateiname: b -E0530 Speichern I
Dateityp: IDIEI-Datei [* dia) j Abbrechen |
Z

Abb. 7-7 Eingabemaske fiir das Speichern einer neuen Datei

Ubertragen

Wenn der Roboter-Controller fir die Kommunikation angeschlossen ist, kbnnen
die Umgebungstabellendaten gesendet oder empfangen werden.

Die Umgebungstabelle bezieht sich auf eine Kombination von Daten, die fir den
Roboterbetrieb benotigt werden.

Wenn der Dialog “Umgebungstabelle Gbertragen” auf dem Bildschirm erscheint,
wahlen Sie die entsprechende Tabelle aus und klicken entweder “Senden” oder
“Empfangen” an, um die Daten zu senden.

@ Umgebungstabelle iibertragen |

Uberragen >

< Empfangen
Abbrechen

Alle

Abb. 7-8 Fenster “Umgebungstabelle Ubertragen”

Hardware-Einstellung: Einstellung verschiedener Parameter, die fir das
Arbeiten mit DIO benotigt werden.

Wenn diese Einstellungen verandert werden, klicken Sie entweder Ubertragen
oder Empfangen an, damit WINCAPSII und der Controller tiber die gleichen
Daten verfigen. Nach der Datenlibertragung von WINCAPSII zum Controller,
starten Sie den Controller neu.
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7.2.6 Drucken

Druckt die Umgebungstabelle und die E/A-Layout-Tabelle des DIO Manager.

7.2.6.1 Objekt drucken

Wenn die Eingabemaske “Print Manager” auf dem Bildschirm erscheint, wéhlen
Sie das Register “Objekt drucken” und die entsprechende Tabelle aus.
AnschlieBend klicken Sie Drucken an, um die Daten zu drucken.

B Print Manager x|

Objekt |  Option ]

Yarwendet EPS0OMN PR-Z200C

Alle |

D10 out-Takelle
Iv¥] <Hardware-Einstellungen>

Drucken Abbrechen SErEEE Einstellen

Abb. 7-9 Register “Objekt drucken” im Fenster “Print Manager”

 Alle auswéhlen:  Wabhlt alle Objekte fur das Drucken aus.

* Einstellen: Zeigt den Dialog fur das Einrichten des Druckers an und
nimmt verschiedene Druckereinstellungen vor.

* Vorschau: Ermoglicht dem Benutzer, die Seite vor dem Drucken in
Druckansicht anzusehen.

» Abbrechen: Schlief3t das Dialogfenster, ohne Daten zu drucken.

* Drucken: Startet das Drucken.

* Register “Option”: Das Fenster zum Einstellen der Druckoption erscheint.

TIP: Mdchten Sie nur die angegebene Seite drucken, gehen Sie zu
“Vorschau” und klicken Sie die Schaltflache |& “Drucken” an.

Anmerkung: Wenn Sie mehrere zu druckende Objekte auswahlen, kann
“Vorschau” nicht verwendet werden.
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2| <Hardware-Einstellungen: M=l E3
ﬂ
D10 Manager el 1 4
<bodwms Saung*- ;iMoo iz oo - dio_mih’
TProgz=riy Valiz acm Aommalerd
Allocunn mads [0, Lompoaubly, 1,5 Suodod, 4 #44Ta0 T ASIEHT
Foy b [@awaid, |:%dd) 0 _FARTTY

Hond ¥ rawan punn amun, g [ ordid, | Fdhd]
Dericsifa o ofioputalon

Dericsa i ol ougue alow

Drvicdfa. prepmoon o [ Aredid, | Foid)
Sparam ouigue mode [0 Ao vdd, | Ahd)

Eumi indicainn of MCoa S, | Fuad

¥ 3pam e ol Dol AL | ST 55 5 5 455

W0_HD_EMASLED
0D _T_SLaT
0D _OUT_SLAT
10_Di+_EHERRCHE
10_CELC T
10_pDRY_ERROEF
WO_EVETEM_AREA

e e - - -

|
EII 10t }|}|||:ance|| Sl@]a)[close] o1z To
LIRS
J

Abb. 7-10 Ansichtsfenster

Zeigt den Anfang/das Ende der Seite an.
Zeigt die vorhergehende/folgende Seite an.
Wahlt die DarstellungsgroRe (verkleinert/Standard/vergrofert)

Offnet das Fenster zum Starten des Ausdruckes.

Der Druckbereich (bestimmte Seiten) eines Objektes kann
angegeben werden.

@LLL

Print |
Frinter; Swsterndmicker [EPSON PM-2200C)
Frint B ange Lancel |

.....

£ e Copies: I 13:

[V Collate Copies

Abb. 7-11 Fenster “Drucken”

B9 @il . Exportiert die Objektdatei.
Die ausgewahlte Objektdatei wird in das angegebene Dateiformat
umgewandelt und an das Ziel ausgegeben (gespeichert).

Export Ed |

Farmat: Deztination:

| Disk file =l

k. I Cancel |

Abb. 7-12 Exportfenster
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7.2.6.2 Option

Nach Auswahl des Registers “Option” werden die Druckoptionen angezeigt.

Anmerkung: Die Option “Drucken” steht im Variable Manager nicht zur
Verfigung.

7.2.7 Makrodefinitionsdatel erstellen

Erstellt eine Datei “dio_tab.h” im gleichen Ordner, in dem die DIO-Datei (*.DIO)
gespeichert ist.

In der Datei “dio_tab.h” sind die E/A-Nummern und Makronameninformationen
enthalten.

7.2.8 Makrodefinitionsdatel importieren

Liest die Makrodefinitionsdatei (dio_tab.h) ein und zeigt auf dem Bildschirm die
Spalten “Verwendung” und “Makroname” an.

7.2.9 Schliefden

Beendet den DIO Manager und schliel3t das Fenster “DIO Manager”.
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Kapitel 7 Arbeiten mit dem DIO-Manager

7.3 Menl “Bearbeten” (DIO Manager)

Bearbeiten  Akhionen  Esxtras  Hilfe

Kopieren Strg+C
Einfiigen Strg+y
I Gitter suchen Strg+3

Auzgewahlter Bereich Alles EIN
Auzgewshlter Bereich Alles ALLS

Abb. 7-14 Meni “Bearbeiten”

7.3.1 Kopieren

Speichert einen ausgewéhlten Datenbereich voriibergehend. Die durch
Kopieren voriibergehend gespeicherten Daten konnen mit dem Befehl
“Einfligen” an einer ausgewahlten Stelle wieder eingefligt werden.

7.3.2 Einflgen

Fugt durch Ausschneiden oder Kopieren voriibergehend gespeicherte Daten an

einer ausgewahlten Position ein.
Diese Operation kann nur in den Feldern “Anwendung” und “Makroname”

aktiviert werden.
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7.3.3

7-14

Im Gitter suchen

Sucht nach einer angegebenen Zeichenfolge aus einem Anwendungsfeld oder

Makronamenfeld.

Wenn auf dem Bildschirm das Dialogfenster “IM GITTER SUCHEN" erscheint,
geben Sie die notwendigen Elemente an und klicken “WEITERSUCHEN” an.
Die Zeile mit einer gefundenen Zeichenfolge wird invertiert dargestellt.

i% Im Gitter suchen

Suchen nach; I

j Wieiterzuchen I

Eeldname:; I\fennxendungsfeld

Chjekt Suchrichtung: IGesamt *I

o Alle
) Az ewahiter Bereich r

j Abbrechen |

GroB~Kleinschreibung
beachten

Abb. 7-15 Eingabemaske “Im Gitter suchen”

* Suchen nach:
* Feldname:

* Suchen:

* Objekt:

» Grol3-/Kleinschreibung beachten:

Geben Sie die zu suchende Zeichenfolge
ein.

Wahlen Sie das Suchobjektfeld aus “Ver-
wendungsfeld” und “Makrofeld” aus.
Geben Sie die Suchrichtung an. Wenn
“Gesamt” ausgewahlt ist, erfolgt die
Suche abwarts bis zum Ende und
anschlieBend vom Anfang des Objektes
wieder abwarts.

Wabhlen Sie den Suchbereich zwischen
“Gesamt” und einem genau
“Ausgewahlten Bereich” aus.

Wenn dieses Priiffeld aktiviert ist, wird bei
der Suche zwischen Grol3- und Kleinschrei-
bung unterschieden.



Kapitel 7 Arbeiten mit dem DIO-Manager

7.3.4 Ausgewahlter Bereich “Gesamt EIN”

Mehrere Monitor- und Dummy-Schalter kdnnen gleichzeitig ausgewahlt und auf
EIN-Stellung sein.

Wie in Abb. 7-12 dargestellt, wahlen Sie zuerst die E/A-Nummer des
gewilnschten Elementes (Schalter “Monitor” oder “Dummy”) aus. Anschliel3end
wahlen Sie Ausgewahlter Bereich “Gesamt EIN” aus. Der Inhalt des MenUs
lal3t sich, wie unten dargestellt, durch Anklicken der rechten Maustaste anzeigen,
um den Befehl auszuwéhlen.

| honito | Diurmrm:

ElM
ElM
W K.opieren
Emnfiger
AL }
AL Im Gitter suchen Strg+G
AlJE h Auzgewahlter Bereich Alles EIN
Alc Ausgewahlter Bereich Alles AUS
AL I ikl .

Abb. 7-16 “Ausgewahlter Bereich Gesamt Ein”

7.3.5 Ausgewahlter Bereich “Gesamt AUS’

Mehrere Monitor- und Dummy-Schalter kénnen gleichzeitig ausgewahlt und auf
AUS-Stellung sein.

Wie in Abb. 7-13 dargestellt, wahlen Sie zuerst die E/A-Nummer eines
gewilnschten Elementes (Schalter “Monitor” oder “Dummy”) aus. Anschliel3end
wahlen Sie Ausgewahlter Bereich Gesamt AUS aus. Der Inhalt des Menls
laRt sich, wie unten dargestellt, durch Anklicken der rechten Maustaste anzeigen,
um den Befehl auszuwéhlen.

bdonito | Dumre
AUS _1EIN

K.opieren Strg+C
ErfiEes S,

Im Gitter suchen Strg+G

hiter Bereich Alles EIM

mahlter Bereich

Abb. 7-17 Ausgewahlter Bereich “Gesamt AUS”
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7.4 Menu “Aktionen” (DIO Manager)

Die Befehle des Menis “Aktionen” werden durch Anklicken der Schaltflachen

“Extras” aktiviert.

Aktionen Extraz  Hilfe

Werbinden *l .,.l

i omentaufnahime

Moanitar ung | t

Diurnmy-Ein-Ausgabe

v Tabele
Dzzillozkop

Userinput
Userinout

ool 7 = e«

Anzeige

Abb. 7-18 Meni “ Aktionen” und Schaltflachen

7.4.1 Verbinden

Verbindet die Ubertragungsleitung mit dem Roboter-Controller.

Bei bestehender Verbindung wird dem Meni ein Hakchen hinzugefigt.
Die Schaltflache | hat die gleiche Funktion wie der Befehl “Verbinden”. Bei
bestehender Verbindung wird die Schaltflache in gedricktem Zustand
angezeigt.

7.4.2 Momentaufnahme

Ruft die momentanen Daten aus dem Roboter-Controller ab.
Die Schaltflache | hat die gleiche Funktion wie der Befehl “Momentaufnahme”.
Stellen Sie vor dem Ausfihren des Befehls “Momentaufnahme” sicher, daf3 der
Manager mit dem Roboter-Controller verbunden ist.
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Kapitel 7 Arbeiten mit dem DIO-Manager

7.4.3 Monitor

Ruft die Daten aus dem Roboter-Controller regelmaRig ab.

Die Schaltflache | hat die gleiche Funktion wie der Befehl “Monitor”.

Vor dem Ausfiihren des Befehls “Monitor” stellen Sie sicher, dal3 der Manager
mit dem Roboter-Controller verbunden ist.

Wahrend des Uberwachens ruft der DIO Manager die Daten nur von den auf
dem Bildschirm angezeigten E/A-Nummern vom Roboter-Controller ab. Die
Daten der auf der Anzeige nicht angezeigten E/A-Nummer werden nicht
abgerufen. Sie konnen daher den Datenabrufbereich durch Anzeigen der zu
Uberwachenden E/A-Nummern spezifizieren.

Die Monitor-Intervalle kénnen mit Hilfe der Timer-Intervalle eingestellt werden.
Siehe Abschnitt 7.5.1.1 “Monitor”.

7.4.4 Dummy-Ein-/Ausgabe

Zum Emulieren (Dummy-Ein-/Ausgabe) des Status des Roboter-Controller
werden neben den tatséchlichen E/A simulierte E/A im Roboter-Controller
bereitgestellt. Die Auswahl der tatséchlichen oder der simulierten E/A kann fur
jeden Anschlu? durch Umschalten des Gitters des Dummy SW der
Tabellenanzeige EIN-AUS angegeben werden.
Wenn die Schaltflache &t “Dummy-Ein-/Ausgabe” auf EIN geschaltet ist, wird
jeder Anschluf3 mit dem auf EIN eingestellten DUMMY SW als Dummy-E/A
funktionieren.
Wenn die Schaltflache &t auf AUS-Stellung ist, werden alle E/A-Signale als
tatsachliche E/A-Signale aktiviert, ungeachtet der Einstellung des Gitters der
Dummy SW in der Tabelle.

Die Dummy-E/A haben den folgenden gultigen Einstellbereich:

Standardmodus

34-63, 552-512+Nummer des DeviceNet-Eingabesteckplatzes-1

Austauschmodus

34-63, 536-512+Nummer des DeviceNet-Eingabesteckplatzes-1

Anmerkung: Mit Hilfe der Nummer des DeviceNet-Eingabesteckplatzes
kann auf die Hardware zugegriffen werden. Wenn
DeviceNet nicht installiert ist, ist der Bereich nur 34-63.

7.4.5 Anzeigeformat

Aktionen Extras  Hilfe

Werbinden -« | 3 |

tomentaufnahme
Ponitor urg

Diummy-Ein-A&uzgabe

Stil anzeigen ld v Tabele
Dzzillogkop
Anzeige

User input
=erinout

Abb. 7-19 Meni “Anzeigeformat”

Der DIO Manager hat drei Methoden fir die Anzeige des E/A-Status.
Wahlen Sie Anzeigemethode aus dem MenlU “Aktionen” aus. Die drei
Anzeigemethoden werden rechts dargestellt: “Tabelle”, “Oszilloskop” und “Feld”.
Wabhlen Sie die gewlinschte Methode aus.

Sie kénnen die Anzeigemethode auch durch Anklicken des Listenfeldes fir die
Auswahl und Offnen des Pulldown-Meniis | =] auswahlen.
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7451 Tabdle

Wenn Sie “Tabelle” auswahlen, wird der E/A-Status in Tabellenform angezeigt,
so wie unten in der Abbildung dargestellt.

€ C:\PROGRAMME\WINCAPS 2\VH-6083D\WH-6083D\WH-6083D dio - DIO Manager [M[=][E3

Datei Bearbeiten  Aktionen  Ewxtras  Hilfe

A || ] 9 [o-Tevere =] #]¥]

MNr.| Status |Typ |Verwendung |Makr0 |MDnitD|Dummj
2| AUS Systerninput | Dataarea 2 bit13 16k SINZE AUS | -

28| AUS Systerminput  Dataarea 2 bit 14 (16E SIMNZ23 AUS | -

23| AUS Systerninput  Dataarea 2 bit15 16k SIN30 AUs | -

A AUS Systerminput | Command area bitD | SIN3 AUs | -

3| AJS Systerninput | Command area bit1 | SIN32 AUs | -
J2|AUS Systerminput | Command area hit2 | SIN33 AUs | -
33|AUS Systerninput | Command area hit3 | SIN34 As | -

M| AUS  Userinput N AlS

35| AUS  Userinput iz AlS

36| AUS  Userinput i3 AlS

37 AUS Userinput 4 AlS

ARLALIS  [Lserinoot LIIMR AL hd

Abb. 7-20 Fenster in der Tabellenanzeige (DIO Manager)

In der Tabellenanzeige werden die E/A in verschiedenen Farben je nach der
Klassifizierungsgruppe angezeigt. In den Tabellen 7-1 und 7-2 sind die Farben
und Klassifizierungen im Standardmodus und im kompatiblen Modus fir den
konventionellen Typ enthalten.
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Kapitel 7 Arbeiten mit dem DIO-Manager

Tabelle 7-1 E/A-Farben und Klassifizierungen (Standardmodus)

Klassifizierung | Farbe |Begren | Layout Name Makro Bemerkungen
zen
Standardeingabe| Weil} 0 0 | System- SINXx (“Roboterstop” und “Auto
(64 Punkte) eingabe aktivi.” sind ausgeschlossen)
33 (34 Punkte)
34 | Benutzerei| UINxx
ngang
a7 45 (12 Punkte) | (Nr. 46 und 47 fehlen.)
48 48 | Manuelle | HINxx
Eingabe
55 55 (8 Punkte) Nr. 55 zur
Unterbrechungspriifung (in
Intervallen)
56 56 | (Fehlende | Fehlende
Nummer) | Nummer
63 63
Standardausgabe | Rosa 64 64 | Manuell HOUTxx
ausgabe
(64 Punkte) 71 71 (8 Punkte)
72 72 | System- SOUTxx
ausgabe
103 g (32 Punkte)
104 | Benutzer- | UOUTxx
ausgabe
127 127 (24 Punkte)
Interne E/A Gelb 128 128 | Interne ITIOxXx
E/A
(384 Punkte) 511 511 (384 Punkte)
DeviceNet- Grin 512 512 | Systemei | DSINxx SINxx (517 und 518 fehlen.)
Eingabe ngabe
(256 Punkte)
551 547 (34 Punkte) | (548 bis 551 fehlen.)
552 552 | Benutzer- | DUINxx Erweiterbar in Einheiten zu
eingabe 8 Punkten
767 767 (216 Punkte)| Standardwert: 24 Punkte
DeviceNet- Blau 768 769 | System- DSOUTxx SOUTXxx
Ausgabe ausgabe
(256 Punkte) 799 1246 (31 Punkte) | (Nr. 768 CPU fehlt
normalerweise.)
800 800 | Benutzer- | DUOUTXxx Erweiterbar in Einheiten zu
ausgabe 8 Anschlissen
1023 1023 (224 Punkte)| Standardwert: 24 Punkte
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Tabelle 7-2 E/A-Farben und Klassifizierungen (vorheriges Modell — kompatibler Modus)

Klassifizierung | Farbe |Begren | Layout Name Makro Bemerkungen
zen
Standardeingabe| Weil 0 0 | Systemein| SINxx (“Roboterstop” und “Auto
(64 Punkte) gabe aktivi.” sind ausgeschlossen)
33 (21 Punkte)
34 | Benutzerei | UNIxx
47 45 | "92N9 (25 Punkte) | (Nr. 46 und 47 fehlen.)
48 48 | Manuelle | HINxx
Eingabe
55 55 (8 Punkte) Nr. 55 zur
Unterbrechungspriifung (in
Intervallen)
56 56 | (Fehlende | Fehlende
Nummer) | Nummer
63 63
Standardausgabe | Rosa 64 64 | Manuell HOUTxx
ausgabe
(64 Punkte) 71 71 (8 Punkte)
72 72 | System- SOUTxx
ausgan
103 | #5989 1 (35 punkte)
104 | Benutzeray UOUTxx
sgabe
127 127 (24 Punkte)
Interne E/A Gelb 128 128 | Interne ITIOxXx
E/A
(384 Punkte) 511 511 (384 Punkte)
DeviceNet- Grin 512 512 | Systemein| DSINxx SINxx (517 und 519 fehlen.)
Eingabe gabe
(256 Punkte) 535 | 534 (21 Punkte) | (535 fehit.)
536 536 | Benutzer- | DUINxx Erweiterbar in Einheiten zu
eingabe 8 Punkten
767 767 (232 Punkte) | Standardwert: 24 Punkte
DeviceNet- Blau 768 769 | System- DSOUTxx SOUTxx
Ausgabe ausgang
(256 Punkte) 799 1246 (31 Punkte) | (Nr. 768 CPU fehlt
normalerweise.)
800 800 | Benutzeray DUOUTxx Erweiterbar in Einheiten zu
sgabe 8 Anschlissen
1023 1023 (224 Punkte)| Standardwert: 24 Punkte
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Kapitel 7 Arbeiten mit dem DIO-Manager

7452 Oszlloskop

Nach dem Auswahlen der Anzeigemethode “Oszilloskop™ wird der E/A-Status
grafisch wie auf einem Oszilloskop angezeigt.

Wahrend der Anzeige als Tabelle schalten Sie das Gitter des Monitor SW der
E/A-Anzeige als Feld auf EIN.

Die maximale Anzahl der gleichzeitig angezeigten E/A betragt 8.

Durch Anklicken der Schaltflache “Zuriick” #]oder der Schaltflache “Weiter” #
kénnen Sie die vorhergehende oder nachste Seite der Liste anzeigen lassen.

FrC Y e e e s b VL SO TEN- TN i - WMD) v g
= I dvei Josd Hep

7 20 | o ] ||

Abb. 7-21 Anzeige “Oszilloskop” (DIO Manager)
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7453 Anzege

7-22

Nach dem Auswahlen der Anzeige “Feld” wird der E/A-Status als 'Feld'

angezeigt.

Wahrend der Anzeige als Tabelle schalten Sie das Gitter des Monitor SW der

E/A-Anzeige als Feld auf EIN.

Die maximale Anzahl der gleichzeitig angezeigten E/A betragt 32.
Durch Anklicken der Schaltflache “Zuriick” #| oder “Weiter” #| kénnen Sie die
vorhergehende oder ndchste Seite der Liste anzeigen lassen.

® C:\PROGRAMMEA\WINCAPS 24WH-6083D4VM-6083D5VM-6083D_dio - DIO Manager

Datei Bearbeiten Aktionen Estras  Hilfe

[ siM33
N REINEE!
0 ik
[ iz
IRRE
(NI
[ uins
0 uine

0 iz
0 ik
I NRE!
[ w10
0 ik
[ w2
[ oo4s
[ oo47

L9

L9

[l Hir
I Hinz
0 Hirz
[ HirA
[ Hins
[ Hine
0 Hinz
[ Hire

[

[] o056
[] oos7
[] oosa
[] o059
[] oog0
[] oot
[] oog2
[] o063

Abb. 7-22 Anzeige DIO Manager
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7.5 Menu “Extras’ (DIO Manager)

7.5.1 Optionen

Mit den Optionen werden die Betriebsbedingungen fir den DIO Manager
eingestellt.

Wahlen Sie “Optionen” aus dem Meni “Extras”, um die Eingabemaske
“Optionen” anzuzeigen. Durch Anklicken des jeweiligen Registers wird jedes
einzustellende Element gedffnet.

Durch Aktivieren von “Header-Datei erstellen” wird die Konfigurations-Makro-
definitionsdatei (dio_cnf.h) erstellt. Die Datei dio_cnf.h enthalt die
Makrodefinitionsinformationen fiir die Hardware-Einstellungen.

Anmerkung: Die zu bearbeitenden Elemente unterscheiden sich je nach
Benutzerstufe. Zu Informationen Uber die Einschrankungen
der Benutzerstufe, siehe Abschnitt 1.3 “ Sicherheit” in
Kapitel 1 dieses Handbuches. Informationen zum Andern
der Zugriffsebene, siehe Abschnitt 4.3.3 “*Neu anmelden” in
Kapitel 4 dieses Handbuches.

M onitor

$F Optionen X |

| Oszﬂlusknpl Anzeigel Hardwarel M—DNetl Anzeigel

—Option

1
Timerntersalh = J B00| ms

oK Abbrechen |

Abb. 7-23 Register “Monitor” (Fenster “Optionen”)

* Timer-Intervalle: Stellt die Intervalle fur das Abrufen von Daten von der
kontinuierlichen Uberwachung ein. Der Standardwert
betragt 500 msec.
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75.1.2 Oszlloskop

$F Optionen X |
Morutar
— Zeichnungsfarbe
Hintergrundfarbe: ISchwarz j
taRstahsfarbe: IDunkeIgrau j
MeRwertiarbe: IWeiB j
ok | Abbrechen |

Abb. 7-24 Register “Oszilloskop” (Fenster “Optionen™)

* Hintergrund: Geben Sie die Hintergrundfarbe des Oszilloskops an.
* Mal3stabsfarbe: Geben Sie die Farbe des Mal3stabs im Oszilloskop an.
* MeRwertfarbe: Geben Sie die Farbe fir die gemessenen Werte im

Oszilloskop an.

75.1.3 Anzeige

$F Optionen X |
| Hardwarel M—DNetl Anzeigel
— Zeichnungsfarbe
Farbe bei EIN: IHeIIgr'u'n j
Farhe bei ALUS: IDunkeIgrau j
oK Abbrechen |

Abb. 7-25 Register “Anzeige” (Fenster “Optionen”)

 Farbe bei EIN: Geben Sie die Farbe fiir den Status EIN in der Feldanzeige
an.

* Farbe bei AUS: Geben Sie die Farbe fir den Status AUS in der
Feldanzeige an.
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Kapitel 7 Arbeiten mit dem DIO-Manager

7514 Hardware

Klicken Sie das Register "Hardware” an, um verschiedene Parameter
festzulegen, die fir den DIO-Betrieb notwendig sind.

Zur Bedeutung und den Elementenummern der Parameter, siehe “Anhang” im
Programmierungshandbuch.

$F Optionen X |

Mnnitm'l Oszﬂlusknpl Anzeige | | M—DNetl Anzeigel

Eigenschaft :einstellen

* 512
E55A39
Allocation made (0,2:Compatible, 1,3:5tands 1
Farity bit (0:Inwvalid, 1:valid)

®

*

Hand 10 interruption setting (0:Invalid, 1 alic
DeviceMet Mo. of input slots
DeviceMet. No. of output slots

1
1
I
g
7

-

oK Abbrechen |

Abb. 7-26 Register “Hardware” (Fenster “Optionen™)

M-DNet

Klicken Sie das Register “M-DNet” an, um die Parameter festzulegen, die flr
den Device-Net-Master-Modus erforderlich sind. Zur Bedeutung und den
Elementenummern der Parameter, siehe “Device Net Master” im
BEDIENUNGSHANDBUCH.

$F Optionen

Eigenschaft

Serial Number
Expected Packet Rate
Inter_Scan_Delay

*

®

oK Abbrechen |

Abb. 7-27 Register “M-DNet” (Fenster “Optionen”)
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7516 Anzege

Klicken Sie das Register “Anzeige” an, um die Anzeigeoptionen fir
EINBLENDEN/AUSBLENDEN festzulegen.

Dieses Anzeigeregister erscheint, wenn die Benutzerstufe hoher als
“Programmierer” ist.

$F Optionen X |
Mnnitm'l Oszﬂlusknpl Anzeigel Hardwarel M-DNet Anzeigel
—Onation

| 1{EY Ll
Autom, Aktualisierung [Autom, Momentauinahme]

ok | Abbrechen |

Abb. 7-27 Fenster des Registers “Anzeige” (Optionen)

« Dateierweiterungsmenii:  Erweitert das Meni “Dateien” des DIO Manager.
Weitere Informationen, siehe Abschnitt 7.1.6
“Mendliste”.

* Automatische Aktualisierung (Automatische Momentaufnahme):
Wenn Sie die FenstergréRe &andern oder im
Bildschirm blattern wahrend der DIO Manager mit
dem Roboter-Controller verbunden ist oder
wahrend er eine Verbindung aufbaut, erstellt der
Manager automatisch eine Momentaufnahme.
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7.5.2 DIO-Befehlsanzeige

Die DIO-Befehlsanzeige zeigt die Bitmuster des DIO-Befehls an.
Informationen zu den DIO-Befehlen, siehe Kapitel 5 “Schnittstelle des Roboter-
Controller” des Installations- und Wartungshandbuches.

D10-B efehlzanzeige fiir Standardzuordnung

- Befehlshereich: E/A[30 BIS 33)(M-Dnet[528 BIS 543])

1 - Programmbetrieb -
R4 30B44) I E J

~Datenbereichl: EfAR BIS 13](M-Dnet[520 BIS 527])

I I I I I I I |:| 20]'1 —Prugrammrljcksetzungsstanj

13(527) B[S
- Datenbereich?; E/A[14 BIS 28](M-Dnet[544 BIS 5477)

OOfOCOCOCOCOERER Is
291543] 14(528)

|:| ESAL](M-Dnet[5149]) - Ungerade

Abb. 7-28 DIO-Befehlsanzeige
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7.6 Menu “Hilfe”

Das Men “Hilfe” enthalt Erlauterungen tber die Verwendung von WINCAPSII.

| Hilre:
Inhalt F1
Mach Schiizzel zuchen. ..

Infa

Abb. 7-29 Menu “Hilfe”

7.6.1 Inhalt

Hiermit wird das Inhaltsverzeichnis der “Hilfe” angezeigt.

7.6.2 Nach Schlussel suchen

Sucht nach einem Element unter Verwendung eines Schllisselwortes. Wenn
das Element gefunden wurde, so erscheint die zugehdérige Beschreibung.

7.6.3 Informationen zum DIO Manager

Zeigt die Versionsinformationen zum DIO Manager an.
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Kapitel 8

 -———

Arbeiten mit dem
Arm Manager

Dieses Kapitel beschreibt die Funktionen des zur
WINCAPSII-Software gehdrenden Arm Manager,
die fur die Arbeit mit dem PC-Programmierungs-
system verwendet werden.






Kapitel 8 Arbeiten mit dem Arm Manager

8.1 Uberblick Uber den Arm Manager

8.1.1 Uberblick Uiber die Funktionen

Der Arm Manager ist ein Werkzeug zum Uberwachen der momentanen Position
des Roboterarmes, der tatsachlichen Werkzeugnummer und der tatsachlichen
Arbeitsnummer.

Da eine Simulation von Roboteraktionen auch ohne eine tatséachliche
Bedienung des Roboters mdglich sind, kébnnen Roboterprogramme von der
Ausgangssituation ab effizient und sicher entwickelt werden.

Hauptsymbolleiste

1)

% C:\PROGRAMME\WINCAPS 2\WM-6083D\WM-60830\WM-60830.__. =] E3

Datei Beatbeiten  Akbonen \dnsicht Futraz  Hilfe

£ @D w7l %l w] &gl

ITyp =3 j &2 |(494.517, 417.5654, 754.3035, -173.9333. 7. 443057, -133.5446, 3] |

slolae v
L [ %8s =

2
ol

Rotation um die

V_Arheca \ —

) 5l .3 i J\\
Bedienungsleiste (2) é \ \ b /

Bedienungsleiste (4)

Roboteranzeige Bedienungsleiste (3)

Abb. 8-1 Fenster “Arm Manager”
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8.1.2 Symbolleiste (Arm Manager)

Hauptsymbolleiste

(-

]

®E B E

I

Schaltflache “VERBINDEN?". Siehe Abschnitt 8.4.1 “Verbinden”.

Schaltflache “MOMENTAUFNAHME". Siehe Abschnitt 8.4.2
“Momentaufnahme”.

Schaltflache “MONITOR”. Siehe Abschnitt 8.4.3 “Monitor”.
Schaltflache “SENDEN”". Siehe Abschnitt 8.2.5 “Projekt Ubertragen”.

Schaltflache “ARBEITSKOORDINATENSYSTEM FESTLEGEN". Siehe
Abschnitt 8.6.1.6 “Arbeit”.

Schaltflache “WERKZEUGKOORDINATENSYSTEM  DEFINIEREN”.
Siehe Abschnitt 8.6.1.5 “Werkzeug”.

Schaltflache “BEREICHSKOORDINATENSYSTEM DEFINIEREN". Siehe
Abschnitt 8.6.1.7 “Bereich”.

Schaltflache “FERNSTEUERUNGSBETRIEB". Siehe Abschnitt 8.6.2
“Fernsteuerungsbetrieb”.

Schaltflache “OBJEKTBAUM". Siehe Abschnitt 8.6.4 “Objektbaume”.

Bedienungdleiste (1)

IType-T 'l
IType—P 'l
IType—J 'l

8-2

&

Schaltflache “T-TYP”. Zeigt die aktuelle Position des Roboters als T-Typ an.
Schaltflache “P-TYP”". Zeigt die aktuelle Position des Roboters als P-Typ an.
Schaltflache “J-TYP”. Zeigt die aktuelle Position des Roboters als J-Typ an.

] Anzeigefeld “AKTUELLE POSITION”. Zeigt die aktuelle Position des

Roboters an.

Schaltflache “"KOPIEREN”". Kopiert die aktuelle Position des Roboters in
die Zwischenablage.
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Bedienungdleiste (2)

B

s © |

I B

l«

Schaltflache “DRAHTMODELL”. Andert die Zeichnung des Roboterarmse
in ein Drahtmodell.

Schaltflache “FLACHENSCHATTIERUNG”. Andert die Zeichnung des
Roboterarmes in eine Flachenschattierung.

Schaltflache “GLEITENDE SCHATTIERUNG”. Andert die Zeichnung des
Roboterarmes in eine gleitende Schattierung.

Schaltflache “PROJEKT”. Gibt an, ob der Roboter perspektivisch
angezeigt werden soll.

BLICKPUNKT VERSCHIEBEN Y-ACHSEN-DREHUNGSLEISTE. Dreht
die Roboteranzeige um die Y-Achse.

Bedienungdleiste (3)

8l

£

£ L

Schaltflache “SPERRE Z”, setzt den Blickpunkt in Richtung der Z-Achse.
Schaltflache “SPERRE X", setzt den Blickpunkt in Richtung der X-Achse.
Schaltflache “SPERRE Y, setzt den Blickpunkt in Richtung der Y-Achse.

BLICKPUNKT VERSCHIEBEN VERTIKALE Leiste. Blattert die
Roboteranzeige vertikal.

Bedienungdleiste (4)
a:4] | | BLICKPUNKT VERSCHIEBEN X-ACHSEN-DREHUNGSLEISTE. Dreht

die Roboteranzeige um die X-Achse.

b:a] | *| ZOOM-LEISTE. Zoomt die Roboteranzeige heran oder weg.
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8.1.3 Allgemeine Anwendung

Dieser Teilabschnitt beschreibt den Ablauf der Offline-Programmierung.

Anmerkung: Da der aktuelle Arm Manager keine ausreichende
Kalibrierungsgenauigkeit fir eine prazise Programmierung
aufweist, wird eine Punktprogrammierung zur Uberprifung
des Programmbetriebs durchgefihrt.

Bei der Konzeption

Monitor gestartet ohne | Sjehe Abschnitt 8.4.3 “Monitor”.
Verbindung

—__»| Roboteroperation mit Siehe Abschnitt 8.6.2 “Fernsteuerungs-
Simulationsabbildern betrieb”.

l

Siehe Abschnitt 6.4.4  “Stellung
Eingabe der abrufen” in  Kapitel 6 dieses
aktuellen Stellung Handbuches
fur Variable ;!

Anmerkung:

Bedienung des Variable Manager

Nein

Alle Punkte
fertig

Variable Siehe  Abschnitt  6.2.5 “Datei
Datentibertragung Ubertragen” in Kapitel 6 dieses
Handbuches.
Anmerkung:

Bedienung des Variable Manager
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Beim Monitoring

Mit Roboter-Controller
verbunden

l

Gewilinschtes Element fur
Monitoring auswéahlen

l

Monitor starten

Siehe Abschnitt 8.4.1 "Verbinden".

Siehe Abschnitt 8.6.1.1 "Monitor".

Siehe Abschnitt 8.4.3 "Monitor".
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8.1.4 Zuverwaltende Dateien

8141

8.1.4.2

8-6

Abb. 8-2 zeigt die vom Arm Manager verwalteten Dateien. In den folgenden
Abschnitten werden diese Dateien beschrieben.

X

Arm Manager

3

arm_cnf
* ARM .h
Armdatei Armkonfiguration

Definitionsdatei

Abb. 8-2 Vom Arm Manager verwaltete Dateien

Arm-Dateien (*.ARM)

Die Serviceinformationen des Roboter-Controller fir ein Projekt und andere
Informationen zum Einstellen und Lesen des SET-Befehls im Menl "Werkzeug"
des Arm Manager werden in einer Arm-Datei gespeichert.

Da fir jedes Projekt eine separate Datei erstellt wird, konnen Robotermerkmale,
die sich von Projekt zu Projekt unterscheiden, auch bei der Verwaltung mehrerer
Projekte ohne Verwechslungen verwaltet werden.

Die Erweiterung fur die Datei lautet ".ARM".

Makrodefinitionsdatei fir die Armkonfiguration (arm_cnf.h)

Speichert die Makro-Definitionsdaten fiir die Arm-Daten.

Die Definitionsdatei fur das Konfigurationsmakro ist dort gespeichert, wo auch
die Arm-Dateien (*.ARM) abgelegt sind.

Der Dateiname lautet "arm_cnf.h".

Zur Verwendung eines Makros zu einer Arm-Konfiguration vom PAC-Programm
aus mul3 diese Makro-Definitionsdatei mit einer #INCLUDE Anweisung am
Anfang des Programmes eingefligt werden.
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8.1.5 Mendlliste (Arm Manager)

Das Befehlsmeni des Arm Manager hat die folgende Baumstruktur:

Datei
Neu (Stufe Programmierer) *1
Offnen (Stufe Programmierer) * 1
Speichern
Speichern unter (Stufe Programmierer) *1
Ubertragen
Drucken
SchlieRBen

Bearbeiten
Ausschneiden
Kopieren
Einfligen
Umbenennen
Rekonstruieren

Aktionen
Verbinden
Momentaufnahme
Monitor

Ansicht
Arm
Werkzeug
Arbeit
Flache
Hindernis

Extras
Optionen
Fernsteuerungsbetrieb
Objektbaume
Stellungskonvertierung

Hilfe
Inhalt
Nach Schliissel suchen
Info

Abb. 8-3 Meniibaum des Arm Manager

*1:  Wird nur angezeigt, wenn das Menl der Anzeigeoption der
Dateinamenserweiterung aktiviert ist. Zum Einstellen der Anzeigeoption
melden Sie sich zunachst wieder auf der Programmiererstufe an. Wahlen
Sie anschlieBend "Extras", "Optionen" und "Ansicht" aus, und markieren
Sie das Dateierweiterungsmeni der Anzeigeoption.
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8.2

8.2.1

8.2.2

8.2.3

8-8

Ment " Datel" (Arm Manager)

Der Arm Manager hat eine Arm-Datei zum Speichern von Informationen zur
Generierung der Kurve. Das Dateiment des Arm Manager wird zur Verwaltung
der Arm-Dateien verwendet.

Datei Bearbeiten  Aktionen  Ansicht  Eutre

Heu

Offres... Strg+0
Speichern Strg+5
Speichern unter...

[Ibertragen St
Drucken... Strg+F

Makrodefinitionsdatei erstellen

Schliefen

Abb. 8-4 Meni "Datei"

Neu (Stufe Programmierer)

Erstellt neue Informationen zum Roboterarm.

Offnen (Stufe Programmierer)

Offnet eine vorhandene ARM-Datei.
Die standardmaRige Windows-Eingabemaske erscheint. Wahlen Sie eine zu
offnende Arm-Datei aus, und klicken Sie "OFFNEN" an, um die Datei zu 6ffnen.

Suchen in: I@VN'EDE% j ﬁl

WM-50830. arm

Dateiname:  |¥REEIEEN Offren I
D ateityp: I.ﬁ.rm-Datei [*.arm)] =] fibbrechen |
&

Abb. 8-5 Dialogfenster "Projekt 6ffnen”

Speichern

Speichert den aktuellen Status in der momentan ausgewahlten Arm-Datei.
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8.2.4 Speichern unter (Stufe Programmierer)

Speichert die aktuellen Informationen zum Roboterarm in einer neuen Arm-
Datei.

Die standardmé&Rige Windows-Eingabemaske erscheint. Wahlen Sie den Pfad
aus, und geben Sie den Namen der Datei ein. Klicken Sie Speichern an, um die
Daten zu speichern.

Speichem jn: | Y6083 =l g|

WM-B0330. arm

Dateiname:

' -E0830 Speichemn I
Dateitwp: IAlm-Datei [*.arm) j Abbrechen |
v

Abb. 8-6 Fenster "Speichern unter"

8.2.5 Ubertragen

Wenn die Kommunikation mit dem Roboter-Controller eingeschaltet ist, kbnnen
die Umgebungstabellendaten gesendet oder empfangen werden.

Die Umgebungstabellen beziehen sich auf die Anordnung der fir den Betrieb
des Roboters erforderlichen Daten.

Wenn das Dialogfenster "Umgebungstabelle Ubertragen” angezeigt wird,
wahlen Sie die Tabelle aus, und klicken Sie auf Senden oder Empfangen, um
Daten zu Ubertragen.

@ Umgebungstabelle iibertragen |
- Takelle uberragen
e Senden >
<Kurse»

. < Empfangen
<Kanfig> Frang
<Werkzeug?
<Arheits Abbrechen
«Bereich»

Alle

Abb. 8-7 Fenster "Umgebungstabelle Gbertragen”

Die Elemente in der Ubertragungstabelle entsprechen dem unter 8.6 "Menii
Extras" festgelegten Inhalt.

Anmerkung 1: Nachdem Sie die Konfigurationseinstellungs-, die
Kurven- und die Servodaten Ubertragen haben, missen
Sie den Roboter-Controller neu starten.
2. An den Controller werden die Werkzeug- und
Arbeitsdaten gesendet, die mit den Befehlen "Werkzeug"
und "Arbeit" gedndert wurden.
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8.2.6 Drucken

Druckt die Umgebungstabelle des Arm Manager.

8.2.6.1 Objekt drucken

Die Eingabemaske "Print Manager" erscheint. Wahlen Sie das Register "Objekt
drucken” und anschlieRend das zu druckende Objekt aus. Klicken Sie Drucken
an, um die Daten zu drucken.

B Print Manager |

Objekt |  Option |

Wenwendet EFS0N Ph-2200C

—Dhjekt drucken
<Font |_1> """"""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""" Alle |

1 <Bahn>

[ <Serna>

[ <Werkzeugs
[ <Arbeity

| <Bereich»

Orucken Ahkbrachen “Worschau Einstellen

Abb. 8-8 Register "Objekt" (Eingabemaske "Print Manager")

¢ Alle auswahlen: Wahlt alle Umgebungstabellen als Objekt fiir den
gleichzeitigen Druck aus.

« Einstellen: Zeigt das Dialogfenster "Drucker einstellen” an und nimmt
verschiedene Druckereinstellungen vor.

 Vorschau: Aktiviert die Anzeige des Druckstatus vor dem eigentlichen
Druck.

« Abbrechen: Schliel3t das Dialogfenster, ohne Daten zu drucken.

* Drucken: Druckt die Tabelle.

* Option: Zeigt Druckoptionen an.

TIP:  Wenn Sie nur bestimmte Seiten drucken wollen, klicken Sie nach
der Vorschau die Schaltflache | & "Drucken" an.

ANMERKUNG: Wenn Sie mehrere zu druckende Objekte auswahlen,
kann "Vorschau" nicht verwendet werden.
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ET'} <Konhg> H=] E3

=

Brrn Manager el el 4
=Apphemnon modwen ;iMoo filz oo - " apd_mlb
Prog=rip Valuz frlacm Aemalerd
Caoual 32 of mouen opummunn 0 | CHD_AsRACE
Flooi-munt o1 Chabod-maunt 0 | SHD_sPacE
#ima of poplood [p) 10000 | EHD_LOAD
Faplomd caavm ol graey X (o) 0| D LDFosa
Faplomd covm of guvny ¥ [mm) 20 | oD LoerEay
Foplomd conwm of greeay 3 [mm) 100 | CD [OFOEnT
Eamda pulat muat fin paauooing olowmes (1) 20 | D FLSWDTHI

Encnda pulaz mun for poanming dlowmes (131 | CHD FLEWOTHS
noing dlowmes [14] 0 | S FLEWOTHY
g ollowmes [15] w | CHD_FLEWOTHS
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[
1
[
[
1
[
1
Enemda pulaz muot fin poaiunoing olowmes (121 20 | D FLEWDTHL 1
[
1
1
[
1
[
[
1

-
Coouol loe gods || oD Lochgnfs _I

L] 1 [ ][conce ][] [Z2]ED]c0] [close]  aei133 Tak

Abb. 8-9 Vorschaufenster

Bewegt den Cursor auf den Anfang/das Ende der Seite.

Bewegt den Cursor auf die vorhergehende/folgende Seite.

Wahlt die DarstellungsgréiRe (verkleinert/Standard/vergrof3ert)
Offnet das Fenster zum Starten des Ausdruckes.

Der Druckbereich (bestimmte Seiten) eines Objektes kann
angegeben werden.

A=
EE=

Ui

Print |
Frinter; Swsterndmicker [EPSON PM-2200C)
Frint B ange Lancel |

@ Al
£ Eages Copies: I 15:’
Fram; I 1} o 1 [V Collate Copies

Abb. 8-10 Fenster "Drucken"

B9 @il . Exportiert die Objektdatei.
Die ausgewahlte Objektdatei wird in das angegebene Dateiformat
umgewandelt und an das Ziel ausgegeben (gespeichert).

Export |

Format; Deztination;

| Disk file =l

] I Cancel |

Abb. 8-11 Fenster "Exportieren”
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8.2.6.2 Option

Nach Auswahl des Registers "Option” werden die Druckoptionen angezeigt.

Anmerkung: Die Option "Drucken" steht im Arm Manager nicht zur
Verfigung.

8.2.7 Schliefden

Beendet den Arm Manager und schliel3t das Fenster "Arm Manager".
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8.3

8.3.1

8.3.2

8.3.3

8.3.4

8.3.5

Menl " Bearbeten" (Variable Manager)

Dieses Menu wird zum Bearbeiten des Objektbaums verwendet.

Edit  Action  “iew Tool

Cuk Chrl+
Copy Chrl+C
Paste Clrl+f
R ename
Beconfigure

Abb. 8-13 Meni "Bearbeiten"

Ausschneiden

Schneidet Daten aus dem ausgewahlten Bereich aus. Die ausgeschnittenen
Daten kdnnen mit dem Befehl "Einfigen" verwendet werden.

Anmerkung: Nur die ausgewahlten Daten werden ausgeschnitten.
Beachten Sie, dal die Daten auf der untergeordneten
Stufen zu den ausgewahlten Daten ebenfalls geldscht
werden.

Kopieren

Speichert voriibergehend die gleichen Daten wie in dem ausgewahlten Bereich.
Die mit dem Befehl "Kopieren" gespeicherten Daten kénnen mit dem Befehl
"Einfligen" eingefligt werden.

Einfligen

Fugt die mit "Ausschneiden" oder "Kopieren" temporar gespeicherten Daten an
einer angegebenen Position ein.

Umbenennen

Offnen Sie den Objektbaum, geben Sie ein Objekt an, und andern Sie mit
"Umbenennen” den Namen des Objektes.

Umkonfigurieren

Zeichnet den Objektbaum neu und zeigt nur das Root-Objekt an.
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8.4 Menl " Aktionen" (Arm Manager)

Die Befehle im Menu "Aktionen" kénnen auch durch Anklicken der Schaltflachen
in der Funktionsleiste aufgerufen werden.

Akbonen Ansicht  Esxtras

v Yerbinden
 omentaufniabime
F aritar

T ke e gl

Abb. 8-14 Menii "Aktionen" und Schaltflachen

8.4.1 Verbinden

Erstellt eine Verbindung zum Roboter-Controller.

Ist die Verbindung hergestellt, weist das Ment einen Hakchen auf.

Die Schaltflache | "Verbinden" funktioniert genau wie der Befehl "Verbinden".
Bei bestehender Verbindung wird die Schaltflache in gedriicktem Zustand
angezeigt.

8.4.2 Momentaufnahme

8.4.3 Monitor

8-14

Ruft die momentanen Daten aus dem Roboter-Controller ab.

Die Schaltflache |&|"Momentaufnahme" hat die gleiche Funktion wie der Befehl
"Momentaufnahme”.

Stellen Sie vor der Ausfiihrung des Befehls "Momentaufnahme” sicher, daf3 der
Arm Manager mit dem Roboter-Controller verbunden ist.

Ruft die Daten aus dem Roboter-Controller regelmaRig ab.

Die Schaltflache | "Monitor" hat die gleiche Funktion wie der Befehl "Monitor".
Stellen Sie vor der regelmafigen Ausfiihrung des Befehls "Monitor" sicher, daf3
der Arm Manager mit dem Roboter-Controller verbunden ist.
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8.5 Menlu " Ansicht" (Arm Manager)

Gibt die in der Roboteranzeige darzustellenden Elemente an.

Anzicht  Extras
Arm
wherkzeuq
Arbeit
Bereich
Hindernis

¥ C:\Program Files\wincaps 2 RA-D0405RA-DDDD. anm - A Mansges =] E

Fie Edt Action Miew Jood Help

Arm
ool o o) el -
|—:1.|._,E.-J ..| 4 122 99971 109.9995, 9.99955E, 0, 59 99966, D) P

Arbeit

Hindernis

Werkzeug Flache

Abb. 8-15 Meni "Ansicht" und Bildschirmanzeige
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85.1

8.5.2

8.5.3

8.5.4

8.5.5

8-16

Arm

Definiert die Anzeige des Roboterarmes. Wenn "Arm" im Meni markiert ist, wird
der Roboterarm angezeigt.

Wer kzeug

Definiert die Anzeige der Werkzeugkoordinaten. Wenn "Werkzeug" im Meni
markiert ist, wird das Werkzeug angezeigt.

Arbeit

Definiert die Anzeige der Arbeitskoordinaten. Wenn "Arbeit” im Meni markiert ist,
werden die Arbeitskoordinaten angezeigt.

Bereich

Definiert die Anzeige des Bereiches. Wenn "Bereich” im Menu markiert ist, wird
der Bereich angezeigt.

Definieren Sie den Bereich tUber den Objektbaum im Meni "Extras". Siehe
Abschnitt 8.6.3 "Objektbaume™.

Hindernis

Definiert die Anzeige eines Objektes. Wenn "Hindernis" im Menl markiert ist,
wird das Objekt "Hindernis" angezeigt.

Definieren Sie das Hindernis tUber den Objektbaum im Menl "Extras". Siehe
Abschnitt 8.6.3 "Objektbaume™.
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8.6 Menl " Extras' (Arm Manager)

Extraz Hilfe

Optionen...
Fommunikation einztellen ...

Fermnsteuerungshetrieb

Objgktbaurmn

Stellungsdaten konwverhieren

Abb. 8-16 Meni "Extras"

8.6.1 Optionen

Mit den Optionen werden die Betriebsbedingungen fur den Arm Manager
eingestellt.

Wahlen Sie Optionen aus dem Men "Extras”, um die Eingabemaske
"Optionen” anzuzeigen. Klicken Sie das Register an, und legen Sie die
erforderlichen Daten fur die entsprechenden Elemente fest.

Wenn Sie "Header-Datei erstellen” markieren, wird die Makrodefinitionsdatei
(arm_cnf.h) fur die Konfiguration des Roboterarmes erstellt.

Anmerkung: Welche Elemente bearbeitet werden kénnen, hangt von der
Benutzerstufe ab. Zu Informationen tber die
Einschrankungen der Benutzerstufe, siehe Abschnitt 1.3
"Sicherheit" in Kapitel 1 dieses Hanbuches.

Informationen zum Andern der Zugriffsebene, siehe
Abschnitt 4.3.3 "Neu anmelden” in Kapitel 4 dieses
Handbuches.
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8.6.1.1 Monitor

Maonitor | Knnﬂg.l Kuwel Senml Werkzeugl Arheitl Elereichl Pxnzeigel

~Dption
I
Tmerdntercall. =5 500 ms
I
Altionsprotokell:  — 10| Funkte

F\grbeitskDDrdinatensystem gleichzeitig uberwachen

W Netkzeugkoaordinatensystam gleichzeitig ubenwachen;

ANAN

\\ Ok, Abbrechen

Markieren Sie dieses Priiffeld durch
ein Hakchen, um die tiberwachten
Werte anzuzeigen.

T o \Psagam 1 il vusars s LA -DUEND TLA DO s - Aus B snage =] ED

[l [l gohee s (el Hep

[Fmlgl ol %16 «=lEl

Crmerd =] | M|, o0 BES 3 BEGEE, [ 53 5685

o [l 9]

3] clela

I

541 N g 1 4

Abb. 8-17 Register "Monitor" (Fenster "Optionen")

e Timer-Intervalle: Legt die Intervalle zum Abrufen von Daten bei der
Uberwachung fest. Der Standardwert betragt 500 msec.

« Aktionsprotokoll: Beim Zeichnen der Roboterkurve legt diese Angabe fest,
wie viele Punkte fir die Positionsdaten gezeichnet werden.
Der Standardwert betragt 10 Punkte.
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__________________________________________________________________________________________________________________|

8.6.1.2 Konfiguration

Klicken Sie das Register "Konfig." an, um verschiedene Parameter fir
Beschleunigung, Verzdgerung und Positionierung festzulegen. Zur Bedeutung
der einzelnen Parameter, siehe Abschnitte 4.6 "Steuersétze der
Bewegungsoptimierung"”, 4.7 "Benutzereinstellungen der
Hauptkontrollparameter® und "Anhange" in Kapitel 4 bzw. am Ende des
PROGRAMMIERUNGSHANDBUCHES.

#F Optionen Ed
| Kunrel Senrnl Werkzeugl Arheitl Elereichl Anzeigel
Eigenschaft ‘ert setzen
* 1
* 1
Caontral set of motion optimization 0
Flaar-maunt or Dwerhead-mount 0
Mass of payload (g) 1a00a
Fayload center of gravity = (mm) 0
Fayload center of grawvity ¥ (mm) a0
Fayload center of gravity £ (mm) 100 -
OK | Abbrechen |

Abb. 8-18 Register "Konfig." (Fenster "Optionen")

8.6.1.3 Generierung der Kurve

Klicken Sie das Register "Kurve" an, um verschiedene Parameter festzusetzen,
qie fir den Roboterbetrieb erforderlich sind.
Andern Sie die Parameter durch erneutes Schreiben des Wertegitters in der

Liste.
Die Bedeutung der Parameter ist im "Anhang" des
PROGRAMMIERUNGSHANDBUCHES beschrieben.

#F Optionen x|

E| SENDI Werlaeugl Arbeitl Elereichl Anzeigel

Munitnrl Konfig.

Eigenschaft Jert setzen
* 4
* 1
* 10
Positive software motion limit (J1,deg*1073) 170000
Positive software motion limit (J2,deg*1073) 135000
Positive software motion limit (J3,deg*1073) 166000

)

)

Positive software motion limit (J4.deg*1 073 185000
Positive software motion limit (J5,deg*1 073 120000

-

ok | Abbrechen |

Abb. 8-19 Register "Kurve" (Fenster "Optionen")
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8.6.1.4 Servo

Klicken Sie das Register "Servo" an, um verschiedene Parameter festzusetzen,
die fur das Servosystem des Roboters erforderlich sind.

Andern Sie die Parameter durch erneutes Schreiben des Wertegitters in der
Liste.

Die Bedeutung der Parameter ist im "Anhang" des
PROGRAMMIERUNGSHANDBUCHES beschrieben.

-ﬁ,‘: Optionen

0| wenzeug | Areit] Bereich | Anzeige|

Monitor | Konfig. | Kurve

Eigenschaft lert setzen

=l 2| 2| B B[ B E[ ¥
[ U R e T e e e e e

-

ok | Abbrechen |

Abb. 8-20 Register "Kurvengenerierung" (Fenster "Optionen™)

8.6.1.5 Werkzeug

8-20

Klicken Sie das Register "Werkzeug" an, um die Werkzeugkoordinaten

festzulegen, die auf dem Roboterdisplay angezeigt werden.
Durch das Anklicken der Schaltfliche .| zum Einstellen des
Werkzeugkoordinatensystems wird dasselbe Dialogfenster "Optionen" gedffnet.

-ﬁl- Optionen x|
Mnniturl Knnﬂg.l Kurvel Servo gl Arbeitl Elereichl Anzeigel
M. | N Z| P R Fil

1 0 0 ] 0 0

z 0 0 ] 0 0

3 il 0 0 0 0

4 il 0 0 0 0

5 il 0 0 0 0

B 0 0 0 0 0

7 0 0 0 0 0 =
R

Ok | Abbrechen |

Abb. 8-21 Register "Werkzeug" (Fenster "Optionen")
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8.6.1.6

8.6.1.7

Arbeit

Bereich

Klicken Sie das Register "Arbeit" an, um die Arbeitskoordinaten festzulegen, die
auf dem Roboterdisplay angezeigt werden.

Durch das Anklicken der Schaltflache 3| zum Einstellen des
Arbeitskoordinatensystems wird dasselbe Fenster "Optionen" gedffnet.

-ﬁl- Optionen x|

Mnniturl Knnﬂg.l Kurvel Senﬂ:l Werkzeuy P«r Itl Elereichl Anzeigel

)

oo oo oo o|X

=3

oo oo oo o)X
oo o oo s sl
oo oo olo ol
DDDDDDD%

o o o o o o ok

~l ||| L |la|ra ] — (T

Ok | Abbrechen |

Abb. 8-22 Register "Arbeit" (Fenster "Optionen™)

Klicken Sie das Register "Bereich" an, um die Bereichskoordinaten festzulegen,
die auf dem Roboterdisplay angezeigt werden.

Durch das Anklicken der Schaltflache f| zum Einstellen des Bereiches wird
dasselbe Einstellungs-Dialogfenster getffnet.

$iF Optionen

r-nunitur| Kum’lg.l Kur\rel Ser\ml Werlc{eugl Arbeit

M. | | Z| Fx|

0 0 0 0 0

1 0 0 0 0

2 0 0 0 0

3 0 0 0 0

4 0 0 0 0

5 il 0 il 0

B 0 0 0 0

—= o - o -

ok | Abbrechen |

Abb. 8-23 Register "Bereich" (Fenster "Optionen™)
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8.6.1.8 Anzege

Klicken Sie das Register "Anzeige" an, um die Anzeigeoptionen fir
Einblenden/Ausblenden festzulegen.
Dieses Anzeigeregister erscheint, wenn die Benutzerstufe hoher als
"Programmierer” ist.

IE Optionen

Munitnrl Kunﬂg.l Kunrel Ser\rnl Werkzeugl Arbeitl Bereich  Anzeige

0

¥l Autom. Aktualisierung (Autam. Momentaufnahme)

Ok | Abbrechen |

Abb. 8-24 Register "Anzeige" (Fenster "Optionen")

» Dateierweiterungsmeni: Erweitert das Dateimenl des Arm Manager. Weitere
Informationen, siehe Abschnitt 8.1.5 "Menlliste".

« Automatische Aktualisierung (Automatische Momentaufnahme):
Wenn Sie die FenstergroRe andern oder im
Bildschirm blattern wahrend der Arm Manager mit
dem Roboter-Controller verbunden ist oder wéhrend
er eine Verbindung aufbaut, erstellt der Manager
automatisch eine Momentaufnahme.

« CALSET-Daten (BER, CALSET-Werte) werden nur gesendet, wenn "Erlaubnis
zur CALSET-Ubertragung" ausgewahlt ist. Dadurch wird die unerwartete
Ubertragung von CALSET-Daten verhindert.

Diese Option ist standardmafig nicht ausgewahlt.

Anmerkung: Die BER-Werte und die CALSET-Werte sind bei jedem
Roboter anders. Wenn Sie die Werte senden, stellen Sie
sicher, daR die korrekten Daten fir die Ubertragung
eingestellt sind. Wenn der Roboter-Controller Daten
empfangt, die nicht korrekt sind, lauft er nicht
ordnungsgemal.

Weitere Informationen zu "CALSET," siehe INSTALLATIONS-
UND WARTUNGSHANDBUCH.

« Sie kdnnen Hardwarebeschleunigung verwenden.

Wenn die Hardwarebeschleunigung aktiviert ist, erfolgt der Bildaufbau im Arm
Manager entsprechend den Einstellungen |hres PC fir "Grafische
Hardwarebeschleunigung" schneller.

Damit diese Einstellung wirksam wird, missen Sie WINCAPSII neu starten.

Anmerkung: Die Verwendung einiger Grafiktreiber auf Inrem PC kann in
Verbindung mit der Hardwarebeschleunigung dazu fuhren,
dall der Arm Manager Grafiken nicht korrekt anzeigt.
Deaktivieren Sie in diesem Fall die
Hardwarebeschleunigung.
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8.6.2 Schaltflache" Fernsteuerungsbetrieb”

Durch die Auswahl des Befehls "Fernsteuerungsbetrieb” wird das Fenster
"Fernsteuerungsbetrieb” angezeigt.

Fur eine Fernbedienung des Roboters ziehen Sie das Fenster
"Fernsteuerungsbetrieb” mit der Maus an dem Register.

Remote Operation ___________________[|
F [worko-Basex] 17 [Each Axis

a4 [
2 [
13 4 [
Jq [
35 [
5 [

L]

I

Abb. 8-25 Fenster "Fernsteuerungsbetrieb”

Anmerkung: Verwenden Sie den Arm Manager ohne Verbindung. Aus
Grunden der Sicherheit ist der Roboter so konzipiert, daf
er sich nicht bewegt, auch wenn die Verbindung zum
Roboter-Controller besteht.
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8.6.3 Objektbaume

Definiert das in der Roboteranzeige zu zeichnende Objekt.
Wahlen Sie "Objektbaum™ im Menl "Extras" aus, um das Fenster "Objektbaum™

8-24

anzuzeigen.

" Dbject Tree = B3
!@ Roat =
B @ Base:l Total Objects: |98 /256 ‘
Epeee] &j leéd g;tary 5 - Propeity - Dbject{1 0]~
Epee] @ Triangle [ Display Redraw
[ MotorCov . " M“J
£| ........ - Relative Position:
I = | 3 Rt 10
! v [-115 Ry |90
= Z |50 Rz |0
............ % lemnmal el s
............ redl
2
............ @ Areal i 2§
......... @ Areal z |- BZ |-
............ @ Areal b
@ Aread
fo [P Aresl
e {FH Areaf
Areal
)‘k Woarkl -
0 — D

* [+] Markierung:

* [-] Markierung:

« Hinzufligen:

* Schliel3en:

* Relative Position:

o XIYIZ:

* RX/RY/RZ

* Grol3e (L):
o XIYIZ:

* Farbe (C):

* Neu zeichnen:

Abb. 8-26 Fenster "Objektbaum"

Gibt an, daR die hierarchische Struktur der niedrigeren
Ebene des Objektbaums ausgeblendet ist. Durch Anklicken
dieser Markierung wird die hierarchische Struktur der
niedrigeren Ebene angezeigt.

Gibt an, daRR die hierarchische Struktur der niedrigeren
Ebene des Objektbaums angezeigt wird. Durch Anklicken
dieser Markierung wird die hierarchische Struktur der
niedrigeren Ebene verdeckt.

Fugt der niedrigeren Ebene des momentan ausgewahlten
Objektes ein neues Objekt hinzu.

Schlief3t das Dialogfenster "Objektbaum".

Gibt die Position des relativen Objektes im
Ereigniskoordinatensystem an.

Bezieht sich auf die x/y/z-Komponenten der relativen
Objektposition. Die Maleinheit ist Millimeter.
Drehungswinkel des Objektes um die x/y/z-Achse.

Angabe in Grad.

Gibt die Grolie des Objektes an.

Bezieht sich auf die Lange (Grol3e) in x/y/z-Richtung. Die
MalReinheit ist Millimeter.

Gibt die Farbe des Objektes an.

Aktualisiert die Roboteranzeige.

* Anzeige: Wenn ein Hé&kchen erscheint, wird das Objekt in der
Roboteranzeige angezeigt.
Achtung: (1) Auch wenn die Merkmale des Objektes gedndert werden,

sind diese Anderungen erst nach Driicken der Schaltflache
"Neu zeichnen" sichtbar.

(2) Die Position von Arm, Werkzeug, Arbeit, Bereich und
GroRRe kann nicht geandert werden.

(3) Verwenden Sie das Meni "Einstellen" zum Andern von
Werkzeug, Arbeit und Bereich.
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8.6.3.1 Objektbdumen neue Baume hinzufiigen

Wahlen Sie ein hinzuzufiigendes Objekt aus.
» SCHRITT 1

Klicken Sie mit der rechten Maustaste, um das Meni "Inhalt"
} SCHRI I I 2 anzuzeigen, und kopieren Sie das Objekt.

Cut Chrl+
Copy

Pazte Ctrl+
R ename
Hecaonfigure

Klicken Sie mit der rechten Maustaste, um das Meni "Inhalt"
} SCHRI I I 3 anzuzeigen, und fugen Sie das Objekt ein.

@ RDEDé Fiase:1 Cut Chrl+
.......... ase: EDDP Etr|+|:
E‘ Paste Chrl+f
_— Rename
Beconfigure
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8.6.3.2 Objekteldschen

Wahlen Sie ein zu I6schendes Objekt aus.
» SCHRITT 1

Klicken Sie mit der rechten Maustaste, um das Meni "Inhalt"
} SCHRII I 2 anzuzeigen, und schneiden Sie das Objekt aus.

Copy Chrl+C
Pazte Chrl+b
Fename
Beconfiqure
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8.6.4 Konvertierung der Stellungsdaten

Dies ist das Werkzeug zum Konvertieren des Datentyps zwischen den drei Arten
von Stellungsdaten (P-Typ, J-Typ und T-Typ). Die Umwandlung erfolgt auf der
Basis des angegebenen Arbeitskoordinationsystems ("Arbeit") und des
Werkzeugkoordinatensystems ("Werkzeug"). Wenn Sie das
Arbeitskoordinatensystem, das Werkzeugkoordinatensystem oder den Datentyp
anklicken, werden die Berechnungen fir die Umwandlung ausgefthrt.

Stellungzdaten konvertieren

~Lokales Koordinatensystem
3 |sreemo-Basis  F L |WERKZEUGD - Flan:g]
~Datentyp—— X
© TypPE & Typ C TypT

et

g1 o J4] 0

Jz | 0 J5 0

J3 | 0 J& | 0

Abb. 8-27 Fenster "Stellungsdaten konvertieren"
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8.7 Menu " Hilfe"

Eine Beschreibung, wie WINCAPSII verwendet wird, kann mit dem Menu "Hilfe"
gelesen werden.

| Hile
i Inhalt F1
I Mach Schliizzel suchen...

Irfo

Abb. 8-28 Men "Hilfe"

8.7.1 Inhalt

Hiermit wird das Inhaltsverzeichnis der Hilfe angezeigt.

8.7.2 Nach Schlussel suchen

Sucht Elemente nach einem Schlisselwort. Wenn das gesuchte Element
gefunden wird, erscheint die entsprechende Beschreibung.

8.7.3 Informationen zum Arm Manager

Zeigt die Versionsinformationen zum Arm Manager an.
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Kapitel 9
O —————

Arbeiten mit dem
Vision Manager

Der Vision Manager verwaltet die Funktionen des
Bildverarbeitungs-Steuergerats. Dieses Kapitel
beschreibt die Funktionen des zur WINCAPSII-
Software gehdrenden Vision Manager, die vom
PC-Programmierungssystem verwendet werden.






Kapitel 9 Arbeiten mit dem Vision Manager

9.1 Uberblick iiber den Vision Manager

9.1.1 TUberblick iiber die Funktionen

9.1.1.1

Der Vision Manager unterstitzt die Erstellung von Visualisierungsprogrammen
in PAC.

Der Vision Manager Dbietet Ihnen die Mdglichkeit, interaktiv
Bildbearbeitungsfenster Zu definieren und Suchmodelle und
Nachschlagetabellen zu erstellen.

Abbilddaten kénnen im BMP-Format gesichert werden, Suchmodelldaten in
vom Benutzer definierten spezifischen Formaten.

Der Vision Manager kann entweder durch Anklicken der Schaltflache @] im
System Manager oder vom Ment "Fenster" aus gestartet werden.

Sobald der Vision Manager gestartet wurde, wird das Vision Manager-Fenster
angezeigt. Der Vision Manager stellt die folgenden Funktionen zur Verfligung:

Anmerkung: Um den Vision Manager verwenden zu kénnen, wird eine
uVision-Bildverarbeitungskarte (optional) benétigt.

Fenster "Vision Manager"

Formbearbeitungs-

Symbolleiste Hauptsymbolleiste Menlileiste

M| B8 @t &) m D

Objektanzeigestatus \ Programmieranzeige
Abbilddatenstatus Bildschirmanzeigestatus

Abb. 9-1 Vision Manager-Fenster
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9.1.1.2

9-2

Programmieranzeige:
Hier wird die Fensterform und/oder die Suchmodellform bearbeitet; Sie
kénnen dabei die Form in der Programmieranzeige mit Hilfe der Maus
anpassen.

Bildschirmanzeigestatus:
Zeigt den Status der aktuellen Bildschirmanzeige des Vision Monitor an.
Auflerdem wird hier der Status des Kamera- oder
Bearbeitungsbildschirmes angezeigt.

Objektanzeigestatus:
Zeigt das Bearbeitungsobjekt fir die Bildschirmanalyse an
(Prozefianzeige 0 bis 3).

Abbilddatenstatus:
Zeigt die Attribute von Abbilddaten an, die auf der Programmieranzeige
dargestellt werden.

Fenster "Optionen"

$F Optionen

Machschlagen I Allgemeine Einstellung| Anzeige|

Hell Tabelle[|Tabelle1|TabelleE|Tabe|IeE|Tai|
0 0 0 0 265
1 1 0 31 254
2 z 1 3] 253
3 3 2 63 262
4 4 2 74 261 ;
R L 3

: : A7 oen|
<] _>I_I
Standardtabelle: 100 = Al Standard |

Abbrechen |

Abb. 9-2 Fenster "Optionen™

Register "Nachschlagen™:
Legt die Nachschlagetabelle fest.

Register "Allgemeine Einstellung™:
Legt allgemeine Angaben fiir die Bildbearbeitungsfunktion fest.

Register "Anzeige™:
Legt die erweiterten Anzeigeeigenschaften fest.
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9.1.1.3 Fenster "Makroname bearbeiten"

$#if Makroname bearbeiten |
Fensterl Suu:hmu:udelll
Mr.| %Yenwendung |Makr|:|
0
1
2
3
4
5
B
i -
1 Abbrechen |

Abb. 9-3 Fenster "Makroname bearbeiten"

Hier werden die Makronamen der Fenster und Suchmodelle bearbeitet. Die
Definitionsdatei flir Makronamen kann von "Makrodefinitionsdatei erstellen”
aus angelegt werden; anschlieRend steht der Makroname fiir die Verwendung
in Programmen zur Verfligung.
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9.1.1.4

9-4

Werkzeugfenster

tereich. Schwerpunkt. Hauptach

~heBbedingung

Obijektenster: I Fensterl:

[

Obijekt

&+ el

Ergebnis
Elemente
“erarbeitunos
Bereich
achwearpunki
schwerpunkt
YWinkel
Helligkeit inte

Das Werkzeugfenster wird vom Hauptfenster aus aufgerufen.

Durchfiihrung der eigentlichen Arbeiten wird eine Kombination

Melfmodus: I 2-Hauptachse

Miedriger: 128 Opjekfienster:

j I-enst_er |

" Binare Bearbeitun [EEEERN=E]s=0E

rh Echwarz Bimzr hn:rhnirnnl

Fensterl: j Zuriick
Eigenschaft: ™

Farameter |Wert

# Origin Lazchen

' arigin

= R egistri

Square - width B2 R

square - heig 430 Eingabe

Sguare - angl

Square - mod k.amerabild

Abb. 9-4 Werkzeugfenster

Bei der

der

verschiedenen Werkzeugfenster verwendet.

Tabelle 9-1

Aufgaben der einzelnen Werkzeuge

Kamerabilder erfassen

Einspeisung von Kamerabildern

Bildschirmanzeige
auswahlen

Festlegung der Bildschirmanzeige des Vision Monitor

Fenster bearbeiten

Erstellen des Fensters

Suchmodell bearbeiten

Erstellen des Suchmodelles

Binarcodierungsregistrie
rung

Einstellung der Binarcodestufe fur die Bildanalyse

Flache, Schwerpunkt
und Hauptachse

Analyse von Flache, Schwerpunkt und Hauptachse

Kennung zuweisen

Ermittlung von Objektkennungen

Kante messen

Kantenanalyse

Modellsuche Durchfuihrung einer Musterzuordnung mit Hilfe des
Suchmodelles
Code lesen Einlesen von QR-Codes
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9.1.2 Symbolleiste

iy
2
Formbearbeitungs- 7
Symbolleiste _—
7.
in
he)
|=
D]

Hauptsymbolleiste

% C:\PROGRAMMEAWINCAPS2\WH_6083D\WH_6._ M= E3 —

Datel Aktione Eutraz  Hilfe

& @ 57| M| & & @3] am

Abb. 9-5 "Hauptfenster" und "Symbolleiste”

Hauptsymbolleiste

Stellt die Verbindung mit dem
Controller her.

Ruft die Eingabemaske zum Sen-
den der Umgebungstabelle auf.

Ruft das
Kameraeingabewerkzeug auf.
Zeigt das

Fensterbearbeitungswerkzeug
an.

Ruft das Werkzeug zur Registrie-
rung der bindren Verarbeitung
auf.

Ruft das
Ke]pnungszuweisungswerkzeug
auf.

Ruft das Modellsuchewerkzeug
auf.

Formbearbeitungs-Symbolleiste

Anderungs-, Verschiebe- und

Bearbeitungsvorgange.

Linienform (zwischen zwei Punk-
ten).

Rechteckform.

Ellipsenform.

It
CODE

Ruft Informationen
Controller ab.

vom

Ruft das Bildschirmanzeigewerk-
zeug auf.

Ruft das
Suchmodellbearbeitungswerkze
ug auf.

Ruft die Werkzeuge fur die
Flachen-, Schwerpunkt- und
Hauptachsenmessung auf.

Ruft das Kantenwerkzeug auf.

Rufft das Codeeinlesewerkzeug
auf.

Drehbewegungen.

Linienform (Lange).
Kreisform.

Sektorform.
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9.1.3 Allgemeine Anwendung

Wahrend der Abbildanalyse

@

A

Verbindung mit dem : " ; "
Roboter-Controller Abschnitt 9.3.1 "Verbinden
herstellen
A 4
Bildschirmanzeige fiir die . " ..
Anzeige von Kamerabildern| Abschnitt 9.4;'6.3 Auswahlen der
auswahlen Bildschirmanzeige
Kamerabilder erfassen Abschnitt 9.4.6.2 "Kameraeingabe"
Fenster fur die Abschnitt 9.4.3 "Fenster bearbeiten"
Analyse auswahlen
A
Binarcodierungsstufe fiir Abschnitt 9.4.6.4 "Binarcodierungsregistrierung”
die Analyse registrieren
Flache, Schwerpunkt Abschnitt 9.4.6.5 "Flache, Schwerpunkt und
und Hauptachse messen Hauptachse"

A 4

@
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9.1.4 Dateiverwaltung

9.1.4.1

9.1.4.2

9.14.3

Abb. 9-6 zeigt die flnf Dateitypen, die von Vision Manager verwaltet werden.

vis_cnf vis_tab

h / Bildverarbeitung \ h
) Manager .

Konfigurations- Makrodefinitionsdatei

Makrodefinitionsdatei

*.bmp *mdl

Bitmap-Datei Modelldatendatei Bildverarbeitungsdatei

Abb. 9-6 Von Vision Manager verwaltete Dateien

Bildverarbeitungsdatei (*.vis)

Enthalt Einstellungsinformationen Uber die Bildverarbeitungskarte: Fenster,
Suchmodell, Kalibrierung, Nachschlagetabelle und Systemeinstellungen. Da
sich diese Daten fir jedes Projekt in unterschiedlichen Dateien befinden,
kénnen die jeweiligen Bildverarbeitungsinformationen ohne
Verwechslungsgefahr verwaltet werden, auch wenn es sich um mehrere
Projekte handelt. Die Dateinamenserweiterung lautet ".VIS".

Modelldatendatei (*.mdl)

Enthadlt die Suchmodell-Abbilddaten. Die Datei wird mit relationalen
Informationen verwaltet, die flr die Bildverarbeitungsdatei registriert sind. Die
Modelldatendatei wird an der gleichen Stelle gespeichert wie die
Bildverarbeitungsdatei (*.vis). Die Dateinamenserweiterung lautet ".MDL".

Bitmap-Datei (*.bmp)

Der Vision Manager kann Dateien im BMP-Format verarbeiten. Vom Roboter-
Controller empfangene Abbilddaten koénnen im BMP-Format gespeichert
werden. Ebenso kénnen Dateien im BMP-Format gedéffnet werden, die zuvor
im Vision Manager gespeichert wurden. Die Bitmap-Datei wird an der gleichen
Stelle  gespeichert ~wie die  Bildverarbeitungsdatei  (*.vis). Die
Dateinamenserweiterung lautet ".BMP".

9-7




__________________________________________________________________________________________________________________|
9.1.4.4 Makrodefinitionsdatei (vis_tab.h)

Legt die Zuordnung zwischen Makroname und -nummer des Fensters und
Makroname und -nummer des Suchmodelles fest. Die Makrodefinitionsdatei
wird an der gleichen Stelle gespeichert wie die Bildverarbeitungsdatei (*.vis).
Der Dateiname lautet "vis_tab.h".

9.1.4.5 Konfigurations-Makrodefinitionsdatei (vis_cnf.h)

Enthalt die Makrodefinitionsinformationen fir die Bildverarbeitungs-Ein-
stellungsdaten. Die Konfigurations-Makrodefinitionsdatei wird an der gleichen
Stelle gespeichert wie die Bildverarbeitungsdatei (*.vis). Der Dateiname lautet
"vis_cnf.h".

Um die Makros fir Fenster, Suchmodell und Konfiguration im PAC-Projekt
nutzen zu kénnen, mufl’ diese Makrodefinitionsdatei eingebunden werden,
indem am Programmanfang der Befehl #INCLUDE verwendet wird.
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_________________________________________________________________________________________________________|

9.1.5 Meniiliste

Das Befehlsmeni des Vision Manager besitzt die folgende Baumstruktur:

Datei
Neu *1
Offnen *1
Speichern
Speichern unter *1
Ubertragen
Abbilddatei 6ffnen
Abbilddaten speichern unter
Drucken
Makrodefinitionsdatei erstellen
Makrodefinitionsdatei importieren
Schlieflen

Aktionen
Verbinden
Info abrufen

Extras
Optionen
Makroname bearbeiten
Fenster bearbeiten
Suchmodell bearbeiten
Kalibrierung
Abbildanalyse
Kameraeingabe
Abbild anzeigen
Binarcodierungsregistrierung
Flache, Schwerpunkt und Hauptachse
Kennung
Kante
Modellsuche
Code lesen

Hilfe
Inhalt
Nach Schliissel suchen
Info

Abb. 9-7 Der Meniibaum von Vision Manager

*1: Wird nur angezeigt, wenn im Fenster "Optionen" unter "Anzeige" das
Kontrollkdstchen "Dateierweiterungsmend" markiert ist. Um die
Anzeigeoptionen einzustellen, melden Sie sich auf Programmiererstufe
erneut an, wahlen "Extras", "Optionen" und "Ansicht" aus und klicken das
Kontrollkdstchen "Dateierweiterungsmend” an.



9.2

9.2.1

9.2.2

9.2.3

9.2.4

9-10

Meni "Datei"

Die Datei dient zum Speichern von Informationen, die fiir die Bedienung des
optischen Erfassungsgerates erforderlich sind, und gibt die Inhalte der
Bearbeitungsvorgange mit dem Vision Manager wieder. Die folgenden Daten
werden gespeichert:

Systemeinstellungsdaten (Kameraeinstellung etc.)
Nachschlagetabellendaten

Fensterdaten

Suchmodelldaten

Kalibrierungsdaten (Programmierungspunktdaten und Umwandlungsfaktoren)

Datei  &ktionen  Extraz  Hilfe

Meu

Offren...

Speichern Strg+5
Speichern unter...

[Ibertragen

Abbilddatei offnen
Shbiddaten speEherm unter

Drucken... Strg+F

M akrodefintionzdater erstellen
Irnpart b acro Definition File

Schliefen

Neu (Stufe Programmierer)

Hiermit wird eine neue Einstellungsdatei fiir ein Bearbeitungsobjekt erstellt.
Beim Erstellen einer neuen Datei werden Standardwerte gespeichert.

Offnen (Stufe Programmierer)

Die gespeicherte Einstellungsdatei wird zur Bearbeitung eines Objektes gedffnet.

Speichern

Speichert die momentan bearbeiteten Einstellungsdaten.

Speichern unter (Stufe Programmierer)

Speichert die momentan bearbeiteten Einstellungsdaten in einer neu erstellten
Datei.
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_________________________________________________________________________________________________________|

9.2.5 Ubertragen

9.2.5.1 Ubertragen von Einstellungsdaten

Hiermit werden Einstellungsdaten zwischen dem Roboter-Controller und dem
PC Ubertragen.

Diese Funktion wird verwendet, um vom Vision Manager bearbeitete
Einstellungsdaten zu senden oder um Einstellungsdaten vom Roboter-
Controller (als Sicherung) zu empfangen.

Damit Daten gesendet werden koénnen, mufd eine Verbindung mit dem
Roboter-Controller bestehen. Hinweise zum Aufbau einer Verbindung, siehe
Abschnitt 9.3.1 "Verbinden".

9.2.5.2 Ubertragen von Abbilddaten

Die Abbilddaten werden zwischen der Programmieranzeige und dem Roboter-
Controller Ubertragen (Bearbeitungsbildschirm 0 bis 3). In der
Programmieranzeige werden die Abbilder der momentan vorhandenen
Abbilddaten angezeigt. Wenn die Programmieranzeige leer ist, sind keine

Abbilddaten vorhanden.
Controller
herstellen

j [ Bearbeitungs-

Bildschirm O

 C:\PROGRAMME\WINCAPS2\VM_6083D\¥M_6__ JR[E] B4

Datei Aktionen Estras Hile

[ @] | M| &&] @] alm

=) ol o) [ i

| A

/
Programmieranzeige K /

Anmerkung: Wenn keine Abbilddaten vor-
handen sind, ist nur das
Empfangen  von Daten
moglich.
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9.2.5.3

9-12

Prozedur zum Ubertragen von Abbilddaten

~ Tabelle iberdragen

I <Systemeinstellungan»

|1 <Fenster>

& <Bilddatenz (Mur Empfangen

% Abbilddaten ubertragen

|| <Suchmodell» Abbrechen

X
A ] <Nachschlagen>
|1 <kalibrierung® pang

Prozeffenster |[SHpirasyl

Bildzchirmagrole I 1/4-Bildsch i l

¢ C:\PROGRAMME\WINCAPS2\VM_6083D\WHM_6... [N Y
Dalei Aklionen Extias Hife

[ @ | m|% @e] @] am

() 0] e I sl N )

ok | Abbrechen |

I~

C:\Program Fileswincaps2MRA-COD0YE:

O Markieren Sie in der Eingabemaske

"Umgebungstabelle dbertragen" das
Kontrollkastchen fir "Abbilddaten” (A).

@ Klicken Sie auf Senden oder auf

Empfangen.

Das Rickfrage-Dialogfenster fiir die Da-
tenaktualisierung erscheint auf dem
Bildschirm; klicken Sie Ja an. Die
Eingabemaske "Abbilddaten Ubertragen”
erscheint.

® Legen Sie den Bearbeitungsbildschirm

(B) als Objektbildschirm fir die
Ubertragung fest. Die Abbilddaten
werden zwischen dem hier
angegebenen Bearbeitungsbildschirm
und der Programmieranzeige
Ubertragen.

@ Wenn nur Abbilddaten empfangen

werden sollen, stellen Sie als
Bildschirmgrofie entweder 1/4- oder 1/1-
Bildschirm ein. Beim Senden wird die
BildschirmgréRRe durch die Bilddaten in
der Programmieranzeige festgelegt.

® Klicken Sie in der Eingabemaske

Empfangenes
Abbild

"Abbilddaten Ubertragen” die
Schaltflache OK an.

Die Abbilddaten werden Ubertragen.
Beim Empfangen werden die neuen Ab-
bilddaten auf der Programmieranzeige
dargestellt. Analog werden beim
Senden die Abbilddaten auf den
angegebenen  Bearbeitungsbildschirm
Ubertragen.
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9.2.5.4 Bildschirmgrofle fiir Abbilddaten

Die GroRe der zu empfangenden Abbilddaten wird in der Eingabemaske
"Abbilddaten Ubertragen" mit der Einstellung "Bildschirmgrofie” festgelegt. Der
1/1-Bildschirm empfangt alle auf dem Bearbeitungsbildschirm angezeigten
Abbilddaten. Der 1/4-Bildschirm reduziert die vom Bearbeitungsbildschirm
Ubertragenen Abbilddaten auf 1/4. Wenn der 1/4-Bildschirm ausgewahlt ist,
verringert sich die erforderliche Zeit fur die Datenibertragung gegeniiber dem
1/1-Bildschirm auf 1/4. Dadurch wird Ubertragungszeit eingespart.

Die AnzeigegroRe der Programmieranzeige unterscheidet sich von der
BildschirmgroRe. Da der 1/1-Bildschirm etwa viermal so groB ist wie der 1/4-
Bildschirm, kann nicht der gesamte Inhalt auf einem PC-Bildschirm mit
niedriger Auflésung dargestellt werden. In solchen Fallen stellen Sie fir den
Empfang der Abbilddaten die AnzeigegréRe auf 1/4-Bildschirm ein.

Nachdem die gespeicherten Abbilddaten zum Controller gesendet wurden,
kénnen diese Abbilddaten analysiert werden. Wenn sich in diesem Fall die zu
sendenden Abbilddaten auf dem 1/4-Bildschirm befinden, ergibt sich ein
anderes Analyseergebnis als zuvor, da die Abbilddaten auf 1/4 reduziert
werden.

Anmerkung: Wenn die Zahl der auf dem PC-Bildschirm darstellbaren
Farben kleiner als 256 ist, konnen die auf der
Programmieranzeige dargestellten Abbilddaten Farbfehler
aufweisen. Hierdurch konnen keine relevanten
Bedienungsfehler entstehen; Sie sollten jedoch einen PC-
Bildschirm mit 65535 oder mehr darstellbaren Farben (16
Bit Farbtiefe) verwenden, um eine korrekte Farbdarstellung
zu gewadbhrleisten.

9.2.6 Abbilddaten speichern unter

Der Vision Manager kann die in der Programmieranzeige dargestellten
Abbilddaten als Datei im Bitmap-Format speichern. Wenn Abbilddaten vom
Controller empfangen werden, erscheinen diese auf der Programmieranzeige.
Wahlen Sie Abbilddaten speichern unter, um die momentanen Abbilddaten
Zu speichern.

9.2.7 Abbilddatei 6ffnen

Der Vision Manager kann die mit Abbilddaten speichern unter im Bitmap-
Format gespeicherten Abbilddaten einlesen und auf der Programmieranzeige
darstellen. Durch das Senden der in der Programmieranzeige dargestellten
Abbilddaten zum Roboter-Controller besteht die Mdglichkeit, ein erfal3tes und
gespeichertes Abbild zu analysieren.
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9.2.8 Drucken

9.2.8.1

9-14

Druckt die Daten, die momentan mit dem Vision Manager bearbeitet werden.

Objekt drucken

e Alle auswahlen:

e Einstellen:
e VVorschau:
e Abbrechen:

e Drucken:
e Option:

Wahlt alle Umgebungstabellen als Objekt fir den
gleichzeitigen Druck aus.

Zeigt das Dialogfenster "Drucker einstellen” an und nimmt
verschiedene Druckereinstellungen vor.

Aktiviert die Anzeige des Druckstatus vor dem eigentlichen
Druck.

Schlie3t das Dialogfenster, ohne Daten zu drucken.

Druckt die Tabelle.

Zeigt Druckoptionen an.

TIP: Wenn Sie nur bestimmte Seiten drucken wollen, klicken Sie nach
der Vorschau die Schaltflache | £ "Drucken" an.

Anmerkung: Wenn Sie mehrere zu druckende Objekte auswéhlen, kann
"Vorschau" nicht verwendet werden.
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Fenster "Vorschau"

Zeigt den Anfang/das Ende der Seite an.
Zeigt die vorhergehende/folgende Seite an.

. Wahlt die Darstellungsgrof3e (verkleinert/Standard/vergrof3ert)
Offnet das Fenster zum Starten des Ausdruckes.

Der Druckbereich (bestimmte Seiten) eines Objektes kann
angegeben werden.

1 5 [~ =
==

Printer  Sysbem Partes [Canon LBF.730]
- Frrd Flange Carcel I
T
™ Pages o [ 1

Frofm: | | I 4 [+ Colate Copes

Fenster "Drucken”

B9 @il . Exportiert die Objektdatei.
Die ausgewahlte Objektdatei wird in das angegebene Dateiformat
umgewandelt und an das Ziel ausgegeben (gespeichert).
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9.2.8.2

Nach Auswahl des Registers "Option" werden die Druckoptionen angezeigt.

Anmerkung: Die Option "Drucken" steht im Vision Manager nicht zur
Verfiigung.

9.2.9 Makrodefinitionsdatei erstellen

Die erzeugten Daten kénnen mit der Bearbeitungsfunktion fir die Makronamen
vorbereitet werden. Mit dieser Funktion wird die Makrodefinitionsdatei (vis_tab.h)
in dem Ordner erstellt, der die Bildverarbeitungsdatei (*.VIS) enthalt. Durch das
Einlesen der Makrodefinitionsdatei in das Programm kénnen die mit der
Makrobearbeitungsfunktion eingegebenen Makronamen genutzt werden.

9.2.10 Makrodefinitionsdatei importieren

Liest die Makrodefinitionsdatei (vis_tab.h) ein und zeigt sie im Fenster "Makro
bearbeiten" an.

9.2.11 Schlieflen

9-16

Léscht den Vision Manager vom PC-Bildschirm. Der Vision Manager wird auf
dem Bildschirm nicht mehr angezeigt, befindet sich aber noch im Speicher.
Wenn der Vision Manager vom System Manager aus neu gestartet wird,
erscheint er mit den Bearbeitungsdaten, die unmittelbar vor dem Schliel3en des
Vision Manager angezeigt wurden.
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9.3 Meni

9.3.1 Verbinden

"Aktionen"

Legt das Verbindungsobjekt (Bearbeitungsobjekt) des Vision Manager fest.
Durch den Aufbau einer Verbindung wird die Kommunikation mit dem
Controller ermdglicht. In diesem Modus kénnen die Controller-Einstellungen
(Fenster und Suchmodell) bearbeitet und die Bildanalyse durchgefiihrt werden.
Wenn der Betrieb ohne Verbindung gewahlt wird, verwendet der Vision
Manager die Datei auf dem PC als Bearbeitungsobjekt.

Herstellen/Trennen einer Verbindung — Methode 1:

O Klicken Sie in der Menuleiste Aktionen an. Das
MenU "Aktionen" erscheint.

@ Klicken Sie Verbinden an.
Bei jeder Auswahl dieses Befehls wird der Vision
Manager abwechselnd verbunden oder getrennt.

Herstellen/Trennen einer Verbindung — Methode 2:

Sie kénnen beim Verbindungsstatus auch zwischen
EIN und AUS hin- und herwechseln, indem Sie ﬁ in
der Symbolleiste anklicken.

Aktionen Extraz |

| ke atrfen ‘

- Anzeige des Verbindungsstatus -

Der Verbindungsstatus wird angezeigt durch die gedriickte Schaltflache ﬂ
"Verbinden" in der Symbolleiste oder das Hakchen vor Verbinden im Menu
"Aktionen".

Verbindung unterbrochen Verbunden
Datei Ak Aktionen Estraz | Datei Ak Aktionen Extraz |
‘Q:«Cl El Yerbinden I v Werbinden
| tia atriten ;-2; _l Info abrufen
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9.3.1.1

Bearbeitungsobjekte des Vision Manager

Die mit dem Vision Manager zu bearbeitenden Objekte lassen sich im
wesentlichen in die drei folgenden Typen unterteilen:

Typ A — es werden nur die Dateien auf dem PC bearbeitet. Nach der
Bearbeitung werden die Einstellungswerte zum Controller Uibertragen.
(Objekte: allgemeine Einstellungen, Nachschlagetabellen und
Kalibrierungsdaten).

Typ B — es werden sowohl die Controller-Einstellungen als auch die PC-Datei-
en bearbeitet. Nach der Bearbeitung werden die Einstellungswerte vom PC
und vom Controller per Datenlibertragung gemeinsam genutzt.

(Objekte: Fenster)

Typ C — die Bearbeitung erfolgt nur am Controller. Nach der Bearbeitung
werden die Einstellungswerte in einer PC-Datei gesichert.
(Objekte: Suchmodell).

Bei Typ A ist stets die Datei auf dem PC das Bearbeitungsobjekt — unabhangig
vom Status der Verbindung mit dem Controller.

Bei den Typen B und C sind die Bearbeitungsobjekte je nach
Verbindungsstatus unterschiedlich.

Wenn eine Verbindung besteht, sind bei Typ B die Controller-Daten das
Bearbeitungsobjekt. Wenn die Verbindung unterbrochen ist, ist die Datei auf
dem PC das Bearbeitungsobjekt.

Bei Typ C sind nur die Controller-Daten das Bearbeitungsobjekt; eine
Bearbeitung ist folglich nur moglich, wenn eine Verbindung mit dem Controller
besteht.

4 )

- Zusammenhang zwischen e
Verbindungsstatus und
Bearbeitungsobjekt -

Datei auf dem PC L Controller-Einstellungswerte

Controller Uibertragen.

Typ A: Typ A:
¢ Allgemeine Einstellung s g ¢ Allgemeine Einstellung
« Nachschlagetabelle § 'E‘- e Nachschlagetabelle
« Kalibrierung a a2 « Kalibrierung
7~ g o) 7~
Typ B: M Typ B:
« Fenster Das « Fenster
Bearbeitungsobjekt
L= . L=
ist je nach
Typ C: Verbindungsstatus W Typ C:
e Suchmodell e Suchmodell
V- L=

* Bei Typ A wird die Datei auf dem PC bearbeitet, und die Einstellungswerte werden zum

\ e Bei Typ C werden die Daten im Controller bearbeitet und auf dem PC gesichert.
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9.3.2 Info abrufen

Bevor Sie die Controllereinstellungen Type B und Typ C bearbeiten, miissen
Sie die Roboter-Controller-Informationen auf den PC einlesen. Zur
Vorgehensweise, siehe Abschnitt 9.3.1.1. "Bearbeitungsobjekte des Vision
Manager". Wenn er keine Informationen zum Controller erhalt, kann der Vision
Manager die Einstellungen des Roboter-Controller nicht richtig bearbeiten.
Zum Abrufen von Informationen muf’ der Vision Manager im Voraus mit dem
Controller verbunden werden. Ausfiihrliche Informationen Uber die Verbindung
zum Roboter-Controller finden Sie in Abschnitt 9.3.1 "Verbinden".

Informationen abrufen — Methode 1:
: O Klicken Sie in der Menlileiste Aktionen an. Das
v Verbindsn Meni "Aktionen" erscheint auf dem Bildschirm.
M @ Klicken Sie Info abrufen an.
Daten aus dem Controller (Fenster/Suchmodell)
werden abgerufen.
Informationen abrufen — Methode 2:
Klicken Sie in der Symbolleiste an. Es

werden die gleichen Daten wie oben abgerufen.

Bktionen  Estraz |
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9.4 Meni "Extras"

9.4.1 Optionen

Mit den Optionen werden die Betriebsbedingungen fir den Vision Manager
eingestellt.
Wenn "Header-Datei erstellen" mit einem Hakchen markiert ist, wird die
Konfigurations-Makrodefinitionsdatei (vis_cnf.h) erstellt.
@ Klicken Sie in der Menlileiste Extras an. Das Menu "Extras" erscheint.
@ Klicken Sie Optionen an.

Das Fenster "Optionen" erscheint.

Anmerkung: Welche Elemente bearbeitet werden konnen, ist je nach
Benutzerstufe unterschiedlich. Zu Informationen iiber die
Einschrankungen der Benutzerstuf, siehe Abschnitt 1.3
"Sicherheit" in Kapitel 1 dieses Handbuches.

Zum Andern der Zugriffsebene wihrend der
Programmbenutzung, siehe Abschnitt 4.3.3 "Erneut
anmelden" in Kapitel 4 dieses Handbuches.

® Andern Sie die Inhalte der Einstellungen.

@ Kilicken Sie OK an, um die geanderten Inhalte zu registrieren.
Klicken Sie Abbrechen an, um die geanderten Inhalte zu verwerfen.

Estrz=  Hilfe #f Dptionen =

Machschlagen I Allgemeine Einstellung  Anzeige |
. ~Option
Makruname bearbeiten D ateieneiterungsmentl

FE Fizker tlE-EI[ |:IE iten Autom. Aktualisierung [Autom. Momentaufnahme]
Suchmodell bearbeiten |::>
K.alibrigrung

Bildanalyze 3

oK | Jr—— |
//
0K Abbrechen |
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9.4.1.1 Nachschlagetabelle

Klicken Sie das Register "Nachschlagen" an, um die Eigenschaften der
Nachschlagetabelle festzulegen. Durch Anderungen in der Nachschlagetabelle
kann der Benutzer die Eingabeeigenschaften der Kamerabilder sowie die
Eigenschaften der Kamerabilder und der Anzeige des
Bearbeitungsbildschirmes verandern. Die Nachschlagetabellen 0 bis 4 sind flr
das System reserviert. Die Nachschlagetabellen 5 bis 15 kénnen von
allgemeinen Benutzern geandert werden.

P — x| Grafische Anzeige der Merkmale
NachschlagenlAllgemeine Einstellungl Anzeigel ® Ziehen Sle dle BiIdIanleiSte (A)’ SO daB dle
. - gewilinschte Merkmaltabelle in der Liste (B)
Helli Tahnlln‘FabelleE|Tabellef|TabeIIeE|Tiﬂ . .
B— % i i i 0 angezeigt wird.
1 1 1 1 1 @ Klicken Sie Spalte (C) in der Tabelle an, um
_i j g g g ihre Merkmale anzeigen zu lassen.
—| p 1 1 1 In diesem Beispiel zeigt das Schaubild (D) die
P : f R \ ﬁle Merkmale von Tabelle 7 an.
Standard;abelle:f 1002 \ =l Auf Standard
l \ DK/ | abbrechen |
[
I \ /
A C D
Tabellet] Tabellsf] TabellefTabellef]  Cindeiet Cverton oo oren o ven
241 241 241 241 @ Klicken Sie Zelle (E) doppelt an, um den
242 242 242 247 Einstellungswert zu andern.
G Der in der Zelle gespeicherte Wert wird
243 243 invertiert dargestellt.
244 244 244 244 @ Sobald Sie einen neuen Wert eingeben,
245 N R 245 245 ersetzt dieser den invertiert dargestellten
2R 2 DAL DAL Wert.
E Kopieren einer Standardtabelle
O Klicken Sie Spalte (F) in der Tabelle an, um
die Standardtabelle zu kopieren.
@ Wahlen Sie die Standardtabelle (G) aus.

- etiooel Xl 3 Klicken Sie Auf Standard einstellen (H) an.
Nachschiagen | Allgemeine Einstellung | Anzeige | Die Standardtabelle wird in die gewahite
Heli TabeIIeE|TabeIIeE|Tabelle?|TabeIIeE|Tiﬂ Tabelle kopiert; in diesem Beispiel wird
_1” 1” 1” 1” ;:2 "100%" in Tabelle 5 kopiert.

e 2 2 I
B 3 3 3 252 Speichern der Bearbeitungsergebnisse

2 2 2 2 g?ﬂ - Klicken Sie OK an, um den eingestellten Wert
o] . ' ' _>lJ zu speichern.
Standafctebelle:  [100x Ivtitefrzse =l Um die Ergebnisse der Bearbeitung zu verwer-

fen, klicken Sie Abbrechen an.
/ l aK |I/ Abrechen |
F G H
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9.4.1.2 Allgemeine Einstellung

Klicken Sie das Register "Allgemeine Einstellung" an, um verschiedene
Einstellungen fiir die Bildverarbeitungskarte festzulegen.

Definitionen der Parameter und Elementnummern finden Sie im "Anhang" des
PROGRAMMIERUNGSHANDBUCHES.

Anmerkung: Wenn Sie das Kontrollkdstchen "Header-Datei erstellen™
mit einem Hakchen markieren und "OK" anklicken, wird
die Parameter-Makrodefinitionsdatei "vis_cnf.h"
automatisch erstellt. Diese Include-Datei miissen Sie
einbinden, wenn Sie in der Sprache PAC mit GETENV und
LETENV Makronamen verwenden mochten.

#E Dptionen @ Doppelklicken Sie auf das Feld (A), um
den Einstellungswert zu andern.
Der Wert des Feldes wird invertiert

MNachschlagen  Allzemeine Einsteliung | Anzeige |

Eigenschaft ett einstellen Luruck zum

5 0 _anar | dargestellt. _ _

Camera 1 - shutter mechani 0 © Geben Sie einen Wert ein. Der
* 1000 eingegebene Wert ersetzt den invertiert
Camera 1 - lower input lewe 0 dargestellten Wert.

Camera 1 - upper input leve 100

*

® Klicken Sie OK an, um den geanderten
Wert zu registrieren. Klicken Sie
Abbrechen an, um den geanderten Wert
zu verwerfen.

@ Klicken Sie Zuriick zum Standard an, um
die Standardeinstellungen wiederherzustel-
len.

Camera 1 - camera usahle;

*

oK Apbrechen |

1000 | 1000
0 0
|::> I EE
| 1
0 l 0
A

(1) VerschluBtyp
Gibt das VerschluRsystem der jeweiligen Kamera an.
0: Feldverschlufy 1: Einzelbildverschluf3

(2) Oberer/unterer Grenzwert
Legt den oberen und unteren Grenzwert fir den Signalpegel am
Kameraeingang fest.
Durch Anpassen des oberen/unteren Grenzwertes kann eine genauere
Anpassung an das jeweilige Kameraausgangssignal erfolgen.
Sie missen den unteren Grenzwert stets kleiner als den oberen Grenzwert
wahlen:
Oberer Grenzwert > unterer Grenzwert
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(3) Synchronisierungsverfahren

Legt das Synchronisierungsverfahren fiir die Kamera fest. Da alle Kameras
gleichzeitig eingestellt werden, kénnen die Kameraeinstellungen nicht
einzeln geandert werden. Bei interner Synchronisierung wird der
Kameraeingang mit dem internen  Synchronisierungssignal der
Bildverarbeitungskarte synchronisiert. Bei externer Synchronisierung wird
der Kameraeingang mit dem Kamera-Synchronisierungssignal
synchronisiert.

0: Kamera intern synchronisiert1: Kamera extern synchronisiert

(4) SHCORNER Einstellung
Legt die MelRbedingungen fiir den Befehl SHCORNER fest. Einzelheiten zu
den einzelnen Parametern (Abstand, Intervalle, Breite und Hohe), siehe die
Beschreibung des Befehls SHDEFCORNER.

(5) SHCIRCLE Einstellung
Legt die MeRbedingungen fiir den Befehl SHCIRCLE fest. Einzelheiten zu
den einzelnen Parametern (Intervalle und Breite), siehe die Beschreibung
des Befehls SHDEFCIRCLE.

(6) Grenzwert fiir Suchzeitiiberschreitung
Legt den Grenzwert fir Zeitliberschreitungen bei Suchmessungen fest
(Befehle SHMODEL, SHCORNER und SHCIRCLE).
Bei einer Zeitliberschreitung wird ein Suchmessungsfehler festgestellt.

(7) Lage der Vision Monitor-Anzeige
Legt die Anzeigeposition fir die Bearbeitungsbildschirme (0 bis 2) fest, die
vom Vision Monitor dargestellt werden.
0: Mitte 1: Links 2: Rechts

(8) Suchmodus
Legt fest, welche Art von Suchmodellen registriert werden.
Die Suchmodelle werden in zwei Gruppen aufgeteilt: Suchmodelle, die
keine Winkelmessung erfordern und Suchmodelle, die Winkelmessung
erfordern. Mit dieser Einstellung konnen Sie die Art des Suchmodelles fiir
die Registrierung festlegen. Wenn Sie "1" oder "2" wahlen, wird nur ein
Suchmodell registriert. Wenn Sie 3 wahlen, werden 2 Suchmodelle
registriert, eines mit Winkelmessung und eines ohne Winkelmessung.
Dafiir wird etwa der doppelte Speicherplatz bendtigt, die Gesamtzahl der
Modelle, die Sie registrieren kdnnen, halbiert sich dadurch.
1: Modelle, die keine Winkelmessung erfordern
2: Modelle, die eine Winkelmessung erfordern
3: Beides
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9.4.1.3 Anzeige

Klicken Sie das Register "Anzeige" an, um die Anzeigeoptionen fir
Einblenden/Ausblenden festzulegen.

Dieses Anzeigeregister erscheint, wenn die Benutzerstufe hoher als
"Programmierer” ist.

#F Optionen

Machschlagen | Allgemeine Einstellung  AnZeige |

~Dption
D ateierweiterungsment
Autom. Aktualisierung [utom. Momentaufnahme)

(] Abbrechen

o Dateierweiterungsmeni: Wird zum Erweitern des Menls "Datei" des Vision
Manager verwenndet. Weitere Informationen, siehe 9.1.5 "Menlliste".

o Automatische Aktualisierung: Wenn Sie den Vision Manager mit dem
Roboter-Controller verbinden ("Verbinden" im Menil "Aktionen" auswahlen),
erhalt der Vision Manager automatisch Informationen. Der Vorgang ist der
gleiche, wie wenn Sie "Info abrufen" im Menl "Aktionen" auswahlen.
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9.4.2 Makroname bearbeiten

Hiermit werden Makronamen flir Fenster und Suchmodelle festgelegt. Aus den
eingegebenen Makronamen wird eine Makrodefinitionsdatei erstellt, die
anschlieftend im Programm verwendet werden kann.

Fur Makronamen koénnen nur Einzelbyte-Zeichen verwendet werden, wie
weiter unten dargestellt. Wenn andere Zeichen als diese verwendet werden,
wird die Makrodefinitionsdatei zwar erstellt, kann aber im Programm nicht

genutzt werden.

Die folgenden Zeichen kénnen fiir Makronamen verwendet werden:

Einzelbyte-Buchstabe

AbisZ, abis z

(Zwischen GroR- und Kleinbuchstaben wird
nicht unterschieden.)

Einzelbyte-Ziffer

0 bis 9

Einzelbyte-Katakana-Zeichen

Einzelbyte-Unterstrich

Extraz Hilfe
Dptionen...

k M akroname bearbeiten
Fenzter bearbeiten
Suchmodell bearbeiten

® Klicken Sie in der Mentileiste "Extras" an.

Das MentU "Extras" erscheint.

@ Klicken Sie "Makroname bearbeiten" an.

Das Fenster "Makroname bearbeiten"
erscheint.

® Klicken Sie die zu bearbeitende Zelle (A) dop-

pelt an.
K.alibriening In die Zelle bereits eingegebene Zeichen wer-
Bildanalyse R den invertiert dargestellt. Wenn die Zelle
= noch keine Zeichen enthalt, erscheint der
Cursor.
@ Geben Sie das Zeichen ein.
Das eingegebene Zeichen ersetzt das
invertiert dargestellte Zeichen.
© Kicken Sie OK an, um die geanderten
Inhalte zu registrieren. Klicken Sie
Fenster Suchmodell | Abbrechen an, um die geanderten Inhalte
Mr.[%enwendung |Makr0 zu verwerfen.
0
1
2
3
¥E Makroname bearbeiten

Fensterl Suchmodell |

Mr. | Werwendung |Makr|:|

r.
0
1
e
E
9
5
B
¢

< N

oK Abbrachen |

Fenster bearbeiten
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9.4.3 Fenster bearbeiten

Um die Fenstereinstellungen des Roboter-Controller bearbeiten zu kdnnen,
mussen die Daten des Roboter-Controller zuvor auf den PC Ubertragen
werden. Hinweise zum Abrufen dieser Daten finden Sie in den Abschnitten
9.3.1 "Verbinden" und 9.3.2 "Info abrufen” in diesem Handbuch.

9.4.3.1 Fensterbearbeitungswerkzeug

Hiermit wird das Fenster bearbeitet (Registrieren, Léschen etc.)

Fensterbearbeitungswerkzeug Bearbeitungsobjektfenster anzeigen.

Fenster bearbeiten

Ohjekifenster. - . ..
[Fensert: j&l‘ Zum zuvor angezeigten Werkzeug zuriickwechseln.
Elgeisict Neu Neues Fenster erzeugen.
P i Wert
xzr:;?ne — . Lﬁschenzl_ Bearbeitungsobjektfenster |I6schen.
;;L:Er‘;‘_wm Regitiersa—|- Bearbeitungsobjektfenster registrieren.
gquare—heig Eingabe :|_ Kamerabilder erfassen.
quare -
Sojuare - Kamerabild:I_ Kamerabildschirm anzeigen.
Bearbeitungsobjektfenster-Informationen anzeigen.
4 )
- Fenster -
Die  uVision-Bildverarbeitungskarte legt den
Fensterbereich flir die Bildbearbeitung fest. Die
Fenstergrole wird auf der uVision-
Bildverarbeitungskarte  nach  Fensternummern
’ gespeichert. Es stehen zwei Methoden zur
Bearbeitung des Fensters zur Verfligung: die Vision
Manager-Methode und die Benutzerprogramm-
Methode. Die mit einem Benutzerprogramm
- festgelegten Fensterdaten werden nur
zwischengespeichert und beim  Ausschalten
MeRobjekt Fenster geléscht. Achten Sie darauf, wenn Sie diese
Methode verwenden.
\- J
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9.4.3.2

Neu

Wenn Sie ein Fenster neu registrieren wollen, klicken Sie Neu an. Das Fenster
"Fenster erstellen" erscheint im Fensterbearbeitungswerkzeug. Um das
erstellte Fenster zu ibernehmen, miissen Sie es registrieren.

Fensterbearbeitungswerkzeug

Fenster bearbeiten x|
Ohbjekifenster. =
Fensterl: j Zuriick |
Eigenschatft:
Farameter  [Wert I~
X origin Laschen |
' origin —
Fieqist
Sguare - wiclh M
Sguare - heig Eingabe |
Square - angl
Sguare - mod K.amerabild |

- Fenster erstellen Ed

Fenster Mr: |1

=i
=

Fam: | Rechteck

;I\

~

: Ahbrechen

N

A

B

@ Klicken Sie &l in der Symbolleiste an.
Das Fensterbearbeitungswerkzeug erscheint.
@ Klicken Sie Neu an.
Die Eingabemaske "Fenster erstellen" erscheint.
® Legen Sie eine Fensternummer fest.
(StandardmaRig  wird  automatisch
ungenutzte Fensternummer ausgewahit.)
@ Legen Sie die Fensterform (B) fest.
Das Beispiel zeigt die Fensterform "Rechteck” an.
® Klicken Sie OK an.

eine

Die Standardform  (Rechteck) wird als
Einstellungswert ibernommen (C).
Die Fensterform erscheint auf der

Programmieranzeige.
Wenn der Vision Manager mit dem Controller
verbunden ist, wird die Fensterform auf dem
Vision Monitor angezeigt.
Zum Andern der Form siehe Abschnitt 9.4.3.3
"Fenster &ndern”.

® Klicken Sie Registrieren an.
Der im Fensterbearbeitungswerkzeug gewahlte
Einstellungswert (C) wird fir das Fenster
registriert.
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9.4.3.3 Fenster indern

Hiermit wird das Bearbeitungsobjekt auf der Programmieranzeige bearbeitet.
Um das Fenster nach dem Bearbeiten zu Ubernehmen, miissen Sie es
registrieren.

(1) Bearbeiten mit der Programmieranzeige

Fensterbearbeitungswerkzeug A @ Klicken Sie @ in der Symbolleiste an.
Das Fensterbearbeitungswerkzeug erscheint.
m—— @ Wahlen Sie das Fenster (A) als das zu andernde Objekt
_ aus.

roKensler 7] uick Die Fensterform des Bearbeitungsobjektes erscheint auf
der Programmieranzeige.
Sofern eine Verbindung besteht, erscheint die
Léschen Fensterform auf dem Vision Monitor.

Eigenschaft:

£l

Farameter  |Wen
¥ arigin

Y origin

Sguare - width
Sguare - heig
Square - angl
Sguare - mod

Fiegistrieren

Eingabe

K.amerabild

Bl

B
Programmieranzeige ® Falls die Fensterform in eine andere Form geéndert
werden soll, klicken Sie die Schaltflache zum Andern der
Form an (C)
fete Aldonen Ees Ehie Die geanderte Form wird auch als Einstellungswert im
&= = 82| @] Q| 9 g

Fensterbearbeitungswerkzeug wiedergegeben (B).
Die angegebene Fensterform erscheint auf der
Programmieranzeige. Sofern eine Verbindung besteht,
erscheint die Fensterform auf dem Vision Monitor.
@ Passen Sie die Form des auf der Programmieranzeige
‘ ‘ dargestellten Fensters durch Ziehen mit der Maus an.
Wenn die Form geandert wird, erscheint der neue Wert

auch als Einstellungswert im
Fensterbearbeitungswerkzeug (B).
® Klicken Sie im Fensterbearbeitungswerkzeug
"Registrieren" an.
| Der Einstellungswert (B) im
Fensterbearbeitungswerkzeug wird fir das Fenster
registriert.
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(2) Bearbeiten durch numerische Werteingabe

Fensterbearbeitungswerkzeug @ Klicken Sie & in der Symbolleiste an.

Das Fensterbearbeitungswerkzeug erscheint.

Fenster tociu 8 @ Wabhlen Sie ein Fenster (A) fiir die Bearbeitung aus.
Objekttenster ® Doppelklicken Sie auf die Zelle (B), um den eingestellten
Fensterl: Wert zu &ndern.

Elgenschaft ~A  Der Wert der Zelle wird invertiert dargestellt.

Eiﬁ‘:ter @ Wenn Sie einen Wert eingeben, ersetzt er den invertierten
' arigin o Wert.

Squagre-widtf =™ || g ® Klicken Sie im Fensterbearbeitungswerkzeug Registrieren an.
gga::z;i'j Engabe | Der Einstellungswert (B) im Fensterbearbeitungswerkzeug
Square-mod p—— | wird flr das Fenster registriert.

(3) Programmieren des Fensters liber die Tastatur
An der Programmieranzeige kann eine Feinabstimmung der Fensterform
vorgenommen werden; die Bearbeitung der Fensterform erfolgt tber die in
der folgenden Tabelle angegebenen Tasten.

Fenstertyp
Name

Abbildung Programmiermethode

Anfangspunkt X-Verschiebung links/rechts [—][«]

WNDDPT Endpunkt Anfangspunkt Y-Verschiebung auf/ab [T][{]
Anfangspunkt Endpunkt X-Verschiebung links/rechts [W][S]

Endpunkt Y-Verschiebung auf/ab [H][L]
Anfangspunkt X-Verschiebung links/rechts [—][«]

WNDALN Anfangspunkt Y-Verschiebung auf/ab [T][{]
Anfangspunkt -] Verlangern/Verkirzen [W][S]
Winkel vergréRRern/verkleinern [B][C]

Anfangspunkt pgreite

alun

Anfangspunkt X-Verschiebung links/rechts [—][«]
B Anfangspunkt Y-Verschiebung auf/ab [T][]
WNDRCT Hohe | Breite vergroRern/verkleinern [W][S]
Hohe vergroRern/verkleinern [H][L]

%08)yoeY

r: Radius

Mittelpunkt X-Verschiebung links/rechts [—][«]
WNDCIR Mittelpunkt Y-Verschiebung auf/ab [T][{]
Radius vergréern/verkleinern [W][S]

sloy]

YR n el | Mittelpunkt X-Verschiebung links/rechts [-][«]

Mittelpunkt Y-Verschiebung auf/ab [T][{]
WNDELP o Breite vergrofiern/verkleinern [W][S]
h Hohe vergroéfern/verkleinern [H][L]

A:  AuBendurchmesser
r: Innendurchmesser
61: Anfangswinkel

: Endwinkel

asdy|3

Mittelpunkt X-Verschiebung links/rechts [—][«]
Mittelpunkt Y-Verschiebung auf/ab [T][{]
Innendurchmesser vergrofRern/verkleinern [W][S]
AuBendurchmesser vergréRern/verkleinern [H][L]
Anfangswinkel vergrofiern/verkleinern [B][C]
Endwinkel vergréRern/verkleinern [M][N]

WNDSCT

uabogsiary]

v

Kreisbogen
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9.4.3.4 Fenster loschen

Hiermit wird ein fir die Bearbeitung gewahltes Fenster geldscht.

Fensterbearbeitungswerkzeug

Fenster bearbeiten

Ohjekttenster:
Fensterl:

Eigenschaft:

MNeu

Farameter  |Wer

® origin Laschen
Y origin

- Registri
Scuare - width EgEEn
Sguare - heig Eingabe

Sguare - angl
Sguare - mod

Bl

K.amerabild

9.4.3.5 Fenster registrieren

@ Klicken Sie &l in der Symbolleiste an.

Das Fensterbearbeitungswerkzeug erscheint.
@ Wahlen Sie das zu Iéschende Fenster in Zelle (A) aus.
® Klicken Sie Léschen an.

Das ausgewahlte Fenster wird geldscht.

Hiermit wird ein fir die Bearbeitung ausgewahltes Fenster registriert.

Fensterbearbeitungswerkzeug

Fenster bearbeiten

Ohjekttenster:
Fensterl:

Eigenschaft:

Farameter  |Wer

Lazchen |

¥ arigin

Y origin L
Reqist

Scuare - width ﬂl

Sguare - heig el

Suare -

Square - K.amerabild |
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@ Klicken Sie 88l in der Symbolleiste an.
Das Fensterbearbeitungswerkzeug erscheint.

@ Wahlen Sie das zu registrierende Fenster in Zelle (A)
aus.

® Bearbeiten Sie die Einstellungswerte fur das Fenster (B).

@ Klicken Sie Registrieren an.
Die Einstellungswerte des Fensters (B) werden flr das
Fenster registriert.
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9.4.3.6 Bearbeiten von Fenstern mit der Programmieranzeige

(1) Andern der FenstergroBe und Verschieben des Fensters
Um die FenstergroRe zu andern oder das Fenster zu verschieben, klicken
Sie das Anderungs-/Verschiebewerkzeug ™ in der Symbolleiste
"Formanderung" an.

Grofle andern Verschieben
Zum Andern der Zum Verschieben die
Grofie den Greifpunkt UmriBlinie ziehen
ziehen
A
ziehen.

(2) Drehen des Fensters

Zum Drehen, klicken Sie & (Drehen) in der Symbolleiste "Formanderung" an.

Drehen
Greifpunkt

-

Zum Drehen den
Greifpunkt ziehen.
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9.4.3.7

9-32

Projektionsfenster

Fir bestimmte Fensterformen (Rechteck und Sektor) mul ein Modus
festgelegt werden. Der Modus ist ein Parameter zur Festlegung der
Projektionsform des Fensters. Diese spielt bei der Messung der Kantenlange
eine wichtige Rolle. Wenn nicht die Kantenlange, sondern die Form gemessen
werden soll, muB der Modus 2 eingestellt werden (Ganzprojektion). Beim
Erstellen eines neuen Fensters oder beim Andern der Fensterform wird der
Modus auf 2 gesetzt.

Richten Sie sich bei der Wahl des Modus nach der vorgesehenen Aufgabe.

(1) Rechteckfenster

Modus = 0 (X-Achsen- Modus = 1 (Y-Achsen- Modus = 2 (gesamt)
Projektion) Projektion)
Ursprung Q
Hohe
Breite (Keine Projektion)

(2) Sektorfenster
Modus = 0 (Projektionin  Modus = 1 (Projektion in Modus = 2 (gesamt)

Meridianrichtung) Umfangsrichtung)

@ & <O

(Keine Projektion)
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9.4.4 Suchmodell bearbeiten

Damit ein Suchmodell im Roboter-Controller bearbeitet werden kann, missen
die Daten des Roboter-Controller zuvor auf den PC Ubertragen werden.
Hinweise zum Abrufen dieser Daten finden Sie in Abschnitt 9.3.2 "Info abrufen”

in diesem Handbuch.

9.4.4.1 Suchmodell-Bearbeitungswerkzeug

Bearbeiten (Registrieren/Léschen) des Suchmodelles. Das Bearbeiten eines
Suchmodelles ist nur dann mdglich, wenn der Vision Manager Uber eine
interne Bildverarbeitungskarte mit dem Roboter-Controller verbunden ist.

Suchmodell-Bearbeitungswerkzeug

Zeigt ein Suchmodell-Bearbeitungsobjekt an.

Suchmodell bearbeiten

Dhjekimodell:

bodelld:
Eigenschaft:

j ek | Kehrt zum zuvor angezeigten Werkzeug zurtick.

Madelidisplay—— Z€i9t die Suchmodellabbilder auf dem Vision Monitor an.

FParametal

[l

‘Width

Meu L Erstellt ein neues Suchmodell.

Height
Offsetx
Offset™y’
Offset ang
Model size

Lischen L Loscht ein Suchmodell-Bearbeitungsobjekt.
Fenistizen—-4— Registriert das Suchmodell-Bearbeitungsobjekt.

Eingabe L—Erfallt die Kamerabilder.

[l

Kamerabild 44— Zeigt die Kamerabilder an.

Zeigt Informationen zum Suchmodell-
Bearbeitungsobjekt an.

Anmerkung: Wenn der Roboter-Controller nicht zu Winkelmessungen in
der Lage ist, konnen Sie bei Versatzwinkel keinen Wert
angeben.
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9.4.4.2
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Aufrufen eines Suchmodelles

Hiermit wird das  Suchmodellabbild  angezeigt, das auf der
Bildverarbeitungskarte des Vision Monitor registriert ist.

Suchmodell-Bearbeitungswerkzeug
A

Suchmodell bearbeiten

Ohjekimodell:

Modell0: x| 2uriick

Eigenschaft: -
M adelldisplay

Parametel| Wer
Width 170
Height 170
Offset X 50
Offset Yy’ 25
Offset ang 45
hodel size 78516

ey

Lazchen

Eegistieren

Eingabe

B[

F.amerabild

Anzeige auf dem Vision Monitor

@ Klicken Sie & in der Symbolleiste

an.
Das Fenster "Suchmodell
bearbeiten" erscheint.

@ Wabhlen Sie das aufzurufende
Suchmodell in Zelle (A) aus.

® Klicken Sie "Modell anzeigen" an.
Das Suchmodellabbild erscheint auf
dem Vision Monitor.

Suchmodellabbild

\ Bezugsposition

Rahmen der Bildschirmanzeige



9.4.4.3

Neu

Kapitel 9 Arbeiten mit dem Vision Manager
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Mit dem Befehl Neu wird ein Suchmodell registriert. Wenn das Suchmodell neu
erstellt wird, zeigt das Suchmodell-Bearbeitungswerkzeug den Bereich der
Abbilder an, die auf der Bildverarbeitungskarte registriert werden sollen. Fir
die Registrierung des Suchmodellabbildes auf der Bildverarbeitungskarte ist

ein Registrierungsvorgang erforderlich.

Suchmodell-Bearbeitungswerkzeug

uchmodell bearbeiten x|
Objektrmodell:
[Modelto: = Zuriick
Eigenschaft: :
todelldizplay
Pararnetel| \Wert
‘Width 170 Meu
Height 170 : B
OffsetX 50 LaeeiEn
Offset ¥ 2] Eegistieern
Offset ang 45
Model size 78516 - Eingabe
<= Modell erstellen =] B3
ModellNr. [ =
[ ok N abbrechen |

A

Programmieranzeige

# C:\PROGRAMME\WINCAPS2\YM_6083D\VM_6... M=l E3

Datei  Aktionen Estraz  Hilfe

=] = &l&| Be]s0e @]

® Kilicken Sie &' in der Symbolleiste an.
Das Suchmodell-Bearbeitungswerk-
zeug erscheint.

@ Klicken Sie Neu an.
Die Eingabemaske "Modell erstellen"
erscheint.

® Legen Sie die Suchmodellnummer
fest (A).
(Standardmafig wird automatisch
eine ungenutzte Suchmodellnummer
ausgewahlt.)

@ Klicken Sie OK an.
Die Standard-Suchmodelldaten
werden als Einstellungswerte
eingetragen (B).
Die Suchmodellform erscheint auf
der Programmieranzeige.
Wenn der Vision Manager mit dem
Roboter-Controller verbunden ist,
erscheint die Form auch auf dem
Vision Monitor.

® Passen Sie die auf der Programmier-
anzeige angezeigte Suchmodellform
durch Ziehen mit der Maus an.
Wenn die Form geandert wird,
erscheint der Wert auch als
Einstellungswert im Suchmodell-
Bearbeitungswerkzeug (B).
Zum Andern der Form siehe
Abschnitt 9.4.4.5 "Bearbeiten des
Suchmodelles mit der
Programmieranzeige".

® Klicken Sie Registrieren an.
Registrieren Sie das Abbild in dem
durch die Einstellungswerte im Such-
modell-Bearbeitungswerkzeug festge-
legten Bereich (B) auf der Bildver-
arbeitungskarte.
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9.4.4.4 Suchmodell l6schen

Hiermit wird das Suchmodell-Bearbeitungsobjekt geldscht.

Suchmodell-Bearbeitungswerkzeug ® Kilicken Sie §'| in der
Symbolleiste an.

Suchmodell bearbeiten
Objekimadall: Das Fenster "Suchmodell
[Modelio: Llbruck bearbeiten" erscheint.
Eigenschatt : ahlen Sie das zu I6schende
oselde @ Wahlen Sie d I6schend
Paramete! ﬂl Suchmodell in Zelle (A) aus.
\:’if_“*;] Mo ® Klicken Sie Léschen an.
eight - o .
- Ledian | D:IZ S.j::\(tjhs:(gewahlte Suchmodell wird
T [ ST
Model size Eingabe |
F.amerabild |

e
>
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9.4.4.5 Bearbeiten des Suchmodelles mit der Programmieranzeige

(1) Andern der GréRe und Bewegen des Suchmodelles

GroRe andern Bewegen
Zum Andern der Um das Suchmodell
GrolRe den zu bewegen, ziehen
Greifpunkt ziehen. Sie den Rahmen.
>\

Greifpunkt (/\\%

(2) Andern der Versatz-Position

Andern der Versatz-Position

Zum Andern der
Versatz-Position das
Kreuz verschieben.

(3) Andern des Versatzwinkels

Andern des Versatzwinkels

Zum Andern des
Versatzwinkels am
langen Arm des
Kreuzes ziehen.

(4) Feinabstimmung des Suchmodelles mit den Tasten der
Programmieranzeige
Wenn die Suchmodellform mit der Programmieranzeige bearbeitet wird,
kann mit den folgenden Tasten eine Feinabstimmung der Suchmodellform
vorgenommen werden:

Breite ;

Anfangspunkt Anfangspunkt X links/rechts [«][-]
Anfangspunkt Y auf/ab M

© Breite vergrofRern/verkleinern  [W][S]
Hohe vergrofiern/verkleinern  [H][L]

Referenzpunkt .
Versatz X links/rechts [BIIC]
I Hohe v/ersatz Y auffab [MIIN]

Versatzwinkel groRer/kleiner [ 1][D]
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9.4.5 Kalibrierung

9.4.5.1 Kamera-Kalibrierungswerkzeug

Darstellungsart (wei/schwarz) des zu mes-

Kamera-Kalibrierungswerkzeug senden Objektes festiegen.

A

Binarcodierungsstufe fir die Schwerpunkt-
messung festlegen.

Zu registrierenden Punkt festlegen.

K.amerak alibrierung

~Kalibrierungsdaten Bl (ST~ =TTy
Begistrierungspunkt |Py i 41 . . . ..
Mr. bearbsiten: [ = | -Bildpunkt |/um’ L AL : Zum vorherigen Bildschirm zuriickkehren.
o R f‘/ie’l? & Schwarz @I—— Werkzegg zur Registrierung der binaren
e Binare Stufe . Verarbeitung aufrufen.
i - N SO0 Kl » . . .
Element  [Punkil ] Mediger[120 ] _Kabees 1 Finrt die Kalibrierung durch.
Bilcverarbe iz v L ' Ens — Kamerabild erfassen
Bildwverarbeit. 0 e Bbrufen | MessbK ; ’
Roboter X g — Kamerabildschirm anzeigen.
Roboter 0 | ~Hoboterpunkt
Raoboter 2 1 Yatiable P Mr.; [0 j N
\ Fadenkreuz-Cursor anzeigen.
<< Abrufen:l
\ B Fenster einstellen.
Rix = - 4601604 Ry = - 8123949 Rz |- 300 i’ )
OX=5 2§EES?E—D4,0Y 1.001949 pZ = 0 E Schwerpunkt im Fenster messen.
i

™ Nummer der abzurufenden P-Variable festlegen.

-\

\ Bildverarbeitungskoordinaten abrufen.

Robotervariablen abrufen.

Koordinaten auflisten (zum Bearbeiten und Anzeigen von Programmierpunkten).

Umwandlungskoeffizienten fiir die Kalibrierung anzeigen.

9.4.5.2 Kamerakalibrierung

Das Kamerakalibrierungswerkzeug berechnet die
Koordinatenumwandlungskoeffizienten aus den Werten der
Roboterkoordinaten, die den Koordinatenwerten von drei

Bildbearbeitungspunkten entsprechen.

Das Kamera-Kalibrierungswerkzeug kann 32 verschiedene Satze von
Kamerakalibrierungsdaten verwalten (Bearbeitungsnummern 0 bis 31) und
berechnet die Koordinatenumwandlungskoeffizienten nach dem spater
beschriebenen Verfahren. Die Bildverarbeitungskoordinaten, die
Roboterkoordinaten und die Koordinatenumwandlungskoeffizienten werden mit
der als Bearbeitungsnummer (A) eingegebenen Kalibrierungsnummer
registriert.

Die Kamerakalibrierung lauft wie folgt ab:

Positionierung an 3 Punkten

.

Angabe der Kalibrierungsnummer Im Feld "Bearbeitungsnr." (A)

.

Siehe Abschnitt 9.4.5.3 "Eingabe von
Bildverarbeitungskoordinaten".

Eingabe der Bildverarbeitungskoordinaten

.

Siehe Abschnitt 9.4.5.4 "Eingabe von
Roboterkoordinaten".

Eingabe der Roboterkoordinaten

.

Siehe Abschnitt 9.4.5.5 "Ausflhren der

Berechnung der Koordinatenum- Kamerakalibrierung".

wandlungskoeffizienten
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9.4.5.3 Eingabe der Bildverarbeitungskoordinaten

Zur Eingabe der Bildverarbeitungskoordinaten stehen die drei folgenden
Methoden zur Verfligung:

(1) Numerische Eingabe

(2) Cursor-Eingabe. Bei diesem Verfahren werden die Abbilder auf dem
Vision Monitor-Bildschirm wahrend der Uberprifung mit Hilfe des
Cursors markiert.

(3) MeRwerteingabe. Diese Methode nutzt die mit Hilfe der
Bildanalysefunktionen ermittelten Schwerpunktdaten im Abbild als
Eingabewerte.

Die Vorgehensweisen fir die obigen Methoden werden im folgenden beschrieben.

Bei den genannten Punkten handelt es sich um die drei Punkte fir die
Kalibrierung. Die Bildverarbeitungs- und die Roboterkoordinaten der drei
Punkte kdénnen anhand der Nummer des jeweiligen Punktes zueinander in
Beziehung gesetzt werden.

(1) Zahlenwerteingabe

A O Doppelklicken Sie auf die Zelle (A), um
Elerment Punkt 1 J/ ppeld A *), u

die X-Bildverarbeitungskoordinate
Bildwerarkeih. 0 _B einzugeben.
Bildwerarbzit. /n/ Der Cursor wird in die Zelle gesetzt.
Boboter % i @ Der eingeggben{e Zah_lenwert wird an der
Cursorposition eingefligt.
Foboter v L ® Mit der Eingabetaste wird der Wert
Foboter £ I registriert.

@ Geben Sie in Zelle (B) die Y-Bildverar-
, beitungskoordinaten auf die gleiche
Weise wie oben ein.

® Klicken Sie die Pfeilschaltflache der

Element Funkt 2 Bildlaufleiste an (C).

Bildverarbeit. 0 Die Felder fir Punkt 2 erscheinen.

Bildwerarbeity 1] ® Geben Sie nun die

Foboter % 0 Bildverarbeitungskoordinaten (X, Y) fur
die Punkte 2 und 3 auf die gleiche Weise

Rokboter ™ 1] ein.

Foboter £ 1]

o
S
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(2) Cursor-Eingabe

Die Bildverarbeitungskoordinaten kénnen bei der Sichtung der
Kamerabilder mit Hilfe des Fadenkreuz-Cursors eingegeben werden.
Begistrierungspunkt: [Punkt 1 -| @® Geben Sie die Kamerabilder in den
- Bildpunkt Bearbeitungsbildschirm ein.
Objgkt © Weid ~ schwaz T~ o @ Lassen Sie den Bearbeitungsbildschirm
St St mit dem Kamerabild am Vision Monitor
T Cursar anzeigen.
HIEd_rfger' ® Wahlen Sie im Feld "Registrierung"
Hihen [255 | s=ee ™8 "Punkt 1" fir die Eingabe der
Koordinaten aus.
LU'E”\I\ M @ Klicken Sie Cursor an.
Der Fadenkreuz-Cursor erscheint auf der
C Programmanzeige und auf dem Vision
Monitor.
® Bewegen Sie das Fadenkreuz mit der
Maus oder mit der Tastatur auf die
Zielkoordinaten.
® Klicken Sie Abrufen an (C).
Die Fadenkreuzkoordinaten werden als
Bildverarbeitungskoordinaten des im Feld
"Registrierung" eingestellten Punktes 1
eingetragen (und in der Koordinatenliste
angezeigt).
@ Geben Sie die Koordinaten der Punkte 2
und 3 auf die gleiche Weise ein.
Fadenkreuz- Koordinatenliste Tasten fiir den
/ Cursor e Pl | Fadenkreuz-Cursor
( J \ Bilchserarbeit. 0 )
Bildwerarbeit. 0 [<] [>] Verschiebung
Fadenkreuz
Rabater X 0 links/rechts
@ ® Fobater v 0 [T [] Verschiebung
Roboter 2 u Fadenkreuz auf/ab

Vision Monitor
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(3) MeBwerteingabe
Der Schwerpunkt kann durch Abbildanalyse aus dem Kamerabild ermittelt
und in Form von Bildverarbeitungskoordinaten eingegeben werden.

Ea‘ﬁgismifungspunkt [Punkt 1 < ® Geben Sie die Kamerabilder im
~Bildpun tDb' e - sm\ Bearbeitungsbildschirm ein.
e e * . . . .
B msme A @ Lassen Sie den Bearbeitungsbildschirm

Niediger [125_| Cursor | mit ldem Kgmerabild auf dem Vision
Haher: Monitor anzeigen.

® Wahlen Sie im Feld "Registrierung”
<< Abrufen :l

Fenster

C "Punkt 1" fir die Eingabe der
Koordinaten aus.

E @ Legen Sie das Objekt fest (B).

® Klicken Sie Fenster einstellen an.
Auf der Programmieranzeige erscheint
ein Fenster.
Auf dem Vision Monitor erscheint ein
Fenster.

® Verschieben oder korrigieren Sie die
Fensterposition mit der Maus oder
Tastatur.

@ Klicken Sie Messen an.
Der Vision Manager ermittelt den
Schwerpunkt in dem Fenster und zeigt
seine Lage auf dem Vision Monitor an.

Klicken Sie Abrufen an (E).
Die gemessenen
Schwerpunktkoordinaten werden als
Bildverarbeitungskoordinaten des im Feld
"Registrierung" eingestellten Punktes 1
eingetragen (und in der Koordinatenliste
angezeigt).

©® Geben Sie die Koordinaten der Punkte 2
und 3 auf die gleiche Weise ein.

Fenster

| Koordinatenliste Tasten fiir die
Fensteranpassun
* Element Funkt 2 | P 9
Bildverarbeit. 0 [€]1[>] Fensterverschiebung
Bilcwverarbeit. 1] links/rechts
Raoboter X 0 I[N V]  Fensterverschiebung
. . Foboter 1] auf/ab
Rohboter 2 0 [[W][S] Fensterbreite groRer-
kleiner
Vision MonitOI\ b | [H]IL] Fensterhohe groRer-
kleiner
Schwerpunkt
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9.4.5.4 Eingabe der Roboterkoordinaten

Die Roboterkoordinaten kénnen mit einer der beiden folgenden Methoden
eingegeben werden:
(1) Direkte Zahleneingabe
(2) Verwendung der in den P-Variablen des Roboters gespeicherten
Koordinaten als Eingabewerte.
Die Vorgehensweisen fir die obigen Methoden werden im folgenden beschrieben.

Anmerkung: Geben Sie die Roboterkoordinaten stets an der Position fiir
den Punkt ein, der der Nummer des Eingabepunktss fiir die
Bildverarbeitungskoordinaten entspricht.

(1) Zahlenwerteingabe

O Doppelklicken Sie auf die Zelle (A), um den
E!Eﬂem o Funktl 0 X-Wert der Roboterkoordinaten einzugeben.
BN ETERaEl Der Cursor wird in die Zelle gesetzt.
Bildverarbeit. 0 @ Sobald Sie einen Wert eingeben, wird er an
Foboter = — 0 A der Cursorposition eingetragen.
Fobotery —B3—B . o _
Fobotar 7 ac ® Qrucken Sie die Elnga_bet_aste, um den
eingegebenen Wert zu registrieren.
H @ Geben Sie den Y-Wert (B) und den Z-Wert (C)
4 4 der Roboterkoordinate auf die gleiche Weise
ein.
Elerment Eunkt 2 | ® Klicken Sie die Pfeilschaltflache der

Bildlaufleiste an (D).

B?Idverarbe?u d Die Zellen fur Punkt 2 erscheinen.
Bildverarbei. 0 ® Geben Sie die Roboterkoordinaten (X, Y
Foboter = 0 und Z) fur die Punkte 2 und 3 auf die
Roboter 'r 0 gleiche Weise ein.

Foboter 2 0
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(2) Eingabe mittels Variablen
Die in den P-Variablen des Roboters gespeicherten Koordinaten kdnnen
als Eingabewerte verwendet werden.

Registrisrungspunkt [Punkt 1 -| ® Wahlen Sie im Feld "Registrierung” Punkt 1
el ~_ A flr die Eingabe der Koordinaten aus.
CCERE e ot = Sehwiarz @ Geben Sie bei "P-Variable Nr." (B) die
Bingre Stuie s Nummer der P-Variable ein, in der die
{ Medger (128 ] Punktkoordinaten gespeichert sind.
Hoher [255 ] fenster | ® Klicken Sie Abrufen an (C).
e cssen Die Koordinaten der Robotervariable werden
&l M—l 8 als Roboterkoordinaten fir den bei
- Foboterpunkt — "Registrierung" (A) gewahlten Punkt
Varialle PN - [0 =l eingetragen (und in der Koordinatenliste
<< Abrufen | angezeigt)'
@ Geben Sie die Roboterkoordinaten (X, Y
und Z) fur die Punkte 2 und 3 auf die gleiche
\ Weise ein.
C

Koordinatenliste

Element Funkt1
Bildwerarbeii
Bildwerarheit.
Fohoter =
Fobhoter
Fobaoter £

- p—

Anmerkung: Bei der Eingabe von Variablen miissen Sie den Variable
Manager mit dem Roboter-Controller verbinden. Der PC
kann die Robotervariablen liber den Variable Manager
abrufen. Wenn keine Verbindung besteht, kann der PC die
aktuelle Roboterposition nicht abfragen.
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9.4.5.5

9-44

Ausfiihren der Kamera-Kalibrierung

Bei der Kamerakalibrierung berechnet der Vision Manager die
Koordinatenumwandlungskoeffizienten aus den eingegebenen
Bildverarbeitungskoordinaten und den Roboterkoordinaten. AnschlieRend
speichert der Manager die Ergebnisse der Berechnung in der angegebenen
Datei auf dem PC. Um die Kalibrierungsdaten im Controller zu registrieren,
mussen die Daten vom PC zum Controller Gibertragen werden.

Bei der Ubertragung der Kalibrierungsdaten zum Controller werden nur die
Koordinatenumwandlungskoeffizienten im Controller registriert. Sie kdnnen die
Bildverarbeitungskoordinaten von Benutzerprogrammen mit Hilfe der
Koordinatenumwandlungsbibliothek in Roboterkoordinaten umwandeln.

Die Koordinatenumwandlungsbibliothek flihrt die Umwandlung der Koordinaten
mit Hilfe der im Controller registrierten Koordinatenumwandlungskoeffizienten
durch.

Binare Stufe

Miedriger; (128 Cursor | Kalibrienng
o Fenst |
Huher. Rl Eingabe
A
<< dbrufen Messen | K.amerabild |

koordinate:

Element Punkt 2 |
Bilchverarbeit.
Bilcherarbeit.

!

o o o o O

Rohbaoter %
Foboter ~Roboterpunkt
Foboter 2 “ariahle P . ; ID j
3 <4 Abrufen |
X = - 4601604 Ry =-8123949 RZ = 300 i’
(i = 5 226537E-04 0% =\‘l 001949,02=0 B

A

@ Kilicken Sie Kalibrierung (A) an.

Die Koordinatenumwandlungskoeffizienten werden berechnet und in (B)
angezeigt.

Die Koordinatenumwandlungskoeffizienten werden in einer
Einstellungsdatei auf dem PC gespeichert.

@ Ubertragen Sie die Kalibrierungsdaten vom PC an den Roboter-Controller.

Hinweise zum Ubertragungsvorgang enthalt Abschnitt 9.2.5 "Ubertragen" in
diesem Handbuch.
Die Ubertragung von Kalibrierungsdaten erfolgt stapelweise. Wenn Sie die
Kalibrierung mit mehreren Punkten vornehmen, flhren Sie zunachst die
Kalibrierung fir alle Punkte durch und senden Sie dann die Daten an den
Roboter-Controller.

Anmerkung ©: Wenn bei der Kalibrierung die Fehlermeldung "Falsche
Koordinatendaten" angezeigt wird, miissen die
Koordinaten aller Punkte gepriift und neu eingegeben

werden.

@: Klicken Sie bei jeder Anderung der Koordinaten die
Schaltflache "Kalibrierung" an, um die
Koordinatenumwandlungskoeffizienten neu zu
berechnen.
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9.4.6 Abbildanalyse
9.4.6.1 Allgemeines zu den Abbildanalysewerkzeugen

[1] Gemeinsam genutzte Schaltfliichen

Das Abbildanalysewerkzeug enthalt Schaltflachen, die von allen Werkzeugen
gemeinsam genutzt werden: Eingabe und Kamerabild.

Wenn Sie Eingabe anklicken, tbergibt der Vision Manager die Kamerabilder
mit den unter Verwendung des Kameraeingabewerkzeugs vorgenommenen
Einstellungen an den Bearbeitungsbildschirm. Der Vision Manager zeigt die
vom Bearbeitungsbildschirm gelieferten Abbilddaten auf dem Vision Monitor
an. Das gleiche Ergebnis erhalten Sie, wenn Sie im Kameraeingabewerkzeug
Eingabe anklicken.

Klicken Sie Kamerabild an, um das Bild von der Kamera mit der im
Kameraeingabewerkzeug des Vision Monitor gewahlten Nummer anzeigen zu

lassen.
[Eam— i e = Kameraeingabewerkzeug
fon __Fentl 232“ Higher P55 | GettWindaw | Input g
e _wes | _weswe | oo [————
Robot 2049341 | -RobotPaint———— Kamera N =
Fionotz 105 Voriable PNo [0 = Cam Image Machsshlagen: | 100%1) - Engebe |
H e
Fx = 35149625 RY =-218.3685 RZ = 105 - * \
(O =.9225305.,0% =1368364E-02.02=10 -
Eingabebildschirm: | Frozel 0 ; -
\
. . Kameranummer
[2] Objekt der Abbildanalyse
Hauptfenster Mit dem Abbildanalysewerkzeug werden die auf dem
T T e O ] Bearbeitungsbildschirm gespeicherten  Abbilddaten
7 @l ol | Bl @] les o analysiert. Das Analysewerkzeug mif3t dabei den

Bearbeitungsbildschirm, der im  Statusfeld des
Hauptfensters angegeben ist. Wenn die Eingabe von
Kamerabildern mit dem  Kameraeingabewerkzeug
gewahlt wird (Eingabe), wird der Bearbeitungsbildschirm,
auf dem die Abbilddaten eingegeben werden, als Objekt
| Status fir die Bearbeitung gewahlt. Wenn dagegen der
Bearbeitungsbildschirm mit dem Abbildanzeigewerkzeug
‘U erscheint, wird der angezeigte Bearbeitungsbildschirm
zum Bearbeitungsobjekt.

(] ) e ) ) )

[3] Verarbeitungszeit

Im Abbildanalysewerkzeug wird die fir die Messung bendtigte Zeit in
Millisekunden angezeigt. Da jedoch das kleinste meRbare Zeitintervall 10
(Millisekunden) betragt, kdnnen Zeiten unter 10 ms nicht korrekt angezeigt
werden. Wenn beispielsweise die tatsachliche Verarbeitungszeit 35 ms betragt,
zeigt das Abbildanalysewerkzeug diese Zeit als 30 (Millisekunden) an. Wenn
im Abbildanalysewerkzeug die Verarbeitungszeit 0 (Millisekunden) angezeigt
wird, liegt die tatsadchliche Verarbeitungszeit zwischen 0 und 10
(Millisekunden).

[4] MeBergebnis

Um die MeRdaten anzeigen zu lassen, missen Sie den Fokus auf ein Objekt in
der Liste der MeRergebnisse in dem jeweiligen Fenster setzen.

Anmerkung: Bei der Durchfiihrung der Abbildanalyse @ndert sich der Bildschirmmodus
(z. B. die ZeichengroRe) der pVision-Bildverarbeitungskarte. Aus diesem
Grund konnen sich bei der Verwendung eines Benutzerprogrammes nach
der Abbildanalyse unerwartete Ergebnisse einstellen. In diesem Fall
miissen entsprechende Anderungen durch Festlegung der erforderlichen
Punkte im Benutzerprogramm vorgenommen werden.
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9.4.6.2 Kameraeingabe

[1] Kameraeingabewerkzeug

Mit diesem Werkzeug werden die von der Kamera gelieferten Bilder auf den
Bearbeitungsbildschirm gelegt.
Kameraeingabewerkzeug

_ Kamera fiir die Bilderfassung auswahlen.

EameraNr.:IKamera‘] j finick —+ Zum zuvor angezeigten Werkzeug zurlickkehren.

Machschlagen: I 100%:(0) 4 l ;
Eingabe _I_

gingabebudschirm:|prozeBD \'l ~ Nachschlagetabelle fur die Eingabe auswahlen.

- Kamerabilder fir den Bearbeitungsbildschirm erfassen.

Bearbeitungsbildschirm zum Speichern der Kamerabilder festlegen.

[2] Eingabe von Videobildern

Eingabekamera

Kanera e [Kamera | 7| [ @ Klicken Sie in der Symbolleiste M| an.

A o o = _ Dg§ Kamgrae[ngabewerkzeug erscheint. _

an Ergsbe | @ Wahlen Sie die Nummer der Kamera (A), von der die
}‘ \ Bilddaten erfal3t werden sollen.
® Wahlen Sie die fir die Anzeige zu verwendende
Eingabebilds?ém:’m\ Nachschlagetabelle im Feld (B) aus.
/ \\ \ @ Wahlen Sie den Eingabebildschirm (C) aus, auf dem
die Kamerabilder angezeigt werden sollen.
/ \ \ ® Klicken Sie "Eingabe" an.

c 5 Die Kamerabilder werden in den

Bearbeitungsbildschirm eingegeben.

[ N
- Helligkeit -

Jedem von der uVision-Bildverarbei-
tungskarte verarbeiteten Bilddatenpixel
ist ein Zahlenwert (0 bis 255)
zugeordnet, der eine Helligkeitsstufe
darstellt (in 256 Schritten). Dieser Wert
wird als "Helligkeit" bezeichnet. Je
naher der Wert bei "0" liegt, desto

4 - Pixel - R
Die pVision-Bildverarbeitungskarte verarbeitet Bilddaten
intern als Gruppe einzelner Punkte, sogenannter "Pixel".
Die uVision-Bildverarbeitungskarte verarbeitet 512 x 480
Pixel (L&nge X Breite) im Bildspeicher
(Bearbeitungsbildschirm) und 624 x 480 Pixel (Lange x
Breite) in dem reservierten Zeichnungsspeicher
(Zeichnungsbildschirm).

512 624 dunkler ist das Pixel. Wenn sich der
[ \ /4 N Wert an 255 annahert, wird das Pixel
Verarbeitungsergebnis he 255
480 Ez 480 B o <‘: ﬁ
0
Béarbeitungsbildschirm Zeichnungsbildschirm ‘Bearbeitungsbildschirm
. J L Y,
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9.4.6.3 Auswihlen der Bildschirmanzeige

[1] Bildschirmanzeigewerkzeug

Hiermit wird eine Bildschirmanzeige (Kamera, Bearbeitungsbildschirm oder
Zeichnungsbildschirm) fir die Anzeige am Vision Monitor ausgewahlt.

Bildschirmanzeigewerkzeug

Den Zeichnungsbildschirm fiir die Anzeige auswahlen.

Bildschirm anzeigen

—Zeichnung
Anzeigen]Zeichnung 1 ]| gl uck—i1— Zum zuvor angezeigten Werkzeug zuriickkehren.
Kamera und Verarbeitung Hustilhzn :I-— Vision Monitor-Anzeige auf den angegebenen Bildschirm einstellen.

An;eigeIKamera1 \'l

\

Nachschlagen|70% (1) -] —Den Kamera- oder Bearbeitungsbildschirm fiir die Anzeige
auswahlen.

Zu verwendende Nachschlagetabelle fiir die Anzeige auswahlen.

[2] Auswahl der Vision Monitor-Anzeige

T an.

Bildschirmanzeigewerkzeug O Klicken Sie in der Symbolleiste "=

Bidsohi aneaEe Das Bildschirmanzeigewerkzeug erscheint.
- Zeichnung @ Wahlen Sie den Zeichnungsbildschirm fir die
Anzeigen| Zejthnung 1 ] Bildschirmanzeige aus (A).
~Kamera und Verarbogiung ————— pwsiven_| ® Wahlen Sie den Kamera- oder Bearbeitungsbildschirm fiir
An;e.ge]h die Bildschirmanzeige aus (B).
/ \\ @ Wahlen Sie die fiur die Anzeige zu verwendende
Machschla}énm Nachschlagetabelle aus (C).
\ ® Klicken Sie Ausfiihren an.
// \\ \ Die Vision Monitor-Anzeige wird auf einen bestimmten
C B

Bildschirm eingestellt.

A

Anmerkung: Nach der Abbildanalyse paBt der Vision Manager die
Einstellung der Bildschirmanzeige (A) im
Bildschirmanzeigewerkzeug automatisch so an, daR der
Zeichnungsbildschirm 1 angezeigt wird, auf dem das
MeRBergebnis dargestellt wird. Wenn die aktuelle
Einstellung "Zeichnung 0" ausgewahlt ist, wird diese
Einstellung nach der Abbildanalyse in "Zeichnung 0+1"
umgeéandert.
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9.4.6.4 Binircodierungsregistrierung

[1] Registrierungswerkzeug fiir die Biniircodierung

Mit diesem Abbildanalysewerkzeug wird die Binarcodierungsstufe registriert.
Fur die erkennung der Binarcodierungsstufe stehen sowohl manuelle als auch
automatische Methoden zur Verfligung (Modusmethode,
Diskriminantenanalyse und P-Kachelungsmethode). Die optimale Einstellung
kann mit dem Binarcodierungs-Registrierungswerkzeug Uberprift werden.

Binarcodierungs-Registrierungswerkzeug Fenster auswahlen, das den zu verarbeitenden Bereich enthilt.

R Modus fir Ermittlung der Binarcodierungsstufe auswahlen.
- Binare Bearbeitungsstufe erkennen /
Balkentaballa ProzeBheraich: — Zum zuvor angezeigten Werkzeug zurtckkehren.
Fensterd: j . . . .
floma —H— Vision Monitor-Anzeige auf Normalanzeige umschalten.
r Erkennungsmethode ] Einé,eoate:l__ Vision Monitor-Anzeige auf Binarcodierungsanzeige umschalten.
E;ki””:”lgsmc'd% | pusien < — Binarcodierung des momentan angezeigten
|P-kachelungsmefhods Bearbeitungsbildschirmes durchfiihren.
inéira Bearbeitungsstufe Bezunshereich: - StufEEfkemﬁ\ Binarcodierungsstufe ermitteln, wenn Erkennungsmodus "Auto"
Haher. ———— [ 255/ | |1 - A
Hsher JLes] | = | ssuanwei ]| ausgewahlt ist,
Niedriger. —— S8 [ ook & wen ¢~ seneer || — Balkentabelle anzeigen.
\ Ingabe :l
/ |~ Kamerabilder erfassen.
F.amerabild |
— . . .
/ N Kamerabildschirm anzeigen.

Bezugsbereich fir die P-Kachelungsmethode auswahlen.
MeRobjekt eines Bereiches flr die P-Kachelungsmethode angeben.

Binarcodierungsstufe Binarcodierungsstufe angeben.
manuell angeben.

Balkentabelle anzeigen.

Bei den von der Kamera an die pVision-
Bildverarbeitungskarte Ubergebenen
Bilddaten kann jedes Pixel eine von 256
Helligkeitsstufen annehmen.

Bei der Binarcodierung wird der
Helligkeitswert jedes Pixels in
Abhangigkeit von einem Schwellenwert in
Weil oder Schwarz umgesetzt. Dieser
Grenzwert wird als "Binarcodierungsstufe”
@ bezeichnet. Die pVision-
Bildverarbeitungskarte legt die
Binarcodierungsstufe anhand von zwei
binaren Grenzwerten fest (untere und
obere Grenze). Werte zwischen dem

- Bindrcodierung -

Vor der
Binarcodierung

Nach der unteren und dem oberen Grenzwert
Binarcodierung werden als "weil}" codiert (1), alle anderen
\_ Werte als "schwarz" (0). )

Anmerkung: Nur das Rechteckfenster kann fiir die Verarbeitung
ausgewahlt werden (Winkel = 0).
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4 )

- Balkentabelle -

In der Balkentabelle ("Histogramm") wird die Haufigkeit gezahlt, mit der die
einzelnen Helligkeitswerte in dem durch das Fenster mit den Kamerabild-
Eingabedaten festgelegten Bereich auftreten. Die grafische Darstellung

der Balkentabelle 1aRt leicht die Helligkeitsverteilung erkennen, mit deren
Hilfe sich die Binarcodierungsstufe fiir die Abbilddaten einfacher ermitteln
|aRt. Dartber hinaus bietet die uVision-Bildverarbeitungskarte eine

Funktion zur automatischen Ermittlung der Binarcodierungsstufe. Diese
Funktion verwendet die Balkentabelle zur Ermittlung der
Binarcodierungsstufe.

Abbildung 1 zeigt die Balkentabelle fir die Abbilddaten vor der
Binarcodierung; man erkennt deutlich, dafy Objekt und Hintergrund in zwei
getrennten Abschnitten liegen. Abbildung 2 zeigt das Ergebnis der
Binarcodierung bei unterschiedlichen Binarcodierungsstufen. Durch
Anpassen des unteren und oberen Binargrenzwerts ergeben sich jeweils

Abb. 1 Abb. 2

0 Helligkeit 2>55 Unterer G. Oberer G. Unterer G. Oberer G.

bjekt[_T} \

|1exi1d |yezuy

JHinter-
grund

©)

Vor der Nach der Binarcodierung

Binarcodierung Bindrcodierung

9-49



[2] Registrierung der Binircodierungsstufe

(1) Manuell

Werkzeug zur Registrierung der bindren Verarbeltung

bewlunsslufe erkennen

Balkentabelle ProzeBhereich:
Fensterl

Erkennungsmethodex—
Erkennungsmndus'

Bezunshersich:

~Binére Bearbeitungsstufe

Héher B
Niedrigerr ——— J—

Objskt 1wt €125KE

Zurlick

Nomal
Ausfiihren

Stufe etkertien

/

Binare Bearbetungsstufe ————
Haoher:

Miedriger:

s:m

ra
n
(g

g

7
/

Cc

(2) Autom

atisch

O Klicken Sie in der Symbolleiste @ an.
Das Werkzeug zur Registrierung der bindren
Verarbeitung erscheint.

@ Wahlen Sie bei "Prozelbereich" (A) ein Fenster
aus, fur das die Balkentabelle erstellt werden soll.

® Wahlen Sie den Erkennungsmodus "Manuell" (B).

@ Klicken Sie Balkentabelle an.
Die Balkentabelle erscheint.

® Stellen Sie mit dem Schieberegler (C) den unteren
Grenzwert fir die Binarcodierungsstufe ein.

® Stellen Sie mit dem Schieberegler (D) den oberen
Grenzwert fir die Binarcodierungsstufe ein.
Die Schieberegler (C und D) kdénnen nur verstellt
werden, wenn der Erkennungsmodus “"Manuell
ausgewahlt ist (B).

Werkzeug zur Registrierung der bindren Verarbeitung

Binare ProzeBregistrisrung

i Bingre Bearbeitungsstufe erkennen

Balkentabelle ProzeBhbereich:

(=]
i Zuriick I

Fensterl

Erkennungsmethode

Erkennungsmodus:

Binére Bearbeitungsstufe

Hoher, ——— J
Miedriger ——— J—

Nomal
Binare Daten
Ausfilhren
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O Klicken Sie in der Symbolleiste @ an.
Das Werkzeug zur Registrierung der binaren
Verarbeitung erscheint.

@ Wahlen Sie bei "Prozelibereich" (A) ein Fenster
aus, fur das die Balkentabelle erstellt werden soll.

® Stellen Sie den Erkennungsmodus (B) auf
"Automatisch" ein (Modusmethode,
Diskriminantenanalyse und P-Kachelungsmethode).
Wenn Sie ein anderes Erkennungsverfahren als die
P-Kachelungsmethode verwenden, ist der Vorgang
damit abgeschlossen.

@ Legen Sie den fiur die P-Kachelungsmethode zu
verwendenden Bezugsbereich fest (C).

® Geben Sie die Objektdarstellung in dem mit der
P-Kachelungsmethode zu messenden Bereich an (D).
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[3] Auswihlen der Bildschirmanzeige

Das Binarcodierungs-Registrierungswerkzeug kann den Kamerabildschirm und
den Bearbeitungsbildschirm, der am Vision Monitor momentan angezeigt wird,
im binarcodierten Format anzeigen.

Bei binarcodierter Anzeige kénnen die Ergebnisse der Binarcodierung gepruft
werden, ohne dal die Daten selbst binarcodiert werden missen.

Werkzeug zur Registrierung der bindren Verarbeitung

x|
rBinare Bearbeitungsstufe erkennen
Balkentabelle FrozeRbearsich: Zuriick
Fensterl: -
Mormal
Etkennungsmethode Bindre Daten
Erkennungsmodus
Manuell = Ausfijhren
Einére Bearbeitungsstufe i Stufe erennen
Hiher: ——— || 255
- - Balkentabells
Miedriger: —— f—— Objekt 5 Weiy | ¢~ 25780
\ _ : Eingabe
\ \ \ Kamerabild
\\ \\ \\

@ Klicken Sie in der Symbolleiste @ an.
Das Werkzeug zur Registrierung der binaren
Verarbeitung erscheint.

@ Klicken Sie Binadrdaten an.
Die Vision Monitor-Anzeige
Binarcodierungsanzeige umgeschaltet.
Wahlen Sie den Erkennungsmodus "Manuell" (A)
und andern Sie die Binarcodierungsstufe mit den
Schiebereglern (B und C). Daraufhin wird die Vision
Monitor-Anzeige mit den neuen
Binarcodierungswerten aktualisiert.

® Klicken Sie Normal an. Der Vision Monitor wechselt
wieder zur normalen Anzeige zuriick.

wird auf

- Ergebnis der Anzeigeauswahl -

Normalanzeige

&

Binarcodierungsanzeige
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[4] Bildschirm zur Registrierung der biniren Verarbeitung

Hiermit wird der angegebene Bereich des momentan angezeigten
Bearbeitungsbildschirmes in das binarcodierte Format umgewandelt.

Werkzeug zur Registrierung der bindren Verarbeitung

: O Lassen Sie den binar zu codierenden
Bearbeitungsbildschirm mit Hilfe der
Monitoranzeige am Vision Monitor anzeigen.

@ Klicken Sie in der Symbolleiste @ an.
Das Fenster "Registrierung der  binaren
Verarbeitung" erscheint.

® Wahlen Sie bei "Prozelbereich" (A) ein Fenster fiir
die Binarcodierung aus.

@ Klicken Sie Ausfihren an.

et Der angegebene Bereich des

Bearbeitungsbildschirmes wird binar codiert.

Ix

Balkentabelle ProzeBhereich: Zuriick
Fensterl i
Mormal

Binre D aten

Ausfiihren

Stute erfenmen)

Eezunshereich:

Bindre Bearbeitungsstufe

Heher, ———— [ 2=¢] :
hliedriger: '—J— Dbkt S

Balkentabelle

Eingabe

B el

1

A
e N
- Ergebnis der Binarcodierung -
Vor der Nach der
Binarcodierung Binarcodierung
\ J

[S] Erkennung der Binidrcodierungsstufe

Hiermit wird die Binadrcodierungsstufe des momentan angezeigten
Bearbeitungsbildschirmes automatisch ermittelt.

Werkzeug zur Registrierung der bindren Verarbeitung

e E Ty & O Lassen Sie mit Hilfe des Monitoranzeigewerkzeugs
[ Suick den Bearbeitungsbildschirm anzeigen, fiir den Sie
Fenstend El . dlg BlnarQO(jlerungsstufe ermltteln md&chten.
rennamehode E —lm_mnm @ Klicken Sie in der Symbqlle!ste @ an. o
Erkannungsmadus: _prieva | Das Fenster "Registrierung der  binaren
Feachehngametoge =\ ||| Ashen | Verarbeitung" erscheint.
Binere Beametnectic | friasbersit: o [\ e ® Wahlen Sie bei "Verarbeitungsbereich" (A) das
L.ed,ger. = I—— \K Qaheribele Fenster aus, in dem die Binarcodierungsstufe
\ - laptie ermittelt werden soll.
\l\ \ \ Kamiabid @ Stellen Sie den Erkennungsmodus (B) auf
\ \ \ "Automatisch" ein (Modusmethode,
\E \D \C \B \A Diskriminantenanalyse und P-Kachelungsmethode).

Wenn Sie eine andere Erkennungsmethode als die
P-Kachelungsmethode gewahlt haben, fahren Sie
mit Schritt @ fort.

® Legen Sie den fiir die P-Kachelungsmethode zu
verwendenden Bezugsbereich fest (C).

® Geben Sie den Objektbereich an, der mit der P-
Kachelungsmethode gemessen werden soll (D).

@ Klicken Sie Stufe erkennen an.
Die Balkentabelle erscheint.
Die ermittelte Binarcodierungsstufe wird bei (E)
angezeigt.
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9.4.6.5

Fliache, Schwerpunkt und Hauptachse

[1] Werkzeug zum Messen von Fliche, Schwerpunkt und Hauptachse

Hiermit wird die Flache, der im
angegebenen Fenster gemessen.
Legen Sie die Binarverarbeitungsstufe fest, die bei der Abbildanalyse mit dem

Binarcodierungs-Registrierungswerkzeug verwendet werden soll.

Schwerpunkt und die Hauptachse

Werkzeug zum Messen von Flache, Schwerpunkt und Hauptachse

Area. Gravity Canter. Principal Axis

Bereichsfenster fiir die Messung festlegen.

~Measuring Condition

OhjectWindow: Iwmdgwnj

teasuring IZ—Pr\nmpa\ Auis
Object & \White

Binary Proéﬂ\ﬁsing Lewvel

(

Lower, [126\ | Highar: [255
AN 8
Eesult

ltems

—= Back | Zum zuvor angezeigten Werkzeug zurtickkehren.
i Editwmdgw| Fensterbearbeitungswerkzeug anzeigen.
by B‘aCk\ Edit Binary | Binarcodierungs-Registrierungswerkzeug anzeigen.
\\ | Exscute | Flache, Schwerpunkt und Hauptachse messen.
\\ \ Inpat | Kamerabilder erfassen.
WResults \ Cam Image | Kamerabildschirm anzeigen.

Frocessing Time (ms)

Area

Grawity Center X
Gravity Centery’
Angle

Integrate Brightness

Anzeige

\ Obijekt fur die Messung festlegen.
Anzeige der Binarverarbeitungsstufe.

Darstellungsart (weifd/schwarz) des zu messenden Objektes festlegen.

der Melergebnisse.

4 N\
- Integrierter Helligkeitswert - Der integrierte
Fenster Helligkeitswert entspricht der
Summe der Helligkeitswerte
100l100h00l0o oo aller Pixel innerhalb eines
durch das Fenster
100{100{100{100{100| begrenzten Bereiches der
20|20 120 |20 l100| VvOn _der Kamera gelieferten
Abbilddaten.
20 (20 |20 |20 |100
20 (20 |20 |20 |100
Integrierte Helligkeit = 100x13+20x12=1540
- J
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- Flache - Die "Flache" entspricht der Anzahl der

weillen (1) bzw. schwarzen (0) Pixel in
dem durch das Fenster begrenzten
Bereich der von der Kamera erfaldten
Daten nach der Binarcodierung. Das
Ergebnis ist die Anzahl der Pixel. Bei der

uVision-Bildverarbeitungskarte wird die
\1 Flache in Echtzeit durch Bindrcodierung

der Helligkeitswerte aller Pixel ohne
Anderung dieser Werte gemessen, so
dald es nicht erforderlich ist, zuvor eine

Binarcodierung der Abbilddaten
durchzufiihren.

Fenster

1 (Weilk): Flache = 13
E 0 (Schwarz): Flache = 12

- Schwerpunkt - Das aus den von der Kamera gelieferten

Abbilddaten erzeugte Objekt bildet eine
Fenster Ebene. Der Schwerpunkt entspricht dem
Punkt, an dem sich das Gewicht eines
Objektes auf der Ebene im Gleichgewicht
befinden wiirde.
Die uVision-Bildverarbeitungskarte ermittelt
den Schwerpunkt anhand der weil’en (1)
oder schwarzen (0) Pixel in dem durch das
Fenster festgelegten Bereich nach der
Ob'/ekt \ Binarcodierung der Abbilddaten. Der
J Schwerpunkt Schwerpunkt wird in Form von X/Y-
\ Koordinaten angegeben. )

X

4 . N
- Winkel der Hauptachse - p,5 aus den von der Kamera gelieferten

Abbilddaten erzeugte Objekt bildet eine
GrolRe

Ebene. Wenn diese Ebene gedreht wird, wird
Achse . . . .
die Langsachse, die die bevorzugte
Drehachse des Objektes bildet, als "groRe
_ Achse" der Hauptachse bezeichnet und die
K'er:”e Achse, die sie senkrecht schneidet, als
chse "kleine  Achse". Bei der  pVision-

Bildverarbeitungskarte wird der Winkel

zwischen der waagerechten Achse (X-Achse)

x und der grol’en Achse der Hauptachse als

— Winkel 6 (theta) der Hauptachse bezeichnet.

p  Der Winkel der Hauptachse wird anhand der

weilen (1) bzw. schwarzen (0) Pixel eines

e X Objektes in dem durch das Fenster

Fenster Objekt festgelegten Bereich ermittelt, nachdem die
\_ Abbilddaten binarcodiert wurden. )
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[2] MeBbereich, Schwerpunkt und Hauptachse

Werkzeug zum Messen von Flache,

® Klicken Sie in der Symbolleiste £ an.
Schwerpunkt und Hauptachse

Das Fenster zum Messen von Flache,
Schwerpunkt und Hauptachse erscheint.
Die Fensterform erscheint auf der

Ares, Gravity Center. Principal Axis

~Measuring Condition Programmieranzeige und auf dem Vision
ObjectWindow: [vinowl = ﬂl Monitor.
[T P ———— — A @ Objektfenster auswahlen (A).
Abjcct l ﬂhitep - ﬂ'ajﬂ Der durch das angegebene Fenster definierte
Binary Processing Lavel B Bereich bildet das MeRobjekt.
( Lower [125_\ ] Higher [Z55 | Evecute | ® Legen Sie den MelRmodus fest (B).
\ Input Legen Sie fest, fur welches Objekt Flache,
Riesult \ Schwerpunkt und Hauptachse gemessen wer-
ltems _ Fesults C a0 den sollen.
Erocossing e fnd) 2 @ Wahlen Sie das Objekt aus (C).
Grawily Center % 2480182 Wahlen Sie "Weill" oder Schwarz" fir das
E;ZT;W center ¢ Lo T2 binarcodierte Objekt aus.
Integrate Brightness 4D¢i?2380 ® Klicken Sie Ausfiihren an.
- - \ Auf dem  Bearbeitungsbildschirm  des
momentan verarbeiteten Objektes wird die
\ Messung durchgefiihrt, und die Ergebnisse
werden in der MelRergebnisliste dargestellt

D C (D).
Das Ergebnis der Verarbeitung wird auf dem
Vision Monitor dargestellt.

- Ergebnis der Messung -
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9.4.6.6 Kennung

[1] Werkzeug zur Kennungsmessung

Hiermit werden in einem angegebenen Fenster den Einzelobjekten Kennungen
zugewiesen.

Dabei

missen Sie die Binarcodierungsstufe festlegen, die bei der

Abbildanalyse mit dem Binarcodierungs-Registrierungswerkzeug verwendet
werden soll.

Objektkennungswerkzeug

Fenster zur Festlegung des MeRbereichs angeben.

_

~Measuring Condition

ijedWmdowiwindmwu‘

[

Sort Made] 1-4rex Descendmg\@rdej
Object. & ‘White

—
|
TN
Binary Prncéisinq Lewel N

Area Loweril]

Back | Zum zuvor angezeigten Werkzeug zurtickkehren.

w'_ Fensterbearbeitungswerkzeug anzeigen.

T Beecute

Binarcodierungs-Registrierungswerkzeug anzeigen.

Objektkennungen zuweisen.

[

Lower: 128\ | Hicher, [255
N\

Input Kamerabilder erfassen.

Kamerabildschirm anzeigen.

Anzeigereihenfolge der MefRergebnisse festlegen (Reihenfolge der
Kennungen, Flache in absteigender Reihenfolge, Flache in
aufsteigender Reihenfolge)

N\
Eesult \ Chmag
ltem General \{Lahelﬁ\ ‘Lﬁb‘
Processing T 260
Label Numbe 43
Arga 1X727a
Grarvity Cente
Gravity Cente .
Mo il Ain
: X
\\ AN
Anzeige der
MeRergebnisse

Objektkennung zuweisen, wenn grofer als diese Flache.
Anzeige der Binarcodierungsstufe.

MeRobjektdarstellung angeben (weilt/schwarz)

Vs

. N
- Kennungszuweisung -
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Die Zuweisung von Objektkennungen besteht in der Numerierung der miteinander
verbundenen Flachen aus weil’en (1) bzw. schwarzen (0) Pixeln im Anschlu® an die
Binarcodierung der von der Kamera gelieferten Abbild-Eingangsdaten (siehe Abb. 1).
Die Zuweisung von Kennungen ermdglicht die unabhangige Handhabung mehrerer
Objekte, die sich in dem durch das Fenster festgelegten Bereich befinden.

Bei der uVision-Bildverarbeitungskarte werden Flache, Schwerpunkt,
Hauptachsenwinkel, = Verrundungsform und Umfangsldange nach  erfolgter
Objektermittlung als Merkmale der jeweiligen Einzelobjekte gemessen. Die

Verrundungsform bezieht sich auf ein das Objekt umschreibendes Rechteck (siehe Abb.
2). Die Umfangslange entspricht dem Zahlwert der Pixel, die die Aulenkontur des

Abb. 1 Abb. 2 Verrundungsursprung Abb. 3
AuRenk
| - ontur
2K |
o Umfangs-
/ \ s \ | “ lange = 12 Pixel
S Fenster Objekt Verrundungsbreite Verrundungshohe

J

Anmerkung: Nur das Rechteckfenster kann fiir die Verarbeitung
ausgewahlt werden (Winkel = 0).
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[2] Messen der Kennung

Werkzeug zur Kennungsmessung O Klicken Sie in der Symbolleiste M an.
a— - Das Werkzeug zur Kennungsmessung erscheint.
Y e e e Die Fensterform erscheint sowohl auf der
Qbject Windowe]\indowd = Back | II:’/Irogrammieranzeige als auch auf dem Vision
‘ onitor.
Sonhode] vz Deseegi Om‘u _EditWindow @ Wihlen Sie ein Objektfenster (A) aus.
Ayea Lower|l EdltFinary | Der durch das angegebene Fenster definierte
Bmaogfie ;‘n “’L’:fe\ ¢ Rlec T Bereich bildet das Mel3objekt.
’7Lu\n?;r - g m\gr @fﬁ oo ® Wahlen Sie einen der folgenden Sortiermodi (B)
e | aus: Bezeichnerreihenfolge, Bereich absteigende
Fresul / \ \ \ _Cam image | Reihenfolge oder Bereich aufsteigende Reihenfolge.
ltem [ TGeneral _ [LehdD__ \L=n Die MelRergebnisse werden in der angegebenen
E’T}Cﬁ‘%ﬁ F—‘gg Reihenfolge angezeigt.
B g @ Geben Sie die Bereichsuntergrenze (C) an.
Grawity Chnle Einzelobjekte missen grolker als die hier
Gravity Jente angegebene Flache sein. Diese Einstellung
~ » ermoglicht es, kleinere Objekte zu ignorieren.
/ \ \ ® Wahlen Sie das Objekt aus (D).
/ \ \ \ \ Wahlen Sie ein Objekt fur die binarkodierte
D E C B A . .
Messung zwischen schwarz und weif} aus.
® Klicken Sie Ausfiihren an.
Die Messung wird auf dem momentan als
Verarbeitungsobjekt festgelegten
Eeszult Bearbeitungsbildschirm durchgefihrt. Die Anzahl
lterm General |Labeln |1 der ermittelten Objektkennungen wird in der
. MeRergebnisliste angezeigt (E).
FTREEE TS (] HD: 120 @ Klicken  Sie unter  "Ergebnis" auf die
Label number 33 entsprechenden Kennungsgitter (F).
Area 11201 Ausflhrliche Ergebnisse fir die jeweils angeklickte
G-oenter X Al Tabelle werden in der Tabelle unter "Ergebnis"
Goenter Y 231 NEE1 sowie im Vision Monitor angezeigt.
Mol LR Ly . o |
J 1 \
F 4 N

- Ergebnis der Messung -
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9.4.6.7 Kante

[1] Kantenmessungswerkzeug

Hiermit wird in einem angegebenen Fenster die Lage der Kanten ermittelt.
Verwenden Sie ein Projektionsfenster (Modus = 0 oder 1).
Weitere Informationen, siehe Abschnitt 9.4.3.7 "Projektionsfenster".

Kantenmessungswerkzeug

Edge <]

~Measuring Condition

ijedWmdDwiWindgwa

—=f

QEte:ﬂmniD—Brightness Absolute \ j

Bereichsfenster fiir die Messung angeben.

/iI/_Zum zuvor angezeigten Werkzeug zurtickkehren.
M.I_Fensterbearbeitungswerkzeug anzeigen.

Edge Objemig—\:\lhgle

EcmBinary_I_Binércodierungs-Registrierungswerkzeug anzeigen.

AN

Level{12e]

Scannino Dir & Postke  © Begsive

gy Eracessig Lewvel
[ Lower 128\ | i

MeRbedingung und Einstellungsbildschirm anzeigen.

Verteilungsgrafik anzeigen.

\\

Result

Kamerabild erfassen.

lterms

Genera\\ |ResuItU

Resi =

Processing T
MNumkber of De
B

N
4

Kamerabildschirm anzeigen.

154

140 -
»

Kantenerkennungsverfahren angeben.

\
\

Objektkantentyp fiir die Erkennung angeben
(schwarz—weil}, weill—schwarz, alle).

\\
K

\\A antenabtastrichtung festlegen.
nzeige der Binarcodierungsstufe wahrend der Flachenmessung.

Anzeige der Mel3ergebnisse.

Schwellenwert fiir Kantenerkennung angeben (Helligkeit, Flache).

4 yaxbiieH

- Kante -

1 _r

—p Position

Absolut-
wert

1axb1I8H

<

Differenz-
A wert

Bei der uVision-Bildverarbeitungskarte bezeichnet
"Kante" einen Punkt, an dem ein Objekt innerhalb des
festgelegten Fensters von dunkel zu hell (schwarz zu
weil3) oder von hell zu dunkel (weil3 zu schwarz)
wechselt.

Die Position der von der pVision-Bildverarbeitungs-
karte erkannten Kante bezieht sich auf den Punkt, an
dem die Helligkeit innerhalb des Fensters bzw. der
Flachenwert den angegebenen Schwellenwert
erreicht. Die Angabe des Schwellenwertes erfolgt je
nach Objektbeschaffenheit als Absolut- oder
Differenzwert. Mit dem Absolutwert wird die Position
erkannt, an der der Helligkeits- oder Flachenwert eine
bestimmte Grenze Uberschreitet. Mit dem
Differenzwert wird die Position erkannt, an der die
Helligkeits- oder Flachenanderung gréler als der
angegebene Wert ist.

Fenster

ante

QO: Position der erkannten Kante

J
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Anmerkung:

Im Objektfenster konnen nur die Fenster ausgewahlt
werden, in denen Kanten ermittelt werden konnen (gerade
Linie, langlich {Modus = 1, 0}, Sektor {Modus = 1, 0}).
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[2] Kantenmessung

Kantenmessungswerkzeug ® Klicken Sie in der Symbolleiste ## an.
Das Kantenmessungsfenster erscheint.

— Die Fensterform erscheint sowohl auf der

 Measuring Candition

=]
Object Window]Windows \ Back | I\P/Irog_:r:ammieranzeige als auch auf dem Vision
, onitor.
Detecton]U Hnghines: Abgoltc) _Edtwinda | @ Wihlen Sie das Objektfenster aus (A)

Edge Object|2-whole \ \ \

Edit Binany Der angegebene Fensterbereich wird fur die

Lk L] baf e

Levelf120 e Messung ausgewahlt.
Seannina Dir: & Fojiive | © Qegatie [SetSarean | ® Wahlen Sie eines der folgenden
{B‘"BW P’Dcﬁszsa'”gL A _ oo | Erkennungssysteme aus (B): Absoluter
Lo \ N W Execue | Helligkeitswert, differentieller Helligkeitswert,
lgfns:h — \\|>\aauu}u \qum\ w EZ?:::;J;EN o Bereichswert oder differentieller
ELD;EZ?Q?DTE ;‘g [ izl @ Wabhlen Sie eines der folgenden Kantenobjekte aus
w s (C): Schwarz— Weil}, Weill— Schwarz oder Gesamt.
v W\ = ® Geben Sie die Stufe an (D).
= R ® Wahlen Sie eine der folgenden Scanrichtungen fir

L W W W das Projektionsfenster aus (E): Positive oder Negativ.
@ Klicken Sie Ausfiihren an.
Der Vision Manager wertet den momentan
FEDC B A gewahlten Bearbeitungsbildschirm aus und zeigt
das Ergebnis in der Ergebnistabelle an (F).
Die Ergebnisse der Verarbeitung erscheinen auf
dem Vision Monitor.

- Ergebnis der Messung -
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[3] Verteilungsdiagramm

Mit dem Kantenmessungswerkzeug kann das Verteilungsdiagramm flr das
ausgewertete Fenster angezeigt werden. Anhand dieses Diagrammes kénnen
die Flache und die Helligkeitsdnderungen im Fenster geprift werden. Durch
die gleichzeitige Betrachtung des Verteilungsdiagrammes und der
Verteilungsdatenanzeige koénnen Helligkeit und Flache eines im Diagramm

A angezeigten Punktes auf einfache Weise gepruft werden.
‘ Anzeigen des Verteilungsdiagrammes
@ Klicken Sie Diagramm an.
Erightnass Distribution Graph Ein Diagramm der Helligkeitsverteilung erscheint.
ﬂl Als Titel wird "Diagramm der

Edﬂw‘ﬂduwl Helligkeitsverteilung" angezeigt.
Die integrierte Helligkeit und die Flache werden

E _ Edtinery | als Verteilungsdaten angezeigt (B).
Set Screen |
————1 Auswabhlen der Grafikanzeige
__O#h | © Klicken Sie in die Spalte "Helligkeit integrieren”
Dleirlatilan Daia Frecute | (C) oder "Bereich" (D) der Verteilungsdaten (B).
Projection_|In®syate Bri Area ot | Wenn die Spalte "Helligkeit integrieren”
? F angeklickt wird, erscheint das Diagramm der
5 Cam Image | Helligkeitsverteilung. Entsprechend erscheint,
3 wenn die Spalte "Bereich" angeklickt wird, das
4 Diagramm der Bereichsverteilung. Die
s Bezeichnung der momentan gewahlten
Diagrammanzeige ("Diagramm der
Proiok.  Helliakelt Flache B Helligkeitsvert.eilung“ oder “!Z)ia_gramm _der _
tioan- g D Bereichsverteilung") erscheint in der Titelzeile
position (A). Gleichzeitig erscheint im
Verteilungsdiagramm eine Markierung an der
F Stelle, die der Projektionsposition in der
angeklickten Spalte entspricht.
Ablesen der Verteilungsdaten eines im Diagramm
Brightness distribution h gewéhlten Punktes
EEIES ® Klicken Sie in den Verteilungsdaten (F) den
— Punkt an, der im Verteilungsdiagramm
Edit"indowe
G aufgerufen werden soll.

Edit Binany Der Cursor (G) erscheint an der angeklickten
Stelle im Verteilungsdiagramm.

Die Gesamthelligkeit und die Flache des im Ver-
Graph teilungsdiagramm angeklickten Punktes werden
in den Verteilungsdaten angezeigt (H).

Set 3creen

Oistribution Data

UERkELE

Execute
Projaction | Brightness |Arsa Gleichzeitig wird die dem angeklickten Punkt
0 262 Input entsprechende Projektionsposition in
; E:j Cam Image umgekehrter Reihenfolge dargestellt.
3 4
4 2
E 24
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[4] Einstellung der Meflbedingungen

Hiermit wird der Schwellenwert festgelegt, an dem eine Kante
erkannt wird. Wenn das Erkennungsverfahren den absoluten oder
differentiellen Helligkeitswert verwendet, geben Sie den

Stufe entsprechenden Helligkeitswert (0 bis 255) an.

Wenn das Erkennungsverfahren den absoluten oder differentiellen
Flachenwert verwendet, geben Sie den entsprechenden
Flachenwert (0 bis 512) an.

Wenn das Erkennungsverfahren den absoluten oder differentiellen

Binare Flachenwert verwendet, geben Sie den entsprechenden
Bearbeitun Flachenwert (0 bis 512) an.
gsstufe Werte, die zwischen dem bindren unteren Grenzwert und dem

bindren oberen Grenzwert liegen, werden als weil} interpretiert.

Abtastrichtu Legt die Richtung der Kantenabtastung fest.
Die Definition der Plus- und Minusrichtung ist je nach Fensterform

ng unterschiedlich.

<Langliches Fenster> <Gerade Linie
(zwischen 2 Punkten)>

Modus = 0 (X-Achsen-Projektion) Modus = 1 (Y-Achsen-Projektion)

Ursprung Anfangspunkt
Q@ ;—U % Plus-
= Wtung
. Do
Héhe S|
=&
é % Minus-Richtung
Breite @ Endpunkt
Plus-Richtung
Minus-Richtung
+“—
<Sektor> <Linienlange>
Modus = 0 (Projektion in Modus = 1 (Projektion in -
Meridianrichtung) Umfangsrichtung) Modus =2 (Alle)

Minus-Richtung

Ursprung

wchtung
Minus-\A ° 4[.!8- i \
Minus-Richtung

Richtung  Ursprung Richtung
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9.4.6.8 Modellsuche

[1] Modellsuchewerkzeug

Mit dieser Funktion wird das angegebene Suchmodell innerhalb des
angegebenen Fensters gesucht und gemessen.
Das fiir die Messung verwendete Suchmodell muf3 im Voraus registriert werden.

Modellsuchewerkzeug Gibt das Fenster an, in dem Sie den MelRbereich angeben.

Object Windaw] windowD: /gﬂ Back _|__Zum zuvor angezeigten Werkzeug zuriickkehren.
Search ModeIiModeI‘I: j\ — . X
Coincidence %J0 - Editwindow—t{—Fensterbearbeitungswerkzeug anzeigen.
Deetection Urit] O-Pisel \ \ = EditModex_|__SuchmodelIbearbeitungswerkzeuge anzeigen.
oeizziepl it IR A= | Suchmessung ausfiihren.
Start angle :|U

Kamerabild erfassen.

N\
End angle : |380 \ \ N

Fiesult \ H H H
e Goneral \Pesuln N |__Kamerabildschirm anzeigen.
Processing T 260
MNumber of De 1
f: Suchmodell fur die Suche angeben.
Coincid
culaLuEe \\ Kriterium flr die Deckungsgleichheit festlegen.
\\Gibt den Drehbereich des Objektes an, das gesucht und gemessen wird.
Erkennungseinheit festlegen (Pixel/Subpixel).
Maximalwert fir Suchmessung angeben.
Anzeige der Mefergebnisse
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- Suche -
"Suche" bezeichnet die Suche nach einer Ubereinstimmung durch Verschieben der — im
Voraus registrierten — Standardabbilddaten (Suchmodell) innerhalb des Suchbereiches
(innerhalb des Fensterbereiches) des zu messenden Objektes (Siehe Abb. 1) Bei der
uBildverarbeitungskarte werden die Daten des Standardabbildes als "Suchmodell"
bezeichnet. Das "Suchmodell" besteht aus Abbilddaten und Bezugskoordinaten (OX, QY).
(Siehe Abb. 2) Die Zahl, die die Ubereinstimmung zwischen dem Suchmodell und dem
gemessenen Objektabbild ausdriickt, wird als "Deckungsgleichheit" bezeichnet. Wenn die
ermittelte Deckungsgleichheit grofRer als der angegebene Wert ist, kbnnen die Koordinaten
fur die Position der Deckungsgleichheit zwischen dem Suchmodell und dem Mel3objektabbild
ermittelt werden. Die kleinste Einheit der fir die Pixel erzielbaren Genauigkeit der
Koordinatenerkennung betragt ein Pixel. Bei Subpixel-Genauigkeit kann das MefRergebnis mit
einer Genauigkeit von weniger als einem Pixel ermittelt werden. Bei Subpixelmessung dauert

der Melvorgang langer als bei Pixelmessun'g.
Abb. 1 bb. 2

Suchen

g | NN b

\ Suchmodell Fenster /

Abbilddaten

Anmerkung: © Nur das rechteckige Fenster kann ausgewahlt werden
(Winkel = 0).
@ Wenn der Roboter-Controller keine Winkelmessungen
durchfilhren kann, konnen Sie keine Werte fiir
Startwinkel oder Endwinkel angeben.
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[2] Durchfithren der Modellsuche

Klicken Sie "Modellsuchewerkzeug"

® Modellsuchewerkzeug Q_] in der Symbolleiste an.

O eatiring Condition Das Fenster "Modellsuche" erscheint.
Obiest Window] wir om0 = Back | Die Fensterform erscheint sowohl auf der
Search edellModell. |\ = Programmieranzeige als auch auf dem Vision
Coincidence ZJBU ﬁ [T Wt | Mon |t0r
Detetion Untf0Fiel —\ = EditModsl | @ Wahlen Sie das Objektfenster aus (A).
DeectonburberdT | \ = | T Der angegebene Fensterbereich bildet das Objekt
Statange [0\ \ | SIS fur die Messung.
End angl= :[360 \\ \ \ \ \ = _ te | ® Wahlen Sie das Suchmodell aus (B).
"F;-?:" Gene‘a\ \ Wes\m \ Comimage| @ Geben Sie die Deckungsgleichheit an (C).
Frocessing T ® Wabhlen Sie die Erkennungseinheit aus (D): Pixel
MNumber of De oder Subpixel.
i 2 ® Geben Sie die Erkennungsnummer an (E).
zmwdence @ Geben Sie den Startwinkel an (F).
Geben Sie den Endwinkel an (G).
®

Bearbeitungsbildschirm und zeigt die Ergebnisse in
der Ergebnistabelle an (H).

Die Ergebnisse der Verarbeitung erscheinen auf
dem Vision Monitor.

Klicken Sie Ausfiihren an.
Der Vision Manager mif3t den aktiven

H GFE DC B A

- Ergebnis der Messung -

Suchmodell

5 l 5 g

9-64



Kapitel 9 Arbeiten mit dem Vision Manager
_________________________________________________________________________________________________________|

[3] Einstellung der Mef3bedingungen

Der durch das angegebene Fenster definierte Bereich bildet das

Objektfenster MeRobjekt,
Suchmodell Der Suchprozefd wird unter Verwendung eines festgelegten
Suchmodelles innerhalb des Fensters durchgefihrt.
Deckungs- Die Position, bei der die Deckungsgleichheit grof3er als der
gleichheit festgelegte Wert ist, ist das Ergebnis.
Erkennungs- Legt die Genauigkeit (Pixel oder Subpixel) der Koordinaten fir die
einheitg Suchmessung fest. Wenn Subpixel verwendet werden, dauert der

MeRvorgang langer.

Legt fest, wie viele Ergebnisse eine Suchmessung liefern muf3.
Wenn die als maximale Erkennungszahl festgelegte
Ergebnisanzahl erreicht wird, endet der MeRRvorgang normal;
andernfalls wird ein Zeitliberschreitungsfehler generiert. In diesem
Fall ist die Maximalzahl zu reduzieren.

Maximale Anzahl
von Erkennungen

Geben Sie den Drehbereich des Objektes an, das gesucht und
gemessen wird.

Der Vision Manager mif3t das Objekt, wenn der Winkel zwischen
Objekt und Ursprung zwischen dem vorgegebenen Start- und
Endwinkel liegt.

Startwinkel
Endwinkel

9.4.6.9 Lesen von Codes

[1] Code-Lesewerkzeug

Hiermit wird der QR-Code im angegebenen Fenster gelesen.

Code-Lesewerkzeug

~heasuring Co nditinn—!

Bereichsfenster fiir die Messung festlegen.

Objec Windawindt: =] Back j——Zum zuvor angezeigten Werkzeug zurtickkehren.
Binany Processing Level ———————— EditWindD:ffl ____Fensterbearbeitungswerkzeug anzeigen.
[\ Automatic EditElinaryi — Cod durchfiih
i Exscuts +——Codemessung durchfihren.
Lwer: HQher:
— Kamerabilder erfassen.
Measuring St%ﬂ@
llems Genm@l  |Referonge 1R ——Kamerabildschirm anzeigen.
FProcassing T
MNumber of Ch Lo . Lo .
w Binarcodierungs-Registrierungswerkzeug anzeigen.
x
Fesult
2 -
\ =]
\ \ Anzeige der Binarcodierungsstufe.
\ \ Automatische Binarcodierung auswahlen.

Anzeige der gemessenen  Automatische Binarcodierung auswahlen.
Zeichenfolge.
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Lesen eines Codes

[2]

Lesen eines Codes

~Measuring Condition
ijEﬁWindUWIWinduwD: j
Binary Frocessing Level ———————
[ Automatic dit Binany
Lonver: High :
\ \
Meas\Jring Status
tems General |Refere}\ce 'I||:A
Process\pg T 330
MNumnber o Ch 1
b \ 169.5703 204.00
< \ \
Fesult \ \

Back |
EdilWindle

Input |
Cam lmage |

T\

@ Klicken Sie M in der Symbolleiste an.
Das Fenster "Code lesen" erscheint.
Die Fensterform erscheint sowohl auf der
Programmieranzeige als auch auf dem Vision
Monitor.

@ Wahlen Sie das Objektfenster aus (A).
Der durch das angegebene Fenster definierte
Bereich bildet das Mel3objekt.

® Wenn Sie automatische Binarverarbeitung wollen,
markieren Sie das entsprechende Kastchen (B).
Wenn Sie die automatische Binarverarbeitung nicht
verwenden, missen Sie die Binadrcodestufe mit dem
Binarverarbeitungs-Registrierungswerkzeug
festlegen.

@ Klicken Sie Ausfiihren an.
Der Vision Manager wertet den momentan
gewahlten Bearbeitungsbildschirm aus und zeigt
den Status unter "MefRzustand" (C) an.
Die ermittelte Zeichenfolge wird unter "Ergebnis
(D) angezeigt.
Die Ergebnisse der Verarbeitung erscheinen auf
dem Vision Monitor.

- Ergebnis der Messung -

510

[3] Einstellung der Meflbedingungen

Automatische
Binarver-
arbeitung

Wenn Sie die automatische Binarverarbeitung auswahlen, wird
der Code mit der optimalen Binarcodestufe gelesen.

Binarcodestuf

e

Wenn die Binarverarbeitung nicht automatisch erfolgen soll,
koénnen Sie hier die zu verwendende Binarcodestufe festlegen.
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9.5 Visuelles Kalibrieren der Roboterposition

In diesem Abschnitt werden die Prozeduren fiir das visuelle Kalibrieren der
Roboterposition beschrieben. In dem gezeigten Beispiel wird eine Serie von
Operationen durchgefihrt: ® Bewegen des Roboters in die Standby-Position
(P1), @ Bewegen des Roboters in die Arbeitsposition, die mit der Kamera
erkannt wurde (P2) und Halten des Werkstickes, @ Bewegen des
Werkstlckes in die Palettenposition (P3) und Ablegen.

P2 (Arbeit)

9.5.1 Arbeitsablauf

Nehmen Sie die folgenden Roboter- und Bildverarbeitungseinstellungen vor:

Koordinaten
(Bildverarbeitung, Roboter)
der Punkte 1 bis 3

| Siehe Abschnitt 9.4.5 "Kalibrierung".

Kalibrierung durchfiihren

Kalibrierungsdaten zum
Roboter senden (regist-
rieren)

Siehe Abschnitt 9.2.5 "Ubertragen".

Programm bearbeiten

Programm zum Roboter
senden

Bewegung des Roboters
kontrollieren
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9.5.2 Kalibrieren der Roboter- und Bildverarbeitungskoordinaten

9-68

Zur visuellen Korrektur der Roboterposition mit Hilfe der gemessenen
Koordinaten mussen die Bildverarbeitungskoordinaten in Roboterkoordinaten
umgewandelt werden. Hierfir mull die Beziehung zwischen den
Bildverarbeitungs- und Roboterkoordinaten im Voraus ermittelt werden. Die fir
die Ermmittlung dieser Beziehung erforderlichen Arbeiten werden als
"Kamerakalibrierung" (Einmessen) bezeichnet. Zur Berechnung der
Koordinatenumwandlungskoeffizienten  (Kalibrierungsdaten) werden die
Bildverarbeitungskoordinaten (Vx, Vy) von drei Punkten (S1, S2, und S3)
eingegeben, die im Kamerabildfenster ermittelt wurden, sowie die
Roboterkoordinaten (Rx, Ry und Rz) des Vision Manager-
Kamerakalibrierungswerkzeugs. Die ermittelten
Koordinatenumwandlungskoeffizienten miissen an den Controller Ubertragen
und  registriert  werden. In  Benutzerprogrammen  muissen  die
Bildverarbeitungskoordinaten mit Hilfe der Koordinatenumwandlungsbibliothek
(viTran6) in Roboterkoordinaten umgewandelt werden. Die
Koordinatenumwandlungsbibliothek fihrt die Umwandlung der Koordinaten mit
Hilfe der im Controller registrierten Koordinatenumwandlungskoeffizienten
durch.

Roboterkoordinaten

Bildverarbeitungs-
koordinaten Ry1

\A \ R Rx1, Ry1, Rz1: Roboterkoordinaten
p Y des Punktes S1

Rx1

Vx1, Vy1: Bildverarbeitungskoordinaten
des Punktes S1
£ VX1 S1, S2, S3: Referenzpunkte

/ ' Vx

Vi ‘ S Rx1
y S2

v S3

Ry1 Umwandlungs- xxl
Rz1 coeffizienten x vy
Rx

/ - Kalibrierungsdaten und Koordinatenumwandlung - \

Die Registrierung der Kamerakalibrierungsdaten im Controller kann mit
dem Befehl VISREFCAL erfolgen (siehe Tabelle 1). Die
Koordinatenumwandlungsbibliothek verwendet die durch den Befehl
VISREFCAL referenzierten Kalibrierungsdaten fir die Umwandlung von
Bildverarbeitungsdaten in Roboterdaten (siehe Gleichung 1).

Wi,

Tabelle 1 Zusammenhang zwischen dem VISREFCAL-Befehl und
Vision Manager VISREFCAL (a,b)
b
0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 |10 | 11
a=0bis 31| NX | OX | AX|RX|NY |OY | AY |RY | NZ | OZ | AZ | RZ

Gleichung 1 Umwandlung mit der Koordinatenumwandlungsbibliothek
(viTran6)

RX|] [NX ox AX RX|[vx] RX, RY,RZ : Roboterkoordinaten

VX, VY : Bildverarbeitungskoordinaten
RY| [NY OY AY RY| VY] \x NY,NZ : Tabelle 1
RZ|7|NZ OZ AZ RZ|| O OX, OY, OZ : Tabelle 1

1 O 0 0 1 1 AX, AY, AZ : Tabelle 1
RX, RY, RZ : Tabelle 1




Kapitel 9 Arbeiten mit dem Vision Manager
_________________________________________________________________________________________________________|

9.5.3 Kamerakalibrierung

Die Kamerakalibrierungsdaten (Koordinatenumwandlungskoeffizienten)
werden mit dem folgenden Verfahren ermittelt (damit ist die Vorbereitung der
visuellen Kalibrierung der Roboterposition abgeschlossen):

:Ry1

Ry O Geben Sie die Bildverarbeitungskoordinaten (Vx1,

Vy1) des Punktes S1 sowie die Roboterkoordinaten
des Kamerakalibrierungswerkzeugs (Rx1, Ry1,

Rz1) fir Punkt 1 ein.
Rx1

Rx

Ry2

@ Geben Sie die Bildverarbeitungkoordinaten (Vx2,
Vy2) von Punkt S2 und die Roboterkoordinaten
(Rx2, Ry2, Rz2) wvon Punkt 2 des
Kamerakalibrierungswerkzeugs ein.

Ry3 ® Geben Sie die Bildverarbeitungkoordinaten (Vx3,

» Ry Vy3) von Punkt 3 und die Roboterkoordinaten (Rx3,

Ry3, Rz3) von Punkt 3 des
N:B

Kamerakalibrierungswerkzeugs ein.

Vx
S1./
S3
va
@ Klicken Sie im Kamerakalibrierungswerkzeug auf
"Kalibrierung" und berechnen Sie die
Kalibrierungsdaten
(Koordinatenumwandlungskoeffizienten). Weitere
Informationen, siehe Abschnitt 9.4.5 "Kalibrierung".
Rx, Ry: Roboterkoordinate ® Ubertragen Sie die Kalibrierungsdaten
Vx, Vy: Bildverarbeitungskoordinate (Koordinatenumwandlungskoeffizienten) an den
Roboter-Controller. Weitere Informationen, siehe

Abschnitt 9.2.5 "Ubertragen".
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9.5.4 Programmbeispiel

Die folgende Programmliste ist ein Beispiel flir eine visuelle Korrektur der
Roboterposition. Beachten Sie die Verwendung der
Koordinatenumwandlungsbibliothek. Mit diesem Programm koénnen die
Bewegungen eines Roboters geprift werden, indem die per Bildverarbeitung
gemessenen Koordinaten mit den Roboterkoordinaten verglichen werden.

Programmliste "PRO1"

"Korrektur der Roboterposition"
#INCLUDE "dio tab.h"

N

PROGRAM PR1 Legt die E/A-Makrodefinitionsdatei fest. Weitere Informationen, siehe
TAKEARM Abschnitt 3.4.2 "Festlegen von E/A-Makros" in Kapitel 3 dieses
TAKEVIS
CHANGETOOL 1 'Werkzeug flUr Kalibrierung der Bildverarbeitung festlegen
MOVE L, P1 'in die Standby-Position (P1l) bewegen
VISSCREEN 1,0,1 'Zeichnungsbildschirm 0 als Objektbildschirm fur
'Zeichnungen festlegen
VISCLS 0 'Zeichnungsbildschirm l6schen
VISOVERLAY 1 'Zeichnungsbildschirm anzeigen
CAMIN 1,0,0 'Eingabe der Kamerabilder auf den Bearbeitungsbildschirm 0
VISWORKPLN 0 'Objekte fur den Bearbeitungsbildschirm festlegen
VISPLNOUT 0,1 'Bearbeitungsbildschirm anzeigen
WINDMAKE R ,1,512,480,0,2 'Fenster einstellen
VISMEASURE 1,0,0,1,1,100,255 'Schwerpunkt messen (Arbeitsposition)
IF VISSTATUS(0) = 0 THEN
F1 = VISPOSX(0) 'Bildverarbeitungskoordinate X als F1 speichern
F2 = VISPOSY(0) 'Bildverarbeitungskoordinate Y als F2 speichern
P2 = P1 'Daten der Stellung in der Standby-Position kopieren

CALL viTrané (0, F1, F2 , P2)'Umwandlung der Bildverarbeitungskoordinaten in
'Roboter-Koordinate (Verwendet "O" der Bildverarbeitungs-
'Kalibrierungsdaten)

APPROACH P,P2,100

MOVE L, P2 'In die von der Bildverarbeitung gemessene
'Position bewegen Part chuck
GOSUB *Chuckltem Die Bibliothek zur
DEPART 1,100 Koordinatenumwandlun
APPROACH P, P3,100 . "oy
MOVE L, P3 'Bewegen in Palettenposition P3 9 V”Tan§§ ist in der
GOSUB *UnchuckItem 'Part unchuck Klasse Vision
DEPART 1,100 (BHdverarbeHung)in
CHANGETOOL 0 der Programmbank
END IF registriert. Wenn Sie
GIVEVIS Koordinaten
GIVEARM umwandeln wollen,
END figen Sie die
Bibliothek "viTrans6"
'===== Part chuck ===== zu ihrem Projekt hinzu.
ChuckTtem: Zum Vo_rgehen, siehe
SET 10 [ioChuck] Abschnitt 5.6.2 _
RESET IO [ioUnChuck] "Programmbank” in
RETURN diesem Handbuch.

*UnchuckItem:
RESET IO [ioChuck]
SET IO [ioUnChuck]
RETURN
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9.5.5 Ausfiihren des Programmes

Zum Ausfiihren des Programmes gehen Sie wie folgt vor:

O Erstellen Sie ein neues Projekt.

@ Erstellen Sie ein neues Programm und geben Sie das Programm aus
Abschnitt 9.5.4 "Programmbeispiel” aus diesem Handbuch ein.

® Flgen Sie die Bibliothek "viTrans6" aus der Programmbank dem Projekt
hinzu.

@ Definieren Sie die Makronamen "ioChuck, ioUnChuck". Diese werden im
DIO Manager fiir die Spannvorrichtung der Hand verwendet.

® Erstellen Sie die Makrodefinitionsdatei flir den DIO Manager.

® Erstellen Sie das Ausfiihrungsprogramm.

®@ Senden Sie das Programm an den Controller.

Programmieren Sie die Standby-Position des Roboters (P1) und die
Palettenposition (P3).

© Prifen Sie die Programmbewegung.
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9.6 Menu "Hilfe"

Das Hilfemen( erklart die Verwendung von WINCAPSII.

| Hilre
Inhalt F1
Mach Schiiizzel suchen

[3l{u]

Abb. 9-8 Menii "Hilfe"

9.6.1 Inhalt

Hiermit wird das Inhaltsverzeichnis der Hilfe angezeigt.

9.6.2 Nach Schliissel suchen

Sucht Elemente nach einem Schlisselwort. Wenn die Suchbegriffe
Ubereinstimmen, werden Beschreibungen zu dem jeweiligen Eintrag angezeigt.

9.6.3 Informationen zum Vision Manager

Zeigt die Versionsinformationen zum Vision Manager an.
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Kapitel 10
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Arbeiten mit dem

L og Manager

Dieses Kapitel beschreibt die Funktionen des zur
WINCAPSII-Software gehérenden Log Manager,
der mit dem PC-Programmierungssystem
verwendet wird.







Kapitel 10 Arbeiten mit dem Log M anager

10.1 Uberblick tber den L og Manager

10.1.1 Uberblick tiber die Funktionen

Die Robotersteuerung zeichnet die Bedienung in einem Protokoll auf. Das PC-
Programmiersystem Log Manager Ubergibt dieses Protokoll an den PC und
steuert es im Stapelbetrieb. Der Log Manager kann eine Protokollsuche
durchfuhren, Grafiken anzeigen oder Aktionen mit dem Arm Manager
reproduzieren, Fehler Giberwachen usw.

Er kann die Ausgangssituation der Wartungsoperation von fern durch die
Verwendung der Kommunikationsfunktion implementieren.

Der Log Manager wird durch Anklicken der Schaltflache Q "System Manager"

oder Uber die Fensterleiste gestartet.
Nach dem Starten wird das Fenster "Log Manager" angezeigt.
Im Fenster "Log Manager" werden die Protokolle wie folgt angezeigt:

10.1.1.1 Dokument

Klicken Sie das Register "Dokument” an, um die Historie von
Wartungsoperationen, Serviceoperationen usw. zu dokumentieren.

Anmerkung: In bezug auf die Historie der Programmanderungen wird
den Benutzern empfohlen, die Anderungen in einem
Dokument der Projekteinstellung des PAC Programm
Manager festzuhalten. Weitere Informationen, siehe 5.2.5.1
"Dokument" in Kapitel 5 dieses Handbuches.

i C:\PROGRAMME\WINCAPS 24¥M-6083D\VM-6083D\VM-6083D 1. M [=] B3

Datei Bearbeiten Akhonen Esxtraz  Hilfe
g == | ||| ] ]

fKnmm.-F’rntnknllT Wearsion TFehIererkennungT Kaomm.-Spez.
Eanumenté T Fehlerprotakall TEetriehsprntnknllT Steuerprotokall ]

™

Use this area to mainly record the results of
maintenance or services.

Abb. 10-1 Dokument
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10.1.1.2 Fehlerprotokall

Tritt ein Fehler wéahrend der Roboterbedienung auf, wird in dem Protokoll der
Fehler und der Zeitpunkt seiner Generierung beschrieben und aufgezeichnet.
Um das Fehlerprotokoll zu erhalten, filhren Sie die Operation in Abschnitt 10.2.5
"Empfangen” durch, und empfangen Sie das Fehlerprotokoll vom Roboter-
Controller.

i C:\PROGRAMME \WINCAPS2\YM-6083D\VM-6083D%WHM-6083D 1 [N [=] E3

Datei Bearbeiten Aktionen Extraz  Hilfe

& DD 53| = w || =] |

f Knmm.—PrutnanIT Yarsion TFehIererkennungT Komm.-Spez.
Dokument TEFEIIIEIpmtnImIIT EletriebsprntoknllT Steuerprotokoll
Mr.| Datum |Zeit |M|:|dul |CDde |Me|dung |5tﬂ

1(2000120 2005489 24703  Diskrepanz bei F| 3
2| 2000120 200606 24703 |Diskrepanz beiF 3
32000120 200615 5700 Auto-Aktvieren-= 2
4|200012C 200629 24703 |Diskrepanz beiF 3
52000120 201416 263494 “erz. der Befehls| 4
G| 2000121 162062 25826 | JZ2 Empfphased 4
72000121 162052 2bB48 | JZ Codiererphasi| 4
il—n':-nnm A1 ALANED 2A00% 12 r-‘nrJlnvnv|f-=Lﬁni|—| |

Abb. 10-2 Fehlerprotokoll

10.1.1.3 Betriebsprotokoll

10-2

Klicken Sie das Register "Betriebsprotokoll an, um den Betrieb vom
Programmiergerét aus zu dokumentieren. Um das Betriebsprotokoll zu erhalten,
fihren Sie die Operation in Abschnitt 10.2.5 "Empfangen" durch, und
empfangen Sie das Betriebsprotokoll vom Roboter-Controller.

i C:\PROGRAMME \WINCAPS2\YM-6083D\VM-6083D%WHM-6083D 1 [N [=] E3

Datei Bearbeiten Aktionen Extraz  Hilfe

& DD 53| = w || =] |

f Knmm.—PrutnanIT Yarsion TFehIererkennungT Komm.-Spez.
Dokument T Fehlerprotakoll T"““'“':_;"""“"]/ Steuerprotokoll
Mr.| Datum |Zeit |Client |CDde |Operatiu:unsinhalt

12000121 172946 -26044 | Manual operatior
22000121 172946 -26044  Manual operatior
3200012117294k -26044 | Manual operatior
42000121 172946 -26044  Manual operatior
B[ 2000121172947 -26044 | Manual operatior
B2000121 172947 -26044  Manual operatior
22000121 172947 -26044 | Manual operatior
gl 2000121 172947 -26044  Manual operatior < E

Abb. 10-3 Betriebsprotokoll
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10.1.1.4 Steuerprotokoll

Klicken Sie das Register "Steuerprotokoll” an, um den Befehlswert, den
Codierungswert, den aktuellen Wert und das Ladeverhdltnis fir jede der
Bedienungsachsen festzuhalten. Obwohl die Anzahl der Steuerungsachsen
vom Modell abhéngt, werden die Aufzeichnungen uber die Anzahl der
Steuerungsachsen festgehalten. Um das Steuerprotokoll zu erhalten, fiihren Sie
die Operation in Abschnitt 10.2.5 "Empfangen” durch, und empfangen Sie das
Steuerprotokoll vom Roboter-Controller.

i C:\PROGRAMME \WINCAPS2\YM-6083D\VM-6083D%WHM-6083D 1 [N [=] E3

Datei Bearbeiten Aktionen Extraz  Hilfe

& DD 53| = w || =] |

fKnmm.—PrutnknllT Yarsion TFehIererkennungT Komm.-Spez.
Diokument T Fehlerpraotokoll TEletriebsprntDkDIITsteuerprMnknlll

M.

=

)1 - Befehlswen| J1 - Codiererwert] J1 - Aktueller wrt| J1 il
0 0 0

Ol |M| I |la(FRa | —
oo o o o o o
pum s Y e e s Y s Y e |
oo o o o oo a

BN N

Abb. 10-4 Steuerprotokoll

10.1.1.5 Kommunikationsprotokoll

Dieses Protokoll wird zur Uberprifung des Kommunikationsstatus verwendet.
Es entspricht dem Kommunikationsprotokoll im Kommunikations-Manager. Um
das Kommunikationsprotokoll zu erhalten, fihren Sie die Operation in Abschnitt
10.2.5 "Empfangen” durch, und empfangen Sie das Kommunikationsprotokoll
vom Roboter-Controller.

i C:\PROGRAMME \WINCAPS2\YM-6083D\VM-6083D%WHM-6083D 1 [N [=] E3

Datei Bearbeiten Aktionen Extraz  Hilfe

gl=| =] F] w|w @] 5] ]

Dokument T Fehlerprotokall TEletriehsprutnkDIIT Steuerprotokoll

(RATITTTT TPl RTIRTT T

Yersion TFehIererkennungT Komm.-Spez.

—ROBOTalk-Kommunikationsaufzeichnung

Gesamtanzahl gesendeter Fakete: 14577
Gesamtanzahl empfangener Pakete: 14577
Anzahl gesendeter o

Anzahl empfangener

Anzahl empfangener

[ R e I e |

Anzahl Zeitiberschreitungsfehler:

Abb. 10-5 Kommunikationsprotokoll
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10.1.1.6 Version

Zeichnet die Version des entsprechenden Abschnittes der Robotersteuerung
auf. Um das Versionsprotokoll zu erhalten, fiihren Sie die Operation in Abschnitt
10.2.5 "Empfangen” durch, und empfangen Sie das Versionsprotokoll vom
Roboter-Controller.

il C:APROGRAMME \WINCAPS2\VM-6083D\WH-6083D\WH-6083D 1. M=l E3

Datei Bearbeiten  Aktionen Extraz  Hilfe

glm|=| 5] > | @] |

f Dokument T Fehlerprotakall TEIetriebspmtokollT Steuerprotokaoll
Knmm.—PrntokollT Mersion: TFehIererkennungT Komm.-Spez.

Modulname “ersion

<ROM version> 1,420 10/26/2000

Main board 1.000 0743041998

D10 board 1.000 080341993

“ision bhoard 2.600 08/05/1993

Device net hoard 1.000 08/031998

Teaching pendant

Operation panel

FAC language processing module [+1.4.2 04/20/200C <

Abb. 10-6 Version

10.1.1.7 Fehlererkennung

Tritt ein Fehler auf, andert sich die Farbe der Fehlererkennungslampe im
"Fenster" Log Manager von griin auf rot, und der erkannte Fehler erscheint im
Dialogfenster "Suchbedingungen” (C).

Die Fehlererkennungsbedingungen entsprechen den Einstellungen der
Fehlererkennung im Dialogfenster "Einstellen”, das beim Verwenden der Option
"Einstellen” im Menl "Extras" angezeigt wird.

Durch Anklicken der Option Programm wird die in der Fehlererkennung des
Dialogfensters "Einstellung" angegebene Anwendung als Startprogramm
gestartet.

Zu Informationen Uber die Fehlererkennung im Fenster "Einstellung”, siehe
Abschnitt 10.5.1.4 "Fehlererkennung".

Anmerkung: Ist die Fehler- und Monitor-Schaltflache nicht
eingeschaltet, wird kein Fehler erkannt.

i C:\PROGRAMME \WINCAPS2\WM-6083D4VM-6083D\VM-6083D 1. [M[=] E3

Datei  Bearbeiten Aktionen Extraz  Hilfe

=0 [ W R L A= 4=

[ Dokument | Fehlerprotokall | Betriebsprotokoll | Steuerpratokoll
Komm.-PrutokollT Version T"’"'“"""“"""'i Komm.-Spez.

Fehlererkennungslampe
Grun: Kein Fehler
Rot: Fehler erkannt L[] bedingungen |

~Detail des erkannten Fehlers

Dialogfenster "Such- — ||
bedingungen” (C)

Programmstart —_
——PFrogramm | -

Abb. 10-7 Fehlererkennung
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10.1.1.8 Kommunikationsspezifikationen

Klicken Sie das Register "Komm.-Spez" an, um den den Inhalt der
Kommunikationseinstellungen fur den Roboter-Controller festzuhalten. Fihren
Sie fir Kommunikationszwecke die Operation in 10.2.5 "Empfangen” durch, und
empfangen Sie das Kommunikationsanwendungsprotokoll vom Roboter-Cont-
roller.

i C:\PROGRAMME \WINCAPS2\YM-6083D\VM-6083D%WHM-6083D 1 [N [=] E3

Datei Bearbeiten Aktionen Extraz  Hilfe

gl=| =] F] w|w @] 5] ]

f Dokument T Fehlerprotokall TEletriehsprutnkDIIT Steuerprotokoll
Kumm.—PrntDknllT Yersion T FehlererkennungT EI(nmm.-Spez.E

Eigenschaft Wv'ert
Time-outtime (ms) 4000
Ma. of retrials on occurrence oftime 0
Mao. of retrials an occurrence of MAK 1
DID. Communication right i
ES232C(1). Communication right 2
RS232C01). Baud rate 19200
ES232C(10). Parity (0: Even, 1: Mane 1
RZ232C01). Data length i |

Abb. 10-8 Kommunikationsspezifikation
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10.1.2 Symbolleiste (Log Manager)

i C:\PROGRAMME \WINCAPS24VHM-6083D\VHM-6083D\VH-6083D 1. [H[=] E3

10-6

Symbolleiste

=2l

rE kB B

|

%

Dater Bearbeiten Akhonen Estraz  Hilfe

EEEEROREEE

[Knmm.-F‘rutnknllT wvarsiaon TFehIererkennungT Kamim.-Spez. ]
Ennkumenté T Fehlerprotakall TEIetriebsprnmknllT Steuerprotokoll i

Use this area to mainly record the results of maintenance or
SENvices,

Abb. 10-9 Symbolleiste

Schaltflache  "VERBINDEN":  Stellt die  Verbindung mit der
Robotersteuerung her. Ist die Verbindung hergestellt, wird die Schaltflache
in gedricktem Zustand dargestellt.

Schaltflache "MOMENTAUFNAHME": Zeichnet den aktuellen Status der
Robotersteuerung einmal auf.

Schaltflache "MONITOR": Zeichnet den aktuellen Status der
Robotersteuerung mehrmals auf.

Schaltflache "EMPFANGEN": Empfangt die Controllerdaten.

Schaltflache "STEUERPROTOKOLL START": Startet die Aufzeichnung
des Steuerprotokolles der Robotersteuerung. Es handelt sich um die
gleiche Funktion wie beim Befehl "STOPLOG" in der PAC-
Befehlseinstellung.

Schaltflache "STEUERPROTOKOLL STOP": Stoppt die Aufzeichnung des
Steuerprotokolles der Robotersteuerung. Es handelt sich um die gleiche
Funktion wie beim Befehl "STOPLOG" in der PAC-Befehlseinstellung.

Schaltflache  "STEUERPROTOKOLL  LOSCHEN"  Léscht den
Steuerprotokoll-Datensatz der Robotersteuerung. Es handelt sich um die
gleiche Funktion wie beim Befehl "CLEARLOG" in der PAC-
Befehlseinstellung.

Schaltflache "STEUERPROTOKOLL BEWEGUNGSREPRODUKTION"
(1 Zyklus): Reproduziert die Roboteraktion fiir einen Zyklus mit Hilfe der
Befehlswerte des Arm Manager mit einem Aufzeichnungsintervall von
8 msek.

Schaltflache "STEUERPROTOKOLL BEWEGUNGSSTOP™ Stoppt die

Reproduktionsbewegung, falls die Steuerprotokoll-Bewegung reproduziert wird.

Schaltflache "GRAFIK-STEUERPROTOKOLL": Stellt die im
Steuerprotokoll aufgezeichneten Daten graphisch dar.
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10.1.3 Allgemeine Verwendung

Beim Uberwachen

Mit Robotersteuerung
verbinden

l

Gewiinschtes Proto-
koll auswéahlen und
empfangen

l

Protokollanalyse

Siehe Abschnitt 10.4.1 "Verbinden".

Siehe Abschnitt 10.2.5 "Empfangen”.

Siehe Abschnitt 10.3.9 "Im Gitter suchen"”
(Wahlweise kann ein anderes Werkzeug benutzt
werden)
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10.1.4 Dateiverwaltung

Der Log Manager verwaltet Log-Dateien (*.LOG) wie in Abb. 10-10 dargestellt.

X

Log Manager

Abb. 10-10 Vom Log Manager verwaltete Datei

10.1.41 LOG-Datei (*.LOG)

10-8

Eine Log-Datei speichert die Protokollinformation eines Projektes.

Da die Protokollinformation fir jedes Projekt in einer separaten Datei
abgespeichert wird, kann sie problemlos verwaltet werden, selbst wenn es sich
um mehrere Projekte handelt.

Die Datei hat die Erweiterung ".LOG".




Kapitel 10 Arbeiten mit dem Log M anager

10.1.5 Mentliste (Log M anager)

Das Log Manager Befehlsmeni weist folgende Baumstruktur auf:

Datei
Neu *1
Offnen *1
Speichern
Speichern unter *1
Empfangen
Drucken
Importieren
Exportieren
Schliel3en

Bearbeiten
Ruckgéangig
Ausschneiden
Kopieren
Einfligen
Ldschen
Alle auswahlen
Suchen
Ersetzen
Im Gitter suchen

Aktionen
Verbinden
Momentaufnahme
Monitor
Steuerprotokoll starten
Steuerprotokoll beenden
Steuerprotokoll ldschen
Steuerprotokoll-Aktion reproduzieren
Steuerprotokoll graphisch darstellen

Extras
Optionen
Steuerprotokoll-Analyse
Servogelenk-Graph

Hilfe
Inhalt
Nach Schliissel suchen
Versionsinfo

Abb. 10-11 Menustruktur Log Manager

*1:  Wird nur angezeigt, wenn die Anzeigeoption des MenUs "Dateierweiterung”
ausgewahlt ist. Zum Aktivieren der Anzeigeoption melden Sie sich erneutin
dem System auf der Programmiererebene an. Wahlen Sie anschlie3end
"Extras”, "Optionen” und "Ansicht" und markieren Sie die Option im Meni
"Dateierweiterung”.
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10.2 Menu " Date" (Log Manager)

Das Dateimeni des Log Manager wird fur die Verwaltung von gespeicherten
Protokolldateien verwendet.

Eine Datei, die den Inhalt eines Protokolles speichert, wird mit der Erweiterung
".log" versehen.

Datei Bearbeiten  Akbtionen  Ex

MHeu

Offren... Strg+0
Speichern Strg+S5
Speichern unter. ..
Emptangen EifapA]
Drucken ... Strg+P
Schliefen

Abb. 10-12 Menl "Datei"

10.2.1 Neu (Stufe Programmierer)

Erstellt eine Log-Datei neu, um den Inhalt eines Protokolles zu speichern. Die
Datei hat die Erweiterung".log".

10.2.2 Offnen (Stufe Programmierer)

Offnet eine bereits bestehende Log-Datei.
Die Standard-Windows-Eingabemaske erscheint. Wahlen Sie die betreffende
Log-Datei aus, und klicken Sie "Offnen" an, um sie zu 6ffnen.

Suchenin: | (24 V6083 = j&|l=i

Wi-50920 log

D ateiname:

Offren I
D ateityp: LOG-Dratei [+ log) j &bbrechen |

v

Abb. 10-13 Eingabemaske "Offnen"

10.2.3 Speichern

Speichert den Inhalt des aktuellen Protokolles in die ausgewahlte Datei.
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10.2.4 Speichern unter (Stufe Programmierer)

Speichert den Inhalt des aktuellen Protokolles in eine neue Datei.

Die Standard-Windows-Eingabemaske erscheint. Wéhlen Sie einen Pfad aus,
und geben Sie den Dateinamen ein. Klicken Sie "Offnen" an, um die Datei zu
offnen.

Speichern kunter._ .. K

Speicherh jn: Ia\"m'ﬁﬂﬁd j @l ﬁl

h-B0830. lag

D ateiname: WA -60330) Speichemn

D ateityp: LOG-Dratei [+ log) j &bbrechen |

v

Abb. 10-14 Eingabemaske "Speichern unter"

10.2.5 Empfangen

Empfangt Protokolldaten in der Robotersteuerung.

Dieser Befehl kann durch "Empfangen” ausgefiihrt werden.

Wenn das Dialogfenster "Tabelle empfangen” erscheint, wahlen Sie das
gewilnschte Element aus und klicken Sie "Empfangen” an.

Die Protokolldaten werden an den PC geschickt.

& Tabelle empfangen |

— Takelle Uberragen
{FE. hlE rF:I rl:lh:l I‘I:I ”} ................................ < E m pfan g E n

<Betriebsprotalkall> Abbrechan
<Steuerprotokollz
<Kammunikationsprotokall>
<Yersion>
<Kommunikationsspezifikatic

Alle

[~ Flash-Bereich

Abb. 10-15 Eingabemaske "Tabelle empfangen"
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10.2.6 Drucken

Druckt jedes Protokoll.

10.2.6.1 Objekt drucken

Wenn das Dialogfenster "Print Manager" erscheint, wahlen Sie das gewtiinschte
Element aus und klicken Sie "Drucken" an.

Durch Anklicken der Vorschau kann das zu druckende Abbild am Bildschirm
betrachtet werden.

Wenn Sie die Option "Drucke Zeilennummer" mit einem Hakchen markieren,
wird die Zeilennummer mit ausgedruckt.

B Print Manager |

Objekt T Cption ]

Verwendet EPSON Ph-Z200C

—Ohbjekt drucken |
EI I:I |‘L J r r I E rIT ..................................................................................................... Al | E

|1 Fehlerpratokall

| | Betriebsprotokoll

[ ] Steuerprotokoll

[ 1*%/ersion

| | Kammunikationsspez.

Drucken Ahbrechen “orschal Einstellen

Abb. 10-16 Dialogfenster "Print Manager"

« Alle auswahlen: Wahlt alle Objekte zum Drucken aus.

« Einstellen: Zeigt den Druckereinstellungsdialog an und nimmt
verschiedene Druckereinstellungen vor.

* Vorschau: Damit kann der Benutzer das Druckformat vor dem
tatséchlichen Ausdruck betrachten.

» Abbrechen: Schlief3t die Eingabemaske ohne zu drucken.

* Drucken: Druckt die Variablentabellen.

 Option: Zeigt die Druckoptionen an.

TIP: Klicken Sie die Druckerschaltflache £ nach der Vorschau an, um
nur angegebene Seiten zu drucken. In der Druckvorschau kdnnen
Sie den Druckbereich angeben.

Anmerkung: Wenn Sie mehrere zu druckende Objekte auswahlen, kann
"Vorschau" nicht verwendet werden.
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24 of 24

Tate

3/ e

Abb. 10-17 Fenster "Vorschau"

Bewegt den Cursor auf den Anfang/das Ende der Seite.
Bewegt den Cursor auf die vorhergehende/folgende Seite.

Wahlt die DarstellungsgréRe (verkleinert/Standard/vergrof3ert)
Offnet das Fenster zum Starten des Ausdruckes.
Der Druckbereich (bestimmte Seiten) eines Objektes kann

angegeben werden.

Print

]|

Frinter: Spstemdiucker [EPSOM PR-2200C)

Print Range

Cancel |
Copies: I 1 3:

¥ Caollate Copies

Abb. 10-18 Fenster "Drucken"

Exportiert die Objektdatei.

Die ausgewahlte Objektdatei wird in das angegebene Dateiformat
umgewandelt und an das Ziel ausgegeben (gespeichert).

Export |
Format; Destination:
| Disk file =l
| k. I Cancel |
Abb. 10-19 Fenster "Export"
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10.2.6.2 Option

Nach Auswahl des Registers "Option" werden die Druckoptionen angezeigt.

B Print Manager |

Objekt |  Optioni |

= Eentimuiedich diickemn

¥ Zeilennr.drucken

| =i Abbrachen i e Einstellen

Abb. 10-20 Register "Option" (Fenster "Print Manager")

« Zeilennr. drucken: Wenn dieses Priffeld mit einem Hakchen markiert ist,
wird das ausgewahlte Programm mit Zeilennummern
gedruckt.

10.2.7 Importieren

Liest "Datenprotokoll Servo-Einfach-Achsen"-Daten ein, die im CSV-Format
gespeichert sind. Die eingelesenen Daten lassen sich grafisch anzeigen. Dazu
wahlen Sie "Graph Servo-Einzel-Achsen-Daten” im Menii "EXTRAS".

Die standardmafige Windows-Eingabemaske wird gedffnet. Wéahlen Sie die
gewiinschte Datei und eine eingelesene Datei. Klicken Sie "Offnen” an.

10.2.8 Exportieren

Speichert "Datenprotokoll Servo-Einfach-Achsen"-Daten in einer Datei im CSV-
Format. Die gespeicherte Datei kann mit "Importieren" im Ment "DATEI" oder in
einer anderen Anwendung verwendet werden.

Die standardmafige Windows-Eingabemaske wird geoffnet. Wahlen Sie einen
Pfad aus. Geben Sie den Dateinamen ein und klicken Sie "Speichern" an.

10.2.9 Schliefden

Beendet den Log Manager.

10-14



Kapitel 10 Arbeiten mit dem Log M anager

10.3 Menu " Bearbeiten" (Log Manager)

Das Menu "Bearbeiten” verfligt Giber die Standard-Menifunktionen, die auch bei
anderer Anwendungssoftware fir Windows 95 verwendet werden.

|Eearheiten Aktionen Ewxtras

Biickganaig Strg+e

Auzzchheiden  Strg+

| K.opieren Strg+C
| Einfligen Strg+y
- Lozchen Entf

Alle auswahlen

Suchen... Strg+F
Erzetzen Strg+H

[FEitten sucher Strg#s

Abb. 10-21 Menl "Bearbeiten”

10.3.1 Rickgangig

Macht die zuvor ausgefiihrte Operation in dem Dokument rlickgangig und stellt
den urspriinglichen Status wieder her.

10.3.2 Ausschneiden

Schneidet einen markierten Bereich aus dem "Dokument® aus. Die
ausgeschnittenen Daten kénnen durch den Befehl "Einfligen" weiterverwendet
werden.

10.3.3 Kopieren

Speichert die ausgewahlten Daten temporar im Fehlerprotokoll, Steuerprotokaoll,
in Version, der Fehlererkennung und der Kommunikationsspezifikation. Die mit
dem Befehl "Kopieren" gespeicherten Daten kénnen mit dem Befehl "Einfligen"
eingefligt werden.

10.3.4 Einflgen

Fugt die durch Ausschneiden oder Kopieren zwischengespeicherten Daten an
der angegebenen Stelle im "Dokument" ein.

10.3.5 L dschen

Ldscht den ausgewahlten Bereich im "Dokument”.

10.3.6 Alle auswéahlen

Wabhlt alle angezeigten Daten aus, wenn das Register "Dokument" angeklickt
wird.
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10.3.7 Suchen

10-16

Sucht im "Dokument” nach der angegebenen Zeichenfolge.

Erscheint das Dialogfenster "Suchen”, geben Sie die entsprechenden Elemente
an und klicken Sie "Weitersuchen" an. Die gefundene Zeichenfolge wird invers
dargestellt.

i Suchen |

| Wy EILET=LLCTI
-
=Tl

Olbjekt suchrchtung: IAIIE v| Abbrechen

& Dokument

Suchen nach: =N

" Ausgewahlter Bereich r Eroli-fkleinschreibung
heachten

Abb. 10-22 Eingabemaske "Suchen"

« Suchen nach: Geben Sie die zu suchende Zeichenfolge ein.

* Ersetzen: Geben Sie die zu ersetzende Zeichenfolge ein.

¢ Suchrichtung: Geben Sie die Suchrichtung an. Wenn Sie "Gesamt"
auswahlen, wird die Suche zunéchst bis zum Ende und anschlieend vom
Anfang des Dokumentes aus erneut durchgefihrt.

¢ Objekt: Wahlen Sie den Suchbereich aus. Wé&hlen Sie das gesamte
Dokument oder einen bestimmten Bereich aus.

« GroR3-/Kleinschreibung beachten: Wenn Sie diesesPriffeld mit einem
Hékchen markieren, wird die Grof3- und Kleinschreibung bei der Suche
bertcksichtigt.
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10.3.8 Ersetzen

Ersetzt die angegebene Zeichenfolge im "Dokument" durch die neu
angegebene Zeichenfolge.

Erscheint die Eingabemaske "Ersetzen", geben Sie die entsprechenden
Elemente an und klicken Sie "Weitersuchen" an. Die gefundene Zeichenfolge
wird invers dargestellt.

Durch Anklicken von "Ersetzen" wird die invers dargestellte Zeichenfolge
ersetzt.

Durch Anklicken von "Alle ersetzen” werden alle zutreffenden Elemente in dem
ausgewahlten Objekt ersetzt.

i Ersetzen |
Suchen nach: j Hull:Lauurn
Ersetzen I j Ahkbrachen

Objekt Suchrichtung: Ifﬂ\”E :Iv Ersetzen

& Dokument e

& Ausnewahilter Eereish - Groli-/Kleinschrebung —ercatven |
beachten

Abb. 10-23 Eingabemaske "Ersetzen"

¢ Suchen nach: Geben Sie die zu suchende Zeichenfolge ein.

* Ersetzen: Geben Sie die zu ersetzende Zeichenfolge ein.

¢ Suchrichtung: Geben Sie die Suchrichtung an. Wenn Sie "Gesamt
auswahlen, wird die Suche zunéchst bis zum Ende und anschlieend vom
Anfang des Dokumentes aus erneut durchgefihrt.

¢ Objekt: Wahlen Sie den Suchbereich aus. Wé&hlen Sie das gesamte
Dokument oder einen bestimmten Bereich aus.

¢ GroR3-/Kleinschreibung beachten: Wenn Sie dieses Priffeld mit einem
Hékchen markieren, wird die Grol3- und Kleinschreibung beim Ersetzen
bertcksichtigt.
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10.3.9 Im Gitter suchen

Sucht nach den Fehlerprotokoll- und Betriebsprotokoll-Gittern.

Die Basisoperation ist identisch mit der Operation in Abschnitt 10.3.7 "Suchen"”.
Zur Suchbedingung wird jedoch der Feldname hinzugefiigt. Die Suche wird fir
das in dem Feldnamen-Feld angegebene Feld durchgefiihrt. Wird eine
passende Zeichenfolge gefunden, wird die entsprechende Seite angezeigt.

itd1 Im Gitter suchen |
Suchen nach: " j Le=i=retn
I Gitter | Fohlerprotokol -l Abbrachen
Eeldname: |Daium j
Ohjekt suchrichtung: IAIIE v|
v Alle
Grof-/Kleinschreib
1 Ausnewatilter Eereich r E‘;?id:“teﬁmsc Sk

Abb. 10-24 Eingabemaske "Im Gitter suchen"
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10.4 Menu " Aktionen" ( Log Manager)

Die Befehle in diesem Aktionen-Meni konnen auch durch die unten
aufgeflihrten Schaltflachen angegeben werden.

Aktionen Estias  Hille

v Verbinden
Momentaufnahme
Ionitor

pmm.-Spez.
Steverprotokoll staren F5 erprotokoll
Steuerprotokaoll beenden
Steverprotokall [gzchen E]‘
Dperation mit Steuerpratok.oll reproduzieren ] Einzelnen Schritt starten
Steuerprotokall grafisch darstellen Einzelnen Zvklus starten
162052 25830 | Jb Empfphe Schritt stappen

A== =] v n] & K| &[]

Abb. 10-25 Menl "Aktionen" und Schaltflachen

10.4.1 Verbinden

Stellt die Kommunikation mit der Robotersteuerung her.

Wurde die Verbindung hergestellt, ist das Menu mit einem Hakchen markiert.
Die Schaltflache ﬂ "VERBINDEN" erfiillt die gleiche Funktion wie der Befehl
"VERBINDEN".

Ist die Verbindung hergestellt, wird die Schaltfliche im gedriickten Zustand
dargestellt.

10.4.2 Momentaufnahme

Ruft sofort die Daten von der Robotersteuerung ab.

Die Schaltflache ﬂ "MOMENTAUFNAHME" erfillt die gleiche Funktion wie der
Befehl "MOMENTAUFNAHME".

Zum Ausfihren mufl3 der Momentaufnahmebefehl Kommunikation vorher
eingestellt sein.

10.4.3 Monitor

Ruft die Daten aus dem Roboter-Controller regelmaRig ab.

Die Schaltflache ﬂ "MONITOR" erflllt die gleiche Funktion wie der Befehl
"MONITOR".

Zum Ausfihren mul3 der Monitorbefehl Kommunikation vorher eingestellt sein.
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10.4.4 Steuerprotokoll starten

Startet die Aufzeichnung des Steuerprotokolles des Roboter-Controllers.

Zum Ausfihren des Steuerprotokollbefehls muf3 die Kommunikation vorher
eingestellt sein.

Die Schaltflache ﬂ "PROTOKOLL STARTEN" hat die gleiche Funktion wie der
Befehl "Steuerprotokoll starten”. Sie erflllt die gleiche Funktion wie der Befehl
"PAC STARTLOG". Siehe Abschnitt 19.2 "Protokollstart (Anweisung)" in Teil 2
des PROGRAMMIERUNGSHANDBUCHES.

10.4.5 Steuerprotokoll beenden

Stoppt die Aufzeichnung des Steuerprotokolles des RoboterControllers.

Die Schaltflache ﬂ "PROTOKOLL BEENDEN" hat die gleiche Funktion wie der
Befehl "Steuerprotokoll beenden”. Sie erfillt die gleiche Funktion wie der Befehl
"PAC STOPLOG". Siehe Abschnitt 19.2 "Protokollstop (Anweisung)" in Teil 2
des PROGRAMMIERUNGSHANDBUCHES.

10.4.6 Steuerprotokoll |6schen

Loscht die Aufzeichnung des Steuerprotokolles des Roboter-Controller.

Die Schaltflache ﬂ "PROTOKOLL LOSCHEN" hat die gleiche Funktion wie der
Befehl "Steuerprotokoll I6schen”. Sie erfillt die gleiche Funktion wie der Befehl
"PAC STOPLOG". Siehe Abschnitt 19.2 "Protokoll I6schen (Anweisung)" in Teil
2 des PROGRAMMIERUNGSHANDBUCHES.

10.4.7 Steuerprotokoll-Aktion reproduzieren

Bereitet den Arm Manager und Log Manager unter Verwendung der folgenden
Prozedur zum Reproduzieren der Bewegung durch das Steuerprotokoll vor:

Klicken Sie die Schaltflache jJ des System Manager an.
} SCHRI I I 1I Der Arm Manager startet.

Stellen Sie die Schaltflache &| des Arm Manager auf Verbindung

} SCHRI-I_I— 2 unterbrochen.
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Kapitel 10 Arbeiten mit dem Log M anager
} SCHRI-I—I- 3 Klicken Sie die Schaltflache g des Arm Manager an, um den
Monitor-Status zu starten.

) SCHR”—I- 4 Klicken Sie die Schaltflache B an.

SCHRITT 4 Log Manager

i C:\PROGRAMME \WINCAPS2\WH -6083D\VH -5083D3VM-6083D.1... [M[=1[E3

Datei Bearbeiten Aktionen Extras ilfe

A = B A A =

f KDmm.—F‘rutakuIIT ersion TFehIererkennungT Komm.-Spez.
Dokument T Fehlerpratokall TEIetriebspmtakullTSteuerpm’lnlmll]
Mr.| J1 - Befehlswen| J1 - Codieremwen| J1 - Aktueller wert| J1 -2 ]
1497 0 0 0
198 0 0 o M
1499 0 1] 0
200 0 0 0
201 0 1] 0
202 0 1] 0
203 0 0 0
il—rﬂ‘ﬂ n n n _}I_I |

Dadurch ist die Vorbereitung abgeschlossen. Fihren Sie den
entsprechenden Reproduktionsvorgang folgendermalRen aus:

Start 1-Schritt

Reproduziert einen  Schrittanteil des  gegenwartig  ausgewahlten
Steuerprotokolles.

Start 1-Zyklus

Reproduziert alle 8 msek. die Roboteraktion mit Hilfe des Arm Manager und der
im Steuerprotokoll des Log Manager gespeicherten Befehlswerte.

Die Wiedergabe-Schaltflache | funktioniert genauso, wie der Befehl
"Steuerprotokoll-Start 1-Zyklus reproduzieren”.

Schritt stoppen

Wird die aktuelle Steuerprotokoll-Bewegung reproduziert, kann dadurch diese
Bewegung gestoppt werden.

Die Schaltflache ﬂ"SteuerprotokolI-Bewegung stoppen” funktioniert genauso,
wie der Befehl "Stoppen Schritt Steuerprotokoll reproduzieren”.

10.4.8 Steuerprotokoll graphisch darstellen

Stellt die im Steuerprotokoll aufgezeichneten Daten graphisch dar.
Die Schaltflaiche L£ "Grafik" hat die gleiche Funktion wie der Befehl
"Steuerprotokoll graphisch darstellen”.
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10.5 Menu " Extras' (Log Manager)

Das Meni "Extras" verfligt Gber folgende Befehle:

Ex=traz Hilfe
Optionen... I

Hach Steverprotokoll analysieren

Abb. 10-26 Menl "Extras"

10.5.1 Optionen

Wenn Sie Optionen aus dem Men( "Extras" auswahlen, wird die Eingabemaske
"Optionen" angezeigt. Durch Anklicken der Tabelle werden die entsprechenden
Optionen angezeigt.

Anmerkung: Die zu bearbeitenden Elemente unterscheiden sich je nach
Benutzerstufe. Zu Informationen Uber die Einschrankungen
der Benutzerstufe, siehe Abschnitt 1.3 "Sicherheit" in
Kapitel 1 dieses Handbuches. Informationen Uber das
Andern der Zugriffsebene, siehe Abschnitt 4.3.3 "Neu
anmelden"” in Kapitel 4 dieses Handbuches.

10.5.1.1 Monitor

¥t Optionen |
| Editl:url Dateil Fehlererkennungl aneigel
~Optionen
Timerlntervalle: '_J | 2000 ms

] Abbrachen

Abb. 10-27 Eingabemaske "Monitor" (Fenster "Optionen")

« Timer-Intervalle: Legt die Eingabeintervalle fiir das Uberwachen fest. Der
anfangliche Status betragt 2000 msek.
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Kapitel 10 Arbeiten mit dem Log M anager

10.5.1.2 Editor

$F Optionen X |

Morutar

- Schriftart Tab
Echriﬂartname| Systam j [Tab-gbstandei B

gréBelw vl

—Farbe
Eardergrundl Schwarz j

ﬂintergrundlweiﬁ j

ok | Abbrechen |

Abb. 10-28 Eingabemaske "Editor" (Fenster "Optionen")

» Schriftartname: Gibt die zu verwendende Schriftart im Dokument an. Durch
Anklicken des Pfeils ;l wird eine Auswabhlliste angezeigt.

* GroRe: Gibt die zu verwendende SchriftgréRe im Dokument an. Durch
Anklicken des Pfeils ;l wird eine Auswabhlliste angezeigt.

« Vordergrund: Gibt die zu verwendende Vordergrundfarbe im Dokument an.
Durch Anklicken des Pfeils ;l wird eine Auswabhlliste angezeigt.

< Hintergrund: Gibt die zu verwendende Hintergrundfarbe im Dokument an.
Durch Anklicken des Pfeils ;l wird eine Auswabhlliste angezeigt.

* Tab-Abstande: Gibt die Anzahl der halben Leerschritte fur ein Tab-Intervall an.

10.5.1.3 Date

#F Optionen x|

Motutor | Editor

| Fehlererkennungl Anzeigel

—Laden

[~ Frotokolldaten bei Start aus Datei laden

Ok | Abbrechen |

Abb. 10-29 Eingabemaske "Datei" (Fenster "Optionen")

« L&dt zu Beginn Protokolldaten von der Datei. Gibt an, ob gespeicherte Daten
in der Log-Datei gelesen werden sollen, wenn der Log Manager gestartet wird.

Anmerkung: Das Lesen nimmt einige Zeit in Anspruch. Der Log Manager
startetautomatisch, wenn WINCAPSII gestartet wird.
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10.5.1.4 Fehlererkennung

Klicken Sie das Register "Fehlererkennung” an, um die MalRnhahmen nach
Erkennung eines Fehlers festzulegen.

Die Fehlererkennungsbedingungen im Hauptfenster von Log Manager
entsprechen den Einstellungen der Fehlererkennung im Dialogfenster
"Einstellen”.

Informationen Uber die Fehlererkennung im Fenster "Log Manager" siehe
Abschnitt 10.1.1.7 "Fehlererkennung”. Fir die tatséchliche Fehlererkennung
muld der Controller stdndig Uberwacht werden. Um Fehler zu erkennen,
aktivieren Sie das Register "Monitor" im Fenster "Log Manager".

-ﬁ} Optionen | x| |

—Fehlererkennungshbedingungen
& Uber Fehlerleuchte erkennen (Leuchte EIN)

Uber Fehlerstufe arkennen (lber 3 =]
eingestelltern YWerl) Erkennungl_;'

—erarbeitung nach Erkennung
¥ Etkennung stoppen
Erogramm |C:"|,F"FiDGF&AMMERWINCAPSEHfIaSh.exe

OK | Abbrechen |

Abb. 10-30 Register "Fehlererkennung" (Fenster "Optionen")

« Servofehler: Ist diese Option aktiviert, wird beim Auftreten eines
Servofehlers die Einstellung "Verarbeitung nach Erkennung" ausgefihrt.

« Steuerprotokoll-Puffer voll: Ist diese Option aktiviert, wird die Einstellung
"Verarbeitung nach Erkennung" ausgefihrt, wenn der Steuerprotokoll-Puffer
voll ist.

* Erkennung stoppen: Ist diese Option aktiviert, wird der Fehler ignoriert, wenn
er zum zweiten Mal auftritt.

¢ Programm: Gibt die Anwendung an, die gestartet werden soll, wenn ein
Fehler festgestellt wird.
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|

10.5.1.5 Anzeige (Stufe Programmierer)

Klicken Sie das Register "Anzeige" an, um die Anzeigeoptionen fir
Einblenden/Ausblenden festzulegen.
Diese Option wird nur auf der Programmiererebene angezeigt.

-ﬁ} Optionen | x| |

Mnniturl Editnr| Dateil Fehleterketmung ﬁmzeigel

menii

|1 Autom. Aktualisierung (Autorn. Momentautnahme)

OK | Abbrechen |

Abb. 10-31 Register "Anzeige" (Fenster "Optionen")

« Dateierweiterungsmeni: Erweitert das Menl "Datei”
Weiter Informationen, siehe Abschnitt 10.1.5 "Mendliste."

¢ Automatische Aktualisierung (Automatische Momentaufnahme):  Wenn Sie
die Fenstergrof3e andern oder im Bildschirm blattern, wéhrend der Log
Manager mit dem Roboter-Controller verbunden ist oder wahrend er eine
Verbindung aufbaut, erstellt der Manager automatisch eine
Momentaufnahme.
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10.5.2 Steuerprotokoll-Analyse

Fuhrt die Analyse anhand der Steuerprotokoll-Daten durch und zeigt das
erwartete Ladeverhéltnis, das maximale Ladeverhdltnis und das erwartete
Rotationswiderstands-Ladeverhéltnis jeder Achse an.

g Analysis Results [ x|

J1: Estimated load ratio = 0%, Max load ratio = 7.062957%: (Mo 1)
J2: Estimated load ratio = 0%, Max load ratio = 4.043316%: (Ma. 1)
J3: Estimated load ratio = 0%, Max. load rafio = 21.77763%% (Mo. 1)
Jd: Estimated load ratio = 0%, Max. load ratio = 6.456076%4 (Mo, 17
J5: Estimated load ratio = 0%, Max. load rafio = 47185222 (Mo, 1)

JB: Estimated load ratio = 0%, Max. load ratio = 4.71852% (Mo. 1)

J?: Estimated load ratio = 0%, Max. load ratio = 4.595358% (Mo, 1)
J8: Estimated load ratio = 0%, Max. load ratio = 5.389116%: (Ma. 1)

Estimated Regenerative Resistance Load Ratio = 02

¥ Easte Analysis Results to Document

Abb. 10-32 Fenster "Analysenergebnisse"

Fugen Sie die Ergebnisse der Analyse in das Dokument ein, markieren Sie das
Kontrollkastchen mit einem Hakchen (d), und klicken Sie OK an. Die "Analysen-
ergebnisse" des angezeigten Steuerprotokolles werden dann dem in Abschnitt
10.1.1.1 "Dokument" beschriebenen Dokument hinzugeflgt.

10.5.3 Servogelenk-Graph

Zeigt das "Servo-Einzel-Achsen-Datenprotokoll” grafisch an, das vom Controller
empfangen oder Uber das Menil "Extras" importiert wurde.

Anmerkung: Weitere Informationen zum Festlegen der Achsennummer
und des Elementes der zu empfangenden Daten, siehe
"Roboter Bedienungshandbuch®”.
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10.6 Menu " Hilfe"

Eine Beschreibung, wie WINCAPSII verwendet wird, kann mit dem Menu "Hilfe"
angezeigt werden.

| Hilre
Inhalk F1
Mach Schitzzel suchen...

Info

Abb. 10-33 Menu "Hilfe"

10.6.1 Inhalt

Hiermit wird das Inhaltsverzeichnis der Hilfe angezeigt.

10.6.2 Nach Schlissal suchen

Sucht nach Elementen anhand des Schllisselworts. Wird das gesuchte Element
gefunden, wird die entsprechende Beschreibung angezeigt.

10.6.3 Informationen zum Log M anager

Zeigt die Versionsinformationen zum Log Manager an.
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10.7 Neues Steuer protokoll (Version 1.20 oder
hoher)

10.7.1 Neue Steuerprotokoll-Funktion

Die WINCAPSII Version 1.20 oder hoher unterstiitzt das neue Steuerprotokoll,
dessen Operationsstatus wie unten angezeigt geandert wird.

Strom EIN

StartLog
e

Daten aufzeichnen
(im Ring-Puffer-Modus)

Daten aufzeichnen
(im Nicht-Puffer-Modus)

ClearLog

Fehlervorkommen Pufferdatei voll

Fehlervorkg Fehlerkorrektur StopLog oder Log stoppen

mmen oder ClearLog

Aufzeichnung
gestoppt aufgrund
eines vollen Puffers

Aufzeichnung gestoppt
aufgrund eines Fehlers

Speichern vom Programmierprogramm Speichern vom
oder von Bedienungsanzeige angewiesen Programmierprogramm oder
von Bedienungsanzeige

annAwiarcANn

N

Ldschen der
Protokolldaten wie von
Programmierprogramm

annAwiarcANn

Speichern in Flash-
Speicher

ANMERKUNG: Ein Flash-Speicher bezieht sich auf einen Bereich, der Daten
erhalt, selbst wenn die Stromversorgung unterbrochen wird.

Ist die Stromversorgung angeschaltet, zeichnet das Steuerprotokoll standig
Daten im Ring-Puffer-Modus auf. Die PuffergréRe kann vom Benutzer festgelegt
werden.

Die Datenaufzeichnung wird gestoppt, wenn ein Fehler auftritt (Fehler 6000,
Stufe 3 oder hther) oder bei StartLog oder StopLog.

"ClearLog" oder Fehlerbeseitigung startet die Datenaufzeichnung. ("ClearLog"
wird automatisch aufgerufen, wenn die Daten vom Ringpuffer in den Flash-
Bereich oder in WINCAPSII gespeichert werden.) Das Steuerprotokoll kann nur
von WINCAPSII abgeholt werden.

Wird die Aufzeichnung abgebrochen, kénnen die Daten vom Ring-Puffer oder
Flash-Bereich abgeholt werden.
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ANMERKUNG 1: Wird das Protokoll nach der Fehlerbeseitigung vom
Aufzeichnungsstop (Aufzeichnung unterbrochen) auf den Ring-Puffer-Modus
umgestellt, kbnnen die Daten von dort abgeholt werden, bis der Ring-Puffer das
nachste Mal gestoppt wird. Wird der Befehl "ClearLog" ausgefiuhrt, kénnen keine
Daten mehr abgeholt werden.

ANMERKUNG 2: Wird das Protokoll wegen eines vollen Puffers durch eine
Benutzerbedienung auf einen Aufzeichungsstop umgestellt, kann es erst dann
auf den Ring-Puffer-Modus zurlickgestellt werden, wenn es den Befehl
"ClearLog" erhalt.

ANMERKUNG 3: Tritt bei der Datenlibertragung aus dem Ring-Puffer ein Fehler
auf, wird das Fehlerprotokoll nicht aufgezeichnet.

10.7.2 Benutzerbedienung beim Verwenden des Steuer protokolles

Vom Benutzer durchgefiihrte Bedienungsfunktionen im Zusammenhang mit
dem Steuerprotokoll:

- Einstellung des Ring-Puffers zum Erhalt der Daten (Teilabschnitt 10.7.3)
- StartLog (Abschnitt 10.7.4)

- LogSop (Abschnitt 10.7.5)

- ClearLog (Abschnitt 10.7.6)

- Speichern oder Léschen des Steuerprotokolles infaus dem Flash-Bereich
(Teilabschnitt 10.7.7)

- Steuerprotokoll abholen (Abschnitt 10.7.8)
- Steuerprotokoll auf Diskette speichern (Abschnitt 10.7.9)
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10.7.3 Einstellung des Ring-Pufferszum Erhalt der Daten

Sie kdnnen die Ring-Puffer-Einstellungen mit dem Programmiergerat oder in
WINCAPSII andern. Die Ring-Puffer-Einstellungen enthalten zwei Arten von
Parametern: Steuerprotokoll-Aufzeichnungsmodus und Steuerprotokoll-Abtast-
intervall. Die von lhnen neu vorgenommenen Einstellungen werden wirksam,
wenn die Stromversorgung das nachste Mal eingeschaltet wird.

Steuerprotokoll-Aufzeichnungsmodus
Eine Zahl von 1 bis 3. Die Zahl der Abtastungen andert sich je nach Modus.

1: 1250
2: 2500
3: 3750

ANMERKUNG: In Abhangigkeit des Modus' kann der Puffer manchmal nicht
gespeichert werden. Ist dies der Fall, tritt ein Fehler beim Laden des Projektes
auf. Stufen Sie den Modus zurtick und starten Sie den Controller neu.

Steuerprotokoll-Abtastintervall
8, 16, 24, und 32. Die Einheit ist in Millisekunden angegeben.

ANMERKUNG: Wenn Sie einen anderen Wert als oben angegeben eingeben,
wird der eingegebene Wert automatisch dem entsprechenden nachsthdéheren
Wert angepaldt. (Geben Sie z. B. 12 ein, wird das Abtastintervall auf 16
festgelegt.)

Standardwert
Steuerprotokoll-Aufzeichnungsmodus: 1
Steuerprotokoll Abtastintervall: 8

Die Abtastdauer betragt 10 Sekunden.
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Parameter Einstellungsprozedur des Lernprogramms
Zugriff: Bildschirmanfang —[F2 Arm]-[F6 Hilfs.]-[F7 Konfig.]

@\‘ @ Tl [g VM -6083D | Joint W @ T 9|| 1%

Benutzerpraferenzen [Anzahl Parameter: 133]

20: Encoder pulse count for positioning allow 20

21: Operation end time—out (ms) 5600

22: Control log mode 1

23: Control log sampling time

24: Efficiency of gravity effect(®:Disabled.1 @

fibbrechen OK |
F5: éAndert die Auswahl. OK: Beendet mit Speichern. @SHU&TT

® M Zurick | Weiter Gehe zu andern

Einstellung des Ring-Puffers fiir den Erhalt der Daten

Andern der Parameter Steuerprotokollmodus und Steuerprotokoll-Abtastzeit.

Parameter-Einstellungsprozedur in WINCAPSI|
#f Options

Moritor | Trajecturyl Sewnl Tnull "-}[-’Drkl Areal Displayl

Froperty Setvalue
Encoder pulse count for positioning allowant 20
Encoder pulse count for positioning allowane 20
Operation end time-out (ms) 5600
Cantral log mode 1
Control log sampling time 8
Efficiency of grawity effect 0
cutlmt function cancellation switch a
Feserved a

Ik Cancel

Einstellung des Ring-Puffers fiir den Erhalt der Daten

Starten Sie WINCAPSII mit Stufe 1 "Programmierer". Starten Sie den Arm
Manager und wahlen Sie [Werkzeug]—[Optionen]—[Konfig.]. Legen Sie die
Einstellungen flr den Steuerprotokoll-Aufzeichnungsmodus und die
Steuerprotokoll-Abtastintervalle fest. Senden Sie die neuen Einstellungen dann
an den Controller.
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10.7.4 StartLog

Wird nach Ausfihrung des Zeit
StartLog der Ring-Puffer voll, wird
der Prozel3 gestoppt.

StartLog Befehl

<
c

Das heifdt, das Protoko_ll des T < Protokoll wird hier

Prozesses von StartLog bis zum aufgezeichnet.

vollen Pufferstatus kann

abgerufen werden.

10.7.5 StoplLog

Der aktuelle Ring-Puffer kann zur
gleichen Zeit wie der StoplLog
gestoppt werden.

Zeit

1aynd

StopLog

10.7.6 ClearLog

Startet den Ring-Puffer erneut.
Startet erneut den AbtastpozelR, der mit StartLog oder StopLog gestoppt wurde.

10.7.7 Speichern oder L dschen des Steuer protokollesin/aus dem
Flash-Bereich

Verwenden Sie diese Funktion zum Sichern, wenn das Steuerprotokoll nicht
direkt von WINCAPSII ausgelesen werden kann.

Das Steuerprotokoll im Flash-Speicher ist gesichert, selbst wenn die
Stromversorgung des Controller unterbrochen wird.

Sie kénnen das Steuerprotokoll Uber das Programmierprogramm oder die
Bedienungsanzeige speichern. Das Léschen des Steuerprotokolles ist nur tGber
das Programmierprogramm mdoglich.

ANMERKUNG: Es konnen Anderungen durch Fehler im SpeicherprozeR durch
einen unzureichenden Flash-Speicher auftreten.

ANMERKUNG: Wenn Sie das Steuerprotokoll nach dem Speichern erneut
abspeichern, werden die Protokolldaten tUberschrieben.
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Protokoll der Prozedur Speichern-/Léschen des Lernprogramms
Zugriff: Bildschirmanfang —[F2 Arm]—[F6 Hilfs.]-[F11 Protokoll]

| ot wo ol 1%

M g @ @ w eesm

Steuerprot .ment

PrtStrt  PrtStop Prtlsc
[F11 LF21 LF6]
PrtSpch PrtEntf
[F7] [F121
Abbrechen: SchlieRt dieses Fenster. @SHU&TT
® A | PrtStrt | PrtStop | | | PrtlLsc

Men "Steuerprotokoll”

[F7 PrtSpch] Protokoll speichern: Speichert das Steuerprotokoll in den

Flash-Speicher.

Protokoll entfernen: Loscht das Steuerprotokoll aus dem
Flash-Speicher.

[F12 PrtEnt]

10.7.8 Steuerprotokoll abholen

Sie kdnnen das Steuerprotokoll nur in WINCAPSII abholen. Empfangen Sie das
Steuerprotokoll vom Log Manager.

& Receive Table |

— Transter Tahkle
[ | <Error Log»
[ 1 <Operation Log>
<Control Log>
| 1 <Cammunication Log»

] <ersion?

| | <Communication Specificatic

< Receive

Cancel

Select All

Abholen des Steuerprotokolles in WINCAPSI|
Um das Steuerprotokoll vom Flash-Speicher abzuholen, missen Sie zunachst
den Flash-Speicher tberprifen.

ANMERKUNG: Das Uberpriifen des Flash-Speichers ist nur mit dem
Steuerprotokoll méglich. Es hat keine Auswirkung auf das Senden/Empfangen
anderer Daten.
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10.7.9 Steuerprotokoll auf Diskette speichern

Wenn Sie Protokolldaten mit der FDD-Funktion abholen, wird das
Steuerprotokoll ebenfalls auf der Diskette gespeichert. Weitere Informationen,
siehe Abschnitt "Einstellen" im EINSTELLUNGSHANDBUCH.

Um das Steuerprotokoll vom Flash-Speicher abzurufen, dricken Sie [F7 Log
speichern] im Men( "Controllerprotokoll”. Wé&hlen Sie anschliel3end die Option
"Aktivieren" aus, um das Speichern des Steuerprotokolles zu ermdglichen.

@q @ @ @ VM 66830 Joint W@ T a| IT

Steuerprot.speichereinst.

@ Steuerprot. von Flash-Bereich speichern

{ Deakt

(e fAkt.

Abbrechen 0K |

[F111

SHORT

Deaktivieren:Standard Aktivieren:von Flash-Bereich @ T

® -~

Speichern des Steuerprotokolles aktivieren

ANMERKUNG: Wird der Controller gestartet, wird der Parameter flr das
Speichern des Steuerprotokolles im Flash-Bereich auf Deaktivieren gesetzt.
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