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Vielen Dank fur den Erwerb der RC Robo-Cylinder Steuerung mit der PC-Schnittstellen-Software flr
Windows. Mit der Verwendung dieser Software erkennen Sie die Bedingungen der Lizenzvereinbarung
an. Lesen Sie sie deshalb sorgfaltig durch, bevor Sie die Software installieren. Wenn Sie mit diesen
Bedingungen nicht einverstanden sind, kdnnen Sie die unbenutzte Software an 1Al zuriickschicken und
erhalten den Kaufpreis zurtick.

(1) Das Urheberrecht fiir diese Software liegt bei IAl Corporation (IAl).

(2) Diese Software und das beiliegende Handbuch dirfen nur mit Genehmigung von Al verwendet oder
teilweise oder vollstandig vervielfaltigt werden.

(3) Fur jeden weiteren PC mul} ein eigenes Softwareprogramm erworben werden.

(4) Die Software und das Handbuch dirfen nur unter den Bedingungen der Lizenzvereinbarung verwendet
werden.

(5) Wir tbernehmen keine Verantwortung fir Schaden, die durch die Verwendung dieser Software und
des Betriebshandbuchs entstehen.

(6) Bitte beachten Sie, dass die Versionsnummer auf dem Titelblatt dieses Handbuchs nicht mit der
Versionshummer der Software tUbereinstimmt.

(7) Der Inhalt des vorliegenden Handbuchs kann ohne vorherige Benachrichtigung geandert werden.

(8) Die Software lauft unter Windows 95, Windows 98 oder Windows NT (die Software enthalt keine
Windows-Software). Voraussetzung zum Verstehen des Handbuchs sind grundlegende Kenntnisse
in der Anwendung von Windows.

Software-Lizenzvereinbarung

1. Vertragsbedingungen

Diese Vereinbarung wird wirksam, sobald der Anwender die Software installiert und bleibt so lange
wirksam, bis der Anwender 1Al anderweitig informiert oder bis der Anwender die Vereinbarung nach
Absatz 4 unten fir beendet erklart.

2. Einschrankungen der Ubertragung und Verwendung

Der Anwender darf die Software nur auf einem Computer installieren. Um die Software auf mehreren
Computern zu verwenden, missen Sie eine zusétzliche Lizenzvereinbarung abschlie3en. Ohne
schriftliche Zustimmung von IAl ist es dem Anwender nicht gestattet, einer dritten Partei die Verwendung
der Software sowie des gesamten Begleitmaterials zu Ubertragen oder zu garantieren. Der Anwender darf
die Software ohne schriftiche Genehmigung von IAl niemandem Ubergeben, auRer seinen Angestellten
oder Angestellten von IAl. Der Anwender darf die Software oder Teile davon weder kopieren noch
vervielfaltigen, auBer unter den in dieser Vereinbarung ausdriicklich genannten Bedingungen.

3. Bedingungen der Vervielféltigung

Der Anwender darf nach den Bedingungen dieser Vereinbarung Drucksachen oder Teile davon, die ihm
von IAl zur Verfigung gestellt werden, nicht vervielfaltigen. Der Anwender darf nur zum Zwecke der
Sicherheit die Software in computerlesbarer Form vervielfaltigen.

4. Beendigung der Vereinbarung

Wenn der Anwender gegen irgendeine Bestimmung dieser Vereinbarung verstof3t oder er aus
irgendeinem Grund die Bedingungen dieser Vereinbarung nicht erfillen kann, hat 1Al das Recht, die
Vereinbarung sofort ohne vorhergehende Benachrichtigung zu beenden. In einem solchen Fall muf3 der
Anwender die Software und alle Kopien innerhalb von 10 Tagen nach Beendigung dieser Vereinbarung
vernichten und IAl Uber die Durchfiihrung dieser Aktion benachrichtigen.

5. Eingeschrankte Garantie

IAI hat das Recht, alle Teile der Software-Spezifikationen ohne vorherige Benachrichtigung des
Anwenders abzuandern. |Al erteilt keinerlei Garantie hinsichtlich der Software und der Anwender ist nicht
berechtigt, Ersatz fir Schaden zu verlangen, die durch die Verwendung dieser Software entstehen
kdnnen.
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1 Sicherheit

Die PC Interface Software ist eine Komponente des RC-Positioniersystems. Daher sind auch hierfur die
allgemeinen Sicherheitsanforderungen, siehe separate Betriebsanleitungen, zu beachten.

Das RC-Positioniersystem ist entsprechend den grundlegenden Sicherheitsanforderungen der EG-
Maschinenrichtlinie konzipiert und gebaut.

Es existieren Restgefahren!

Die Folgen von Missbrauch oder Fehlbedienung kénnen schwere Verletzungen
sowie Sach- und Umweltschéaden sein.

Beachten Sie die Warnungen und Sicherheitshinweise!

WARNUNG

1.1 Abgestufte Sicherheitshinweise

Warnungen und Hinweise sind in dieser Betriebsanleitung durch ein Symbol mit Schlisselwort am
Seitenrand gekennzeichnet. Die Warnungen und Hinweise sind fett hervorgehoben gedruckt und durch
eine Rahmenlinie hervorgehoben.

Die Warnhinweise sind hierarchisch abgestuft:

Das Schliuisselwort WARNUNG wird bei Warnung vor einer unmittelbaren drohenden
Gefahr verwendet.
Die moglichen Folgen kénnen Tod oder schwerste Verletzungen sein

(Personenschaden).

WARNUNG
Das Schlisselwort ACHTUNG wird bei Warnung vor einer moéglichen gefahrlichen
Situation verwendet.
Die moglichen Folgen kénnen Tod, schwere oder leichte Verletzungen
(Personenschaden), Sachschaden oder Umweltschaden sein.

ACHTUNG
Das Schlusselwort HINWEIS wird bei einer Anwendungsempfehlung verwendet.
Die mdglichen Folgen einer Nichtbeachtung kénnen Sachschaden am System oder
Produktionsausfall sein.

HINWEIS
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1.2 Bestimmungsgemale Verwendung

Die PC Interface Software ist ausschlief3lich fur die Programmierung eines RC-Positioniersystems
bestimmt. Die Software lauft unter Windows 95, Windows 98 oder Windows NT.

Gefahr durch Missbrauch des RC-Positioniersystems

Die Folgen einer nicht bestimmungsgeméafRen Verwendung kénnen
Personenschéaden des Benutzers oder Dritter, sowie Sachschaden am System
oder Umweltschéden sein.

Setzen Sie das RC-Positioniersystem nur bestimmungsgeman ein!
ACHTUNG |verwenden Sie PC Interface Software ausschlieRlich zur Programmierung des
RC-Positioniersystems!

1.3 Qualifiziertes Personal

Durch das Programmieren der Steuerung haben Sie Einfluss auf Achsbewegungen, Bearbeitungs-
technologie und den Bearbeitungsablauf. Dies setzt allgemeine Programmierkenntnisse sowie
Kenntnisse in der Technologie des entsprechenden Prozesses voraus.

Die Programierung darf deshalb nur von speziell autorisierten und unterwiesenen Personen erfolgen.
Diese Betriebsanleitung muf3 jedem Benutzer zur Verfligung stehen.

Gefahren durch nicht ausreichend qualifiziertes Personal

Nicht ausreichend qualifiziertes Personal ist gefahrdet oder gefahrdet Dritte.
Die moglichen Folgen kénnen Tod, schwere oder leichte Verletzungen,
Sachschaden oder Umweltschaden sein.

Die PC Interface Software darf nur von speziell dafur autorisierten und
unterwiesenen Personen (Programmierer) angewendet werden!

Lesen Sie diese Betriebsanleitung, bevor Sie die PC Interface Software
anwenden!

ACHTUNG
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2 Vor der Erstinbetriebnahme

2.1 Umfang des Softwarepaketes

Bitte prufen Sie, ob folgende Artikel in Tnrem PC Softwarepaket enthalten sind:

1. Betriebshandbuch
2. 3,5 Zoll-Disketten (2) mit der Software
3. RS232C-Normkabel und 9-Pin-Adapter

2.2 Systemanforderungen

Sie bendtigen einen PC und Zubehér mit folgenden Eigenschaften, um dieses Software-Programm
verwenden zu kdnnen:

PC, der unter Windows lauft, einschlief3lich kompatibeler Tastatur
Genugend Speicherkapazitat fur Windows

Kompatibeler Monitor

VGA-Grafikkarte oder besser

Maus oder gleichwertiges Anzeigegerat und Maustreiber

Windows 95, Windows 98 oder Windows NT

Diskettenlaufwerk fur 3,5 Zoll-Disketten mit 1,25 oder 1,44 MB Speicherplatz
Die Festplatte muf3 mindestens 2 MB Speicherkapazitat besitzen. (Die Software wird von der
Festplatte gestartet)

9. RS 232C serieller Eingang (25- oder 9-Pin)

10. Drucker kompatibel mit dem PC

© N g wWNRE

2.3 Software-Installation

Die Software wird von der Festplatte gestartet. In diesem Abschnitt wird erklart, wie die Software
installiert wird.

1. Diskette 1 in das Diskettenlaufwerk einlegen.

2. Setup.EXE von Diskette 1 ausfihren.

3. Das Installationsprogramm wird ausgefiihrt. Folgen Sie den Eingabeaufforderungen des Programms
—auch zum Einlegen von Diskette 2.

4. Nach Beendigung des Installationsprogramms wird der Eintrag “Robo Cylinder” im Startmeni
angezeigt. Diesen Eintrag auswéahlen, um das Programm zu starten.

Dokument BA-RC-SW Version 1 D, Stand 08/00 2.1
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2.4 Starten der Software

1. PC und RC Robo Cylinder Steuerung von der Spannungsversorgung trennen.

2. Anschliel3end die RC Robo Cylinder Steuerung mit Normkabel RS 232C, das dieser Software
beiliegt, an den PC anschlieRen.

3. PC und RC Robo Cylinder Steuerung wieder mit der Spannungsversorgung verbinden. Windows
startet.

4. Die Software starten.

5. Beim Starten der Software hangt der online- oder offline-Modus davon ab, ob die RC Robo Cylinder
Steuerung und der PC bereits verbunden sind. Wenn Sie die Steuerung und den PC nach dem Start
der Software verbinden, gelangen Sie in den online-Modus.

6. Das Hauptmenu (Startbildschirm) wird angezeigt. Wahlen Sie die gewlnschte Betriebsart, folgen Sie
den Eingabeaufforderungen auf dem Bildschirm und geben Sie die entsprechenden Daten ein.

Dokument BA-RC-SW Version 1 D, Stand 08/00 2.2
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3 Uberprufung der angeschlossenen Achsen

Wahrend des Starts der Anwendung wird “Check for connected axes” (Uberpriifung der angeschlossenen
Achsen) ausgefuhrt. Zuerst wird in der Spalte “Connecting” (Anschluss) fir alle Achsen “Checking”
(Uberprifung) angezeigt. Bei korrekt angeschlossener Achse wird “Connecting”, bei fehlendem oder
fehlerhaftem Anschluss wird “---“ angezeigt (siehe Abbildung 3.1).

Online-Betrieb
Online-Betrieb wird erst ausgefuhrt, wenn alle Achsen (0 ... 15) erfasst wurden.

Anschlisse der Achsen ggf. Uberprifen!

HINWEIS

it HEl

e ==

Connecting
Connecting

{=hecking)
(Checking)
(Checking)
(Checking)
{=hecking)
(Checking)
(Checking)
(Checking)
(hecking)
(Checking)
(Checking)

Abbildung 3-1 Uberpriifung der angeschlossenen Achsen
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4 Hauptfenster der PC Interface Software

4.1 Betrieb entsprechend dem Hauptfenster

Nach dem Starten der PC Interface Software erscheint das Hauptfenster:

... PC Interface 5oftware for RoboCylinder

Abbildung 4-1 Hauptfenster

Das Hauptfenster beinhaltet
eine Menlleiste, bestehend aus sieben Auswahlmenis sowie

eine Leiste mit zwolf Schaltflachen-Symbolen.
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(1) aus Menileiste:

“File” (Offline-Betrieb)

Funktion

“New File” (neue Datei)

Neue Positionsdaten-Datei anlegen.

“Open” (Offnen)

Eine bestehende Positionsdaten-Datei wahlen und 6ffnen.

“Close” (Schlie3en)

Ein gedffnetes Positionsdaten-Fenster schliel3en.

“Exit” (Beenden)

Schliel3t die Anwendung.

Tabelle 4-1 Auswahlmeni "File"

(2) aus Mendtileiste:

“Position* (Online-Betrieb) Funktion
“Edit/Teaching” Liest die Positionsdaten der Steuerung ein und erméglicht die
(Bearbeiten/Teachen) Datenbearbeitung und das Teachen.

“Save to CTL” (an Steuerung
Ubertragen)

Ubertragt die eingegebenen Positionsdaten an die Steuerung.

“Print” (Drucken)

Gibt die Positionsdaten an den Drucker aus.

Tabelle 4-2 Auswahlment "Position"

(3) aus Menileiste:

“Parameter” (online-Betrieb)

Funktion

“Edit” (Bearbeiten)

Liest die Parameter der Steuerung ein und fiihrt die Datenaufbereitung
aus.

“Transfer to controller” (an
Steuerung Ubertragen)

Ubertragt die Parameter an die Steuerung.

“Print” (Drucken)

Gibt die Parameterdaten an den Drucker aus.

Tabelle 4-3 Auswahlmeni "Parameter"

(4) aus Menileiste:

“Monitor” (Online-Betrieb)

Funktion

“Axis Status” (Achsenstatus)

Zeigt den Status der Achsen an.
(Achsenstatus, interne Zeiger, Eingang/Ausgang)

Tabelle 4-4 Auswahlmeni "Monitor"
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(5) aus Menileiste:

“Setting” (Einstellungen)

Funktion

“Communications”
(Kommunikation)

Fuhrt die Kommunikationseinstellungen aus.
(Kommunikationsgeschwindigkeit, Kommunikationsanschluss)

“Controller Setting”
(Steuerungseinstellungen)

“Check for connected axes”
(Uberpriifung der
angeschlossenen Achsen)

Fuhrt Wiederanschluss der Achsen aus.

“Adressing axis number”
(Adressierung der Achsen-Nr.)

Gibt die Achsen-Nr. der integrierten Steuerung vor.
(Modell RSI, EMI).

Tabelle 4-5 Auswahlmenii "Setting"

HINWEIS

Stellen Sie ggf.

HINWEIS

(6) aus Menileiste:

Verwendung einer separaten Steuerung
Bei Verwendung einer separaten Steuerung ist dieses Meni unwirksam.

Separate Steuerungen mit DIP-Schaltern adressieren!

Verbindung mehrerer Achsen tber ein Steuerungskabel

Nach dem Einschalten der Steuerung ist das Teach-in-Gerat nicht direkt mit der
Steuerung verbunden.

den Anschluss wieder her!

“Window” (Fenster)

Funktion

“Cascade” (Uberlappend)

Hangt die Fenster so aneinader, dass sie sich Uberlappen.

“Tile Horizontal” (nebeneinander)

Zeigt die Fenster waagerecht nebenenander, ohne Uberlappung.

“Tile Vertical” (untereinander)

Zeigt die Fenster senkrecht untereinander, ohne Uberlappung.

“Arrange icon” (Symbole
anordnen)

Zeigt die Icons an der Unterseite des Fensters.

“Minimizing” (verkleinern)

Verkleinert das Fenster.

“Normalizing” (Normalgroie)

Vergrof3ert das Fenster.

Tabelle 4-6 Auswahlmeni "Window"

(7) aus Mentileiste:

“Help” (Hilfe)

Funktion

“About” (Uber)

Zeigt Urheberrechtsinformationen der Software und die
Versionsnummer an.

Tabelle 4-7 Auswahlmeni "Help"
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4.2 Bedienung tuber die Schaltflachen-Symbole

o @ @ @ 6 (6) @ ®
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& =
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|

Abbildung 4-2 Schaltflachen-Symbole

Schaltflachen mit blasser Farbanzeige

HINWEIS

Bedeutung und Funktion der Schaltflachen (1) bis (12):

Wahlen Sie nur Schaltflachen ohne blasse Farbanzeigen aus!

Schaltflachen mit blasser Farbanzeige kénnen nicht angewahlt werden.

Bedeutung Funktion

(1) Neue Datei fir Positionsdaten Entspricht ["File” (Datei)] ® ["New File” (neu)] ® ["Position
Data” (Positionsdaten)].

(2) Datei 6ffnen Entspricht ["File” (Datei)] ® ["Open” (Offnen)].

(3) Positionsdaten bearbeiten/Teachen Entspricht ["Position”] ® [‘Edit/Teaching”
(Bearbeiten/Teachen)].

(4) Parameter bearbeiten Entspricht ["Parameter”’] ® ["Edit” (Bearbeiten)].

(5) Uberwachung Entspricht ["Monitor” (Uberwachung)] ® ["Axis Status”
(Achsenstatus)].

(6) Wieder anschlie3en Entspricht ["Setting” (Einstellungen)] ® ["Controller”

(Steuerung)] ® ["Check for Connected Axes” (Uberpriifung
der angeschlossenen Achsen)]

(7) Alle Daten sichern Entspricht ["File” (Datei)] ® ["Backup” (Sicherung)] ® ["Save

All Data” (alle Daten sichern)].

Dokument BA-RC-SW Version 1 D, Stand 08/00
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Bedeutung Funktion

(8) Alle Daten laden Entspricht ["File” (Datei)] ® ["Backup” (Sicherung)] ® ["Load
All Data” (alle Daten laden)].

(9) Uberlappend Entspricht ["Windows” (Fenster)] ® ["Cascade”
(Uberlappend)].

(10) Nebeneinander Entspricht ["Windows” (Fenster)] ® ["Tile Horizontal”
(nebeneinander)].

(11) Untereinander Entspricht ["Windows” (Fenster)] ® ["Tile Vertical”
(untereinander)].

(12) Programm beenden Entspricht ["File” (Datei)] ® ["Exit” (beenden)].

Tabelle 4-8 Schaltflachen-Symbole
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5 Auswahl der Achsen

Fir die folgenden Ablaufe muss im Fenster “Select axis number” (Achsenauswahl) die entsprechende
Achsnummer gewahlt werden.

Achsenauswahl

Falsche Achsauswahl kann Tod, schwere oder leichte Verletzungen,
Sachschaden oder Umweltschaden zur Folge haben.

Fuhren Sie die Achsauswahl sorgfaltig durch!

ACHTUNG

Achsnummern

Achsnummern, die bereits im Fenster “Position Edit” (Positionsdaten
bearbeiten) oder im Fenster “Parameter Edit” (Parameter bearbeiten)
angezeigt werden, kdnnen hier nicht ausgewahlt werden.

Wenn Sie diese Achsen auswahlen wollen, miissen Sie das jeweilige

ACHTUNG Bearbeitungsfenster schlie3en, bevor Sie weiter arbeiten!

Vorgehensweise:

(1) Das Fenster “Position Data Edit” (Positionsdaten bearbeiten) im Online-Modus &ffnen.
(2) Die Positionsdaten, die im Offline-Modus bearbeitet wurden, an die Steuerung Ubertragen.
(3) Das Fenster “Parameter Edit” (Parameter bearbeiten) im Online-Modus &ffnen.

(4) Die Parameter, die im Offline-Modus bearbeitet wurden, Gibertragen.

(5) Das Fenster “Axis Status” (Achsstatus) &ffnen.

(6) Alle Daten sichern (Vorsicht!).

(7) Alle Daten ubertragen (Vorsicht!).
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Das Fenster “Select axis number” (Achsenauswabhl) ist bei allen oben aufgefiihrten Modi aktiv.

Die Anzahl der betriebsbereiten Achsen wird im Fensterbereich “Connected axes” (angeschlossene
Achsen) angezeigt.

Driicken Sie zuerst die Schaltflache “>" , wahlen Sie die Achse aus und driicken Sie dann die
Schaltflache “OK”.

Wenn Sie alle Achsen auswahlen, driicken Sie erst die Schaltflache “>>" und dann die Schaltflache
HOKH'

Please select axis number,

:'E}Hnrred‘ed::*aﬁes;"

[

Abbildung 5-1 Achsenauswahl
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6 Positionsdaten

Positionsdaten bearbeiten im Online- oder Offline-Modus.

6.1 Positionsdaten im Online-Modus bearbeiten

Positionsdaten

Fehlerhafte Positionsdaten kénnen Tod, schwere oder leichte Verletzungen,
Sachschaden oder Umweltschaden zur Folge haben.

Andern Sie Positionsdaten nur mit groRer Sorgfalt!

ACHTUNG
Positionsdaten bearbeiten
Wenn Sie das Fenster “Position Edit” im Online-Modus 6ffnen, kann das
Fenster “Parameter Edit” der gleichen Achse nicht getffnet werden.
HINWEIS

Mit diesem Modus kdnnen Sie Daten aus der Steuerung einlesen und aufbereiten.
In diesem Modus kdnnen Sie Positionsdaten mit den folgenden Methoden erstellen:
"MDI” (Direkteingabe des Werts),
"Teachen”,
"Jog” (kontinuierliche Vorgabe) solange Taster gedriickt oder
"Increment” (schrittweises Verfahren).

Zusatzlich kénnen Sie eine Position, die bereits geteacht wurde mit dem “Positioning/Test Mode”
(Positionstest) prifen (Positionsbewegung und Einfachprogrammierung).

Dokument BA-RC-SW Version 1 D, Stand 08/00
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... PC Interface Software for BoboCylinder =] =]
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Abbildung 6-1 Positionsdaten im Online-Modus bearbeiten

1. Schaltflachenleiste

@ @ 6 6 O ®)

LT LI

3] &) &[=[e] o] @

Abbildung 6-2 Leiste mit den Schaltflachen (1) bis (8)

Bedeutung Funktion

(1) In Datei sichern Sichert Datei auf Diskette oder Festplatte.

(2) An Steuerung ubertragen Ubertragt die Daten an die Steuerung.

(3) Druck Gibt die Positionsdaten an den Drucker aus.

(4) Ausschneiden Schneidet die in der Positionstabelle gewahlten Daten in die
Zwischenablage aus.

(5) Kopieren Kopiert die in der Positionstabelle gewahlten Daten in die
Zwischenablage.

(6) Einfugen Fugt die aus der Positionstabelle ausgeschnittenen oder
kopierten Daten an der gewahlten Position ein.

(7) Anzeige umschalten Schaltet die Anzeige von der Normalansicht der
Positionstabelle zur detaillierten Ansicht um oder umgekehrt.
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Positionsdaten

Bedeutung Funktion

(8) Statusiiberwachung Zeigt das Fenster “Axis Status” (Achsenstatus) zu der Achse
an, die gerade bearbeitet wird. Das hier gezeigte Fenster
entspricht dem im Hauptmeni gezeigten Fenster (("Monitor”]
® ["Status”).

Tabelle 6-1 Positionsdaten, Funktionen der Schaltflachen
2. “Current Location” (Istposition) und “Alarm code”

Zeigt die aktuelle Stellung der gerade bearbeiteten Achse (in mm) und den den Alarmcode an.

|Location | 0.00 Alarm code' ad

Abbildung 6-3 Positionsdaten, Schaltflache “Location” / “Alarm code”
3. “Jog” (Kontinuierliches Verfahren) und “Increments” (Schrittweises Verfahren)

N Jog“

Nach der Wahl von“Jog” oder “Increments” wahlen Sie die Schaltflache “Positioning/Test mode”
(Positionstest) aus und bewegen die Achse mit den Schaltflachen “Fw(+)” (vorwarts) und “Bw(-)"
(zurtick). Mit Hilfe des Schiebereglers kann die Geschwindigkeit mit 1, 10, 30, 50, 100 (mm/sec) gewahlt
werden.

“Increments”

Die Schrittweite beim Inkrementallen Verfahren wird mit den Schaltern 0,03 mm, 0,10 mm und 0,50 mm
festgelegt. Wenn Sie dann auf die Schaltflache “ON” klicken, bewegt sich die Achse mit der
eingestellten Schrittweite. Wenn Sie die Schaltflache langer als eine Sekunde gedriickt halten, springt
der Zeiger auf 1 mm/sec. Driicken Sie weiter auf die Schaltflache, beschleunigt sich die Jog-
Geschwindigkeit nach jeweils 1 Sekunde auf 10 ® 30 ® 100 mm/sec.

Nach der Grundstellungsfahrt wird die aktuelle Stellung in die Positionstabelle eingetragen, wenn Sie die
Schaltflache “Teach Point” drucken.

Teach Point

Sie Teachen den Punkt mit den Daten in der Zeile Positionsdaten, die
hervorgehoben ist.

Bitte Uberprifen Sie die Positionsnummer, bevor Sie die Schaltflache “Teach
Point” dricken!

HINWEIS
Schieberegler ,Jog“-Auswahl
\__/
¥ Jog [ Increm
ik - Qpeed |_-3_IZI_. (mimdsec) || D050
= Froe(+1] J— IR
Teach poirt S;DW T fasl,t lr-h\ TEaTrin)

\ Schalter

Abbildung 6-4 Positionsdaten, Schaltflachen: ,Jog“ und ,Increment*
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4. “Position Move” (Test Mode) = (Positionstest)

Sie kénnen die Positionsdaten, die hervorgehoben sind, priifen, wenn Sie den Cursor dorthin bewegen.
Die Bewegungsgeschwindigkeit entspricht der Geschwindigkeit, die in den Positionsdaten eingestellt ist,
multipliziert mit dem eingestellten Geschwindigkeitsverhaltnis.

Das Geschwindigkeitsverhéltnis stellen Sie mit dem Schieberegler “Speed” (Geschwindigkeit) ein.

Geschwindigkeitsverhaltnis Schieberegler

[ Pogitioning(Test model /]
Speed 30 mmizec || ; .J. |

| »|m|

Abbildung 6-5 Positionsdaten, Schaltflachen ,Position Move*

Wenn Sie die Schaltflache “  “ driicken, wird jeweils ein Schritt ausgefuhrt.

Eine kontinuierliche Bewegung kann mit der Schaltflache “ “innerhalb eines Blocks eingestellt werden,
bei dem die Positionsdaten fortlaufend ausgegeben werden. Durch Anklicken der Schaltflache “ “
wahrend des Dauerbetriebs halt die Achse an dem Punkt an, an dem die programmierte Bewegung
abgeschlossen ist.

Mit der Schaltflache “ " halten Sie die Achse sofort an (Stopp); (durch einmaliges Driicken dieses
Tasters hélt die Achse mit Verzégerung an).

Geanderte Daten

Falsche Daten kénnen Tod, schwere oder leichte Verletzungen, Sachschaden
oder Umweltschaden zur Folge haben.

Wenn die Anderungen an den von der Steuerung eingelesenen Daten erhalten
bleiben sollen, Gibertragen Sie die Daten an die Steuerung!

ACHTUNG
Prifmodus
Anderungen der Werte fiir die Spriinge mit schrittweiser Erhéhung oder der
Punktdaten kénnen Tod, schwere oder leichte Verletzungen, Sachschaden
oder Umweltschaden zur Folge haben.
Im Prifmodus ist es untersagt, die Werte fiir die Spriinge mit schrittweiser
ACHTUNG Erhéhung und die Punktdaten zu verandern!

Dokument BA-RC-SW Version 1 D, Stand 08/00 6-4



Positionsdaten /A

intelligent Actuator

“Multiple Axis Simultaneously” (Mehrere Achsen gleichzeitig starten)

Verwenden Sie die Taste “Multiple Axis Simultaneously”, um ausgewahlte Achsen, die Uber ein
gemeinsames Steuerungskabel angeschlossen sind, gleichzeitig zu bewegen.

Dricken Sie dazu die Starttaste “Multiple Axis Simultaneously” im Fenster

“Positioning/Test Mode” (Positionstest).

Abbildung 6-6 Positionsdaten, Schaltflache ,Multiple Axis Simultaneously*

Achsen-Nr.

Auswahltaste Position

Abbildung 6-7 Menl “Start multiple axis simultaneously”
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Bedeutung

Funktion

“Achsenauswahl”

Klicken Sie auf diese Taste, um die Achsen zu wéahlen, die
sich bewegen sollen.

uAXiSu

Die Nummer der Achse wird durch die Adressierung
bestimmt.

“Position”

Stellt die Auswahl der Positionsnummer dar.

Fuhrt die Bewegung aus und bestimmt den
Bewegungsbereich wie beim fortlaufenden Bewegen einer
einzelnen Achse.

Alle ausgewahlten Achsen bewegen sich zu dieser Position
(wenn die Daten nicht verflgbar sind, wird die Bewegung
nicht ausgefuhrt).

“Location”

Zeigt die Istposition der Achse an.

“ “ (Schaltflache Jog)

Fuhrt kontinuierliche Bewegung aus.

“  “(Schaltflache Schrittbewegung)

Fuhrt schrittweise Bewegung aus. Wird diese Schaltflache
wahrend der fortlaufenden Bewegung angeklickt, dann halt
die Bewegung an der aktuellen Position der Positionstabelle
an.

“ " (Schaltflache Stopp):

Loscht die aktuelle Bewegung und halt sofort an.

Tabelle 6-2 Positionsdaten, Funktionen “Start multiple axis simultaneously”

Anwendungsbeispiel:

Die Einstellung entspricht den Positionsdaten der Achsen in der folgenden Positionstabelle:

chsen-
Nr. 0 1 2 3
Position
0 0,00 0,00 0,00 0,00
1 25,00 * * 310,00
2 10,00 30,00 60,00 20,00
3 75,00 40,00 20,00 80,00
4 * 50,00 30,00 40,00
5 * * 50,00 10,00
6 * * 40,00 25,00

Tabelle 6-3 Positionstabelle, Beispiel
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[T

Wenn Sie die Taste
folgenden Diagramm:

| Achse Nr. 0 | Achse Nr. 1 | Achse Nr. 2 | Achse Nr. 3 |
[ 75,00 | 40,00 | Keine Bewegung | 80,00 | -

Keine Bewegung | 50,00 | Keine Bewegung | 40,00 |
10,00 | 30,00 | Keine Bewegung | 20,00 | —

(kontierliche Bewegung) betétigen, bewegen sich die Achsen entsprechend dem

Nachdem alle zugeordneten Achsen ihre Bewegung beendet haben, startet die Bewegung zur nachsten

Position.
Achsbewegungen
Die Achse 2 bewegt sich nicht, weil keine Auswahl erfolgte. Wenn keine Daten
vorhanden sind, wird keine Bewegung ausgefiuhrt.
HINWEIS

5. “Program” (Programm)

“Program” fihrt die gleiche Funktion aus wie der Testmodus fur fortlaufende Bewegung. Jedoch kénnen

Sie hier die Positionen in beliebiger Reihenfolge zuordnen. Geben Sie die Positionsnummer

(0 ... 15) oder nach “R” (wiederholt oder zugeordnet) in die Eingabek&stchen des Fensters “Program” ein

und klicken Sie anschlie3end auf die Schaltflache “Start”.
Die maximale Anzahl an Schritthummern, die zugeordnet werden kénnen, ist 17 (einschlie3lich “R”).
Nach “R” oder nach einem leeren Kéastchen sind weitere Schritte unwirksam.

Schaltflache fiir Positionsprogramm Schaltflache Start/Stopp

Frogram -

Start

Abbildung 6-8 Positionsdaten ,Program”-Modus”

Durch Anklicken der Schaltflache “Start” startet die Bewegung und die Bezeichnung der Schaltflache
wechselt zu “Stopp”.

Die Bewegung endet nach nochmaligem Anklicken der Schaltflache und die Bezeichnung wechselt
wieder zu “Start”.

Die Einstellung der Bewegungsreihenfolge kann weder in der Steuerung noch als Datei gespeichert
werden.
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6. Schaltflachen “Servo”, “Home” (Grundstellungsfahrt) und “Alarm”

l@ Sy
I@ Home

@ Alarm

Abbildung 6-9 Positionsdaten, Schaltflachen “Servo”, “Home” und Alarm

Schaltflache “Servo”

Schaltet den Servo EIN/AUS. Im Status Servo EIN ist die Schaltflache blau unterlegt. Vor der
Grundstellungsfahrt befindet sich der Servo im Status AUS. Sie kénnen die Achse manuell
bewegen und mit der Schaltflache “Teach Point” die zugeordnete Position eingeben.

Status Servo AUS

Wenn Sie die Software verlassen, wenn der Status Servo AUS gewabhlt ist,
bleibt der Servo ausgeschaltet und die Bewegungssteuerung PIO funktioniert
nicht.

Zum Auslésen der Grundstellungsfahrt missen Sie entweder die Software im
ACHTUNG Status “angeschlossen” neu starten oder die Spannungsversorgung der
Steuerung aus- und dann wieder einschalten!

Schaltflache “Home” (Grundstellungsfahrt)

Fahrt die Ruckkehr in die Grundstellung aus. Wenn die Grundstellung erreicht ist, erscheint die
Schaltflache grun unterlegt.

Schaltflache “Alarm”
Setz den Alarmzustand zuriick. Dies ist jedoch nur im Status Servo AUS mdglich. Andernfalls

|&Rt sich der Alarm nur zurlicksetzen, wenn die Ursache des Alarms beseitigt wurde. Wahrend
eines Alarms ist die Schaltflache rot unterlegt.
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7. Eingabe der Positionsdaten

Dieses Fenster dient zur Eingabe der Positionsdaten. Normalerweise geben Sie Daten in die Spalten

“Location” (Stellung), “Speed” (Geschwindigkeit), “Acc” (Beschleunigung) und “Comment” (Kommentar)

ein. Durch Wechsel in die Detailanzeige mit der Schaltflache “Display Change” (Anzeige umschalten)
kénnen Sie auch Daten in die Spalten “Push” (Schieben), “Positioning Band” (Positionierbreite) und

“MAX ACC” (maximale Beschleunigung) eingeben.

o Pestln e e Comment 4
] 500 0,30
1 15,00 E00 0,20
_z 30,00 400 0,30
_3 45, 00 200 0,20
_4 &0, 00 z00 0,20
_5 75,00 100 0,20 -
I
Abbildung 6-10 Eingabe der Position (normale Anzeige)
Mo Position Speed ACC Puszh Poz. band h&E ACC Chria ﬂ
[mim] [mim/=z] [Z] [%6] [mm] flag[0M ]
0 g00 0,30 0 0,10 0
1 15,00 E00 0,30 0 0,10 o
_2 30,00 400 0,320 0 0,10 0
_3 4500 300 0,20 0 0,10 0
_4 £0,00 zoo0 0,20 0 0,10 a
_5 7E,00 100 a,20 0 0,10 0 -

Abbildung 6-11 Eingabe der Positionsdaten (detaillierte Anzeige)
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6.2 Positionsdaten bearbeiten im Offline-Modus

Wenn ein neuer Punkt aufbereitet wird, befindet sich die Software im Offline-Modus. In diesem Modus
werden die mit der Achsenbewegung verbundenen Abschnitte nicht angezeigt, und nur die Symbolleiste

und die Positionsdateneingabe sind aktiv.

“Kommentar”

“Kommentar” kann nur in einer Datei und nicht in der Steuerung gesichert
werden.

HINWEIS
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7 Editieren der Parameter

Es ist moglich, die Daten entweder von der Steuerung oder aus einer Datei einzulesen und
aufzubereiten. Zuséatzlich kdnnen Daten an einen Drucker ausgegeben werden. Bearbeitete Daten
koénnen in einer Datei oder in der Steuerung gesichert werden.

Wirksamwerden der Parameter

Durch Dricken des Not-Aus-Schalters oder Ein- und Ausschalten des Port-
Schalters werden die Parameter neu Ubertragen, doch einige Parameter
werden nur wirksam, wenn Sie die Spannungsversorgung der Steuerung aus-
und wieder einschalten.

ACHTUNG Nach dem Andern der Parameter unbedingt die Spannungsversorgung der

Steuerung aus und danach wieder einschalten!

.. PC Interface 5oftware for RoboCylinder
Pasition Parameter _ﬂanﬁor’;ﬁe&mg Mndow ]je]p

sle| BEE o] =l =S

B iAxis No.0]
=

User Parameter |

_ 1 |Zone Output Position+(mm)

2 | Zone output Position-ram)

' nit+ ()

4| Soft limit-gmm)

5 |Home direction(0;oppasite 1:defaull
| Push recognition time(msec).

7 [ 5ervo gain selection

B |Default speedimmisec)

9 | Default ACCIDCCIE)

Abbildung 7-1 Menu ,Parameter bearbeiten”
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Software-Begrenzung

- Wenn beim Kunden die Software-Begrenzung geandert wird, stellen Sie bitte einen Wert ein, der um
0,3 mm grolRer als der wirksame Bereich ist.

Beispiel: Bei Einstellung des wirksame Bereichs zwischen 0 mm — 80 mm:
Software-Begrenzung “+” Richtung: 80,3
Software-Begrenzung “-“ Richtung: -0,3

Einstellung der Software-Begrenzung in der

R

1

1

<

1

ca.03mm ¢—p tatsachlicher Bereich 4_’: ca. 0,3 mm

! < P :
' ! !
] [}

—p—1— —p——
ca. 0,1 mm . ca. 0,1 mm

]
E< zulassiges Inkrement nach der Grundstellungsfahrt
[}

g

- Wenn Sie die Richtung der Grundstellungsfahrt &ndern, werden alle gespeicherten Positionsdaten
geldscht. Bitte geben Sie die Daten bei Bedarf neu ein.

- Die Richtung der Grundstellungsfahrt darf bei der Achse in Schubstangenausfiihrung (Typ RS und RM)

nicht geéndert werden.
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8

Monitor

Sie kdnnen die folgenden Stati iberwachen:

1.

“Axis status” (Achsenstatus)
“Location” (Stellung)
“Speed” (Geschwindigkeit) (wahrend der Bewegung)
“Alarm code” (Alarmkode)

“Internal flags” (interne Zeiger)

- “Power” = Status EIN/JAUS der Hauptversorgung der Steuerung
“Servo” = Status Servo EIN/AUS
“Home" = Grundstellungsfahrt beendet EIN/AUS
“Run” = Betriebszustand EIN/AUS

PIO Inputs (Eingange)
Zeigt den Status EIN/AUS aller Eingangssignale am PIO an.

PIO Outputs (Ausgange)
Zeigt den Status aller Ausgange als EIN oder AUS an, je nachdem welche Schaltflache gedriickt
wurde.

Symbole fur Anzeigen EIN/AUS
Die Symbole schalten die Anzeige der jeweiligen Spalte EIN/AUS.
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EIN/AUS-Schaltflachen (von links nach rechts):
(1) ,Axis status®, (2) ,Internal flags*, (3) ,Inputs®, (4) ,Outputs*”

PC Inlerface Software fur HDIJDC}'llnd 1

*-\ 5] =80

| [Intermalflags —

Speed mmi’set;j l | I Home -
Alarrm code | I . a

“Inputs —
[Neme [ Function  [stat
Pos Nt [D d pos 1

| orF |

P . 4 o | Fns
"0z Mo | Designated pos. 8 | OF .." s Mo |Pos. @ﬂ'@lﬁfﬁﬁ i
Start OFF ||| |PEND. 3Ms»ﬁomplate

[ ~ |Homing complete
Stop FF | AL [ALaRM

Abbildung 8-1 Status Monitor
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9 Update Version

Nach Betatigung von “Help” und danach “About” wird auf dem Bildschirm die Software-Version angezeigt.

... PC Interface Software for RoboCylinder
| File Postion Parameter ﬂdnﬂor’;ﬁl&t‘tfﬂg ﬂlndﬁw Help

ool HeEl a6 ®b| =cqf

Yerzion

I“ PC Interface Software for RoboCylinder
e e Version 12lElLHEU

Al 1210311998
oyt |Al Corporation

| Axis Mao. ROM Version
o 70000008

Abbildung 9-1 Software-Version

Dokument BA-RC-SW Version 1 D, Stand 08/00 o-1



Fehlermeldungen

V/4

intelligent Actuator

10 Fehlermeldungen
Code Fehlerbeschreibung Haufige Lésungen
05A Ubertragungsfehler
05B Ubertragungsfehler beim
Zusammensetzen Kommunikationsstdrung, auf Gerausche tberprufen. Alle seriellen
05D Fehler Textstart Anschlisse und dazugehérige Kabel tberprifen.
O5E Fehler Textende
07F Fehler BCC
061 Adressierungsfehler FNCCHR, W Serielle Zeichenfolge muss korrekt formatiert werden.
062 1 Rechenfehler Ungiiltiger Datenbefehl (mdglicherweise ein Vorgang, der fir
diesen Steuerungstyp nicht zugelassen ist).
063 2 Rechenfehler Ungiiltiger Datenbefehl (mdglicherweise ein Vorgang, der fiir
diesen Steuerungstyp nicht zugelassen ist). Wenn eine weitere
Steuerung angeschlossen ist, ist es moglich, dass am SW7-EIN,
SW8-AUS der Steuerung eine Einstellung der Umdrehungszabhl
vorliegt, die 2000 U/min. Uberschreitet.
064 3 Rechenfehler Zurickweisung ungultiger Datenbefehl (méglicherweise ein
Vorgang, der fir diesen Steuerungstyp nicht zugelassen ist).
070 ABLAUF, Bewegungsbefehl
071 Keine Grundstellungsfahrt, PTP Zuriickweisung des nicht kompatiblen Befehls “Anforderung
073 Servo EIN, Fehlerriicksetzung Ausfiihrung” (mdglicherweise aufgrund des externen POP-Befehls).
074 Kommunikationsfehler
075 Bewegungsbefehl wéhrend der Wenn eine Freigabe nach Wiedereinschalten der
Grundstellungsfahrt erteilt Spannungsversorgung der Steuerung nicht méglich ist, miissen
Sie entweder alle Parameter re-editieren oder die Steuerung
zurlicksetzen.
0BO Fehler Gruppe 30 (Parameter) Eine allgemeine Parameter-Aufbereitung durchfiihren oder die
Steuerung initialisieren.
0B1 Fehler Gruppe 31 (Punkt) Wenn eine Freigabe nach Aus- und wieder Einschalten der
Spannungsversorgung der Steuerung nicht méglich ist, miissen
Sie entweder eine alle Parameter reeditieren oder die Steuerung
initialisieren.
1. Spannungsversorgung der Steuerung aus- und wieder
einschalten.
2. Maoglicherweise Parameter korrekt einstellen.
OBE Auszeitfehler bei der Motor Uberpriifen und Kabel kodieren. Stellen Sie sicher, dass der
Grundstellungsfahrt Schieber nicht am Anschlag blockiert.
0Co Uberschrittene Geschwindigkeit Nutzlast oder Geschwindigkeit und ACC/DEC verringern.
0C1 Servo-Fehler
oDO Uberspannung der Spannungsversorgung uberprifen.
Spannungsversorgung
0C3 Uberlastung des Stromkreis Nutzlast tberpriifen und Geschwindigkeit und ACC/DEC verringern.
oD1 Toleranzuberschreitung Mechanische Bindung Uberprifen.
0D8 Uberlastung Zu hohe Nutzlast. Mechanische Bindung uberprufen.
OEO Kein Feedback Impuls A und B
OE9 Kein Feedback Impuls A ) _
OEA Kein Feedback Impuls B Bitte Kodierung/Kabel tiberprifen.
OEB Kein Feedback Phase C
OEC Kein Feedback Phase PS
OF8 Nichtfliichtiger Speicherfehler Steuerung zurilicksetzen.
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