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Allgemeine Hinweise
Gebrauch der Dokumentation

1 Allgemeine Hinweise

1.1

Gebrauch der Dokumentation

Diese Dokumentation ist Bestandteil des Produkts. Die Dokumentation wendet sich an
alle Personen, die Arbeiten an dem Produkt ausfuhren.

Stellen Sie die Dokumentation in einem leserlichen Zustand zur Verfligung. Stellen
Sie sicher, dass die Anlagen- und Betriebsverantwortlichen sowie Personen, die unter
eigener Verantwortung mit dem Produkt arbeiten, die Dokumentation vollstandig gele-
sen und verstanden haben. Bei Unklarheiten oder weiterem Informationsbedarf wen-
den Sie sich an SEW-EURODRIVE.

1.2 Inhalt der Dokumentation
Die Beschreibungen in dieser Dokumentation beziehen sich auf die aktuelle Version
der Software zum Zeitpunkt der Publikation. Wenn Sie eine neuere Version der Soft-
ware installieren, kann die Beschreibung abweichen.
Die aktuellste Ausgabe der Dokumentation finden Sie auch immer im Online-Support
auf der Website von SEW-EURODRIVE.
1.3 Aufbau der Warnhinweise
1.31 Bedeutung der Signalworte
Die folgende Tabelle zeigt die Abstufung und Bedeutung der Signalworte der Warn-
hinweise.
Signalwort Bedeutung Folgen bei Missachtung
A GEFAHR Unmittelbar drohende Gefahr Tod oder schwere Verletzungen
A WARNUNG Mégliche, gefahrliche Situation Tod oder schwere Verletzungen
A VORSICHT Méogliche, gefahrliche Situation Leichte Verletzungen
ACHTUNG Mogliche Sachschaden Beschadigung des Produkts oder
seiner Umgebung
HINWEIS Nutzlicher Hinweis oder Tipp: Er-
leichtert die Handhabung mit dem
Produkt.
1.3.2 Aufbau der abschnittsbezogenen Warnhinweise

1) ' Handbuch — MOVIKIT®

Die abschnittsbezogenen Warnhinweise gelten nicht nur flr eine spezielle Handlung,
sondern flir mehrere Handlungen innerhalb eines Themas. Die verwendeten Gefah-
rensymbole weisen entweder auf eine allgemeine oder spezifische Gefahr hin.

Hier sehen Sie den formalen Aufbau eines abschnittsbezogenen Warnhinweises:
SIGNALWORT!
Art der Gefahr und ihre Quelle.

Mégliche Folge(n) der Missachtung.
* MaRnahme(n) zur Abwendung der Gefahr.
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Bedeutung der Gefahrensymbole

Die Gefahrensymbole, die in den Warnhinweisen stehen, haben folgende Bedeutung:

Gefahrensymbol Bedeutung

Allgemeine Gefahrenstelle

1.3.3 Aufbau der eingebetteten Warnhinweise

Die eingebetteten Warnhinweise sind direkt in die Handlungsanleitung vor dem ge-
fahrlichen Handlungsschritt integriert.

Hier sehen Sie den formalen Aufbau eines eingebetteten Warnhinweises:

A SIGNALWORT! Art der Gefahr und ihre Quelle. Mégliche Folge(n) der Missach-
tung. Malinahme(n) zur Abwendung der Gefahr.

14 Dezimaltrennzeichen bei Zahlenwerten

Diese Dokumentation verwendet den Punkt als Dezimaltrennzeichen.
Beispiel: 30.5 kg

1.5 Mangelhaftungsanspriiche

Beachten Sie die Informationen in dieser Dokumentation. Dies ist die Voraussetzung
fur den stérungsfreien Betrieb und die Erfullung eventueller Mangelhaftungsansprui-
che. Lesen Sie zuerst die Dokumentation, bevor Sie mit dem Produkt arbeiten!

1.6 Produktnamen und Marken

Die in dieser Dokumentation genannten Produkthamen sind Marken oder eingetrage-
ne Marken der jeweiligen Titelhalter.

1.7 Urheberrechtsvermerk

© 2021 SEW-EURODRIVE. Alle Rechte vorbehalten. Jegliche — auch auszugsweise —
Vervielfaltigung, Bearbeitung, Verbreitung und sonstige Verwertung ist verboten.
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1.8 Mitgeltende Unterlagen

Fir alle weiteren Komponenten gelten die dazugehoérigen Dokumentationen.
Verwenden Sie immer die aktuelle Ausgabe der Dokumentationen und Software.

Auf der Webseite von SEW-EURODRIVE (www.sew-eurodrive.com) finden Sie eine
groRe Auswahl an Dokumentationen in verschiedenen Sprachen zum Herunterladen.
Bei Bedarf konnen Sie die Dokumentationen in gedruckter und gebundener Form bei
SEW-EURODRIVE bestellen.

1.9 Kurzbezeichnung

In dieser Dokumentation gilt folgende Kurzbezeichnung:

Typenbezeichnung Kurzbezeichnung
MOVIKIT® Robotics Softwaremodul
Gesamtsystem aus Hardware- und Softwarekompo- Roboter

nenten zur Ausfihrung der Bewegungsaufgaben

SEW Robot Language SRL

MOVISUITE® RobotMonitor RobotMonitor

12 Handbuch — MOVIKIT®
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Sicherheitshinweise 2
Vorbemerkungen

2 Sicherheitshinweise

21 Vorbemerkungen

Die folgenden grundsatzlichen Sicherheitshinweise dienen dazu, Personen- und
Sachschaden zu vermeiden und beziehen sich vorrangig auf den Einsatz der hier do-
kumentierten Produkte. Wenn Sie zusatzlich weitere Komponenten verwenden, be-
achten Sie auch deren Warn- und Sicherheitshinweise.

2.2 Zielgruppe

Fachkraft fur Ar- Alle Arbeiten mit der eingesetzten Software dirfen ausschliellich von einer Fachkraft
beiten mit Softwa- mit geeigneter Ausbildung ausgeflihrt werden. Fachkraft im Sinne dieser Dokumentati-
re on sind Personen, die Uber folgende Qualifikationen verfiigen:

» Geeignete Unterweisung
* Kenntnis dieser Dokumentation und der mitgeltenden Dokumentationen

» Fur die Nutzung dieser Software empfiehlt SEW-EURODRIVE zusatzlich Schulun-
gen zu den Produkten.

2.3 Netzwerksicherheit und Zugriffsschutz

Mit einem Bussystem ist es mdglich, elektronische Antriebskomponenten in weiten
Grenzen an die Anlagengegebenheiten anzupassen. Dadurch besteht die Gefahr,
dass eine von aufen nicht sichtbare Anderung der Parameter zu einem unerwarteten,
aber nicht unkontrollierten Systemverhalten fihren kann und die Betriebssicherheit,
Systemverflgbarkeit oder Datensicherheit negativ beeinflusst.

Stellen Sie sicher, dass insbesondere bei Ethernet-basierenden vernetzten Systemen
und Engineering-Schnittstellen kein unbefugter Zugriff erfolgen kann.

Die Verwendung von IT-spezifischen Sicherheitsstandards erganzt den Zugriffsschutz
auf die Ports. Eine Portlibersicht finden Sie jeweils in den technischen Daten des ver-
wendeten Gerats.

24 BestimmungsgemaRe Verwendung

MOVIKIT® Robotics ist ein Softwaremodul fir MOVI-C® CONTROLLER zur Bahn-
steuerung von Robotern sowie zum Tippen und Referenzieren von Roboterachsen.

Verwenden Sie die geratelibergreifende Engineering-Software MOVISUITE®, um die
Achsen in Betrieb zu nehmen, zu konfigurieren und die fertige Konfiguration auf einen
MOVI-C® CONTROLLER zu Ubertragen.
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Voraussetzung

nweise

3 Projektierungshinweise

31 Voraussetzung

3.2 Hardware

fde

fde

3.3 Software

14 Handbuch — MOVIKIT®

Die richtige Projektierung und eine fehlerfreie Installation der Komponenten sind Vor-
aussetzung fiir eine erfolgreiche Inbetriebnahme und fiir den Betrieb.

Ausfuhrliche Projektierungshinweise finden Sie in der Dokumentation zu den betref-
fenden Komponenten.

Folgende Hardware wird vorausgesetzt:
+  MOVI-C® CONTROLLER (alle Leistungsklassen)

«  MOVIDRIVE® modular, MOVIDRIVE® system oder MOVIDRIVE® technology
(als interpolierendes Gerat)

HINWEIS

Fiar die Projektierung der Getriebemotoren und Umrichter des Roboters kann die
Funktion "Physiksimulation" (— B 95) verwendet werden. In Verbindung mit der
SEW Workbench lassen sich die Antriebe projektieren.

HINWEIS

Kontaktieren Sie zum Verwenden des Softwaremoduls in Verbindung mit Geraten
wie MOVITRAC®, MOVIGEAR®, MOVIMOT® der Generation C den Service von
SEW-EURODRIVE.

Folgende Software wird vorausgesetzt:
- Engineering-Software MOVISUITE®

(Enthalt MOVIRUN® flexible, MOVIKIT® MultiMotion und den IEC-Editor)
«  MOVISUITE® RobotMonitor

Weitere Informationen zur Installation finden Sie im Kapitel "RobotMonitor installie-
ren" (— B 107).

Beide Software-Komponenten sind im Online-Support von SEW-EURODRIVE als
Download verfugbar.

Detailliertere Informationen bezlglich der Hardwarevoraussetzungen der einzelnen
Softwarekomponenten kénnen Sie der Dokumentation zur jeweiligen Software entneh-
men.
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34 Zykluszeiten

Je nach dem welche Hard- und Software-Komponenten verwendet werden, resultie-
ren die im Folgenden aufgelisteten einzustellenden Zykluszeiten. Diese Zykluszeiten
mussen auf dem MOVI-C® CONTROLLER und/oder auf den Umrichtern eingestellt
werden. Eine Anleitung zum Einstellen der Zykluszeit finden Sie im Kapitel "Zykluszeit
einstellen" (— B 98).

Hinsichtlich der verwendeten Hardware gelten folgende Vorgaben:

+ Beim Verwenden des MOVI-C® CONTROLLER UHX25A, die Zykluszeit auf dem
MOVI-C® CONTROLLER und auf den Umrichtern 2 3 ms einstellen. Es ist maxi-
mal eine Robotics-Instanz mdglich.

« Beim Verwenden des MOVI-C® CONTROLLER UHX45A, die Zykluszeit auf dem
MOVI-C® CONTROLLER 2 2 ms einstellen. Es sind maximal 5 Robotics-Instanzen
(bei héheren Zykluszeiten) moglich.

« Beim Verwenden des MOVI-C® CONTROLLER UHX65A-R01 die Zykluszeit auf
dem MOVI-C® CONTROLLER 2 5 ms einstellen. Es sind maximal 2 Robotics-In-
stanzen (bei hdherer Zykluszeit) moglich.

« Beim Verwenden des MOVI-C® CONTROLLER UHX65A-R02/R04 oder UHX85A
kann die Zykluszeit auf dem MOVI-C® CONTROLLER auf 1 ms eingestellt wer-
den. In Konstellationen ist jedoch eine Erhdhung der Zykluszeit notwendig.

HINWEIS: Die Zykluszeit-Angaben sind nur Richtwerte bei typischen Pick-and-
Place Anwendungen mit einem 3-achsigen Roboter. Bei mehreren Robotics-In-
stanzen oder zusétzlich eingesetzter Software sowie abhangig von der verwende-
ten Funktionalitdt muss die Zykluszeit héher eingestellt werden bzw. sind weniger
Instanzen betreibbar als angegeben. Halten Sie gegebenenfalls Ricksprache mit
SEW-EURODRIVE.

Hinsichtlich der verwendeten Software gelten folgende Vorgaben:

« Beim Verwenden folgender Software, die Zykluszeit auf dem
MOVI-C® CONTROLLER und auf den Umrichtern auf £2 ms einstellen:

— MOVIKIT® MultiMotion addon PositionController
— MOVIKIT® MultiMotion addon CombinedEncoderEvaluation

+ Beim Verwenden des MOVIKIT® addon AntiSway, die Zykluszeit auf dem
MOVI-C® CONTROLLER und auf den Umrichtern auf 1 ms einstellen.

Zum Verwenden anderer Zykluszeiten kontaktieren Sie den Service von
SEW-EURODRIVE.
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Lizenzierung

3.5 Lizenzierung

16 | Handbuch — MOVIKIT®

Folgende Lizenzen sind verfiigbar bzw. werden vorausgesetzt:

MOVIRUN® flexible

Lizenz fir die Softwareplattform MOVIRUN® flexible. Je MOVI-C® CONTROLLER
einmal erforderlich.

MOVIKIT® Robotics
Lizenz fir das Basismodul MOVIKIT® Robotics. Je Roboter einmal erforderlich.
MOVIKIT® Robotics addon MediumModels

Lizenz fur das Add-on "MediumModels". Je Roboter mit 3 oder 4 Gelenkachsen
einmal erforderlich.

MOVIKIT® Robotics addon LargeModels

Lizenz fir das Add-on "LargeModels". Je Roboter mit 5 oder 6 Gelenkachsen oder
mindestens 2 Orientierungsfreiheitsgraden einmal erforderlich. Beachten Sie zu-
dem die Erlauterungen zur Lizenzierung des Add-Ons im Kapitel "LargeModels-Ki-
nematikmodelle" (— B 47).

MOVIKIT® Robotics addon Touchprobe

Lizenz fir das Add-on "Touchprobe". Je Roboter mit Touchprobe-Messung oder
Touchprobe-Positionierung einmal erforderlich.

MOVIKIT® Robotics addon ConveyorTracking

Lizenz fur das Add-on "ConveyorTracking". Je Roboter mit Interpolation in einem
bewegten USER-Koordinatensystem einmal erforderlich.

MOVIKIT® Robotics addon Circle (in Vorbereitung)

Lizenz fur das Add-on "Circle". Je Roboter mit Kreisinterpolation einmal erforder-
lich.

Weitere Informationen zur Lizenzierung erhalten Sie im Dokument "MOVI-C® Softwa-
rekomponenten”. Das Dokument ist Uber die Webseite von SEW-EURODRIVE
(www.sew-eurodrive.com) abrufbar.
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Systembeschreibung

Modulbeschreibung

Vorteile

In der Automation ist die Handhabung eines Produkts ein wichtiger Schritt in der Pro-
zesskette. Die Beladung und Entladung geht direkt in die Taktzeit der Maschine ein.
Das Bewegungsprofil muss schnell und gleichzeitig schonend fur Produkt und Me-
chanik sein.

Positioniert ein Antrieb ein Werkstick vorwarts oder riickwarts, dann bewegt er sich in
einer Dimension. Es ist einfach mdglich, die Positionierzeit und damit den Prozess zu
optimieren. Bereits ab 2 Achsen bewegt sich das Werkstlick zweidimensional im
Raum. Es ist nur noch schwer zu berblicken, welches Bewegungsprofil das Beste ist,
damit die Handhabung mdglichst schnell und trotzdem noch prozess-sicher erfolgt.
Die Positionen im Raum sind oft variabel und Uber unterschiedliche Bahnen erreich-
bar.

Typische Anwendungen sind Pick-and-Place, Palettieren und Sekundarverpackung.
Ahnliche Anforderungen stellen Anwendungen wie Plotten, Leimauftrag oder die Ver-
edelung von Produkten, wie z. B. das Dekorieren von Lebensmitteln. Diese Prozesse
koénnen statisch oder dynamisch ablaufen.

Fur diese beiden Anwendungsfelder wurde das Modul MOVIKIT® Robotics entwickelt.
Es bildet die ideale Lésungsplattform, Bahnbewegungen genauso einfach und opti-
miert umzusetzen wie das Verfahren von Einzelachsen.

Das Softwaremodul MOVIKIT® Robotics im Detail:
« Lauffahig mit der Softwareplattform MOVIRUN® flexible

» GrolRe Auswahl an Standard-Kinematikmodellen (Sonderkinematiken sind auf An-
frage mdglich)

» 3D-Simulation des Roboters zur Verklrzung der Inbetriebnahmezeit sowie als zu-
satzlicher Schutz vor fehlerhafter Konfiguration.

* Intuitive Konfiguration des Roboters durch adaptive 3D-Modelle

* Programmieren in der Programmierumgebung von SEW-EURODRIVE (auch di-
rekt am Bedienterminal)

* Optimale Unterstitzung von Handling-Aufgaben wie Pick-and-Place oder Con-
veyor-Tracking

» Bidirektionale Kopplung mit IEC-61131-Laufzeitsystem flr Flexibilitat in vielfaltigen
Anwendungen.

Die Vorteile des Softwaremoduls im Uberblick:
+ Vielfach bewahrte, gekapselte Bahnsteuerung bei Robotern

» Schnelle und einfache Inbetriebnahme eines Roboters durch einen intuitiv bedien-
baren Assistenten sowie Ubersichtliche Diagnose- und Monitorfunktionen

» Intuitiv verwendbare Robotersprache zum Konfigurieren des Roboters

* Reduzierung der Taktzeit, durch die taktsynchrone Bahnsteuerung mit individuell
definierbarem Uberschleifen und konturtreuer Umfahrung von Stérkanten

Handbuch - MOVIKIT® 7 7/
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Modulbeschreibung

4.1.2 Funktionsweise

Prozess-Steue-
rung

Ansteuerung

RobotMonitor

Steuerungsarten

Fehlerbehandlung

18 Handbuch — MOVIKIT®

Das Softwaremodul wird von einer Prozess-Steuerung angesteuert. Die Prozess-
Steuerung gibt dem Softwaremodul durch das Starten und Parametrieren (optional)
von SRL-Programmen vor, welche Bahnen mit welchen Bewegungsparametersatzen
abgefahren werden.

Die Prozess-Steuerung kann wie folgt realisiert werden:

+ Uber die MOVISUITE® app RobotMonitor auf einem beliebigen Panel
+ Uber die Ansteuerung durch ein IEC-Anwenderprogramm

+ Uber die Ansteuerung durch eine libergeordnete Steuerung (SPS)

| RobotMonitor | |Ubergeordnete Steuerungl
A A

MOVI-C® CONTROLLER

IEC-Anwenderprogramm |
A

\ 4 \ \ 4
| u | | ww | [ PO |

— T =

| MOVIKIT® Robotics |

31654692235

Im RobotMonitor wird die Bewegungsbahn parametriert. Die Bahnpunkte und weitere
Prozess-Signale kénnen fest vorgegeben sein oder von der Prozess-Steuerung zur
Laufzeit verandert werden.

Durch parametrierbare Schaltsignale wird gesteuert, wann der Roboter, welche Bewe-
gung ausfuhrt. Mit welcher Geschwindigkeit und Beschleunigung der Roboter diese
Bahnsegmente abfahrt, wird durch vorkonfigurierbare Bewegungsparametersatze de-
finiert. Beispiele fur Bewegungsparametersatze sind Eilgang, Schleichgang oder
Greifbewegungen.

Zusatzlich zum Programmbetrieb kann das Softwaremodul die Gelenkachsen, die kar-
tesischen Achsen und die Einzelachsen im Tippbetrieb verfahren. Die untergeordne-
ten Achsen bieten zudem die volle Funktionalitadt der jeweiligen Einzelachse. Bei-
spielsweise kdnnen die Einzelachsen direkt Uber das Softwaremodul referenziert wer-
den.

Eine Fehlerbehandlung mit einer Fehlermeldungsibermittiung an die Prozess-Steue-
rung ist integriert. Fur eine detailliertere Fehleranalyse und die Inbetriebnahme stehen
mehrere Diagnose-Tools zur Verfugung, z. B. die im RobotMonitor integrierte 3D-Si-
mulation.
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Funktionen

Systembeschreibung
Funktionen

Die Funktionen im Uberblick:

Ansteuerung und Koordination der Antriebe einer Roboteranwendung
Bewegungssteuerung mittels Bahninterpolation

Unterstltzung von Mechaniken mit standardmafig bis zu 2 Gelenkachsen,
mit den entsprechenden Add-ons bis zu 4 bzw. 6 Gelenkachsen

Handhabung von ruhenden Objekten oder mit dem Add-on "ConveyorTracking"
von bewegten Objekten.

Betriebsarten: "Manuell" und "Automatik" (Programm)

Tippbetrieb der Gelenkachsen, kartesischen Achsen und Einzelachsen
Verschiedene Programmablaufarten im Programmbetrieb:

Automatik, Einzelschritt fiir jeden Satz- oder Bewegungsbefehl

Bedienung tber den RobotMonitor oder den IEC-Editor

Simulation von Abldufen zum Erkennen von Problemen ohne reale Maschine

Reproduzierbare Bahntreue auch nach Stérungen durch Rickpositionierung
(BackToPath) auf die Bahn

Konfiguration von Wartepunkten an beliebigen Stellen des SRL-Programms
Geschwindigkeit mittels Override-Eingabewert skalieren
Werkzeugtransformation

Integrierte, automatisch aufgebaute 3D-Simulation des Roboters und seiner Bah-
nen im RobotMonitor

SRL-Programmierung mit der SEW Robot Language (SRL):

— Teach-In-Funktion

— 20 Speicherplatze fir Programme mit jeweils hunderten Bewegungsbefehlen
— Linearinterpolation mit ruckbegrenztem Uberschleifen

— Verwenden von expliziten Koordinaten oder variable Posen

— Alle Variablen (BOOL, REAL, POSE) in IEC schreib- und lesbar

— Verwendung von Kontrollstrukturen: IF, WHILE

— CallFunctions flr synchronisierte und konsistente Ausfiihrung von IEC-Code
— Bahnereignisse weg- oder zeitbasiert oder kombiniert

Ausflihren des RobotMonitor auf einem mobilen Bedienpanel mit Zustimmtaster,
Schlusselschalter und Nothalt-Taster zur Erstellung und Anpassung des SRL-Pro-
gramms sowie Diagnose direkt an der Maschine

Kombinierbar mit dem MOVIKIT® MultiAxisController und dessen Add-ons (z. B.
fir Anwendungen, bei denen mehrere Antriebe eine Gelenkachse antreiben)

Realitatsgetreue Physiksimulation der Kraft-Momenten-Belastungen auf die Antrie-
be von Robotern fur ausgewahlte Kinematikmodelle und Import der Belastungen in
die SEW-Workbench, um dort eine Antriebsauswahl fir den Roboter zu treffen
(Antriebsprojektierung)

Handbuch — MOVIKIT®
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Add-ons

4.3 Add-ons

jde

HINWEIS

Das Aktivieren der Add-ons erfolgt im Konfigurationsmen( "Additional Functions" des
Softwaremoduls (z. B. Touchprobe, Circle, ConveyorTracking) oder durch Verwen-
dung der entsprechenden Funktionalitdt (z. B. MediumModels bzw. LargeModels
durch Konfiguration eines Kinematikmodells mit 3/4 bzw. 5/6 Gelenkachsen). Nach
dem Aktivieren ist in der Konfiguration ein zusatzliches Konfigurationsmenu sichtbar.
Beachten Sie ggf. die zum Verwenden des Add-ons notwendige "Lizenz" (— E 16).

4.3.1 MOVIKIT® Robotics addon MediumModels

Unterstlitzung von Kinematikmodellen mit 3 oder 4 Gelenkachsen der Typen Portalro-
boter, Rollenportale, Deltaroboter, Tripoden, Quadropoden, SCARA und MIXED.

Das Add-on beinhaltet jeweils die 3D-Modelle der Kinematikmodelle im RobotMonitor
und ermdglicht die komfortable Konfiguration der Modelle in MOVISUITE®.

Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Kinematikmodelle" (— B 44).

4.3.2 MOVIKIT® Robotics addon LargeModels

Unterstlitzung von Kinematikmodellen mit 5 oder 6 Gelenkachsen oder mindestens 2
Orientierungsfreiheitsgraden.

Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Kinematikmodelle" (— B 44).

4.3.3 MOVIKIT® Robotics addon Touchprobe

Erweiterung des Funktionsumfangs um die Mdoglichkeit der mehrdimensionalen
Touchprobe-Funktionalitat.

Beim Schalten eines Sensors oder dem Zustandswechsel einer BOOL-Variable im
SRL-Programm wird die kartesische Istposition des Roboters auf der Bahn des Robo-
ters ermittelt. Daraufhin kann eine definierte Aktion ausgefiihrt werden.

Eine mogliche auszuflihrende Aktion ist z. B. eine Restwegpositionierung. Dabei wird
ausgehend vom gemessenen Bahnpunkt auf der programmierten Bahn des Roboters
ein bestimmter Restweg verfahren. Der Restweg wird hierbei in eine bestimmte Rich-
tung angegeben, beispielsweise beim Palettieren entlang der Z-Koordinate.

Weitere Informationen finden Sie in den Kapiteln "Grundlagen" (— B 29), "Funktions-
beschreibung" (— B 86) und "SRL-Programmierung" (— B 183).

4.3.4 MOVIKIT® Robotics addon ConveyorTracking

2() ' Handbuch — MOVIKIT®

Erweiterung des Funktionsumfangs um die Mdglichkeit der Interpolation in bewegten
Koordinatensystemen. Anwendungsfélle sind z. B. die Entnahme von Teilen von
einem Forderband und Ablage in statischer Umgebung oder das direkte Umsetzen
von Waren zwischen mehreren Férderbandern.

Weitere Informationen finden Sie in den Kapiteln "Synchronisierte Bewegung mit
einem Transportband" (— B 224) und "Synchronisierte Bewegung mit einem Dreh-
tisch" (— B 227).
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Systembeschreibung
Add-ons

4.3.5 MOVIKIT® Robotics addon Circle (in Vorbereitung)

Erweiterung des Funktionsumfangs um die Mdglichkeit der Kreisinterpolation. Die Pa-
rametrierung des Kreissegments kann durch folgende Angaben erfolgen:

* Kreismittelpunkt und Winkel

* Kreismittelpunkt und Endpunkt des Kreissegments

» Zwischenpunkt auf dem Kreissegment und Endpunkt des Kreissegments
* Radius und Winkel

* Radius und Endpunkt des Kreissegments
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Kinematikmodelle

5 Grundlagen

5.1 Kinematikmodelle

Die Kinematikmodelle unterscheiden sich in den folgenden Punkten:

* Artund Anordnung der Gelenke: Grundtyp (z. B. SCARA)

* Artund Anzahl der Gelenkachsen: J1 — J6, linear/rotativ (z. B. LRRR)
* Detailunterschiede: Anordnung der Antriebe (z. B. M10)

Die Bezeichner der Kinematikmodelle sind entsprechend aufgebaut.

511 Grundtypen

77 Handbuch — MOVIKIT®

CARTESIAN GANTRY

CARTESIAN GANTRY ist ein Kinematikmodell fiir einen Portalroboter, bei dem 2 oder
3 Linearachsen senkrecht zueinander stehen und damit einen kartesischen Arbeits-
raum aufspannen.

ROLLER GANTRY

ROLLER GANTRY ist ein Kinematikmodell fir ein Rollenportal, bei dem 2 translatori-
sche Freiheitsgrade von 2 in der Regel stationaren Antrieben Uber einen umlaufenden
Zahnriemen gesteuert werden. Dieser Baugruppe kénnen weitere Freiheitsgrade vor-
und/oder nachgelagert sein.

SCARA

SCARA ist die englischsprachige Abkurzung fur "Selective Compliance Assembly Ro-
bot Arm". SCARA ist eine kinematische Kette, bei der 2 rotatorische Achsen zueinan-
der parallel angeordnet sind. Diese Achsen werden Schulter- und Ellbogengelenk in
Analogie zum menschlichen Arm genannt.

DELTA

DELTA ist ein Kinematikmodell, bei dem 2 kinematische Teilketten zwischen Kinema-
tikbasis und Werkzeugflansch in einer Dreiecksanordnung parallel verbunden sind.

TRIPOD

TRIPOD ist ein Kinematikmodell, das als Dreibein charakterisierbar ist und aus 3 par-
allel angeordneten kinematischen Teilketten zwischen Kinematikbasis und Werkzeug-
flansch besteht.

QUADROPOD

QUADROPOD ist ein Kinematikmodell, das aus 4 parallel angeordneten kinemati-
schen Teilketten zwischen Kinematikbasis und Werkzeugflansch besteht.

HEXAPOD

HEXAPOD ist ein Kinematikmodell, das aus 6 parallel angeordneten kinematischen
Teilketten zwischen Kinematikbasis und Werkzeugflansch besteht.

ARTICULATED

ARTICULATED ist das Kinematikmodell eines Knickarmroboters. Ein Knickarmroboter
weist 5 bis 6 Freiheitsgrade auf und umfasst mehrere Drehgelenke.
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5.1.2

MIXED

Als MIXED werden solche Kinematikmodelle bezeichnet, die nicht eindeutig die Cha-
rakteristiken anderer Kinematikmodelle aufweisen. Insbesondere entsprechen diese
Kinematikmodelle nicht den Kinematikmodellen CARTESIAN CANTRY, ROLLER
GANTRY, SCARA, DELTA, TRIPOD, QUADROPOD, HEXAPOD und ARTICULA-
TED.

Konstellation

fude

Bei bestimmten Kinematiken reicht die kartesische Pose (ISO 8373: "Kombination von
Position und Orientierung im Raum") zur eindeutigen Beschreibung der Achsstellung
nicht aus. Als einfaches Beispiel kann hierfiir die SCARA-Kinematik genannt werden,
bei der die gleiche kartesische Pose mit 2 unterschiedlichen Achsstellungen erreicht
werden kann (siehe folgende Abbildungen). In welcher Stellung der Roboter bei der
Pose steht, wird durch die Konstellation beschrieben. Die Konstellation ist eine Num-
merierung der moglichen Achsstellungen.

13935221643 13935224075

HINWEIS

Die Konstellation wird beim Verfahren durch die Bahninterpolation und beim Tippen
der kartesischen Achsen beibehalten.

Durch das Tippen der Einzelachsen, der Gelenkachsen oder PTP-Interpolation kann
die Konstellation geandert werden.

EURODRIVE

5
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Bewegungssteuerung

51.3 Transformation zwischen Achsen und Gelenkachsen

Bei jedem Kinematikmodell besteht die Madglichkeit, eine Transformation zwischen
den Einzelachsen (durch Antrieb bewegte Linear- oder Drehachse) und den angetrie-
benen Gelenkachsen der Kinematik zu konfigurieren.

So lassen sich z. B. mechanische Vorgelege (Umwandlung Linearbewegung in Dreh-
bewegung oder Drehbewegung einer Wickelachse in Linearbewegung) und Kopplun-
gen zwischen den Achsen (Umleitung einer Drehbewegung durch ein Parallelogramm
oder einen Riemen oder die Kopplungen in einem integrierten Hub-Dreh-Modul oder
den Handachsen eines typischen Knickarmroboters) abbilden.

5.2 Bewegungssteuerung

5.21 Interpolatio

7/ Handbuch — MOVIKIT®

n

Die Roboter-Bewegungssteuerung generiert fur alle Betriebszustadnde der Kinematik
einen Verlauf der Motor-Sollpositionen. Die Bewegungsbahn wird durch eine Bahnin-
terpolation erzeugt. Das Ziel wird in kartesischen Koordinaten vorgegeben.

Bahninterpolation

Die Bahninterpolation erzeugt eine geometrisch definierte Bahn der translatorischen
und der rotatorischen Freiheitsgrade.

Das Werkzeug des Roboters verfahrt entlang einer im Raum definierten Bahn aus Ge-
radenabschnitten oder Kreisbdgen und Uberschleifbdgen. Bei den Ubergéangen zwi-
schen 2 Geradenabschnitten und/oder Kreisbdgen kann ein Abrunden der Bahn (das
Uberschleifen) definiert werden.

PTP-Interpolation

Bei der PTP-Interpolation werden die Gelenkachsen synchronisiert zu den Ge-
lenkachswerten in der Zielposition verfahren. Anwendungsfélle fur PTP-Interpolation
sind:

»  Wechseln der Konstellation im Programmbetrieb
» Bewegen in oder nahe Singularitaten

» Ausrichten der Gelenkachsen bei Verwendung eines Kinematikmodells mit mehr
Gelenkachsen als kartesische Freiheitsgrade oder ohne inverse Kinematiktransfor-
mation, bevor kartesisch interpoliert wird (z. B. JOG_CART, LIN, CIRC)

+ Anfahren einer eindeutig definierten Position zu Beginn eines SRL-Programms
(Konstellation und Gelenkachsenphasen)

» Bewegen mit maximal zulassiger Geschwindigkeit der Gelenkachsen

26873346/DE — 07/2021
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Bewegungssteuerung

5.2.2 Bahn
Das SRL-Programm gibt dem Roboter die Bahn des Werkzeugs vor. Die Bahn wird
durch eine Folge von Bahnpunkten aufgespannt. Eine Bahn, bei der bei jedem Bahn-
punkt angehalten wird, kann mit 4 Bahnpunkten beispielsweise wie folgt aussehen.
[ ] =
Py P2
P3
Fa‘
Pacl
13929520267
P et Bahnpunkt aktuell
P,_4 Bahnpunkte 1 — 4
Der Bewegungsabschnitt von einem Bahnpunkt zum Nachsten wird als Bahnsegment
bezeichnet.
HINWEIS
i Ob genau auf der Geraden zwischen den einzelnen Bahnpunkten verfahren wird,

hangt von der Interpolationsart, den Wartepunkten und dem Uberschleifen ab.

Handbuch — MOVIKIT® = ) 5
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Bewegungssteuerung

5.2.3 Uberschleifen

26 | Handbuch — MOVIKIT®

Das Uberschleifen (Blending) ist das Verrunden der Ecken einer Bewegungsbahn.
Das Uberschleifen sorgt fiir einen stetigen Ubergang der Bahn sowie der Bahnge-
schwindigkeit zum néchsten Bahnsegment. Uberschleifen schont die Mechanik und
reduziert die Taktzeit. Ohne Uberschleifen hélt die Kinematik an der Zielpose an und
startet anschlielend die Bewegung zum nachsten Zielpunkt.

Das Uberschleifen wird gestartet, sobald sich das Werkzeug nahe genug an der aktu-
ellen Zielpose befindet. Der Abstand (Uberschleifdistanz), ab dem auf das neue Bahn-
segment Ubergeschliffen wird, gibt das SRL-Programm fir jedes Bahnsegment vor.
Jedoch wird diese Uberschleifdistanz auf einen Prozentsatz der Lange des Segments
begrenzt, auf das Ubergeschliffen wird. Der Standardwert fir diesen Begrenzungspro-
zentsatz sind 50 %. Der Wert kann jedoch auch auf bis zu 99 % erhdht werden.

Somit ergibt sich die tatséachliche Uberschleifdistanz (Uberschleifdistanzge,) aus dem
kleineren Wert (Minimum) der beiden Grofen, begrenzt durch die verbleibende Rest-
strecke, wenn das neue Bahnsegment (z. B. wegen eines Wartepunkis) erst spat
Ubernommen wird.

Uberschleifdistanz .., =

min (Uberschleifdistanzs,,, Segmentldnge = Begrenzungsprozentsatz, Reststrecke)

(4]

(5] [2]

/4 [6]

[3]

)

31458163211

[1] Linearsegment zur ersten Zielposition

[2] Zielposition des zweiten Linearsegments

[3] Eingestellte Uberschleifdistanzg,,

[4] Segmentldnge * Begrenzungsprozentsatz

[5] Uberschleifdistanzggee,

[6] Resultierender symmetrischer Uberschleifbogen
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Bewegungsprofile

Fir Bewegungen entlang einer Achse oder um eine Achse herum (Gelenkachse, kar-
tesische Achse oder Bahnachse) muss ein Bewegungsprofil definiert werden. Die fol-
gende Abbildung zeigt, mit welchen GroRRen das Bewegungsprofil beim Verwenden
dieses Softwaremoduls definiert wird.

/ |
/’ » t
i,
a I
a
] j
j j
-a
9007222991719691
Vmax  Maximal erlaubte Geschwindigkeit fiir den Bewegungsauftrag
a Maximgl erlaubte Beschleunigung fir den Bewegungsauftrag
i Ruck (Anderungsrate der Beschleunigung)

In den folgenden Fallen wird v,.,, nicht erreicht (keine Konstantfahrt):
* asehr gering im Verhaltnis zu v,,,.

» jist sehr gering im Verhaltnis zu a.

» Der zurlickzulegende Weg ist sehr kurz.

In diesen Fallen vereinfacht sich das oben dargestellte Fahrdiagramm zu einem ruck-
begrenzten Dreiecksprofil. Dementsprechend besteht auch die Méglichkeit, dass die
Beschleunigung oder Bremsverzoégerung nicht erreicht wird (kein Abschnitt mit kon-
stanter Beschleunigung).

5
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HINWEIS

- Die Ruckbegrenzung erhéht bei vorgegebenem Weg die dafir bendtigte Zeit.

- Neben diesen Grundlagen gibt es weitere Faktoren und Randbedingungen, die das
reale Fahrdiagramm beeinflussen konnen. Das oben dargestellte Fahrdiagramm
dient zur prinzipiellen Erklarung der relevanten Bewegungsparameter.

Fir das Bewegen des Roboters ist es notwendig, Bewegungsparametersatze (z. B.
Vorgaben fur Eilgang und fur Schleichgang) zu konfigurieren. Dabei mussen fiur jede
Achse die kartesischen Freiheitsgrade oder fur die Bahnsegmente bestimmte Bewe-
gungsparameter definiert werden (Geschwindigkeit, Beschleunigung, Bremsverzdge-
rung, Ruck).

Beispiel fiir das Konfigurieren der Bewegungsparameter:

Wenn eine Geschwindigkeit von 1 m/s gefahren und diese in 0.2 s erreicht werden
soll, muss eine Beschleunigung von 5 m/s? eingestellt werden (a=v/t; Annahme: ohne
Ruckbegrenzung). Wenn wiederum eine Beschleunigung von 5 m/s? in 0.1 s erreicht
werden soll, muss ein Ruck von 50 m/s? eingestellt werden. Im ruckbegrenzten Fall
dieses Beispiels wird die gewlinschte Geschwindigkeit dann in weniger als 0.4 s er-
reicht (0.2s+2*0.1s=0.45s).

Zum Einstellen der Parameter siehe "Bewegungsparameter einstellen" (— B 235).

Zusatzlich zu den Bewegungsparametern in den Bewegungsparametersatzen wirkt
der Eingabewert Override. Mit dem Override kann die programmierte Geschwindigkeit
prozentual zwischen 0 % und 100 % skaliert werden. Der Override wirkt nur auf die
Geschwindigkeit, nicht auf Beschleunigung, Bremsverzdgerung und Ruck. Die bend-
tigte Zeit fir das komplette SRL-Programm wird damit also nicht proportional skaliert.

5.2.5 Bewegungsparametersatze
5.2.6 Skalierung mittels Override
5.2.7 Standardeinheiten

28 | Handbuch — MOVIKIT®

Folgende Einheiten werden standardmaRig verwenden:

GroRe Einheit
Streckenmal (Translation) mm
Translationsgeschwindigkeit mm/s
Translationsbeschleunigung mm/s?
Translationsruck mm/s®
Winkelmal} (Rotation) Grad
Rotationsgeschwindigkeit Grad/s
Rotationsbeschleunigung Grad/s?
Rotationsruck Grad/s®
Uberschleifdistanz mm
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5.2.8 Not-Halt

Der Not-Halt bremst die Kinematik mit den fir die aktuelle Betriebsart eingestellten
Rampen in den Stillstand ab. Ein Not-Halt erfolgt in folgenden Situationen:

e Fehlerzustand eines Softwaremoduls

Wegnahme des Freigabesignals: In diesem Fall wird nach Erreichen des Still-
stands die Freigabe der Einzelachse automatisch weggenommen und somit der
Halt durch die Bremsen oder durch die Umrichterregler aktiviert.

Der Not-Halt wird nicht verwendet, wenn der Umrichter einen Fehler meldet oder die
Reglersperre gesetzt wird. In diesem Fall bremst jeder Umrichter seinen Antrieb mit
der im Umrichter konfigurierten Not-Halt-Rampe einzeln ab.

5.2.9 Bahnereignisse

Bahnereignisse sind Ereignisse, die an einer definierten Stelle auf der Bahn des Ro-
boters oder eine definierte Zeit vor bzw. nach Erreichen dieser Stelle auslésen. Bei-
spielsweise kann ein Leimauftrag an bestimmten Stellen gestartet und auch wieder
gestoppt werden oder kann das Vakuum eines Sauggreifers eine bestimmte Zeit vor
Erreichen des Bahnendes eingeschaltet werden. Die Bahnereignisse |6sen unabhan-
gig von der Abarbeitung des SRL-Programms, also dem Fortschritt des Programmzei-
gers, an der parametrierten Stelle bzw. die parametrierte Zeit davor oder danach aus.

Weitere Informationen finden Sie in den Kapiteln "Funktionsbeschreibung" (— & 80)
und "SRL-Programmierung” (— B 181).

5.210 Touchprobe

Die Funktion "Touchprobe" ermdglicht das Ausldsen einer Anweisung wahrend eines
Programms durch das Schalten eines Sensors oder den Zustandswechsel einer
BOOL-Variablen. Beim Auslosen des Ereignisses wird die kartesische Istposition des
Roboters auf der Bahn bestimmt. Als Anweisung kann die gemessene Position in eine
POSE-Variable gespeichert, der Zustand einer BOOL-Variable verandert, eine Funk-
tion aufgerufen oder eine Restwegpositionierung durchgefihrt werden. Bei der Rest-
wegpositionierung wird ausgehend vom gemessenen Bahnpunkt die programmierte
Bahn um eine bestimmte Lange in die vorgegebene Richtung fortgesetzt. Ist der Rest-
weg groRer als die programmierte Bahn, wird das letzte Segment verlangert. Der Sen-
sor kann direkt am MOVI-C® CONTROLLER angeschlossen werden (z. B. iber einen
digitalen Eingang) und den Zustandswechsel einer BOOL-Variablen bewirken. In die-
sem Fall werden die Istpositionen der angeschlossenen Antriebe fir die Messung ver-
wendet. Bei einer sehr hohen Genauigkeitsanforderung wird der Sensor an allen zum
Roboter gehérenden Umrichtern angeschlossen. In diesem Fall werden die Touchpro-
be-Positionen der Umrichter fir die Messung des Bahnpunkts verwendet. Die gemes-
senen Positionen der Antriebe werden in die kartesische Position transformiert.

Weitere Informationen finden Sie in den Kapiteln "Funktionsbeschreibung" (— & 86)
und "SRL-Programmierung" (— B 183).

Handbuch — MOVIKIT® = 2 0



5 Grundlagen
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5.3 Koordinatensysteme

Die Pose des Roboters Iasst sich Uber verschiedene Koordinatensysteme angeben.
Dabei sind abhangig von der Lage des Koordinatensystems die Koordinaten einer Po-
se in jedem Koordinatensystem unterschiedlich. Beim MOVIKIT® Robotics gibt es die
folgenden Koordinatensysteme:

 Base

Koordinatensystem, das im Allgemeinen korperfest im Sockel der Kinematik posi-
tioniert ist. Es dient als Bezugskoordinatensystem fir die direkte kinematische
Transformation (Transformation der Gelenkachswerte in kartesische Werte des
Werkzeugs).

e Joint

Koordinatensystem, in dem jede Koordinate einer Gelenkachsen des Kinematik-
modells entspricht.

e User

Koordinatensystem, das sich in der aktuellen Version der Software auf Base be-
zieht. Es kann statisch oder bewegt sein.

54 Kommunikation und Prozessdatenaustausch

3()  Handbuch - MOVIKIT®

In der Hardware-Topologie des Softwaremoduls gibt es mindestens die folgenden
Systemkomponenten, die miteinander kommunizieren:

¢ MOVI-C® CONTROLLER mit dem Softwaremodul
* Applikationsumrichter

Der MOVI-C® CONTROLLER mit dem Softwaremodul kommuniziert mit den Applikati-
onsumrichtern Uber den EtherCAT®-basierenden Systembus. Um eine eindeutige
Adressierung der Nachrichten und somit der Bewegungsauftrage fiir die einzelnen An-
triebe zu gewahrleisten, muss jeder Applikationsumrichtern am Systembus eine ande-
re Adresse haben.

Dartliber hinaus kann es optional eine dem MOVI-C® CONTROLLER topologisch tber-
geordnete Speicherprogrammierbare Steuerung (SPS) geben. Mit dieser SPS kom-
muniziert der MOVI-C® CONTROLLER (ber den Feldbus. Hierfiir werden Prozessda-
ten ausgetauscht. Beide Systeme missen wissen, wie die Daten zu interpretieren
sind.
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6 Funktionsbeschreibung

6.1 Roboterzustande

6.1.1 Betriebsart

Funktionsbeschreibung
Roboterzustande

A GEFAHR

Unsichere Bewegung des Roboters durch nicht sicherheitsbewertet Funktionen der
Robotersteuerung (MOVI-C® CONTROLLER mit MOVIKIT® Robotics)

Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden

» Fuhren Sie vor dem Verwenden eines Roboters eine Sicherheitsbeurteilung fir

den Roboter bzw. die Maschine durch.

Wenn in der Maschine eine Robotersicherheitssteuerung existiert, wird die Betriebsart
explizit Uber einen an die Robotersicherheitssteuerung angeschlossenen Betriebsar-
ten-Wahlschalter vorgegeben. Siehe Kapitel "Externen Anwahlschalter fir die Be-
triebsarten verwenden" (— B 232). Wenn keine Robotersicherheitssteuerung existiert,
kann die Prozess-Steuerung die Betriebsart explizit vorgeben.

Die folgende Tabelle zeigt eine Ubersicht der Betriebsarten:

Unterscheidungs-
merkmal

Betriebsart

Manuell mit hoher Geschwindigkeit Automatik
(Manual High Speed) (Programm)
Tippbetrieb moéglich? | Ja Nein

Verhalten im
Programmbetrieb

Tipp-Verhalten:

Der Start-Knopf des Programmbetriebs
muss gehalten werden, damit der Pro-
grammbetrieb und das Abfahren der
Bahn fortgesetzt werden (Bahntippen).

Start-Stopp-Verhalten:

Der Start-Knopf des Programmbetriebs

muss nur einmalig gedriickt werden, um
die automatische Programmabarbeitung
zu starten.
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Funktionsbeschreibung

Roboterzustande
6.1.2 Freigabeart
@

1
[ ]
1

HINWEIS

Die Freigabeart kann nicht explizit angewahlt werden, sondern ergibt sich implizit aus
den Rahmenbedingungen, die im Kapitel "Roboterzustédnde" beschrieben sind.

HINWEIS

Die Antriebe werden beim achsweisen Not-Halt individuell iber den Not-Halt im Um-
richter gebremst. Es erfolgt kein Abbremsen Uber einen zentralen Profilgenerator.
Dadurch kann es beim untergeordneten MOVIKIT® MultiAxisController in der Be-
triebsart "Prioritat Drehmoment" zum Verspannen der Mechanik und in der Betriebs-
art "Prioritdt Schragstellung" zu unerwarteter Schragstellung kommen.

Der Zustand "Freigabe" ist Voraussetzung daflr, dass der Roboter im Tippbetrieb und

im Programmbetrieb eine Bewegung ausfihrt. Es gibt folgende Freigabearten:
0: Not-Halt (achsweise), 1: Not-Halt (bahntreu), 2: Applikationshalt, 3: Freigabe

Diese Reihenfolge entspricht der Hierarchie der Freigabearten. Eine hdherwertige
Freigabeart wird aktiv, wenn keine Ursache fir eine niedrigere Freigabeart glltig ist.

Folgende Tabelle zeigt die Unterschiede der verschiedenen Freigabearten:

Applikationshalt

Not-Halt (bahntreu)

Not-Halt (achsweise)

Berechnung der

MOVIKIT® Robotics

MOVIKIT® Robotics

MOVIKIT® des Achsgrup-

Bremsung penteilnehmers
Bahntreue bei der Ja Ja Nein

Bremsung

Verwendeter Bewe- | aktuell angewahlter Bewe- |parametrierter Bewe- Bremsverzégerungsram-

gungsparametersatz
fiir die Bremsung

gungsparametersatz

gungsparametersatz des
Not-Halts (auf3er beim
Tippen im Koordinaten-
system "Axis". Hier wirkt
die Bremsverzdégerungs-
rampen des MOVIKIT®
Achsgruppenteilnehmer)

pen des MOVIKIT® Achs-
gruppenteilnehmer

Verhalten der Um-
richter im Stillstand

Interpolierte Positionsrege-
lung (mit Vorgabe einer
konstanten Sollposition)

Not-Halt durch die Brem-
sen oder die Halterege-
lung des Umrichters

Not-Halt durch die Brem-
sen oder die Halteregelung
des Umrichters

Fortsetzen der Bahn
méglich nach Still-
stand

Ja

Ja, Nachdem eine "Ruck-
positionierung (BackTo-
Path)" (— B 39) durch-
geflhrt wurde.

Ja, Nachdem eine "RUlck-
positionierung (BackTo-
Path)" (— B 39) durchge-
fuhrt wurde.

Mégliche Ursachen
der Ansteuerung

Tippbetrieb oder Pro-
grammbetrieb ist nicht ak-
tiv.

keine Freigabe

Zugriff des Achsgruppen-
teilnehmers ist aktiviert und
damit nicht auf "Upper".

Mogliche Ursachen
des Softwaremoduls

Fehlerzustand

37 Handbuch — MOVIKIT®
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Applikationshalt

Not-Halt (bahntreu)

Not-Halt (achsweise)

Mogliche Ursachen
der Achsgruppen-
teilnehmer

* nicht verbunden
e im Sicherheitshalt
* nicht bereit

* nicht referenziert (beim
Tippen im Koordinaten-
system "Joint" und
"Base" oder im Pro-
grammbetrieb)

e Fehlerzustand

Mogliche Ursachen
der Sicherheits-
steuerung

fordert Applikationshalt

fordert Not-Halt

fordert Not-Halt
(achsweise)
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Roboterzustande

6.1.3 Freigabezustand

34 Handbuch - MOVIKIT®

Zur Diagnose des Softwaremoduls wird der Freigabezustand des Roboters beim Frei-
geben als Signal zurtiickgegeben.

(Schnittstelle im IEC-Editor: Basic.OUT.eEnableState)

Freigabezustinde mit Zugriff auf die Achsgruppenteilnehmer

» Freigabezustande, bei denen der Sollwert der Roboterbewegungssteuerung nicht
aktiv ist.

Achsen im Not-Halt (EmergencyStoppedAxes):

Der Not-Halt ist bei allen Achsgruppenteilnehmern angefordert. Die Achsgrup-
penteilnehmer melden Stillstand.

Not-Halt - achsweise (EmergencyStoppingAxes):

Der Not-Halt ist bei allen Achsgruppenteilnehmer angefordert. Die Achsgrup-
penteilnehmer bremsen.

Warte auf "Sollwert aktiv" (WaitingForSetpointActive):

Die Interpolierte Lageregelung ist bei allen Achsgruppenteilnehmern angefor-
dert. Es wird darauf gewartet, dass der Sollwert aktiv wird.

» Freigabezustande, bei denen die interpolierte Lageregelung bei allen Achsgrup-
penteilnehmern und der Sollwert der Roboterbewegungssteuerung aktiv ist.

Not-Halt auf der Bahn (EmergencyStoppingOnPath):

Die Roboterbewegungssteuerung bremst gerade auf der Bahn mit den vorge-
gebenen Not-Halt-Rampen ab.

Positionshalteregelung (PositionHoldControl):

Der Sollwert der Roboterbewegungssteuerung ist konstant (Stillstand). Der Ap-
plikationshalt des Roboters ist aktiv.

Applikationshalt auf der Bahn (ApplicationStoppingOnPath):

Die Roboterbewegungssteuerung bremst gerade auf der Bahn mit den Applika-
tionsrampen ab.

Warte auf Bewegungsbefehl (WaitingForMotionCommand):

Die Roboterbewegungssteuerung wartet auf den nachsten Bewegungsbefehl-
des SRL-Programms.

Bahnbewegung (PathMotion):

Die Roboterbewegungssteuerung fiihrt gerade einen Bewegungsbefehl aus.
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Roboterzustande

6.1.4 Steuerungsart
Das Softwaremodul bietet folgende Steuerungsarten fir den Roboter:
HINWEIS
i Die Steuerungsart ist nicht explizit anwahlbar, sondern wird implizit durch die An-
steuerung der Tipp- und der Programmsteuerungssignale gewahlt.
Unterschei- Inaktiv Tippbetrieb Programmbetrieb | Referenzierbetrieb
dungsmerkmal

Beschreibung

Tippbetrieb und Pro-
grammbetrieb sind
nicht aktiv. Eine
Bremsung wird

Tippen des Roboters

Ausfuhren von SRL-
Programmen

Referenzieren der
Roboterachsen

durchgefihrt.
Zielvorgabe (nur Bremsung: sie- | Tippsignale SRL-Programm Startbefehl zum Re-
durch he Freigabeart) ferenzieren einer
Achse, parametrierte
Referenzfahrt
Ursachen + Tippbetrieb inak- | Mindestens ein Tippsi- | Programmstart ist Mindestens ein Re-
tiv gnal ist aktiviert. aktiviert. ferenzier-Start einer
. Programmbe_ Achse ist aktiviert
trieb inaktiv
Zweck Ubergangszustand |+ Erreichbarkeitspri- | Automatisiertes Be- | Referenzieren der

fung

*  Bewegung im Feh-
lerfall

wegen des Roboters
(Sollzustand)

Roboterachsen

Maximal resul-
tierende Frei-
gabeart

Applikationshalt

Freigabe

Freigabe

Freigabe
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Tippbetrieb

6.2 Tippbetrieb

36 Handbuch - MOVIKIT®

A VORSICHT

Unvorhergesehene Bewegung des Roboters beim Quittieren eines Fehlers im Tipp-
betrieb bei gesetztem Tippen-Eingangssignal.

Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden

» Stellen Sie vor dem Quittieren eines Fehlers im Tippbetrieb sicher, dass kein
Tippsignal gesetzt ist.

A VORSICHT

Wenn unreferenziert getippt wird (nur méglich im Koordinatensystem "Axis") kdnnen
die angezeigten Positionen von den realen Positionen abweichen. Die eingestellten
Software-Endschalter werden beim unreferenzierten Tippen nicht Uberprift.

Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden

» Achten Sie beim unreferenzierten Tippen sehr genau auf das Verhalten der Ach-
sen und stellen Sie sicher, dass diese nicht kollidieren. Verlassen Sie sich nicht
auf die angezeigten Achspositionen.

Der Tippbetrieb ermoglicht einen einfachen Handbetrieb, um beispielsweise zu prifen,
ob eine bestimmte Pose erreicht werden kann.

Im Tippbetrieb kann der Roboter folgendermalfen verfahren werden:
» Tippbetrieb entlang jeder Gelenkachse (Jog Joints)
— Tippen der Gelenkachsen in den Gelenkachskoordinaten
» Tippbetrieb entlang den kartesischen Raumachsen (Jog Cartesian)

— Tippen des Roboterwerkzeugs in den kartesischen Translations- und Orientie-
rungskoordinaten

» Tippbetrieb entlang jeder Einzelachse (Jog Axis)

— Tippen der Einzelachsen in den Achskoordinaten. Das Tippen der Einzelach-
sen ist auch dann maglich, wenn diese nicht referenziert sind.

Die Bewegungsprofile fir den Tippbetrieb werden durch den angewahlten Bewe-
gungsparametersatz festgelegt (StandardmafRig Bewegungsparametersatz 8). Fur
"Jog Axis" werden die Bewegungsprofile verwendet, die im selektierten Bewegungs-
parametersatz fur die Gelenkachsen (Joints) festgelegt wurden. Da sich "Jog Axis" auf
die Achskoordinaten bezieht, ist bei Kurbelanwendungen damit zu rechnen, dass sich
die Gelenkachse durch "Jog Axis" bei identischem Bewegungsparametersatz deutlich
schneller bewegt als beim Tippen der Gelenkachse ("Jog Joints"). In diesem Fall kann
sich die Wahl eines anderen Bewegungsparametersatzes anbieten.
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6.3

Programmbetrieb

Funktionsbeschreibung

Programmbetrieb

Der Programmbetrieb wird zum Abfahren von Bahnpunkten durch SRL-Programme
verwendet. Zur Programmsteuerung gibt es die folgenden flankengesteuerten Signale:

Start, Pause, Stopp

Die Programmausfiihrung kann sich in folgenden Zustanden befinden:

Programm nicht initialisiert, Programm initialisiert, Programm wird ausgefiihrt,
Programm pausiert, Programm beendet, Riickpositionierung erforderlich, Riick-
positionierung aktiv

Das folgende Diagramm visualisiert die Ubergange zwischen den Zustanden:

Programm
nicht initialisiert

Programm initialisiert

Programmstart *

* [Steuerungsart=Inaktiv, Freigabezustand=Positionshalteregelung]
** [Steuerungsart=Inaktiv]

¢<Programmstopp

¢<Programmnummer

andern

Programmpause

-

Programmstart *

Programmstart *

Programm wird
ausgefiihrt
[Ruckpositionierung
erfolgreich]

)

Riickposi-

\ J tionierung

aktiv
«+ | [Programm
Programmstart beendet]

(Programm beendet)

LProgramm pausiert

Riick-
positionierung
erforderlich

Programmpause

Sollwert der
Roboter-
steuerung
nicht mehr
aktiv

Von der
Bahn
herunter-

tippen

(Bedingung:

Programm

wird nicht
ausgefiihrt)

Weitere Informationen zum SRL-Programm finden Sie im Kapitel "SRL-Programmie-
rung" (— B 137).
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Programmbetrieb

fde

HINWEIS

- Auch wenn das Programm beendet ist, kann eine Rickpositionierung erfolgreich
sein z. B. wenn von der Bahn heruntergetippt wird oder der Sollwert nicht mehr aktiv
ist. Wenn die Rickpositionierung nicht durchgefiihrt werden soll, kann dies mit Pro-
grammstopp unterdrickt werden.

- Ein Programmwechsel ist nur moglich, wenn das aktuelle Programm initialisiert oder
beendet ist. Wird die Programmnummer geandert, wahrend das aktuelle Programm
schon ausgefihrt aber noch nicht beendet ist, wird eine Fehlermeldung ausgegeben.

-Wenn ein Programm abgebrochen und ein anderes gestartet werden soll, muss das
aktuell ausgefihrte Programm durch einen Programmstopp gestoppt und initialisiert
werden.

6.3.1 Programmablaufarten

Es gibt folgende Ablaufarten fiir die Programmabarbeitung:
* AUTO - Das Programm wird bis zum Ende ausgeftihrt.
+ STEP_BLOCK - Eine Programmzeile wird ausgefuhrt.

6.3.2 Herstellen des Grundzustands

38 Handbuch - MOVIKIT®

Beim Aufruf eines Programms wird durch die Software automatisch ein definierter
Grundzustand hergestellt, d. h. bestimmte Parameter der Bewegungssteuerung wer-
den gesetzt. Beim Aufruf von Unterprogrammen wird dieser Grundzustand nicht her-
gestellt.

Folgende Parameter werden bei jedem Programmstart gesetzt:

» Die Zielposition wird auf die aktuelle Position gesetzt. Damit ist es moglich unab-
hangig von vorangegangenen Programmen nur einzelne Koordinaten anzusteu-
ern, ohne dass sich die anderen Koordinaten verandern.

+ Das Uberschleifen wird freigeschaltet.
+ Die Uberschleifdistanz wird auf 0 mm eingestellt.
» Das Basiskoordinatensystem wird angewahlt.

» Die Zielvorgabe wird auf absolute Positionsvorgabe gesetzt (nicht auf relative Po-
sitionsvorgabe).

» Die Bewegungsart wird auf Linearinterpolation gesetzt.
» Die X-Y-Ebene wird als Ebene fiir die Kreisinterpolation gesetzt.

» Die Vorgabe fiir Zusatzpositionen bei der Kreisinterpolation wird auf relative Positi-
onsvorgabe gesetzt.

» Die Parameter Constellation und JointPhase[1..6] von PTP-Befehlen werden auf 0
gesetzt.

* Die Parameter fir Bahnereignisse werden auf Standardwerte gesetzt:
Bezugspunkt = Segmentanfang, Abstand = 0 mm, Zeitversatz=0s

» Die Parameter flr Touchprobe-Ereignisse und Restwegpositionierung werden auf
Standardwerte gesetzt:

Triggerquelle = Umrichter, Index der Trigger-Boolvariable = 1, Pegel = steigende
Flanke, Modus = Single, Messrichtung = Z, Restweglange = 0 mm, Touchprobe-
Zahler wird auf "0" gesetzt
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Ruckpositionierung (BackToPath)

6.4 Ruckpositionierung (BackToPath)

Wenn die vorgegebene Bahn verlassen wurde, ist es erforderlich ein Ruckpositionie-
ren auf die Bahn durchzufuhren, um die Bewegung anschliefend fortsetzen zu kon-
nen. Die Bahn wird verlassen, wenn der Sollwert der Robotersteuerung im Zustand
"Programm wird ausgefuhrt" oder "Programm pausiert" nicht mehr aktiv ist. Dies pas-
siert in den Freigabearten "Not-Halt (bahntreu)", Not-Halt (achsweise) und im Still-
stand. Der Roboter meldet dann den Programmzustand "Ruckpositionierung erforder-
lich". Wenn der Sollwert der Bewegungssteuerung anschlie®end wieder aktiv ist (Frei-
gabezustand "Positionshalteregelung"), wird bei einer steigenden Flanke an Pro-
grammstart auf die Bahn zurtickpositioniert.

Die Rickpositionierung kann mit Programmpause oder in der Betriebsart "Manuell mit
hoher Geschwindigkeit" mit deaktiviertem Programmstart angehalten werden. Mit Pro-
grammstart kann sie wieder fortgefiihrt werden (Programmpause und Programmstopp
durfen nicht gesetzt sein).

Wenn sich die Programmausfiihrung im Zustand "Programm wird ausgefuhrt" befin-
det, ist die Rickpositionierung abgeschlossen. Das Programm wird nach der Riickpo-
sitionierung automatisch fortgesetzt. Eine steigende Flanke an Programmestart ist nicht
erforderlich.

Bei der Ruckpositionierung werden alle Gelenkachsen synchronisiert auf die Bahn zu-
rickpositioniert (Point-to-Point). Fur die Rickpositionierung werden die in der Schnitt-
stelle fur die Rickpositionierung vorgegeben Werte im Register "Joint" beim "Einstel-
len der Bewegungsparametersatze" (— B 108) verwendet. Standardmafig ist der Be-
wegungsparametersatz 8 eingestellt.
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Referenzierbetrieb

6.5 Referenzierbetrieb

A()  Handbuch - MOVIKIT®

A GEFAHR

Unvorhergesehene Bewegung des Roboters beim Quittieren eines Fehlers im Refe-
renzierbetrieb bei gesetztem Referenzier-Eingangssignal (Start)

Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden

» Stellen Sie vor dem Quittieren eines Fehlers im Tippbetrieb sicher, dass kein Re-
ferenziersignal gesetzt ist.

Der Referenzierbetrieb wird zum Festlegen des Achsennullpunktes verwendet.

Das Referenzieren der Antriebe wird durch die Signale Start Referenzieren fur die
Achsen 1 - 6 angestoflen. Wenn der Umrichter referenziert ist, wird das zugehdrige
Signal Achse 1 - 6 referenziert auf "TRUE" gesetzt.

Wenn wahrend einer Bewegung in den Referenzierbetrieb geschaltet wird (z. B. Be-
wegung, die durch ein Programm ausgeldst wurde), wird die Kinematik mit den in der
Konfiguration definierten Notstopprampen abgebremst.

Wenn eines der Signale Start Referenzieren der Achsen 1 - 6 auf "TRUE" steht, wah-
rend in den Referenzierbetrieb gewechselt wird, wird das Referenzieren fir die ent-
sprechende Achse angestof3en. In diesem Fall ist keine steigende Flanke des Signals
Start Referenzieren erforderlich.

Das Referenzieren wird in den Antriebsfunktionen der jeweiligen Antriebsachse unter
"FCB 12 Referenzfahrt" parametriert. Weitere Informationen dazu finden Sie in der
Betriebsanleitung des entsprechenden Frequenzumrichters.

Weitere Informationen zum Referenzierbetrieb finden Sie in diesem Handbuch im Ka-
pitel "Steuerung des Referenzierbetriebs" (— B 144).
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Zugriffsverwaltung

6.6 Zugriffsverwaltung
Die Zugriffsverwaltung steuert, welche Steuerquelle auf die Anwenderschnittstelle des
Softwaremoduls zugreifen darf.

Jede Steuerquelle kann den Zugriff anfordern und erhalt eine entsprechende Rick-
meldung, ob der Zugriff moglich ist.

Fir das Softwaremodul gibt es die Steuerquellen HMI, Ul, PD und UPPER. Diese Rei-
henfolge entspricht der Prioritat der Steuerquellen fir den Zugriff.

AxisGroup1 AxisGroup1 AxisGroup1

HMI Ul PD
Mapping [HMNapp;ng [Mapping [PD]
Axis1 HMI Axis1 Ul AxisGroup1 Axis2 Ul Axis2 HMI
Mapping [HMI] Mapping [UI] Mapping [UPPER] Mapping [Ul] Mapping [HMI]
Axis1 Axis2

9007223774487435

Fir die Einzelachsen gibt es eine zusatzliche Zugriffsverwaltung. Wenn fir eine Ein-
zelachse der Zugriff Uber Ul oder HMI gewahrt ist, hat das Softwaremodul darauf kei-
nen Zugriff mehr.
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Simulation

6.7 Simulation

Der Roboter kann simuliert werden, in dem das Eingangssignal Simulation gesetzt
wird. Dadurch werden alle untergeordneten Achsgruppen bzw. Achsgruppenteilneh-
mer auf Simulation gestellt. Dadurch ist der Zustand der Umrichter egal und es wird
stattdessen ein simulierter Antrieb verfahren.

Dies kann in den folgenden Fallen sinnvoll sein:

* Es sind keine Umrichter am Roboter angeschlossen, dennoch soll die Ansteue-
rung und Bewegung des Roboters getestet werden.

» Umrichter sind zwar angeschlossen, es wurde jedoch eine neue Bewegung pro-
grammiert, die vor der realen Anwendung simuliert getestet werden soll.

Fur den zweiten Anwendungsfall ist die Umschaltung von realen auf simulierte Achsen
und umgekehrt notwendig. Hierfir missen sich die Achsen (egal ob simuliert oder re-
al) in einem sicheren Zustand befinden. Dies ist der Fall, wenn die Freigabe am Robo-
ter weggenommen ist und sich alle Umrichter im Not-Halt befinden und Stillstand mel-
den. Folgendes Diagramm veranschaulicht die Umschaltung:

Simulationswechsel

gewdlnscht EE UND-Verkniipfung
0 ODER-Verkniipfung
( Freigabe wegnehmen )
Freigabezustand = \1/

Achsen im Not-Halt ; T
(Simulation umschalten)

Programm [Nein]
?
fortsetzen al
Steigende Flanke an
G’rogrammstart erzeugenD (Programmstopp setzen)
Prov%;fdmm Programm
ausgefiihrt initialisiert >
Programm Programm
wird fortgesetzt gestoppt

31362370315

Es besteht auch die Moglichkeit nur eine Teil der Achsen des Roboters zu simulieren.
In diesem Fall muss die Simulation in MOVISUITE® bei den jeweiligen Achsen akti-
viert werden. Fir diese Achsen wird dann der Vorgabewert vom Roboter ignoriert. Die
Achsen bleibenso lange simuliert, wie die Einstellung im MOVISUITE® aktiviert ist.

Handbuch — MOVIKIT®
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6.8 Software-Endschalter

Einleitung

Deaktivieren der
Software-End-
schalter

fde

Software-End-
schalter der ange-
triebenen Ge-
lenkachsen

Kartesische Soft-
ware-Endschalter

Software-End-
schalter von
Schlepp-Ge-
lenkachsen

Im Softwaremodul MOVIKIT® Robotics werden mehrere Arten von Software-Endschal-
tern zur Uberwachung der Werte folgender GréRen unterschieden:

* Angetriebene Gelenkachsen
» Kartesische Position

» Schlepp-Gelenkachsen

» Schlepp-Abstande

Wird der durch die Software-Endschalter eingegrenzte Bereich Uberschritten, tritt ein
Fehlerzustand ein. Dann ist nur noch das Verfahren im Tippbetrieb moglich, um den
Roboter wieder in den zuldssigen Bereich zu verfahren. Zudem wirken die Software-
Endschalter der angetriebenen Gelenkachsen in der Betriebsart "JOG_JOINT" und
die Software-Endschalter der kartesischen Positionen in der Betriebsart "JOG_CART"
begrenzend, d. h. der zulassige Bereich kann in der jeweiligen Betriebsart nicht noch
weiter verlassen werden.

Die Software-Endschalter kdnnen deaktiviert werden (Disable SWLS), In diesem Fall
wirken die Software-Endschalter im Tippbetrieb nicht mehr begrenzend und es kann
auch im Programmbetrieb auRerhalb des zulassigen Bereichs verfahren werden. Das
Verlassen des zulassigen Bereichs wird jedoch weiterhin angezeigt. Wenn die Softwa-
re-Endschalter deaktiviert sind, erscheint die Warnung "0x17E61" und ein Hinweis, die
Software-Endschalter wieder zu aktivieren.

HINWEIS

In der aktuellen Version des Softwaremoduls wirkt das Deaktivieren der Software-
Endschalter nur auf die im Softwaremodul selbst konfigurierten Software-Endschal-
ter. Die Software-Endschalter unterlagerter MultiMotion-Achsen werden beim Deakti-
vieren nicht bertcksichtigt.

Die Software-Endschalter der angetriebenen Gelenkachsen wirken, wenn die Positio-
nen der angetriebenen Gelenkachsen gultig und die Software-Endschalter nicht deak-
tiviert sind. Sie wirken somit nicht im Referenzierbetrieb und bei unreferenziertem Tip-
pen.

Die kartesischen Software-Endschalter wirken, wenn die kartesische Position giltig ist
und die Software-Endschalter nicht deaktiviert sind. Sie wirken somit nicht im Referen-
zierbetrieb, bei unreferenziertem Tippen oder wenn die Kinematiktransformation nicht
moglich ist. Die kartesischen Software-Endschalter begrenzen die Werkzeugkoordina-
ten im Basiskoordinatensystem fiir die translatorischen Freiheitsgrade X, Y und Z so-
wie die Rotation um diese Achsen. Hier werden nicht die Gelenkachsen der Kinematik
begrenzt, sondern die 3D-Raumkoordinaten des Werkzeugs.

Die Software-Endschalter von Schlepp-Gelenkachsen wirken, wenn die kartesische
Position giiltig ist und die Software-Endschalter nicht deaktiviert sind. Sie wirken somit
nicht im Referenzierbetrieb, bei unreferenziertem Tippen oder wenn die Kinematik-
transformation nicht mdglich ist. Die Software-Endschalter von Schlepp-Gelenkachsen
begrenzen die Bewegung von Gelenkachsen, denen kein Antrieb zugeordnet ist. Ein
Beispiel hierzu sind die Ellbogen des Kinematikmodells TRIPOD_RRR_M10.
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Software-End-
schalter von
Schlepp-Abstan-
den

Die Software-Endschalter von Schlepp-Abstanden wirken, wenn die kartesische Posi-
tion gultig ist und die Software-Endschalter nicht deaktiviert sind. Sie wirken somit
nicht im Referenzierbetrieb, bei unreferenziertem Tippen oder wenn die Kinematik-
transformation nicht moglich ist. Die Software-Endschalter von Schlepp-Abstanden
begrenzen ausgewahlte Abstande bei bestimmten Kinematikmodellen. Ein Beispiel
hierzu sind die Abstande zu den seitlichen Begrenzungen des Kinematikmodells QUA-
DROPOD_LLLL_M20.

6.9 Kinematikmodelle

j=de

Das Softwaremodul stellt zahlreiche Kinematikmodelle zum Konfigurieren von Applika-
tionen zur Verfigung. Das Auswahlen und Konfigurieren dieser Kinematikmodelle er-
folgt Uber das Konfigurationsmeni "Kinematic Model" (— B 113). In diesem Kapitel
finden Sie detailliertere Informationen zu den Kinematikmodellen und den darin ent-
haltenen Parametern.

HINWEIS

Das ausgewahlte Kinematikmodell (angezeigt in der "3D-Simulation” (— B 142) im
RobotMonitor) muss mit dem realen Roboter tGbereinstimmen. Andernfalls ist ein kor-
rekter Betrieb der Kinematiksteuerung nicht mdglich. Zudem mussen die realen Ach-
sen des Roboters gemafy der Anzeige in der 3D-Simulation referenziert und in der
Drehrichtung angepasst werden. Eine Anleitung hierzu folgt weiter unten im Kapitel
"Achsen referenzieren und Funktionstest durchfihren" (— B 110).

6.9.1 Not-Halt-Rampen und Software-Endschalter der Gelenke

Das Konfigurieren der Not-Halt-Rampen und Software-Endschalter erfolgt bei allen
verfugbaren Kinematikmodellen Uber folgende Einstellungsfelder:

Parameterbezeichnung Beschreibung

Emergency Stop Deceleration |Verzogerung, mit der die Gelenkachse bei einem
Not-Halt abbremst.

Emergency Stop Jerk Ruck, mit dem die Verzdgerung der Gelenkachse bei
einem Not-Halt aufgebaut wird. Diese Einstellung
dient zur Ruckbegrenzung, also zur Vermeidung von
StdéRen und Schaden an der Mechanik.

Software Limit Switch Zulassiger Bereich der Gelenkachse. Wird dieser
Bereich Uberschritten, tritt ein Fehlerzustand ein.

Die Software-Endschalter sollten so gewahlt werden,
dass sie um den Bremsweg entfernt im Arbeitsraum
vor den Software-Endschaltern der Umrichter liegen.

Weiterfiihrende Informationen finden Sie in den Kapiteln "Bewegungsparametersat-
ze" (— B 28), "Bewegungsparameter einstellen" (— B 235) und "Software-Endschal-
ter" (— B 43).

A4 Handbuch - MOVIKIT®
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6.9.2 Konstellation und Gelenkachsenphasen

Eine kartesische Position (X, Y, Z, RotZ, RotY, RotX) kann bei zahlreichen Kinematik-
modellen mit mehreren Konstellationen (z. B. Ellbogen links/rechts) und bei Drehach-
sen mit Vielfachen von 360° angefahren werden. Die aktuelle Konstellation wird in der
Variablen Basic.Out.SetpointPose.usiConstellation der Anwenderschnittstelle ausge-
geben.

Die gewlnschte Konstellation (Constellation) und Gelenkachsphase (JointPhase) kon-
nen im Programmbetrieb mittels eines PTP-Befehls explizit vorgegeben und angefah-
ren werden. Bei den Kinematikmodellen ist angegeben, welche Konstellationen mdg-
lich sind und welche Achsen Uber den Parameter JointPhase parametriert werden
kdnnen.

Wenn die Uberlagerung mehrerer Drehachsen zu einem kartesischen Orientierungs-
wert fiihrt (RotZ, RotY, RotX), so wird die Position der letzten Drehachse aus dem kar-
tesischen Orientierungswert und den Positionen der vorgelagerten Drehachsen ermit-
telt. Beispielsweise ist bei einem SCARA-Roboter (Kinematikmodell SCA-
RA_LRRR_M10) die letzte Drehachse die Handachse und nur die Schulter- und Ellbo-
genachse werden mittels JointPhase parametriert.

Falls moglich, sollte der Verfahrbereich der vorgelagerten Drehachsen (im Beispiel
Schulter, Ellbogen) Uber die Software-Endschalter auf 360° begrenzt sein, da sich
dann die Parametrierung mittels JointPhase erubrigt.

Parametrierung: Constellation
» Eingestellter Wert "0" (Default-Einstellung)

Zuletzt durch den Roboter erreichte Konstellation beibehalten
* Andere Werte

Explizite Vorgabe der Konstellation

Parametrierung: JointPhase
» Eingestellter Wert "0" (Default-Einstellung)

Automatische Auswahl der nachstgelegenen Phase ohne Verletzung der Softwa-
re-Endschalter

* Andere Werte

Explizite Auswahl der nachsten Phase. Beispielsweise bedeutet "-5", dass die ent-
sprechende Achse in die Phase ]-4 * 360°, -5 * 360°] verfahren soll.
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Funktionsbeschreibung

Cartesian Assignment

Ein Kinematikmodell hat eine bestimmte Anordnung von Nullpunkt und Drehrichtung
der Gelenkachsen in Bezug auf das Kinematik-Koordinatensystem. In der Standard-
Einstellung (Wert 0) ist das Kinematik-Koordinatensystem identisch mit dem BASE-
Koordinatensystem.

Das Kinematikmodell kann mit dem Kinematik-Koordinatensystem relativ zum BASE-
Koordinatensystem um 90°-Vielfache gekippt werden. Je nach Kinematikmodell gibt
es hierzu ausgehend von der Standard-Einstellung bis zu 23 Méglichkeiten.

In der folgenden Tabelle wird zu jedem Cartesian Assignment angegeben, wie das
BASE-Koordinatensystem relativ zum Kinematik-Koordinatensystem ausgerichtet ist
bzw. aus der inversen Sichtweise, wie das Kinematik-Koordinatensystem relativ zum
BASE-Koordinatensystem ausgerichtet ist.

Die Einstellung erfolgt im Konfigurationsmenu des Kinematikmodells und ist ab

MOVISUITE®-Berechtigungsstufe "Advanced" moglich.

Cartesian | Ausrichtung des BASE-Koordi- | Ausrichtung des Kinematik-Ko-
Assi- natensystems relativ zum Kine- |ordinatensystems relativ zum
gnment | matik-Koordinatensystem BASE-Koordinatensystem
X_BASE |Y_BASE |Z BASE |X_KIN Y_KIN Z_KIN
0 X_KIN Y_KIN Z KIN X _BASE |Y_BASE |Z BASE
1 -Y_KIN X_KIN Z KIN Y_BASE |- X_BASE |Z_BASE
2 - X_KIN -Y_KIN Z KIN -X_BASE |-Y_BASE |Z_BASE
3 Y_KIN - X_KIN Z KIN -Y_BASE |X_BASE |Z _BASE
4 X_KIN -Y_KIN -Z KIN X _BASE |-Y_BASE |-Z BASE
5 -Y_KIN - X_KIN -Z KIN -Y_BASE |- X_BASE |-Z_BASE
6 - X_KIN Y_KIN -Z KIN -X_BASE |Y_BASE |-Z_BASE
7 Y_KIN X_KIN -Z KIN Y _BASE |X_BASE |-Z BASE
8 Z KIN X_KIN Y_KIN Y BASE |Z BASE |X BASE
9 Z KIN -Y_KIN |X_KIN Z BASE |- Y_BASE |X BASE
10 Z KIN - X_KIN - Y_KIN -Y_BASE |-Z_BASE |X_BASE
11 Z KIN Y_KIN X_KIN -Z BASE |Y_BASE |X_BASE
12 Y_KIN Z KIN X_KIN Z BASE |X_BASE |Y_BASE
13 X_KIN Z KIN - Y_KIN X_BASE |-Z BASE |Y_BASE
14 - Y_KIN Z KIN - X_KIN -Z BASE |- X_BASE |Y_BASE
15 - X_KIN Z KIN Y_KIN -X_BASE |Z_BASE |Y_BASE
16 -Z KIN Y_KIN X_KIN Z BASE | Y_BASE -X_BASE
17 -Z KIN X_KIN - Y_KIN Y_BASE |-Z BASE - X_BASE
18 -Z KIN -Y_KIN - X_KIN -Z BASE |-Y_BASE |- X_BASE
19 -Z KIN -X_KIN  |Y_KIN -Y_BASE |Z_BASE |- X_BASE
20 X_KIN -Z KIN Y_KIN X_BASE |Z BASE -Y_BASE
21 -Y_KIN -Z KIN X_KIN Z BASE |-X_BASE -Y_BASE
22 - X_KIN -Z KIN - Y_KIN -X_BASE |-Z_BASE |-Y_BASE
23 Y_KIN -Z_KIN - X_KIN -Z BASE |- X_BASE -Y_BASE
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Funktionsbeschreibung
Kinematikmodelle

6.9.4 LargeModels-Kinematikmodelle

Lizenzierung

Fur den Betrieb eines Kinematikmodells des MOVIKIT® Robotics addon LargeModels
sind die entsprechende Steuerungs-Software und je Roboter-Instanz eine Lizenz
MOVIKIT® Robotics addon LargeModels erforderlich.

Die Lizenz des MOVIKIT® Robotics addon LargeModels sowie die dazugehorige Lar-
geModels-Steuerungs-Software sind aufgrund der Mdglichkeit, in Verbindung mitein-
ander mehr als 4 interpolierende Achsen oder mindestens 2 rotatorische Freiheitsgra-
de am Werkzeugflansch simultan zur "Bahnsteuerung" zu koordinieren, von den der-
zeit gultigen Giterlisten (Anhang | DUVO 428/2009; Listennummer: 2D002) erfasst.
Die Handelspapiere enthalten einen Hinweis auf die Dual-Use-Relevanz durch Nen-
nung der Ausfuhrlistennummer AL-Nr. 2D002. Die Kunden sind in Folge selbst flr die
rechtmaRige Behandlung verantwortlich.

Die LargeModels-Steuerungs-Software wird nicht automatisch mit MOVISUITE® instal-
liert und muss explizit erworben werden. Fir jedes betroffene Kinematikmodell gibt es
einen eigenen USB-Stick mit der dazugehorigen Steuerungs-Software. Der USB-Stick
hat keine Dongle-Funktionalitat, d. h. es besteht keine Notwendigkeit, dass der USB-
Stick  wahrend des Steuerbetriebs im Engineering-PC oder im
MOVI-C® CONTROLLER gesteckt ist. Pro Kinematikmodell und Anwendung muss der
USB-Stick nur einmal erworben werden. Es kénnen damit beliebig viele Roboter-In-
stanzen betrieben werden.

Die Steuerungs-Software wird in das MOVISUITE®-Projekt eingebunden. Solange die
Steuerungs-Software flr das ausgewahlte LargeModels-Kinematikmodell auf dem En-
gineering-PC nicht installiert ist, bricht die Aktualisierung des IEC-Projekts mit dem im
Meldungsfenster des IEC-Editors angezeigten Fehler ,Das Objekt "SEW MOVIKIT Ro-
botics LM ..." vom Typ "PLCLibrary" konnte nicht erzeugt werden. ab.

Die Softwarelizenz MOVIKIT® Robotics addon LargeModels kann nicht als Testlizenz
aktiviert werden. Es kdnnen jedoch Softwarelizenzen nachtraglich erworben und auf
einer Speicherkarte aktiviert werden. Auch andere Softwarelizenzen sind beliebig
kombinierbar und nachtraglich aktivierbar.

Die Dual-Use-relevante Steuerungs-Software ist nach Installation im Bibliotheksrepo-
sitory enthalten und wird in ein MOVISUITE®-Projekt bzw. -Projektarchiv (Projektdatei
* .msproj oder Projektexport * . mspro) genau dann integriert, wenn die Steuerungs-
Software zur Steuerung eines LargeModels-Kinematikmodells im Bibliotheksverwalter
eingebunden ist. Das ist der Fall, wenn in MOVISUITE® in dem betroffenen Projekt ein
LargeModels-Kinematikmodell konfiguriert ist oder zuvor konfiguriert war und das IEC-
Projekt aktualisiert wurde oder wenn die Steuerungs-Software manuell in den Biblio-
theksverwalter eingebunden wurde. Der Empfanger solch eines MOVISUITE®-Pro-
jekts bzw. -Projektarchivs hat Zugriff auf die enthaltene Steuerungs-Software. Fir die
RechtmaRigkeit der Weitergabe der Dual-Use-relevanten Steuerungs-Software mit
solch einem Projekt bzw. Projektarchiv sind die Kunden selbst verantwortlich. HIN-
WEIS: Im Bibliotheksverwalter nicht eingebundene Bibliotheken werden hingegen
nicht in das Projektarchiv integriert und somit auch nicht mit einem MOVISUITE®-Pro-
jekt bzw. -Projektarchiv (z. B. zur Steuerung einer anderen Maschine ohne Dual-Use-
relevante Software) weitergegeben.

Eine Archivierung des MOVISUITE®-Projekts bzw. Speichern des Projektarchivs auf
der Speicherkarte (Data Restore) ist zu unterlassen bzw. zu deaktivieren, wenn Unbe-
fugte Zugang zu der Speicherkarte haben.

Die Version der LargeModels-Steuerungs-Software ist anhand des Ausgabedatums
des USB-Sticks sowie der Versionsnummer des Software-Packages ersichtlich. Wenn
ein neuerer Ausgabestand erforderlich ist, muss ein neuer USB-Stick erworben wer-
den.
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6 Funktionsbeschreibung

Kinematikmodelle

Installation Steuerungs-Software

1. Offnen Sie MOVISUITE® und den IEC-Editor.

2. Offnen Sie im IEC-Editor iber das Menii "Tools" den "Package Manager".
3. Klicken Sie auf die Schaltflache [Installieren].
4

. Wahlen Sie das zu installierende Package "SEW_MOVIKIT_Robotics_ad-
don_LM_... .package" vom USB-Stick aus.

5. Flhren Sie die Installation des Packages durch. Wahlen Sie dabei "Typische In-
stallation" aus.

SchlieRen Sie den IEC-Editor und MOVISUITE®.
Offnen Sie MOVISUITE® erneut.
8. Aktualisieren Sie das IEC-Projekt.

Interpolation bei 3 Orientierungsfreiheitsgraden

A8 Handbuch - MOVIKIT®

Wenn das gewahlte Kinematikmodell 3 Orientierungsfreiheitsgrade aufweist, kann
eine bestimmte Orientierung im Raum durch mehrere Tupel von Kardan-Winkeln
RotZ/Y/X dargestellt werden. Die Interpolation von RotZ/Y/X ist bei 3 Orientierungs-
freiheitsgraden nicht eindeutig und fuhrt wegen des Gimbal Locks zum Verlust eines
Orientierungsfreiheitsgrads. Deshalb wird die Orientierung bei Robotern mit 3 Orien-
tierungsfreiheitsgraden im Raum auf dem kurzesten Weg zur Zielorientierung hinge-
fuhrt. Die Interpolation zur Zielorientierung ist flr die eindeutige Ausfiihrung der Bewe-
gung in einem Bewegungsbefehl auf < 180° begrenzt.

Die wahrend der Interpolation jeweils erreichte Orientierung wird mit einem moglichen
Tupel der Kardan-Winkel RotZ/Y/X ausgegeben. Die Winkel springen wahrend der In-
terpolation, da es keine stetigen Verlaufe fur alle Orientierungsédnderungen gibt. Da
die Kardan-Winkel RotZ/Y/X nicht eindeutig sind, werden die Software-Endschalter
RotZ/RotY/RotX nicht gepruft und sind deshalb in der Konfiguration auch nicht ein-
stellbar.

Die partielle Zielvorgabe von RotZ/Y/X ist zu Beginn eines Programms oder nach
einem Wechsel des Koordinatensystems problematisch, da im Allgemeinen nicht be-
kannt ist, mit welchen Kardan-Winkeln die Orientierung zu Beginn oder nach dem
Wechsel dargestellt wird und die nicht angegebenen Koordinaten somit nicht eindeutig
waren.

Wenn mittels der Zuweisung SET_ABS REL POS als TargetPos "Relative" einge-
stellt ist, beziehen sich die Zielkoordinaten relativ auf die letzen Zielkoordinaten. Auch
relative RotZ/Y/X beziehen sich auf die Werte des letzten Bewegungsbefehls und stel-
len keine homogene Koordinatentransformation dar. Das ist unabhangig von der An-
zahl von Orientierungsfreiheitsgraden der Fall. Bei 3 Orientierungsfreiheitsgraden ist
die relative Angabe von RotZ/Y/X zu Beginn eines Programms oder nach einem
Wechsel des Koordinatensystems jedoch problematisch, da im Allgemeinen nicht be-
kannt ist, mit welchen Kardan-Winkeln die Orientierung zu Beginn oder nach dem
Wechsel dargestellt wird und somit die Bezugswerte flir die relativen Koordinaten
nicht eindeutig sind.

Es wird deshalb empfohlen, beim ersten Befehl in einem Programm und nach Wech-
sel des Koordinatensystems alle 3 Werte absolut anzugeben, also alle 3 Koordinaten
explizit oder eine Posevariable mit Einstellung TargetPos "Absolute".

Die Angaben in diesem Abschnitt beziehen sich nicht auf die XYZ-Koordinaten. Weiter
beziehen sie sich nicht auf RotZ/Y/X, wenn im Kinematikmodell weniger als 3 Orientie-
rungsfreiheitsgrade vorhanden sind.

26873346/DE — 07/2021



26873346/DE — 07/2021

Funktionsbeschreibung
Kinematikmodelle

6.9.5 CARTESIAN_GANTRY_LL_M10
Enthalten in der Lizenz MOVIKIT® Robotics.

CARTESIAN_GANTRY_LL_M10

CARTESIAN GANTRY (Portal) mit
2 Linearachsen:

» Gelenkachse 1: X-Richtung
* Gelenkachse 2: Y-Richtung

Gelenkachsen (Joints)
Konfiguration der Not-Halt-Rampen siehe Kapitel "Not-Halt-Rampen und Software-
Endschalter der Gelenke" (— B 44).

PTP-Parameter
Dieses Kinematikmodell unterstitzt ausschliesslich Konstellation 1 und hat keine Gber

JointPhase parametrierbaren Gelenkachsen.

Physics

Die Physik-Simulation ist bei diesem Kinematikmodell aktivierbar.

T1CS

LCS2

BCS
LCS1

33968986635
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6 Funktionsbeschreibung

Kinematikmodelle

6.9.6 CARTESIAN_GANTRY_LLL_M10
Enthalten in der Lizenz MOVIKIT® Robotics addon MediumModels.

CARTESIAN_GANTRY_LLL_M10

CARTESIAN GANTRY (Portal) mit
3 Linearachsen:

* Gelenkachse 1: X-Richtung
* Gelenkachse 2: Y-Richtung
* Gelenkachse 3: Z-Richtung

Gelenkachsen (Joints)

Konfiguration der Not-Halt-Rampen siehe Kapitel "Not-Halt-Rampen und Software-
Endschalter der Gelenke" (— B 44).

PTP-Parameter

Dieses Kinematikmodell unterstiitzt ausschliesslich Konstellation 1 und hat keine tiber
JointPhase parametrierbaren Gelenkachsen.

Physics

Die Physik-Simulation ist bei diesem Kinematikmodell aktivierbar.

LCS3

BCS
LCS

5(0) ' Handbuch - MovIKIT®

J TCS
<

fics2

33968989067
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Funktionsbeschreibung
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6.9.7 CARTESIAN_GANTRY_LLR_M10
Enthalten in der Lizenz MOVIKIT® Robotics addon MediumModels.

CARTESIAN_GANTRY_LLR_M10

CARTESIAN GANTRY (Portal) mit 2
Linearachsen und 1 Drehachse (Dre-
hung um 2Z):

* Gelenkachse 1: X-Richtung

* Gelenkachse 2: Y-Richtung

* Gelenkachse 3: Drehung um Z

Gelenkachsen (Joints)

Konfiguration der Not-Halt-Rampen siehe Kapitel "Not-Halt-Rampen und Software-
Endschalter der Gelenke" (— B 44).

PTP-Parameter

Dieses Kinematikmodell unterstiitzt ausschliesslich Konstellation 1 und hat keine tiber
JointPhase parametrierbaren Gelenkachsen.

Physics

Die Physik-Simulation ist bei diesem Kinematikmodell aktivierbar.

S
' CS3

—

LCS2

BCS :
LCST |

33968993931
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6 Funktionsbeschreibung

Kinematikmodelle

6.9.8 CARTESIAN_GANTRY_LLR_M20
Enthalten in der Lizenz MOVIKIT® Robotics addon MediumModels.

CARTESIAN_GANTRY_LLR_M20

CARTESIAN GANTRY (Portal) mit 2
Linearachsen und 1 Drehachse (Dre-
hung um 2Z):

* Gelenkachse 1: X-Richtung

* Gelenkachse 2: Z-Richtung

* Gelenkachse 3: Drehung um Z

Gelenkachsen (Joints)

Konfiguration der Not-Halt-Rampen siehe Kapitel "Not-Halt-Rampen und Software-
Endschalter der Gelenke" (— B 44).

PTP-Parameter

Dieses Kinematikmodell unterstiitzt ausschliesslich Konstellation 1 und hat keine tiber
JointPhase parametrierbaren Gelenkachsen.

Physics

Die Physik-Simulation ist bei diesem Kinematikmodell aktivierbar.

TCS

LCS3
LCS2

33968996363
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Funktionsbeschreibung
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6.9.9 CARTESIAN_GANTRY_LLLR_M10
Enthalten in der Lizenz MOVIKIT® Robotics addon MediumModels.

CARTESIAN_GANTRY_LLLR_M10

CARTESIAN GANTRY (Portal) mit
3 Linearachsen und 1 Drehachse
(Drehung um 2):

* Gelenkachse 1: X-Richtung
» Gelenkachse 2: Y-Richtung
* Gelenkachse 3: Z-Richtung
* Gelenkachse 4: Drehung um Z

Gelenkachsen (Joints)

Konfiguration der Not-Halt-Rampen siehe Kapitel "Not-Halt-Rampen und Software-
Endschalter der Gelenke" (— B 44).

PTP-Parameter

Dieses Kinematikmodell unterstiitzt ausschliesslich Konstellation 1 und hat keine tiber
JointPhase parametrierbaren Gelenkachsen.
Physics

Die Physik-Simulation ist bei diesem Kinematikmodell aktivierbar.

TCS

LCS54
LCS3

BCS
LCS1

33968991499
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6 Funktionsbeschreibung

Kinematikmodelle

6.9.10 ROLLER_GANTRY_RR_M10

Enthalten in der Lizenz MOVIKIT® Robotics.

ROLLER_GANTRY_RR_M10

i ROLLER GANTRY mit 2 Drehachsen:

e Gelenkachsen 1, 2: Antrieb des umlaufen-
@ ® den Riemens in der ZX-Ebene

YpP * Gelenkachse 2: In Richtung X-Achse ge-
genuber von Gelenkachse 1 angebracht

Kinematik-Parameter (KinPar)

Parameterbezeichnung Beschreibung

Roll 1 (left)

Pitch Teilung Riemenscheibe 1 (Wert > 0)
Number Of Teeth Anzahl Zahne Riemenscheibe 1 (Wert > 0)
Roll 2 (right)

Pitch Teilung Riemenscheibe 2 (Wert > 0)
Number Of Teeth Anzahl Zadhne Riemenscheibe 2 (Wert > 0)

Gelenkachsen (Joints)

PTP-Parameter

Physics

54 ' Handbuch - MovIKIT®

Im Antriebsstrang die Gelenkachsen 1 und 2 als Drehachsen mit Anwendereinheit
Grad einstellen. Siehe Kapitel "Untergeordnete Knoten konfigurieren" (— E 100). Sie
entsprechen den Riemenscheiben 1 und 2. Die Teilung und Z&hnezahl werden nicht
im Antriebsstrang, sondern in der Kinematik-Konfiguration eingestellt.

Die Software-Endschalter der Gelenkachsen 1 und 2 sollten ungenutzt, also auf sehr
groRen Werten eingestellt bleiben.

Das Referenzieren der Gelenkachsen 1 und 2 erfolgt zunachst durch eine Referenzie-
rung der Einzelachsen an der Stelle, an der der Roboter steht. Anschliessend lasst er
sich kartesisch bis zu Referenzschaltern verfahren, z. B. zunachst in Z- und dann in X-
Richtung. Sobald die Referenzschalter durch BerUhrung z. B. des Werkzeugs betatigt
werden, wird das SRL-Programm angehalten bzw. der kartesische Tippbetrieb durch
Wegnahme der Jog-Signale unterbrochen. Anschliessend wird der Roboter an der er-
reichten Stelle erneut durch eine Referenzierung der Einzelachsen referenziert, so-
dass X =Z =0 gilt.

Konfiguration der Not-Halt-Rampen siehe Kapitel "Not-Halt-Rampen und Software-
Endschalter der Gelenke" (— B 44).

Dieses Kinematikmodell unterstlitzt ausschliesslich Konstellation 1 und hat keine tGber
JointPhase parametrierbaren Gelenkachsen.

Die Physik-Simulation ist bei diesem Kinematikmodell aktivierbar.
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Funktionsbeschreibung
Kinematikmodelle

6.9.11 ROLLER_GANTRY_RRR_M10

Enthalten in der Lizenz MOVIKIT® Robotics addon MediumModel.

Kinematik-Parameter (KinPar)

ROLLER_GANTRY_RRR_M10
[1 ROLLER GANTRY mit 3 Drehachsen:
A . G_elenkac_hsen 1, 2: Antrieb des umlaufenden
= e Riemens in der ZX-Ebene
9P * Gelenkachse 2: In Richtung X-Achse gegen-
Uber von Gelenkachse 1 angebracht
i * Gelenkachse 3: Drehung um Achse parallel zur
Z-Achse
Parameterbezeichnung Beschreibung
Roll 1 (left)
Pitch Teilung Riemenscheibe 1 (Wert > 0)
Number Of Teeth Anzahl Zahne Riemenscheibe 1 (Wert > 0)
Roll 2 (right)
Pitch Teilung Riemenscheibe 2 (Wert > 0)
Number Of Teeth Anzahl Zahne Riemenscheibe 2 (Wert > 0)

Gelenkachsen (Joints)

PTP-Parameter

Physics

Im Antriebsstrang die Gelenkachsen 1 und 2 als Drehachsen mit Anwendereinheit
Grad einstellen. Siehe Kapitel "Untergeordnete Knoten konfigurieren" (— & 100). Sie
entsprechen den Riemenscheiben 1 und 2. Die Teilung und Zahnezahl werden nicht
im Antriebsstrang, sondern in der Kinematik-Konfiguration eingestellit.

Die Software-Endschalter der Gelenkachsen 1 und 2 sollten ungenutzt, also auf sehr
grofRen Werten eingestellt bleiben.

Das Referenzieren der Gelenkachsen 1 und 2 erfolgt zunachst durch eine Referenzie-
rung der Einzelachsen an der Stelle, an der der Roboter steht. Anschliessend lasst er
sich kartesisch bis zu Referenzschaltern verfahren, z. B. zunachst in Z- und dann in X-
Richtung. Sobald die Referenzschalter durch Berihrung z. B. des Werkzeugs betatigt
werden, wird das SRL-Programm angehalten bzw. der kartesische Tippbetrieb durch
Wegnahme der Jog-Signale unterbrochen. Anschliessend wird der Roboter an der er-
reichten Stelle erneut durch eine Referenzierung der Einzelachsen referenziert, so-
dass X =Z =0 gilt.

Konfiguration der Not-Halt-Rampen siehe Kapitel "Not-Halt-Rampen und Software-
Endschalter der Gelenke" (— B 44).

Dieses Kinematikmodell unterstlitzt ausschliesslich Konstellation 1 und hat keine tGber
JointPhase parametrierbaren Gelenkachsen.

Die Physik-Simulation ist bei diesem/n Kinematikmodell/en nicht aktivierbar.
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6 Funktionsbeschreibung

Kinematikmodelle

6.9.12 ROLLER_GANTRY_RRLR_M10

Enthalten in der Lizenz MOVIKIT® Robotics addon MediumModel.

ROLLER_GANTRY_RRLR_M10

ROLLER GANTRY mit 3 Dreh- und einer Linearachse:
S e Gelenkachsen 1, 2: Antrieb des umlaufenden Rie-
¢ | b ® mens in der ZX-Ebene
- » Gelenkachse 2: In Richtung X-Achse gegentber
von Gelenkachse 1 angebracht

» Gelenkachse 3: Z-Richtung (senkrecht aus Zeiche-
nebene heraus zeigend)

* Gelenkachse 4: Drehung um Achse parallel zur Z-

Kinematik-Parameter (KinPar)

Achse
Parameterbezeichnung Beschreibung
Roll 1 (left)
Pitch Teilung Riemenscheibe 1 (Wert > 0)
Number Of Teeth Anzahl Zahne Riemenscheibe 1 (Wert > 0)
Roll 2 (right)
Pitch Teilung Riemenscheibe 2 (Wert > 0)
Number Of Teeth Anzahl Zahne Riemenscheibe 2 (Wert > 0)

Gelenkachsen (Joints)

PTP-Parameter

Physics

56 Handbuch - MoVIKIT®

Im Antriebsstrang die Gelenkachsen 1 und 2 als Drehachsen mit Anwendereinheit
Grad einstellen. Siehe Kapitel "Untergeordnete Knoten konfigurieren" (— E 100). Sie
entsprechen den Riemenscheiben 1 und 2. Die Teilung und Zahnezahl werden nicht
im Antriebsstrang, sondern in der Kinematik-Konfiguration eingestellt.

Die Software-Endschalter der Gelenkachsen 1 und 2 sollten ungenutzt, also auf sehr
grofRen Werten eingestellt bleiben.

Das Referenzieren der Gelenkachsen 1 und 2 erfolgt zunachst durch eine Referenzie-
rung der Einzelachsen an der Stelle, an der der Roboter steht. Anschliessend lasst er
sich kartesisch bis zu Referenzschaltern verfahren, z. B. zunachst in Z- und dann in X-
Richtung. Sobald die Referenzschalter durch Beriihrung betatigt werden, wird das
SRL-Programm angehalten bzw. der kartesische Tippbetrieb durch Wegnahme der
Jog-Signale unterbrochen. Anschliessend wird der Roboter an der erreichten Stelle er-
neut durch eine Referenzierung der Einzelachsen referenziert, sodass gilt X =Z = 0.

Konfiguration der Not-Halt-Rampen siehe Kapitel "Not-Halt-Rampen und Software-
Endschalter der Gelenke" (— B 44).

Dieses Kinematikmodell unterstiitzt ausschliesslich Konstellation 1 und hat keine tiber
JointPhase parametrierbaren Gelenkachsen.

Die Physik-Simulation ist bei diesem/n Kinematikmodell/en nicht aktivierbar.
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6.9.13 SCARA_RR_M10

Funktionsbeschreibung
Kinematikmodelle

Enthalten in der Lizenz MOVIKIT® Robotics.

SCARA_RR_M10

SCARA mit 2 Drehachsen:

* Gelenkachse 1: Dreht den Ober-
arm um die Schulterachse (paral-
lel zur Y-Achse).

* Gelenkachse 2: Dreht den Unter-
arm um die Ellbogenachse (paral-
lel zur Y-Achse).

e Die Flanschorientierung wird mit

einem Parallelogramm oder Riemen
konstant gehalten oder das Werkzeug
besteht nur z. B. aus einem Stift, des-
sen Orientierung keine Rolle spielt.

Kinematik-Parameter (KinPar)

Parameterbezeichnung

Beschreibung

Kinematic Parameters

Base Offset (2)

Versatz am Sockel in Z-Richtung

Length Upper Arm

Lange Oberarm (Wert > 0)

Length Forearm

Lange Unterarm (Wert > 0)

Flange Offset (X)

Versatz am Flansch in X-Richtung

Flange Offset (Z)

Versatz am Flansch in Z-Richtung

Gelenkachsen (Joints)

Konfiguration der Not-Halt-Rampen siehe Kapitel "Not-Halt-Rampen und Software-
Endschalter der Gelenke" (— B 44).

PTP-Parameter

Konfiguration der PTP-Parameter siehe Kapitel "PTP-Segmente" (— B 167).

Magliche Konstellationen

1,2

Uber JointPhase parametrierbare Gelenkachsen 1,2

Physics

Die Physik-Simulation ist bei diesem/n Kinematikmodell/en nicht aktivierbar.
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6 Funktionsbeschreibung

Kinematikmodelle

6.9.14 SCARA_RRR_M10
Enthalten in der Lizenz MOVIKIT® Robotics addon MediumModels.

SCARA_RRR_M10

SCARA mit 3 Drehachsen:

» Gelenkachse 1: Dreht den Ober-
arm um die Schulterachse (paral-
lel zur Y-Achse).

* Gelenkachse 2: Dreht den Unter-
arm um die Ellbogenachse (paral-
lel zur Y-Achse). Der Antrieb ist
stationar.

< * Gelenkachse 3: Dreht das Werk-
zeug um die Handgelenksachse
(parallel zur Z-Achse).

Kinematik-Parameter (KinPar)

Parameterbezeichnung Beschreibung

Kinematic Parameters

Base Offset (2) Versatz am Sockel in Z-Richtung
Length Upper Arm Lange Oberarm (Wert > 0)

Length Forearm Lange Unterarm (Wert > 0)
Flange Offset (X) Versatz am Flansch in X-Richtung
Flange Offset (Z) Versatz am Flansch in Z-Richtung

Gelenkachsen (Joints)

Konfiguration der Not-Halt-Rampen siehe Kapitel "Not-Halt-Rampen und Software-
Endschalter der Gelenke" (— B 44).

PTP-Parameter

Konfiguration der PTP-Parameter siehe Kapitel "PTP-Segmente" (— B 167).

Magliche Konstellationen 1,2

Uber JointPhase parametrierbare Gelenkachsen 1,2

Physics

Die Physik-Simulation ist bei diesem/n Kinematikmodell/en nicht aktivierbar.
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Funktionsbeschreibung
Kinematikmodelle

6.9.15 SCARA_RRR_M20
Enthalten in der Lizenz MOVIKIT® Robotics addon MediumModels.

SCARA_RRR_M10

SCARA mit 3 Drehachsen:

¢ Gelenkachse 1: Dreht den Oberarm um die
Schulterachse (parallel zur Z-Achse).

e Gelenkachse 2: Dreht den Unterarm um die
Ellbogenachse (parallel zur Z-Achse).

* Gelenkachse 3: Dreht das Werkzeug um die
Handgelenksachse (parallel zur Z-Achse).

Kinematik-Parameter (KinPar)

Parameterbezeichnung Beschreibung

Kinematic Parameters

Base Offset (2) Versatz am Sockel in Z-Richtung

Length Upper Arm Lange Oberarm (Wert > 0)

Offset Upper Arm -> Forearm |Versatz vom Ober- zum Unterarm in Z-Richtung
Length Forearm Lange Unterarm (Wert > 0)

Flange Offset (Z) Versatz am Flansch in Z-Richtung

Gelenkachsen (Joints)

Konfiguration der Not-Halt-Rampen siehe Kapitel "Not-Halt-Rampen und Software-
Endschalter der Gelenke" (— B 44).

PTP-Parameter

Konfiguration der PTP-Parameter siehe Kapitel "PTP-Segmente" (— B 167).

Magliche Konstellationen 1,2

Uber JointPhase parametrierbare Gelenkachsen 1,2

Physics

Die Physik-Simulation ist bei diesem Kinematikmodell aktivierbar.

TCS
LCS3
LCS1
M
B’CS‘{“H
33969018251
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Kinematikmodelle

6 Funktionsbeschreibung

6.9.16 SCARA_LRRR_M10

Enthalten in der Lizenz MOVIKIT® Robotics addon MediumModels.

SCARA_LRRR_M10

L'L

SCARA mit 1 Linearachse und 3 Drehachsen:
* Gelenkachse 1: Z-Richtung

¢ Gelenkachse 2: Dreht den Oberarm um die
Schulterachse (parallel zur Z-Achse).

e Gelenkachse 3: Dreht den Unterarm um die
Ellbogenachse (parallel zur Z-Achse).

* Gelenkachse 4: Dreht das Werkzeug um die
Handgelenksachse (parallel zur Z-Achse).

Kinematik-Parameter (KinPar)

Parameterbezeichnung

Beschreibung

Kinematic Parameters

Base Offset (Z2)

Versatz am Sockel in Z-Richtung

Length Upper Arm

Lange Oberarm (Wert > 0)

Offset Upper Arm -> Forearm

Versatz vom Ober- zum Unterarm in Z-Richtung

Length Forearm

Lange Unterarm (Wert > 0)

Flange Offset (2)

Versatz am Flansch in Z-Richtung

Gelenkachsen (Joints)

Konfiguration der Not-Halt-Rampen siehe Kapitel "Not-Halt-Rampen und Software-

Endschalter der Gelenke" (— B 44).

PTP-Parameter

Konfiguration der PTP-Parameter siehe Kapitel "PTP-Segmente" (— B 167).

Maogliche Konstellationen

1,2

Uber JointPhase parametrierbare Gelenkachsen 2,3

Physics

Die Physik-Simulation ist bei diesem Kinematikmodell aktivierbar.

ITCS

LCSLLCS‘?
LCS1<

60 ' Handbuch — MOVIKIT®
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6.9.17 SCARA_RRRR_M10

Funktionsbeschreibung
Kinematikmodelle

Enthalten in der Lizenz MOVIKIT® Robotics addon MediumModels.

SCARA_RRRR_M10

SCARA mit 4 Drehachsen:

¢ Gelenkachse 1: Dreht den Drehturm um die
Drehturmachse (parallel zur Z-Achse).

¢ Gelenkachse 2: Dreht den Oberarm um die
Schulterachse.

¢ Gelenkachse 3: Dreht den Unterarm um die
Ellbogenachse.

* Gelenkachse 4: Dreht Werkzeug um Z-Achse.

Die Neigung des Werkzeugs wird mit einem Paral-
lelogramm oder Riemen konstant gehalten.

Kinematik-Parameter (KinPar)

Parameterbezeichnung

Beschreibung

Kinematic Parameters

Base Offset (Z2)

Versatz am Sockel in Z-Richtung

Base Offset (X)

Versatz am Sockel in X-Richtung

Base Offset (Y)

Versatz am Sockel in Y-Richtung

Length Upper Arm

Lange Oberarm (Wert > 0)

Length Forearm

Lange Unterarm (Wert > Q)

Flange Offset (X)

Versatz am Flansch in X-Richtung

Flange Offset (Z)

Versatz am Flansch in Z-Richtung

Gelenkachsen (Joints)

Konfiguration der Not-Halt-Rampen siehe Kapitel "Not-Halt-Rampen und Software-
Endschalter der Gelenke" (— E 44).

PTP-Parameter

Konfiguration der PTP-Parameter siehe Kapitel "PTP-Segmente" (— B 167).

Magliche Konstellationen

1 bis 4

Uber JointPhase parametrierbare Gelenkachsen 1,2,3

Physics

Die Physik-Simulation ist bei diesem/n Kinematikmodell/en nicht aktivierbar.
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Kinematikmodelle

6 Funktionsbeschreibung

6.9.18 ARTICULATED_RRRRRR_M10

Enthalten in der Lizenz MOVIKIT® Robotics addon LargeModels. Weitere Informatio-
nen dazu finden Sie im Kapitel "LargeModels-Kinematikmodelle" (— & 47).

ARTICULATED_RRRRRR_M10

ARTICULATED mit 6 Drehachsen.

Gelenkachse 1: Dreht den Drehturm um
die Drehturmachse (parallel zur Z-Ach-
se).

Gelenkachse 2: Dreht den Oberarm um
die Schulterachse.

Gelenkachse 3: Dreht den Unterarm um
die Ellbogenachse.

Gelenkachsen 4 bis 6: Schneiden sich
im Handwurzelpunkt.

Kinematik-Parameter (KinPar)

Parameterbezeichnung

Beschreibung

Kinematic Parameters

Base Offset (Z2)

Versatz am Sockel in Z-Richtung

Base Offset (X)

Versatz am Sockel in X-Richtung

Base Offset (Y)

Versatz am Sockel in Y-Richtung

Length Upper Arm

Lange Oberarm (Wert > 0)

Offset Upper Arm to Forearm

Versatz Ober- zum Unterarm

Length Forearm

Lange Unterarm (Wert > Q)

Offset Wrist to Flange

Versatz am Flansch vom Handwurzelpunkt zum Ur-
sprung des Flanschkoordinatensystems (Wert > 0)

52 | Handbuch — MOVIKIT®
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Gelenkachsen (Joints)
Konfiguration der Not-Halt-Rampen siehe Kapitel "Not-Halt-Rampen und Software-

PTP-Parameter

Physics

Endschalter der Gelenke" (— B 44).

Funktionsbeschreibung

Kinematikmodelle

Zusatzlich zu den 6 Gelenkachsen ist 1 Kinematiklimitierung zu konfigurieren. Diese

wirkt als Software-Endschalter.

Parameterbezeichnung Beschreibung

Angle between the lines joint 2 | Winkel zwischen folgenden Verbindungslinien:
tojoint3andjoint3towrist . Gelenkachse 2 zu Gelenkachse 3

* Gelenkachse 3 zum Handwurzelpunkt (Schnitt-
punkt der Achsen 4 bis 6)

Konfiguration der PTP-Parameter siehe Kapitel "PTP-Segmente" (— B 167).

Magliche Konstellationen

1 bis 8

Uber JointPhase parametrierbare Gelenkachsen

1 bis 6

Die Physik-Simulation ist bei diesem/n Kinematikmodell/en nicht aktivierbar.
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6 Funktionsbeschreibung

Kinematikmodelle

6.9.19 DELTA_RR/RRR_M10, DELTA_RRRL_M20

64 Handbuch — MOVIKIT®

Enthalten in der Lizenz MOVIKIT® Robotics.

DELTA_RR_M10

DELTA mit 2 Drehachsen:

» Gelenkachsen 1 und 2: Ermdglichen zusammen
die translatorische Bewegung des Werkzeugs in
der ZX-Ebene. Die Bewegung einer Gelenkachse
ist nicht eindeutig der Bewegung einer kartesi-
schen Achse zuzuordnen.

Die Flanschorientierung wird mit einem Parallelo-
gramm oder Riemen konstant gehalten oder das
Werkzeug besteht nur z. B. aus einem Stift, dessen
Orientierung keine Rolle spielt.

Enthalten in der Lizenz MOVIKIT® Robotics addon MediumModels.

DELTA_RRR_M10

DELTA mit 3 Drehachsen:

o'e » Gelenkachsen 1 und 2: Ermdglichen zusammen
die translatorische Bewegung des Werkzeugs in
der ZX-Ebene. Die Bewegung einer Gelenkachse
ist nicht eindeutig der Bewegung einer kartesi-
schen Achse zuzuordnen.

* Gelenkachse 3: Dreht das Werkzeug um die
Handgelenksachse (parallel zur Z-Achse).

Die Orientierung der Verankerung von Gelenkachse 3
wird mit einem Parallelogramm oder Riemen konstant
gehalten.

Enthalten in der Lizenz MOVIKIT® Robotics addon MediumModels.

DELTA_RRRL_M20

DELTA mit 3 Dreh- und 1 Linearachse:

» Gelenkachsen 1 und 2: Ermdglichen zusammen
die translatorische Bewegung des Werkzeugs in
der ZX-Ebene. Die Bewegung einer Gelenkachse
ist nicht eindeutig der Bewegung einer kartesi-
schen Achse zuzuordnen.

* Gelenkachse 3: Dreht das Werkzeug um die
Handgelenksachse (parallel zur Y-Achse).

» Gelenkachse 4: Verschiebt das Werkzeug parallel
zur Y-Achse.

Wenn die Parameter (E) und (F) beide gleich 0 sind, wird die Orientierung der Veran-
kerung von Gelenkachse 3 mit einem Parallelogramm oder Riemen konstant gehal-
ten. Ansonsten ist Gelenkachse 3 an der Verlangerung (E) bzw. dem Versatz (F) des
Oberarms (D) angebracht und die X-Achse des Flanschkoordinatensystems zeigt in
Nullstellung von Gelenkachse 3 in Richtung der Verlangerung von Oberarm (D).
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Kinematik-Parameter (KinPar)

Funktionsbeschreibung
Kinematikmodelle

Parameterbezeichnung

Beschreibung

Left Side

(A) |Offset to Joint (Z) Versatz zum Gelenk 1 in Z-Richtung
(B) |Offset to Joint (X) Versatz zum Gelenk 1 in X-Richtung
(C) |Length Upper Arm Léange Oberam (Wert > 0)

(D)

Length Forearm

Lange Unterarm (Wert > Q)

(E) |Extension Verlangerung Unterarm ab Verbindung mit anderem
Arm (Wert = 0)

(F) |Offset Orthogonaler Versatz (In Abbildung Wert > 0)

Right Side

(G) | Offset to Joint (Z2) Versatz zum Gelenk 2 in Z-Richtung

(H) | Offset to Joint (X) Versatz zum Gelenk 2 in X-Richtung (Wert = Wert B)

(1)

Length Upper Arm

Lange Oberam (Wert > 0)

()

Length Forearm

Lange Unterarm (Wert > 0)

Tool Plate

(K)

Distance Left Side

Werkzeugplatte Abschnitt links (Wert = 0)

(L)

Distance Right Side

Werkzeugplatte Abschnitt rechts (Wert = 0)

(M)

Offset (2)

Versatz am Flansch in Z-Richtung

Anmerkung:

Die Parameter "Distance Left Side" (K) und "Offset (Z)" (M) kdnnen nur dann ungleich
"0" sein, wenn fur die Parameter "Extension” (E) und "Offset" (F) der Wert "0" gesetzt

ist.
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6 Funktionsbeschreibung

Kinematikmodelle

Gelenkachsen (Joints)

PTP-Parameter

Physics

66 | Handbuch — MOVIKIT®

Konfiguration der Not-Halt-Rampen siehe Kapitel "Not-Halt-Rampen und Software-
Endschalter der Gelenke" (— B 44).

Zusatzlich zu den Gelenkachsen sind 3 nicht-angetriebene Gelenke zu konfigurieren.
Diese wirken als Software-Endschalter:

Parameterbezeichnung

Beschreibung

Linker Ellbogen

Winkel zwischen Ober- und Unterarm von Arm 1

Rechter Ellbogen

Winkel zwischen Ober- und Unterarm von Arm 2

Schnittpunkt der Arme

Winkel zwischen den beiden Unterarmen

Konfiguration der PTP-Parameter siehe Kapitel "PTP-Segmente" (— B 167).

Magliche Konstellationen

1 bis 4

Uber JointPhase parametrierbare Gelenkachsen 1,2

Die Physik-Simulation ist bei diesem/n Kinematikmodell/en nicht aktivierbar.

26873346/DE — 07/2021



26873346/DE — 07/2021

6.9.20 TRIPOD_RRR/RRRR/RRRRR_M10

Funktionsbeschreibung 6

Kinematikmodelle

Enthalten in der Lizenz MOVIKIT® Robotics addon MediumModels.

TRIPOD_RRR_M10

TRIPOD mit 3 Drehachsen:

» Gelenkachsen 1 — 3: Ermdglichen
zusammen die translatorische Be-
wegung des Werkzeugs (XYZ).
Die Bewegung eines Antriebs
kann nicht eindeutig der Bewe-
gung einer kartesischen Achse zu-
geordnet werden.

Enthalten in der Lizenz MOVIKIT® Robotics addon MediumModels.

TRIPOD_RRRR_M10

b

J
/ —

TRIPOD mit 4 Drehachsen:

» Gelenkachsen 1 — 3: Ermdglichen
zusammen die translatorische Be-
wegung des Werkzeugs (XYZ).
Die Bewegung eines Antriebs
kann nicht eindeutig der Bewe-
gung einer kartesischen Achse zu-
geordnet werden.

* Gelenkachse 4: Dreht das Werk-
zeug um die Handgelenksachse
(parallel zur Z-Achse).

Enthalten in der Lizenz des MOVIKIT® Robotics addon LargeModels. Siehe auch "Lar-

geModels-Kinematikmodelle" (— B 47).

TRIPOD_RRRRR_M10

TRIPOD mit 5 Drehachsen:

* Gelenkachsen 1 — 3: Ermdglichen
zusammen die translatorische Be-
wegung des Werkzeugs (XYZ).
Die Bewegung eines Antriebs
kann nicht eindeutig der Bewe-
gung einer kartesischen Achse zu-
geordnet werden.

» Gelenkachse 4: Dreht das Werk-
zeug im Handgelenk um die Z-
Achse.

e Gelenkachse 5: Dreht das Werk-
zeug im Handgelenk um die Y-
Achse.

Handbuch - MOVIKIT® | (5 7/



6 Funktionsbeschreibung

Kinematikmodelle

Kinematik-Parameter (KinPar)

68 | Handbuch — MOVIKIT®

12 8]

[A]

i

[H]

o

(E]

Parameterbezeichnung

Beschreibung

Tripod Kinematic Parameters

(A) |Height Offset Shoulderpla- |Versatz zur Hohe der Schultergelenke in Z-Rich-
te tung

(B) |Radius Shoulderplate Radius des Kreises durch die Schultergelenke
(Wert > 0)

(C) |Length Upper Arms Lange der Oberarme (Wert > Q)

(D) | Half Width Parallelogram | Halbe Breite der Parallelogramme (Wert > 0)

(E) |Length Forearms Lange der Unterarme (Wert > 0)

(F) |Radius Toolplate Radius des Kreises durch die Schnittpunkte der
Werkzeugplatte mit den Mittellinien der Parallelo-
gramme (Wert > 0)

(G) | Horizontal Offset Toolplate |Versatz am Flansch in X-Richtung

(H)

Vertical Offset Toolplate

Versatz am Flansch in Z-Richtung
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Gelenkachsen (Joints)

PTP-Parameter

Physics

Funktionsbeschreibung
Kinematikmodelle

Konfiguration der Not-Halt-Rampen siehe Kapitel "Not-Halt-Rampen und Software-
Endschalter der Gelenke" (— B 44).

Zusatzlich zu den Gelenkachsen sind 6 nicht-angetriebene Gelenke zu konfigurieren.
Diese wirken als Software-Endschalter.

Parameterbezeichnung

Beschreibung

Ellbogen 1 (Passive Joint 1)

Winkel zwischen Ober- und Unterarm von Arm 1

Scherwinkel 1
(Passive Joint 2)

Winkel zwischen der Bewegungsebene von Oberarm
1 und dem Unterarm 1

Ellbogen 2
(Passive Joint 3)

Winkel zwischen Ober- und Unterarm von Arm 2

Scherwinkel 2
(Passive Joint 4)

Winkel zwischen der Bewegungsebene von Oberarm
2 und dem Unterarm 2

Ellbogen 3 (Passive Joint 5)

Winkel zwischen Ober- und Unterarm von Arm 3

Scherwinkel 3
(Passive Joint 6)

Winkel zwischen der Bewegungsebene von Oberarm
3 und dem Unterarm 3

Konfiguration der PTP-Parameter siehe Kapitel "PTP-Segmente" (— B 167).

Magliche Konstellationen

1 bis 8

Uber JointPhase parametrierbare Gelenkachsen 1,2,3

Die Physik-Simulation ist aktivierbar (die Teleskopstange wird nicht unterstiitzt). Es
werden jedoch nur Antriebsmomente berechnet, keine Kippmomente oder Querkrafte.

Die angetriebenen Rotationsgelenke an der Werkzeugplatte der Modelle TRI-
POD_RRRR/RRRRR_M10 werden nicht unterstitzt.

33969023115
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6 Funktionsbeschreibung

Kinematikmodelle

6.9.21 QUADROPOD_LLLL_M20

Inbetriebnahme

/() Handbuch - MOVIKIT®

Enthalten in der Lizenz MOVIKIT® Robotics addon MediumModels.

QUADROPOD_LLLL_M20

QUADROPOD mit 4 Linearachsen, gewohn-

lich als Seile realisiert. Die Seilwinde befin-
det sich in der Nahe der Umlenkrolle, die
-~ , den Nullpunkt der Linearachse darstellt.
! e Gelenkachse 1: Seil von Umlenkrolle 1
|§ zum Schnittpunkt

» Gelenkachse 2: Seil von Umlenkrolle 2
zum Schnittpunkt

* Gelenkachse 3: Seil von Umlenkrolle 3
zum Schnittpunkt

» Gelenkachse 4: Seil von Umlenkrolle 4
zum Schnittpunkt

Der Roboter hat die 3 translatorischen Frei-

heitsgrade XYZ und ist somit Gberbestimmt.

Zunachst missen die Gelenkachsen z. B. mittels JOG_AXIS oder JOG_JOINT ausge-
fahren, also die Seile abgewickelt werden, so dass sie sich schneiden koénnen, also
die Seile am Werkzeug eingehangt werden kénnen.

Eine glltige kartesische Position kann erst dann bestimmt werden, wenn sich die Ge-
lenkachsen 1..3 schneiden. Solange die kartesische Position nicht gultig ist, wird die
Warnung 16#17E26 "Forward kinematics failed..." angezeigt.

Bevor kartesisch interpoliert werden darf (JOG_CART oder Linear-/Kreisinterpolation),
mussen die Achsen initial zwingend mittels PTP-Interpolation ausgerichtet werden, da
der Roboter durch die 4 Gelenkachsen bei 3 kartesischen Freiheitsgraden tberbe-
stimmt ist. Darauf ist applikativ zu achten. Die PTP-Bewegung darf pausiert, jedoch
nicht mittels Programm-Stopp unterbrochen werden. Vor dem PTP-Befehl dirfen im
SRL-Programm nur wenige (< 10) zuweisende Anweisungen stehen (z. B. SET_MO-
TIONSET, SET_BOOLVAR) und keine wartenden Befehle (z. B. WAIT_TIME) oder
andere Bewegungsbefehle. Ansonsten kommt es zu einem Sprung der Sollwerte fir
die Achsen und in Folge gewdhnlich zu einem Schleppfehler.

Auch nach jedem Tippbetrieb mittels JOG_AXIS oder JOG_JOINT muss wieder initial
eine PTP-Bewegung komplett ausgefiuhrt werden.

Nach einer Unterbrechung der Programmausfihrung z. B. wegen eines Nothalts kann
jedoch mittels "Ruckpositionierung (BackToPath)" (— B 39) direkt im Programm fort-
gefahren werden.
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Funktionsbeschreibung 6

Kinematikmodelle

Kinematik-Parameter (KinPar)

fde

HINWEIS

Die Umlenkpunkte missen in der Draufsicht mathematisch positiv (also linksrehend)
angeordnet sein, z. B. XY-Koordinaten des n-ten Umlenkpunkts im n-ten Quadran-
ten.

Parameterbezeichnung Beschreibung

Guide Pulley 1-4

X X-Koordinate des Umlenkpunkts 1-4
Y Y-Koordinate des Umlenkpunkts 1-4
Z Z-Koordinate des Umlenkpunkts 1-4
Flange Offset (Z)

Versatz am Flansch in Z-Richtung

Gelenkachsen (Joints)

PTP-Parameter

Physics

Konfiguration der Not-Halt-Rampen siehe Kapitel "Not-Halt-Rampen und Software-
Endschalter der Gelenke" (— B 44).

Zusatzlich zu den 4 Gelenkachsen sind 2 Kinematiklimitierungen zu konfigurieren.
Diese wirken als Software-Endschalter.

Parameterbezeichnung Beschreibung

Distance intersection of ropes |Mindestabstand des Schnittpunkts der 4 Seile in der

to side XY-Ebene von den Verbindungslinien der Umlenk-
punkte

Distance intersection of ropes |Mindestabstand des Schnittpunkts der 4 Seile in Z-

to top Richtung von der niedrigsten Héhe (Z) der 4 Umlenk-
punkte

Dieses Kinematikmodell unterstlitzt ausschliesslich Konstellation 1 und hat keine tber
JointPhase parametrierbaren Gelenkachsen.

Die Physik-Simulation ist bei diesem/n Kinematikmodell/en nicht aktivierbar.
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6 Funktionsbeschreibung

Kinematikmodelle

6.9.22 HEXAPOD_

LLLLLL_M10

Enthalten in der Lizenz MOVIKIT® Robotics addon LargeModels. Weitere Informatio-
nen dazu finden Sie im Kapitel "LargeModels-Kinematikmodelle" (— & 47).

HEXAPOD_LLLLLL_M10

HEXAPOD mit 6 Linearachsen:

» Gelenkachse 1 bis 6: Linearachse
15 14 von der Grundplatte zur Werk-
/ zeugplatte, Nullpunkt bei Lange 0,
\ Gelenkachswerte > 0, wenn aus-
/ gefahren
PAps, 7
P1— N
J1 J2
P2

Inbetriebnahme

/7 Handbuch - MOVIKIT®

Bevor kartesisch interpoliert werden darf (JOG_CART oder Linear-/Kreisinterpolation),
missen die Achsen initial zwingend mittels PTP-Interpolation ausgerichtet werden.
Darauf ist applikativ zu achten. Die PTP-Bewegung darf pausiert, jedoch nicht mittels
Programm-Stopp unterbrochen werden. Vor dem PTP-Befehl dirfen im SRL-Pro-
gramm nur wenige (< 10) zuweisende Anweisungen stehen (z. B. SET_MOTIONSET,
SET_BOOLVAR) und keine wartenden Befehle (z. B. WAIT_TIME) oder andere Be-
wegungsbefehle. Ansonsten kommt es zu einem Sprung der Sollwerte fir die Achsen
und in Folge gewdhnlich zu einem Schleppfehler.

Auch nach jedem Tippbetrieb mittels JOG_AXIS oder JOG_JOINT muss wieder initial
eine PTP-Bewegung komplett ausgefiuihrt werden.

Nach einer Unterbrechung der Programmausfihrung z. B. wegen eines Nothalts kann
jedoch mittels "Ruckpositionierung (BackToPath)" (— B 39) direkt im Programm fort-
gefahren werden.
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Kinematik-Parameter (KinPar)

Funktionsbeschreibung
Kinematikmodelle

Parameterbezeichnung

Beschreibung

Kinematic Parameters

P1

Radius der Gelenke auf der Grundplatte

P2 Halber Winkel zwischen den Gelenken je eines Paa-
res (1/2, 3/4, 5/6) auf der Grundplatte

P3 Halber Winkel zwischen den Gelenken je eines Paa-
res (1/2, 3/4, 5/6) auf der Werkzeugplatte

P4 Radius der Gelenke auf der Werkzeugplatte

Gelenkachsen (Joints)

PTP-Parameter

Physics

Konfiguration der Not-Halt-Rampen siehe Kapitel "Not-Halt-Rampen und Software-
Endschalter der Gelenke" (— B 44).

Zusatzlich zu den 6 Gelenkachsen sind 6 Kinematiklimitierungen zu konfigurieren.
Diese wirken als Software-Endschalter.

Parameterbezeichnung

Beschreibung

Kinematiklimitierung 1-6

Winkel zwischen linearer Gelenkachse 1-6 und dem
Normalenvektor auf der Grundplatte

Konfiguration der PTP-Parameter siehe Kapitel "PTP-Segmente" (— B 167).

Maogliche Konstellationen

1

Uber JointPhase parametrierbare Gelenkachsen -

Die Physik-Simulation ist bei diesem/n Kinematikmodell/en nicht aktivierbar.
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6 Funktionsbeschreibung

Kinematikmodelle

6.9.23 MIXED_LR_M10

Enthalten in der Lizenz MOVIKIT® Robotics.

MIXED_LR_M10

Ein MIXED-Kinematikmodell mit 1 Li-
nearachse und 1 Drehachse

» Gelenkachse 1: X-Richtung
* Gelenkachse 2: Drehung um Ach-
se parallel zur Y-Achse.

-

Die Flanschorientierung wird mit
einem Parallelogramm oder Riemen
konstant gehalten. Oder das Werk-

;. zeug besteht nur z. B. aus einem Stift,
A

dessen Orientierung keine Rolle

Kinematik-Parameter (KinPar)

spielt.
Parameterbezeichnung Beschreibung
Kinematic Parameters
Base Offset (2) Versatz am Sockel in Z-Richtung
Arm Length Lange des Arms (Wert > 0)

Gelenkachsen (Joints)

PTP-Parameter

Physics

/4 Handbuch - MOVIKIT®

Konfiguration der Not-Halt-Rampen siehe Kapitel "Not-Halt-Rampen und Software-
Endschalter der Gelenke" (— B 44).

Konfiguration der PTP-Parameter siehe Kapitel "PTP-Segmente" (— B 167).

Uber JointPhase parametrierbare Gelenkachsen 2

Die Physik-Simulation ist bei diesem/n Kinematikmodell/en nicht aktivierbar.
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6.9.24 MIXED_LRR_M10

Funktionsbeschreibung
Kinematikmodelle

Enthalten in der Lizenz MOVIKIT® Robotics addon MediumModels.

MIXED_LRR_M10

._\I.

Ein MIXED-Kinematikmodell mit 1 Linearachse
und 2 Drehachsen

* Gelenkachse 1: X-Richtung

* Gelenkachse 2: Drehung um Achse parallel zur
Y-Achse.

* Gelenkachse 3: Drehung um Achse parallel zur
Y-Achse.

Kinematik-Parameter (KinPar)

Parameterbezeichnung

Beschreibung

Kinematic Parameters

Base Offset (Z2)

Versatz am Sockel in Z-Richtung

Upper Arm Length

Lange Oberarm (Wert > 0)

Forearms Length

Lange Unterarm (Wert > 0)

Gelenkachsen (Joints)

Konfiguration der Not-Halt-Rampen siehe Kapitel "Not-Halt-Rampen und Software-
Endschalter der Gelenke" (— B 44).

PTP-Parameter

Konfiguration der PTP-Parameter siehe Kapitel "PTP-Segmente" (— E 167).

Uber JointPhase parametrierbare Gelenkachsen 2

Physics

Die Physik-Simulation ist bei diesem Kinematikmodell aktivierbar.

LCS1

NLCS2

Lcs3 TGS

BC

33969003659
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6 Funktionsbeschreibung

Kinematikmodelle

6.9.25 MIXED_LRR_M20
Enthalten in der Lizenz MOVIKIT® Robotics addon MediumModels.

MIXED_LRR_M20

Ein MIXED-Kinematikmodell mit 1 Linea-
rachse und 2 Drehachsen, das Bewegungen
des Flansches auf der Oberflache eines Zy-
linders um die Linearachse sowie Drehun-
gen des Flansches (um Achse parallel zu Z)
ermoglicht. Die X-Achse verlauft horizontal
~N— auf dem Kreisbogen des Zylinders um die

i Linearachse:

» Gelenkachse 1: Z-Richtung

* Gelenkachse 2: Dreht den Arm um die
Schulterachse (parallel zur Z-Achse).

* Gelenkachse 3: Dreht das Werkzeug um
die Handgelenksachse (parallel zur Z-

Achse).
Kinematik-Parameter (KinPar)
Parameterbezeichnung Beschreibung
Kinematic Parameters
Base Offset (2) Versatz am Sockel in Z-Richtung
Armlength Lange des Arms (Wert > 0)
Flange Offset (2) Versatz am Flansch in Z-Richtung

Gelenkachsen (Joints)

Konfiguration der Not-Halt-Rampen siehe Kapitel "Not-Halt-Rampen und Software-
Endschalter der Gelenke" (— B 44).

PTP-Parameter

Dieses Kinematikmodell unterstiitzt ausschliesslich Konstellation 1 und hat keine tiber
JointPhase parametrierbaren Gelenkachsen.

Physics
Die Physik-Simulation ist bei diesem Kinematikmodell aktivierbar.

26873346/DE — 07/2021
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6.9.26 MIXED_LRRL_M10

Funktionsbeschreibung
Kinematikmodelle

Enthalten in der Lizenz MOVIKIT® Robotics addon MediumModels.

MIXED_LRRL_M10

-

%:1\

Ein MIXED_Kinematikmodell mit 2 Linearachsen
und 2 Drehachsen:

Gelenkachse 1: X-Richtung

Gelenkachse 2: Drehung um Achse parallel zur
Z-Achse

Gelenkachse 3: Drehung um Achse parallel zur
Z-Achse

Gelenkachse 4: Z-Richtung

Kinematik-Parameter (KinPar)

Parameterbezeichnung

Beschreibung

Kinematic Parameters

Base Offset (Z2)

Versatz am Sockel in Z-Richtung

Upper Arm Length

Lange Oberarm (Wert > 0)

Forearms Length

Lange Unterarm (Wert > 0)

Flange Offset (2)

Versatz am Flansch in Z-Richtung

Gelenkachsen (Joints)

Konfiguration der Not-Halt-Rampen siehe Kapitel "Not-Halt-Rampen und Software-

Endschalter der Gelenke" (— B 44).

PTP-Parameter

Konfiguration der PTP-Parameter siehe Kapitel "PTP-Segmente" (— B 167).

Maogliche Konstellationen

1,2

Uber JointPhase parametrierbare Gelenkachsen 2

Physics

Die Physik-Simulation ist bei diesem Kinematikmodell aktivierbar.

TCs|
_l

LCS4
LCSJ\ L L

: LCS3
a5l LCS?

33969006091
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Funktionsbeschreibung
Kinematikmodelle

6.9.27 MIXED_LRLR_M10
Enthalten in der Lizenz MOVIKIT® Robotics addon MediumModels.

MIXED_LRLR_M10

Ein MIXED Kinematikmodell mit 2 Linearachsen

und 2 Drehachsen:
/l + Gelenkachse 1: X-Richtung
~ * Gelenkachse 2: Drehung um Achse parallel zur
Z-Achse
* Gelenkachse 3: Z-Richtung

* Gelenkachse 4: Drehung um Achse parallel zur

Z-Achse
Kinematik-Parameter (KinPar)
Parameterbezeichnung Beschreibung
Kinematic Parameters
Base Offset (Z2) Versatz am Sockel in Z-Richtung
Arm Length Lange des Arms zwischen Gelenkachse 3 und 4
(Wert > 0)
Flange Offset (2) Versatz am Flansch in Z-Richtung

Gelenkachsen (Joints)

Konfiguration der Not-Halt-Rampen siehe Kapitel "Not-Halt-Rampen und Software-
Endschalter der Gelenke" (— B 44).

PTP-Parameter

Konfiguration der PTP-Parameter siehe Kapitel "PTP-Segmente" (— B 167).

Magliche Konstellationen 1,2

Uber JointPhase parametrierbare Gelenkachsen 2

Physics

Die Physik-Simulation ist bei diesem Kinematikmodell aktivierbar.

33969001227
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6.9.28 MIXED_RLLR_M10

Funktionsbeschreibung
Kinematikmodelle

Enthalten in der Lizenz MOVIKIT® Robotics addon MediumModels.

MIXED_RLLR_M10

S~

Ein MIXED Kinematikmodell mit 2 Linearachsen
und 2 Drehachsen:

* Gelenkachse 1: Drehung um Achse parallel zur
Z-Achse

* Gelenkachse 2: Z-Richtung
¢ Gelenkachse 3: Linearachse in XY-Ebene

* Gelenkachse 4: Drehung um Achse parallel zur
Z-Achse

Kinematik-Parameter (KinPar)

Parameterbezeichnung

Beschreibung

Kinematic Parameters

Base Offset (Z2)

Versatz am Sockel in Z-Richtung

Side Offset

Versatz senkrecht zu Gelenkachse 3
In Y-Richtung, wenn Gelenkachse 1 = 0°

Flange Offset (Z)

Versatz am Flansch in Z-Richtung

Gelenkachsen (Joints)

Konfiguration der Not-Halt-Rampen siehe Kapitel "Not-Halt-Rampen und Software-
Endschalter der Gelenke" (— B 44).

PTP-Parameter

Konfiguration der PTP-Parameter siehe Kapitel "PTP-Segmente" (— B 167).

Magliche Konstellationen

1,2

Uber JointPhase parametrierbare Gelenkachsen 1

Physics

Die Physik-Simulation ist bei diesem Kinematikmodell aktivierbar.

’TCS

’ LCS4
| X

LCS1

BCSK

33969008523
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6 Funktionsbeschreibung

Bahnereignisse

6.10 Bahnereignisse

Bahnereignisse ermoglichen das Ausfiihren einer Anweisung an einem parametrierba-
ren Punkt im Bahnfortschritt. Das Parametrieren der Bahnereignisse erfolgt Gber das
Festlegen eines Referenzpunkts, das Verschieben des Referenzpunkts tUber den Pa-
rameter Distance und einen zeitlichen Versatz Uber den Parameter Time. Weitere In-
formationen dazu finden Sie im Kapitel "Bahnereignis" (— & 181).

Die Parametrierung des Bahnereignisses bezieht sich auf das nachste Bahnsegment
im SRL-Programm und erfolgt in 3 Schritten:

1.

Festlegen des Referenzpunkis: Anfangspunkt oder Endpunkt des nachsten Bahn-
segments im SRL-Programm. Das SRL-Programm wird im RobotMonitor nur dann
als fehlerfrei angezeigt, wenn auf die Registrierung REG PATH_EVENT ein Bewe-
gungsbefehl folgt.

= wenn Reference = FALSE: Anfangspunkt des Bahnsegments
= wenn Reference = TRUE: Endpunkt des Bahnsegments

2. Verschieben des Referenzpunkts Uber den Parameter Distance in [mm]: Der Wert
0 fuhrt zu keiner Verschiebung des Referenzpunkts. Ein negativer Wert fuhrt zur
Verschiebung des Referenzpunkts im Bahnfortschritt nach vorne, also zum Anfang
der Bahn. Ein positiver Wert fuihrt zur Verschiebung des Referenzpunkts im Bahn-
fortschritt nach hinten, also in Richtung Bahnende.
= wenn Distance = 0: genau im Bezugspunkt
= wenn Distance negativ: im Bahnfortschritt vor dem Bezugspunkt
= wenn Distance positiv: im Bahnfortschritt hinter dem Bezugspunkt

3. Zeitlicher Versatz Uber den Parameter Time in [ms]: Der Wert 0 flihrt zu keiner
zeitlichen Verschiebung. Ein negativer Wert fihrt zur zeitlichen Verschiebung vor
Erreichen des verschobenen Referenzpunkts, also zu einer Vorlaufzeit. Ein positi-
ver Wert fUhrt zur zeitlichen Verschiebung nach Erreichen des verschobenen Re-
ferenzpunkts, also zu einer Nachlaufzeit.
= wenn Time = 0: im verschobenen Bezugspunkt
= wenn Time negativ: vor Erreichen des verschobenen Bezugspunkts
= wenn Time positiv: nach Erreichen des verschobenen Bezugspunkts

HINWEIS

fde

Sollen mehrere Anweisungen am gleichen Punkt im Bahnfortschritt ausgefihrt wer-
den, kdnnen Sie mehrere Bahnereignisse mit gleicher Parametrierung in das SRL-

Programm einfiigen.

Die in den folgenden Kapiteln erlauterten Beispiele veranschaulichen die Wirkweise
der beschriebenen Parameter.

8  Handbuch - MOVIKIT®
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Funktionsbeschreibung
Bahnereignisse

6.10.1 Beispiel 1

Bahnereignis mit Referenzpunkt im Anfangspunkt des Segments, im Bahnfortschritt
um einen positiven Wert des Parameters Distance nach hinten verschoben, Parame-

ter Time = 0.

(1] [4] [2]
® — ®
| ]

|
(3]

31386523275

[11 Anfangspunkt des Bahnsegments

[2] Endpunkt des Bahnsegments

[3] Strecke Distance in [mm], positiver Wert
[4] Punkt, an dem das Bahnereignis auslost

6.10.2 Beispiel 2

Bahnereignis mit Referenzpunkt im Endpunkt des Segments, im Bahnfortschritt um
einen negativen Wert des Parameters Distance nach vorne verschoben, Parameter
Time = 0.

[1] (4] [2]

—9
—e

3]
31386525707

[11 Anfangspunkt des Bahnsegments

[2] Endpunkt des Bahnsegments

[3] Strecke Distance in [mm], positiver Wert
[4] Punkt, an dem das Bahnereignis ausldst
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6 Funktionsbeschreibung

Bahnereignisse

6.10.3 Beispiel 3

82 Handbuch — MOVIKIT®

Bahnereignis mit Referenzpunkt im Endpunkt des Segments, im Bahnfortschritt um
einen negativen Wert des Parameters Distance nach vorne verschoben und mit ver-
schiedenen Werten des Parameters Time .

[1] [5] [4] [6] 5
L ¢ ?/—-\. —[?]
I
3]

31386528139

[11 Anfangspunkt des Bahnsegments

[2] Endpunkt des Bahnsegments

[3] Strecke Distance in [mm], negativer Wert

[4] Punkt, an dem das Bahnereignis ausldst, wenn Time = 0
[5] Punkt, an dem das Bahnereignis auslost, wenn Time < 0
[6] Punkt, an dem das Bahnereignis ausldst, wenn Time > 0

Die Verschiebung des Referenzpunkts sowie die zeitliche Verschiebung sind Uber
mehrere Bahnsegmente maglich.

Die Verschiebungen im Bahnfortschritt nach vorne erfolgen maximal bis zu einem
Rastpunkt. Rastpunkte sind der Anfangspunkt der Bahn und die Anfangspunkte von
Bahnsegmenten, auf die nicht Gbergeschliffen wird.

Wenn der mittels des Parameters Distance verschobene Referenzpunkt vor dem letz-
ten Rastpunkt liegt, wird die Fehlermeldung 16#7E82 "PathEventPositionBeforePath-
Begin" ausgegeben.

Wenn die parametrierte Vorlaufzeit (negativer Wert im Parameter Time) grofer ist als
die Bewegungszeit bis zum (mittels des Parameters Distance) verschobenen Refe-
renzpunkt, kommt es zu folgendem Verhalten:

*  Wenn sich der Roboter (im aktuellen Koordinatensystem) im Stillstand befindet,
wird das Bahnereignis ausgeldst und die Vorlaufzeit beginnt abzulaufen. Der Ro-
boter startet die Bewegung erst, wenn er sich nach Ablauf der parametrierten Vor-
laufzeit am verschobenen Referenzpunkt befindet. Wahrend der Wartezeit wird im
RobotMonitor eine entsprechende Nachricht angezeigt.

* Wenn sich der Roboter (im aktuellen Koordinatensystem) in Bewegung befindet,
wird die Fehlermeldung 16#7E83 "PathEventTimeShiftExceedsRemainingTimeln-
Motion" ausgegeben.

Die Verschiebungen im Bahnfortschritt nach hinten erfolgen auch Uber Rastpunkte
hinweg, allerdings maximal bis zu einem Befehl, der das Bewegungsende erwartet:
"WAIT MotionDone" oder "END_PROG WaitMotion".
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Funktionsbeschreibung
Bahnereignisse

6.10.4 Beispiel 4

Bahnereignisse mit groRem, positivem Wert des Parameters Distance, der zur Ver-
schiebung des Referenzpunkts vom Anfangspunkt Gber die Segmentgrenze hinweg in
das nachste Bahnsegment fuhrt.

3]

[6]

[5]

[1] [2]

®

l I J

(4]
31386543371
[1] Anfangspunkt des Bahnsegments, das im SRL-Programm als nachstes
nach dem Befehl REG PATH_EVENT programmiert ist

[2] Endpunkt des Bahnsegments
[3] Endpunkt des darauf folgenden Bahnsegments
[4]+[5]  Strecke Distance in [mm], positiver Wert
[6] Punkt, an dem das Bahnereignis auslost

Der mittels des Parameters Distance verschobene Referenzpunkt liegt auflerhalb des
Uberschleifbereichs immer an der gleichen Stelle. Entsprechend bezieht sich der Pa-
rameter Distance immer auf die Bahn ohne Verschliff, egal ob die Bahn verschliffen
wird oder nicht.
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6 Funktionsbeschreibung

Bahnereignisse

6.10.5 Beispiel 5

Bahnereignis wie in Beispiel 4, jedoch mit verschieden groRen Uberschleifbdgen:

Punkt [6], an dem das Bahnereignis auslést, ist unabhangig vom Verschliff.

3]
[6]

[5]
[7]

_
—9 =

J
[ [2]
(4]
31386545803

[11  Anfangspunkt des Bahnsegments, das im SRL-Programm als nachstes
nach dem Befehl REG PATH_EVENT programmiert ist
[2] Endpunkt des Bahnsegments
[3] Endpunkt des darauf folgenden Bahnsegments
[4]+[5] Strecke Distance in [mm], positiver Wert
[6] Punkt, an dem das Bahnereignis auslost
[71  Mehrere, verschieden grofte Uberschleifbogen

6.10.6 Beispiel 6

Referenzpunkte im Uberschleifbereich

31386548235

[11 Mittels des Parameters Distance verschobene Referenzpunkte auf der Bahn
ohne Verschliff, an denen das jeweilige Bahnereignis auslost
[2] Aufden Uberschleifbogen verschobene Referenzpunkte

84 Handbuch - MOVIKIT®
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Funktionsbeschreibung
Bahnereignisse

Die Anzahl der Bahnereignisse in einem SRL-Programm ist nicht begrenzt. Die maxi-
male Anzahl der Bahnereignisse im Programmvorlauf betragt 64. Wenn 64 Bahnereig-
nisse im SRL-Programm registriert sind, schaltet der Programmzeiger erst dann wei-
ter, wenn zuvor registrierte Bahnereignisse ausgeldst wurden und nicht mehr aktiv
sind. Diese Situation wird mit einer entsprechenden Nachricht im RobotMonitor ange-
zeigt.

Das SRL-Programm endet nicht, bevor nicht alle registrierten Bahnereignisse ausge-
I6st wurden. Wenn also der verschobene Referenzpunkt hinter dem Endpunkt des zu-
letzt interpretierten Bahnsegments liegt oder eine Nachlaufzeit noch nicht abgelaufen
ist, endet das SRL-Programm nicht. In diesen Fallen wird im RobotMonitor eine ent-
sprechende Nachricht angezeigt.

Wenn das SRL-Programm pausiert und/oder der Roboter von der Bahn im Tippbetrieb
wegbewegt wird, 16sen Bahnereignisse am Ende einer bereits gestarteten Nachlauf-
zeit noch aus. Diese Situation wird mit der Warnung 16#17E82 "PathEventTime-Shif-
tElapsedNotInProgramMode" im RobotMonitor angezeigt.

Beim Starten und beim Stoppen eines SRL-Programms werden alle bereits registrier-
ten Bahnereignisse geloscht.

Die Bahnereignisse beziehen sich auf den Setpoint Bahnfortschritt. Entsprechend
kann ein Schleppfehler zu Ungenauigkeiten beim Auslésen von Bahnereignissen fiih-
ren. Auch erhdhte Zykluszeiten der Task HighPrio fihren zu verringerter Genauigkeit,
da das Auslésen der Bahnereignisse in der Task HighPrio erfolgt.
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6 Funktionsbeschreibung

Touchprobe

6.11  Touchprobe

6.11.1  Aktivierung

86 Handbuch - MOVIKIT®

Ein Touchprobe-Event (Ereignis) wird entweder durch das Triggern eines Sensors
oder den Zustandswechsel einer BOOL-Variable ausgeldst.

Beim Auslésen des Touchprobe-Event werden die aktuellen Achspositionen ausgele-
sen und fir eine Positionsmessung oder eine Restwegpositionierung verwendet. Die
Touchprobe-Funktion des MOVIKIT® Robotics unterscheidet sich von der Touchpro-
be-Funktion der Einzelachsen durch die Transformation der Positionswerte der Ein-
zelachsen in eine kartesische Touchprobe-Position und deren Abbildung auf die Bahn
des Roboters.

Anwendungsfalle fiir die Touchprobe-Funktion sind z. B. das Palettieren oder Depalet-
tieren bei variabler oder unbekannter Hohe der Teile oder die sensorbasierte Ausfih-
rung von Aktionen.

Die Aktionen, welche bei einem Touchprobe-Event ausfihrbar sind, kénnen unter-
schieden werden in solche, die eine Bewegung auslésen (Positioning) und solche, die
keine Bewegung auslosen (Measure, Set_Boolvar und CallFunction).

In einem SRL-Programm kénnen beliebig viele Touchprobe-Events genutzt werden,
jedoch nur ein Event zur selben Zeit. Um ein neues Event zu aktivieren, muss das vor-
herige Event deaktiviert sein, ansonsten wird ein Fehler ausgeldst.

Zum Verwenden der Touchprobe-Funktion muss diese im Konfigurationsmeni "Addi-
tional Functions" (— B 129) des Softwaremoduls aktiviert werden.

Weitere Informationen zum Parametrierung der SRL-Befehle im RobotMonitor finden
Sie im Kapitel "Touchprobe" (— B 183).

/Deaktivierung

Die Touchprobe-Funktion ist nicht dauerhaft aktiviert. Sie kann z. B. bei Programm-
start oder auch erst an einer bestimmten Stelle auf der Bahn des Roboters aktiviert
werden. So lasst sich vermeiden, dass das Triggern des Sensors in einem falschen
Bahnabschnitt erfolgt.

Ein Touchprobe-Event wird durch eine Registrierung mittels der Anweisung
"REG_TOUCHPROBE_EVENT" im SRL-Programm aktiviert. Die Anweisung hat die
im Folgenden beschriebenen Einstellmdglichkeiten:

+ Uber den Parameter Source wird die Triggerquelle eingestellt.

— Bei der Einstellung "InverterTouchprobe" werden die Touchprobe-Positionen
der Umrichter verwendet. Daflir muss ein Touchprobe-Sensor an allen Umrich-
tern des Roboters angeschlossen sein (aufter einem MOVIKIT® MultiAxisCon-
troller untergeordnete Achsen). Zudem mdissen alle MultiMotion-Achsen des
Roboters wie im Kapitel "Konfiguration der "MultiMotion-Touchpro-
be™ (— B 87) beschrieben konfiguriert sein. Uber den Umrichter-Touchprobe
kann die Triggerposition sehr genau (< 0.2 ms Registrierzeit) ermittelt werden.

— Bei der Einstellung "BoolVariable" als Source muss der Digitale Eingang, an
welchem der Sensor angeschlossen ist, im IEC-Programm auf eine SRL-Bool-
variable gemappt werden. Zusatzliche Einstellungen in MOVISUITE® sind nicht
notig. Bei dieser Einstellung wird die Istposition vom Umrichter - nicht die Um-
richter-Touchprobe-Position - verwendet. Sie wird im Zyklus der Task HighPrio
(Power/Progressive: Zykluszeit = 1 ms, Standard/Advanced: Zykluszeit = 5 ms)
gelesen.

- Bei Verwendung einer simulierten Achse unterhalb des Roboters missen Sie
die Einstellung "BoolVariable" vornehmen.
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Funktionsbeschreibung
Touchprobe

- Bei Verwendung des MOVIKIT® MultiAxisController oder bei einer virtuellen
Achse unterhalb des Roboters wird bei der Einstellung "InverterTouchprobe”
die Istposition vom Umrichter anstelle von Touchprobe-Positionen verwendet.
Diese Achsenarten besitzen keine Touchprobe-Positionen.

- Bei der Einstellung "BoolVariable" als Source parametrieren Sie zusatzlich im
Parameter SourceBoolVar den Index der Bool-Variable und im Parameter Le-
vel, auf welche Flanke getriggert werden soll.

+  Uber den Parameter Mode wird die Anzahl der zu erfassenden Trigger-Ereignisse
bis zur Deregistrierung eingestellt. Mit "Single" wird ein Trigger erfasst. Mit der Ein-
stellung "Multiple" werden bis zur Deregistrierung alle Trigger erfasst.

+ Uber den Parameter MeasuringDirection wird eingestellt, in welcher Richtung (X,Y
oder Z) der Sensor einen Trigger auslést. Wenn bei einer Palettieranwendung bei-
spielsweise vertikal entlang Z die Hohe eines Stapels vermessen wird, stellen Sie
Z ein. Zudem gibt der Parameter MeasuringDirection die Richtung an, auf welche
sich die Distanz der Restwegpositionierung bezieht.

Die Touchprobe-Funktion kann Uber mehrere Bahnsegmente aktiviert sein. Sie ist
nach der Aktivierung solange aktiviert, bis ...

» der (Touchprobe-)Sensor im Mode "Single" getriggert wird.

» die Funktion Uber die Anweisung "DEREG_TOUCHPROBE_EVENT deaktiviert
wird.

» der Bewegungszeiger ("M" fur "Motion") die Anweisung "CONTINUE AFTER PO-
SITIONING EVENT" passiert.

» das SRL-Hauptprogramm zu Ende ist oder gestoppt wird. Wenn Unterprogramme
beendet werden, bleibt die Touchprobe-Funktion aktiv und wird nicht automatisch
deaktiviert.

Konfiguration der "MultiMotion-Touchprobe™"

Zum Verwenden der Touchprobe-Positionen der Umrichter als Quelle (Source "Inver-
terTouchprobe") fiir die Touchprobe-Funktion des MOVIKIT® Robotics muss die
Touchprobe-Funktion aller Einzelachsen des Roboters entsprechend konfiguriert sein
(auBer einem MOVIKIT® MultiAxisController untergeordnete Achsen).

Das Aktivieren der Touchprobe-Funktion der Umrichter erfolgt Uber das Konfigurati-
onsmeni "Grundeinstellungen" des MOVIKIT® MultiMotion unter "Verwendete Funk-
tionen". Die Konfiguration des MOVIKIT® MultiMotion wird dann um das nachfolgend
beschriebene Konfigurationsmenl erweitert. In der folgenden Tabelle finden Sie Hin-
weise zu Einstellungfeldern dieses Konfigurationsmenus in Bezug auf das Verwenden
der Funktion zusammen mit dem MOVIKIT® Robotics. In der Regel sind die Standar-
deinstellungen passend. Eine detailliertere Beschreibung des Konfigurationsments
finden Sie im Handbuch zum MOVIKIT® MultiMotion.

Parameter Wert

Allgemein

Touchprobe-Quelle |Hier als Touchprobe-Quelle "Umrichter" einstellen.

Modus Die Auswahl des Touchprobe-Modus ist in diesem Fall irrele-
vant, da sie durch das SRL-Programm Uberschrieben wird.

Trigger

Quelle Quelle fur das Ausldsen des Triggers

Handbuch — MOVIKIT®
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6 Funktionsbeschreibung

Touchprobe

6.11.2 Triggerung

88 Handbuch - MOVIKIT®

Parameter Wert

Ereignis Auswahl, bei welcher Flankenform getriggert wird. Dieser Para-
meter ist nicht Gber das SRL-Programm einstellbar.

» Steigende Flanke
* Fallende Flanke
» Steigende und fallende Flanke

Sensortotzeit stei- | Optionale Einstellung der Totzeit des verwendeten Sensors flr
gende Flanke steigende Flanke am Triggereingang. Diese Zeit wird bei der
Berechnung des Touchprobe-Ereigniswerts eingerechnet.

und Messung

Nach dem Auslésen eines Touchprobe-Events werden die Positionen ausgelesen,
transformiert und auf die Bahn projiziert. Die ermittelte kartesische Istposition wird
senkrecht zur MeasuringDirection auf die Bahn der Roboters projiziert. Bei Verwen-
dung der Anweisung "MEASURE" wird der Projektionspunkt in der dort eingestellten
Pose-Variable ausgegeben.

Hat das Bahnsegment, in welches projiziert werden soll, keine Bewegungskomponen-
te in die MeasuringDirection, wird ein Fehler ausgegeben. Das ist beispielsweise der
Fall, wenn als MeasuringDirection "Z" eingestellt ist, aber der Roboter entlang einer
Geraden in X-Y-Richtung verfahrt. Ist die Projektion auf das aktuelle Bewegungsseg-
ment raumlich nicht méglich, so wird versucht, den Punkt auf eines der benachbarten
Segmente zu projizieren.

Pa

P3 :z TP Event

P1p Increme s ns <

Prmeasured

TP Event
Pressured (}2

Reg TP Event Reg TP Event

\ « 7o -

p1 P1
Bahnpunkt Beschreibung
P1..P4 Wegpunkte auf dem Bahnverlauf
Reg TP Event Anweisung zum Aktivieren der Touchprobe
TP Event Triggern des Sensors oder Schalten der BOOL-Variable
Pp increments Istposition oder Touchprobe-Position der Umrichter
P measured Auf Bahn projizierter Messpunkt

In den Abbildungen ist die Touchprobe im Mode "Single" mit MeasuringDirection verti-
kal in Z-Richtung dargestellt. Der griine Bereich stellt die Segmente dar, in welchen
die Touchprobe-Funktion aktiviert ist. Nach Ausldsen der Triggers wird der gemesse-
ne Punkt (Ppneements) @Uf die Bahn projiziert (Peasues)- Die Bewegung des Roboters
selbst bleibt dabei unbeeinflusst.
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P3
« Dereg TP Event
TP Event
P‘rm nnnnnnn LR A «
[——
P 523 ‘ TP Event
Pmeasured
‘ « Reg TP Event
P1
Bahnpunkt Beschreibung
P1..P3 Wegpunkte auf dem Bahnverlauf
Reg TP Event Anweisung zum Aktivieren des Touchprobes
Dereg TP Event Anweisung zum Deaktivieren des Touchprobes
TP Event Triggern des Sensors oder Schalten der BOOL-Variable
P15 increments Istposition oder Touchprobe-Position der Umrichter
P measured Auf Bahn projizierter Messpunkt

Im Mode "Multiple" bleibt die Touchprobe-Funktion nach dem Ausldsen eines Triggers
aktiv (MeasuringDirection ist Z-Richtung). Erfolgt ein weiterer Trigger, wird der neu ge-
messene Punkt ebenfalls auf die Bahn projiziert, P, ..sueq Wird Uberschrieben. Das
Event ist solange aktiv (griner Bereich), bis eine Anweisung "DEREG Touchpro-
be EVENT" interpretiert wird, das Programm zu Ende ist oder gestoppt wird.

P2

y TP Event

P3

Reg TP Event

| -
Bahnpunkt Beschreibung
P1..P3 Wegpunkte auf dem Bahnverlauf
Reg TP Event Anweisung zum Aktivieren des Touchprobes
TP Event Triggern des Sensors oder Schalten der BOOL-Variable
P15 increments Istposition oder Touchprobe-Position der Umrichter
P measured Auf Bahn projezierter Messpunkt

Erfolgt das Auslésen des Touchprobe-Sensors innerhalb eines Uberschleifbogens,
wird der Punkt auf die Bahn projiziert, die ohne Uberschleifen interpoliert wurde (Abbil-
dung: MeasuringDirection Z-Richtung, Mode "Single").
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Touchprobe

6.11.3 Restwegpositionierung

9()  Handbuch - MOVIKIT®

Um nach dem Auslésen eines Touchprobe-Events eine Restwegpositionierung einzu-
leiten, steht die Anweisung "POSITIONING" zur Verfigung. Im Parameter Remaining-
Distance stellen Sie die zurlickzulegende Strecke in MeasuringDirection ein.

Um diese Anweisung zu nutzen, mussen Sie Folgendes beachten:

Die "POSITIONING"-Anweisung ist fir einen angegebenen Bereich aktiviert (Rest-
wegfahrbereich). Um diesen Bereich zu kennzeichnen, muss er mit der Anweisung
"CONTINUE AFTER POSITIONING EVENT" beschrankt werden.

Der Restwegfahrbereich muss zum Berechnen der Restwegposition vollstandig
bekannt sein. Ist das Ende des Bereichs beim Auslésen der Restwegfahrt noch
nicht bekannt, ist das Programm also noch nicht bis zu der Anweisung interpretiert
und der Programmzeiger demnach noch nicht bei der Anweisung angekommen
(z. B. wegen einer "WAIT"-Anweisung), wird ein Fehler ausgegeben.

Die Anweisung "CONTINUE AFTER POSITIONING EVENT" muss nach dem Re-
gistrieren des Touchprobe-Events ausgefiihrt werden. Andernfalls wird ein Fehler
ausgegeben.

"POSITIONING" wird immer beim ersten Trigger des Events ausgefiihrt (Mode
"Single"). Ist der Mode "Multiple"” in Verbindung mit "POSITIONING" eingestellt,
wird die Touchprobe-Funktion nach Starten der Restwegpositionierung trotzdem
deaktiviert. Der Benutzer wird Uber eine Warnung darauf hingewiesen.

Startpunkt derRestwegpositionierung ist der auf die Bahn projizierte Messpunkt.
Der eingestellte Restweg (RemainingDistance) muss positiv sein.

Beim Ausfiihren des Events wird der Restweg berechnet. Die RemainingDistance gibt
den Versatz an, welcher in Richtung MeasuringDirection zuriickgelegt werden soll. Die
Bahn selbst, also auch deren Richtung, wird durch die MeasuringDirection nicht ver-
andert, d. h. der Roboter verfahrt weiter auf der programmierten Bahn.

P14

Reg|TP Event > Reg TP Event

P12, increments

s
S Pmeasured TP Event

TP Event

Remaining
distance

Remaining
distance

P
Pontinue Continue

P17 Continue after P17 Continue after

positioning Event positioning Event

Bahnpunkt Beschreibung

P14-P17 Wegpunkte auf dem Bahnverlauf

Reg TP Event Anweisung zum Aktivieren der Touchprobe Funktion
CONTINUE AFTER |Marke, an welcher Stelle nach der "POSITIONING"-Anwei-
POSITIONING sung die Bahn weitergeflhrt werden soll

EVENT

TP Event Triggern des Sensors oder Schalten der BOOL-Variable
P15 increments Istposition oder Touchprobe-Position der Umrichter

P reasured Auf Bahn projizierter Messpunkt

P continue Endpunkt der Restwegpositionierung
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Bahnpunkt Beschreibung

Remaining Distance |Lange des Restwegs [mm]in Richtung der MeasuringDi-
rection

Der Restweg ergibt sich entlang der Bahnsegmente des Restwegfahrbereichs (inkl. ih-
rer Orientierung), bis die RemainingDistance erreicht ist. Die rotatorischen Freiheits-
grade werden bis zum Erreichen des Restwegendes bahntreu interpoliert. Die Rest-
wegpositionierung ist auch tUber mehrere Segmente hinweg maoglich. Die Richtung der
Segmente muss weniger als 90° von der MeasuringDirection abweichen, sodass eine
Bewegungskomponente in MeasuringDirection vorhanden ist. Bei Ausflihrung der
Restwegpositionierung werden alle Bewegungssegmente zwischen dem Restwegen-
de und der "CONTINUE AFTER POSITIONING EVENT"-Anweisung verworfen.

Fir die Restwegpositionierung werden die im Programm beim aktuellen Bahnsegment
eingestellten Bewegungsparameter verwendet. Ist es mit diesen Parametern nicht
moglich, den gewlinschten Endpunkt einzuhalten (z. B. wegen zu hoher Geschwindig-
keit beim Starten des Restwegs oder einem zu kurz gewahlten Restweg), werden die
Bewegungsparameter bis maximal zu den Not-Halt-Rampen erhéht. Der Benutzer
wird Uber eine Warnung dartber informiert. Ist es trotz Not-Halt-Rampen nicht mdglich
den eingestellten Restweg einzuhalten, wird ein Fehler ausgegeben.

In der aktuellen Softwareversion wird die Bewegung wahrend der Restwegpositionie-
rung nicht beschleunigt. Somit kann es bei spatem Triggern kurz vor Erreichen des
Stillstands zu einer sehr langsamen Restwegpositionierung kommen. In zukunftigen
Versionen kann auch wahrend der Restwegpositionierung beschleunigt werden.

P14
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@ Reg TP Event

Pre increments

Pmeasured TP Event

6
Remaining
distance

P12 . Continue after

/ positioning Event

Peontinue

Bahnpunkt Beschreibung

P14-P17 Wegpunkte auf dem Bahnverlauf

Reg TP Event Anweisung zum Aktivieren der Touchprobe Funktion
CONTINUE AFTER |Marke, an welcher Stelle nach der "POSITIONING"-Anwei-
POSITIONING sung das Programm weitergeflihrt werden soll

EVENT

TP Event Triggern des Sensors oder Schalten der BOOL-Variable
Pp increments Istposition oder Touchprobe-Position der Umrichter

P reasured Auf Bahn projizierter Messpunkt

P continue Endpunkt der Restwegpositionierung
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Bahnpunkt Beschreibung

RemainingDistance |Lange des Restwegs [mm] in Richtung der MeasuringDi-
rection

Ist der eingestellte Restweg langer als die eingespeisten Segmente bis zur "CONTI-
NUE"-Marke, wird das letzte Bahnsegment verlangert. Hierbei gilt die Einschrankung,
dass dieses Segment keine Rotation aufweist, also die rotatorischen Freiheitsgrade in
dem Segment nicht verandert werden, ansonsten wird das Segment nicht verlangert
und ein Fehler ausgegeben.

P18 B
' Direction
of Travel

PContinue

-

P17 Continue after
positioning Event

Bahnpunkt Beschreibung

P17-P18 Wegpunkte auf dem Bahnverlauf

CONTINUE AFTER |Marke, an welcher Stelle nach der POSITIONING-Anwei-
POSITIONING sung die Bahn weitergefiihrt werden soll

EVENT

P continue Endpunkt der Restwegpositionierung

Nach dem Durchfiihren einer "POSITIONING"-Anweisung kdnnen weiter Bewegungs-
segmente folgen. Diese Bewegungssegmente werden jedoch erst ausgefiihrt, nach-
dem die Positionierung beendet ist. Es wird als nachstes die Position nach der Anwei-
sung "CONTINUE AFTER POSITIONING EVENT" angefahren.

6.11.4 Touchprobe als Bahnereignis

Die Anweisungen "REG_TOUCHPROBE_EVENT" und "DEREG_TOUCHPRO-
BE_EVENT" kénnen unterhalb einer Anweisung "REG PATH_EVENT", also bei einem
Bahnereignis, platziert werden. So Iasst sich die Touchprobe-Funktion auf einem be-
stimmten Bahnabschnitt aktivieren.

6.11.5 Gleichzeitige Verwendung von Bahnereignissen und Touchprobe

92 Handbuch - MOVIKIT®

Bahnereignisse, deren Nachlaufzeit bereits ablauft, werden unabhangig von einer
Touchprobe-Positionierung weiterhin ausgeldst. Sobald die Touchprobe-Positionie-
rung jedoch gestartet ist, werden Bahnereignisse, deren verschobener Referenzpunkt
(Parameter Distance) hinter dem Endpunkt der Positionierung liegt, nicht mehr ausge-
I6st. Somit kann es bei der Touchprobe-Positionierung vorkommen, dass Bahnereig-
nisse nicht ausgeldst werden.

Wenn beispielsweise das Vakuum eines Sauggreifers vor Erreichen der Greifposition
eingeschaltet werden soll, muss das Bahnereignis in einem Bereich parametriert wer-
den, der vor dem Endpunkt der Touchprobe-Positionierung liegt. Es erfolgt keine auto-
matische Verschiebung von Bahnereignissen mit dem Endpunkt der Positionierung.
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6.12  Statische Koordinatensysteme

Der Roboter fahrt die im Programm vorgegebenen Bahnpunkte im Grundzustand im
BASE-Koordinatensystem an. Darlber hinaus besteht die Mdglichkeit, beliebig viele
verschiedene, selbst definierte USER-Koordinatensysteme zu verwenden. Beispiels-
weise kann so die gleiche Bewegungsbahn an verschiedenen Platzen in Bezug auf
das jeweils eingestellte USER-Koordinatensystem ausgefiihrt werden. Des Weiteren
ist es so moglich die Position und Verdrehung einer Palette zu vermessen und als
Transformation des USER-Koordinatensystems zu verwenden, sodass eine Palettie-
rung unabhangig von der Verschiebung in Bezug auf die Palette immer gleich ausge-
fuhrt wird.

Zum Verwenden der Funktion wird im SRL-Programm das Koordinatensystem
"USER" eingestellt. Die nachfolgenden Bahnpunkte werden im USER-Koordinaten-
system angefahren. Die Verwaltung der verschiedenen USER-Koordinatensysteme
erfolgt in der aktuellen Version der Software im IEC-Programm. Die Umschaltung
kann z. B. in einer CallFunction erfolgen. Weitere Informationen zur Verwendung fin-
den Sie im Kapitel "Statische USER-Koordinatensysteme" (— & 223).

6.13 Conveyor Tracking und Rotary Table Tracking

Die Funktion "Conveyor Tracking" erméglicht das Anfahren von Bahnpunkten mit dem
Roboter in einem bewegten USER-Koordinatensystem. Das USER-Koordinatensys-
tem kann sich dabei z. B. entlang eines Transportbands bewegen (Conveyor
Tracking) oder mit einem Drehtisch um eine Achse drehen (Rotary Table Tracking).
Fir beide Auspragungen wird die gleiche Funktion "Conveyor Tracking" verwendet
und lediglich verschieden konfiguriert. Die Funktion wird gewohnlich dazu verwendet,
Teile von einem Transportband oder einem Drehtisch zu enthehmen. Hierzu wird im
SRL-Programm das Koordinatensystem "USER" eingestellt.

Darlber hinaus besteht die Mdglichkeit, einen Drehtisch zeitweise automatisch so
auszurichten, dass er die Freiheitsgrade des Roboters erweitert. Beispielsweise kann
sich ein Roboter so mit 3 Freiheitsgraden (Z, X, RotZ) im 4-dimensionalen Raum (X,
Y, Z, RotZ) bewegen und somit eine 4-dimensionale Palettierung auf einer sich dre-
henden Palette ausfihren. Der Roboter steuert hierzu die Bewegung der Transpor-
teinrichtung und fahrt die Bahnpunkte in dem von ihm gesteuerten USER-Koordina-
tensystem an. Hierzu wird im SRL-Programm das Koordinatensystem "USER_Con-
trolledByRobot" eingestellt. Wenn "USER" oder "USER_ControlledByRobot" als aktu-
elles Koordinatensystem ausgewahlt ist, fahrt der Roboter die nachfolgenden Bahn-
punkte in diesem Koordinatensystem an, bis entweder ein Wechsel in ein anderes
USER-Koordinatensystem oder zurick zum BASE-Koordinatensystem erfolgt. Die
Transformation, also die Lage des USER-Koordinatensystems/USER_ControlledBy-
Robot-Koordinatensystems wird wie in den folgenden Kapiteln beschrieben im IEC-
Programm eingestellt. In der aktuellen Version der Software liegen folgende Ein-
schrankungen vor:

» Eine direkte Umschaltung zwischen zwei Transportbandern ist nur dann mdglich,
wenn diese dieselbe Orientierung haben (Transformations-Parameter alrOri-
gin[4..6] sind identisch). Andernfalls muss dazwischen in das BASE-Koordinaten-
system gewechselt werden.

» Ein Wechsel von einem Drehtisch in ein anderes USER-Koordinatensystem muss
immer Uber das BASE-Koordinatensystem erfolgen.

Zum Verwenden der Funktion "Conveyor Tracking" muss diese im Konfigurationsme-
nd "Additional Functions" (— B 129) des Softwaremoduls aktiviert werden. Hierzu ist
fir jede Roboterinstanz je ein MOVIKIT® Robotics addon Conveyor Tracking erforder-
lich.
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Weitere Informationen zur Verwendung finden Sie in den Kapiteln "Synchronisierte
Bewegung mit einem Transportband" (— B 224), "Synchronisierte Bewegung mit
einem Drehtisch" (— B 227) und "Besonderheiten bei der Steuerung eines Drehtischs
durch den Roboter" (— B 229).

6.13.1 Initialisierung

Durch die Initalisierung wird festgelegt, wo sich der Ursprung des bewegten USER-
Koordinatensystems in Bezug auf das BASE-Koordinatensystem des Roboters befin-
det. AuRerdem muss angegeben werden, um welchen Typ eines bewegten Koordina-
tensystems es sich handelt. Die Initialisierung kann z. B. im INIT-Teil des USER_PRG
ausgefiihrt werden. Bei einer Forderbandanwendung muss der Typ "Linear", bei einer
Drehtischanwendung der Typ "Rotary" angegeben werden.

Mit den Transformations-Parametern alrOrigin[1..3] wird die Verschiebung in X-Rich-
tung, Y-Richtung und Z-Richtung in [mm] angegeben. Uber die Transformations-Para-
meter alrOrigin[4..6] wird die sukzessive Verdrehung um die Z-Achse, die neue Y-Ach-
se und neue X-Achse in [°] definiert. Die positive Bewegung eines USER-Koordinaten-
systems des Typs "Linear" erfolgt in positiver X-Richtung. Die positive Drehung eines
USER-Koordinatensystems des Typs "Rotary" erfolgt in mathematisch positiver Rich-
tung um die Z-Achse.

Die MultiMotion-Achse des Drehtischs ist bei Steuerung durch den Roboter mittels
Einstellung des Koordinatensystems "USER_ControlledByRobot" als Modulo-Achse
mit Verfahrbereich ]-180°, 180°] einzustellen.

Zudem ist eine Anbindung des USER-Koordinatensystems an den Roboter und an die
3D-Simulation erforderlich. Weitere Informationen zur Verwendung finden Sie in den
Kapiteln "Synchronisierte Bewegung mit einem Transportband" (— B 224), "Synchro-
nisierte Bewegung mit einem Drehtisch" (— B 227) und "Besonderheiten bei der
Steuerung eines Drehtischs durch den Roboter" (— & 229).

6.13.2 Positionsverlauf

Der Positionsverlauf des bewegten USER-Koordinatensystems muss stetig zugewie-
sen werden, bis eine Bewegung in einem anderen USER-Koordinatensystem oder im
BASE-Koordinatensystem erfolgt. Die Zuweisung muss in der Task HighPrio (z. B. in
der HighPrio-Aktion des USER_PRG) erfolgen.

Bevor in ein bewegtes Koordinatensystem gewechselt werden kann, muss die stetige
Zuweisung seit mindestens 5 HighPrio-Zyklen erfolgen, damit ruckfrei auf die aktuelle
Geschwindigkeit und Beschleunigung der Transporteinrichtung aufgesetzt werden
kann.

6.13.3 Steuerung einer Transporteinrichtung durch den Roboter

94 Handbuch - MOVIKIT®

Der Roboter richtet einen Drehtisch bei Einstellung "USER_ControlledByRobot" auto-
matisch so aus, dass die Bahnpunkte im BASE-Koordinatensystem bei Y = "0" auf der
dem Roboter zugewandten Seite angefahren werden. Applikativ muss darauf geachtet
werden, dass der Mittelpunkt des Drehtischs durch die Bahn des Roboters im USER-
Koordinatensystem nicht durchfahren wird, da sich der Drehtisch in dem Fall im Allge-
meinen unendlich schnell drehen misste. Je naher sich die Bahn am Mittelpunkt des
Drehtischs befindet, umso schneller muss er sich im Allgemeinen drehen. Solche Pro-
bleme kdnnen beispielsweise durch eine Vorpositionierung des Drehtischs und Bahn-
punkten in ausreichendem Abstand vom Mittelpunkt des Drehtischs vermieden wer-
den.
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Ein Wechsel in das oder aus dem Koordinatensystem "USER_ControlledByRobot" ist
bei Verwendung eines Roboters mit eingeschrankten Freiheitsgraden im Allgemeinen
nur bei Stillstand des Drehtischs mdglich, da ansonsten Ausgleichbewegungen erfor-
derlich sind, denen der Roboter moglicherweise nicht folgen kann. Im Allgemeinen er-
fordert dies auch Stillstand des Roboters. Bei applikativ geschickter Wahl der Roboter-
bahnen und geeigneter Vorpositionierung des Drehtischs ist der Wechsel des Koordi-
natensystems jedoch auch bei Bewegung des Roboters moglich.

Die Funktion "BackToPath" ist in der aktuellen Version der Software in diesem Zusam-
menhang nicht nutzbar, da der Drehtisch noch nicht automatisch zurlickpositioniert
wird, um die Bahn nach der Unterbrechung stetig fortzusetzen. Wird das SRL-Pro-
gramm wahrend des Verfahrens im Koordinatensystem "USER_ControlledByRobot"
unterbrochen, muss das aktuelle SRL-Programm gestoppt und ein neues Programm
z. B. zum Freifahren gestartet werden.

6.14 Physiksimulation

Die Funktion "Physiksimulation" simuliert die Kraft-Momenten-Belastungen auf die An-
triebe von Robotern. Dabei werden die Antriebsmomente (und abhangig vom Kinema-
tikmodell zusatzlich Kippmomente und Querkrafte) zyklisch abhangig von Massen,
Beschleunigungen und Stellungen der Armglieder berechnet. Diese Belastungen kon-
nen vom MOVI-C® CONTROLLER in die SEW-Workbench importiert werden, um dort
eine Antriebsauswahl fur den Roboter zu treffen (Projektierung). Die Funktion "Physik-
simulation" bietet den Vorteil einer realitédtsgetreuen Simulation der Kraft-Momenten-
Belastungen mit exakt den Bewegungsprofilen, die an der realen Anlage abgefahren
werden.

Die Funktion "Physiksimulation" ist eine Stunde nutzbar. Danach muss ein "Reset"
des MOVI-C® CONTROLLER erfolgen, um die Funktion erneut fiir eine Stunde nutzen
zu kénnen. Die Funktion "Physiksimulation" ist nur bei den Kinematikmodellen sicht-
bar, die eine Physiksimulation unterstitzen.

Die Projektierung in der SEW-Workbench ist nur fir SEW-Mitarbeiter freigeschaltet.
Kontaktieren Sie SEW-EURODRIVE fiir eine Antriebsauslegung und wenn Sie andere
als die im Kapitel "Kinematikmodelle" (— B 44) als unterstlitzt gekennzeichneten Mo-
delle simulieren mochten.

Weitere Informationen finden Sie im Kapitel zum dazugehérigen "Konfigurationsme-
nd" (— B 126) und im Kapitel "IEC-Programmierung" (— B 187).
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Voraussetzungen

7 Inbetriebnahme

71 Voraussetzungen

« Beachten Sie die Installationshinweise in den Dokumentationen zu den verwende-
ten Geraten und Softwarekomponenten.

« In der MOVISUITE® werden die in Betrieb zu nehmenden Geréate angezeigt.

7.2 Inbetriebnahmeablauf

96  Handbuch - MOVIKIT®

Folgendes Schaubild zeigt schematisch den Ablauf der Inbetriebnahme:

Inbetriebnahme MOVIKIT® Robotics
MOVISUITE® Projekt anlegen

Projekt konfigurieren

IEC-Projekt generieren

IEC-Editor MOVIKIT® Feldbusmonitor importieren

Steuerungsprogramm starten

Engineering-PC RobotMonitor installieren und

in Betrieb nehmen

RobotMonitor Bewegungsparametersitze einstellen
Funktionstest der Parametrierung

SRL-Programmierung

Prozess-Steuerung Roboter integrieren

18014421790850187

In diesem Handbuch sind in den folgenden Kapiteln die fir diese Software spezifi-
schen Inbetriebnahmeschritte naher erlautert. Beachten Sie bei der Inbetriebnahme
daher auch die Dokumentation aller weiteren verwendeten Komponenten.
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7.3 Projekt anlegen

jde

HINWEIS

Detailliertere Informationen zur Bedienung der Engineering-Software MOVISUITE®
finden Sie in der dazugehdrigen Dokumentation.

v Ein neues MOVISUITE®-Projekt wurde erstellt und ist gedffnet.

1. Fligen Sie dem Projekt die benétigten Gerateknoten, Softwareknoten
(MOVI-C® SoftwareNode) und Softwaremodule hinzu.

= Siehe "Beispielprojekt".

2. Konfigurieren Sie die hinzugefligten Gerate bzw. Softwaremodule. Beachten Sie
dabei ggf. die fur das MOVIKIT® Robotics spezifischen Erlauterungen in den nach-
folgenden Kapiteln. Detaillierte Informationen zum Konfigurieren der Gerate bzw.
anderer Softwaremodule finden Sie in der jeweils dazugehoérigen Dokumentation.

7.31 Beispielprojekt

jde

Folgende Abbildung zeigt ein entsprechendes Beispielprojekt:

HINWEIS

Dem MOVIKIT® Robotics untergeordnete Achsen bendtigen das
MOVIKIT® MultiMotion (und ggf. das MOVIKIT® MultiAxisController)

@ Project

MOVI-C® CONTROLLER

Ii'rmtrrll MOVIRUN® flexible

MOVI-C® SoftwareNode

MOVIDRIVE® ...
/ MOVIKIT® MultiMotion

31222970507
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MOVI-C® CONTROLLER konfigurieren

7.4 MOVI-C® CONTROLLER konfigurieren

jde

HINWEIS

Detailliertere Informationen zur Konfiguration des MOVI-C® CONTROLLER finden
Sie in der dazugehdrigen Dokumentation.

741 Zykluszeit einstellen

Stellen Sie durch Prifen im Task-Manager sicher, dass es im Betrieb zu keiner Zy-
kluszeitiberschreitung der Task HighPrio kommt und erhdhen Sie gegebenenfalls die
eingestellte Zykluszeit auf den Achsen und auf dem MOVI-C® CONTROLLER. Spezifi-
sche Vorgaben hinsichtlich einzustellender Zykluszeiten finden Sie ggf. im Kapitel
"Projektierungshinweise" (— B 15).

Das Einstellen der Zykluszeit erfordert folgende Teilschritte:

"Sollwertzyklus Steuerung" auf den Achsen einstellen
Fuhren Sie in MOVISUITE® folgende Schritte fur alle untergeordneten Achsen durch:
1. Offnen Sie die Konfiguration der Achse.

2. Offnen Sie im Abschnitt "Funktionen" das Konfigurationsmeni "Sollwerte" und da-
rin das Untermeni "Grundeinstellungen”.

3. Stellen Sie im Bereich "Grundeinstellungen" im Eingabefeld "Sollwertzyklus Steue-
rung" den gewlinschten Wert ein.

TaskHighPrio-Zykluszeit auf dem MOVI-C® CONTROLLER einstellen
Fihren Sie in MOVISUITE® folgende Schritte fiir den MOVI-C® CONTROLLER durch:
4. Offnen Sie die Konfiguration des MOVI-C® CONTROLLER.

5. Offnen Sie im Abschnitt "MOVIRUN® flexible" das Konfigurationsmeni "Tasksys-
tem".

6. Stellen Sie im Bereich "Tasksystem" im Eingabefeld "Zykluszeit der HighPrio
Task" den gewlinschten Wert ein.

7. Klicken Sie im Bereich "Tasksystem" im Eingabefeld "Sync Offset EtherCAT" zum
Ubernehmen des Vorschlagswerts auf den blauen Pfeil.

7.4.2 Feldbusanbindung einrichten

98 Handbuch - MOVIKIT®

Fiuhren Sie die folgenden Schritte durch, um am MOVI-C® CONTROLLER den Zugriff
auf den Feldbus Uber IEC-Funktionsbausteine zu ermdglichen. Diese Einstellungen
sind die Voraussetzung fur die direkte Feldbusanbindung von Softwaremodulen.

v Ein MOVISUITE®-Projekt wurde erstellt und ist getffnet.
v' Das MOVISUITE®-Projekt beinhaltet einen MOVI-C® CONTROLLER.

1. Klicken Sie in der Funktionssicht in der MOVISUITE® auf den Knoten des
MOVI-C® CONTROLLER.

= Das Konfigurationsmeni des MOVI-C® CONTROLLER wird angezeigt.

2. Offnen Sie im Konfigurationsmenii "MOVIRUN® flexible" das Untermenii "Feld-
bus".
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3. Wahlen Sie im Bereich "Feldbuskarte" das verwendete "Feldbusprotokoll" aus.

Setzen Sie im Bereich "Feldbusanbindung Gber IEC-Funktionsbausteine" den Wert
des Felds "Feldbusanbindung aktivieren" auf "Ja".

= Die Feldbusanbindung ist eingerichtet.

7.4.3 Hochlaufverhalten

Folgendes Diagramm veranschaulicht das Hochlaufverhalten des

MOVI-C® CONTROLLER am Feldbus. Der Zeitraum von "24 V EIN" bis "Status der

7

Achsen vorhanden" betragt < 1 min.

Hochlaufstatus

Laufzeitsystem
ist gestartet

Feldbuskommuni-
kation ist aktiv

MOVI-C®-System
ist betriebsbereit

Handshake
24 VEIN

Start der Feldbus-
Kommunikation

Status der Achsen vorhanden
(Status oder Fehler ungleich 0)

Zeit

9007232482850571
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7.5 MOVIKIT® Robotics einfiigen

HINWEIS
i I_Detailliel_’te_re Informationeﬂn_zur Bedienung _der Engineering-Software MOVISUITE®
finden Sie in der dazugehdrigen Dokumentation.
v Ein MOVISUITE®-Projekt wurde angelegt und ist gedffnet.
1. Klicken Sie auf den leeren Softwaremodul-Bereich des gewlinschten Knotens.
= Der Katalog-Bereich klappt auf und die verfiigbaren Softwaremodule werden
angezeigt.
2. Klicken Sie im Katalog-Bereich auf MOVIKIT® Robotics.
= Ein Kontextmen( wird geoffnet.
3. Wahlen Sie im Kontextmenu Uber die_gntsprechende Auswahlliste die Version aus
und bestatigen Sie lhre Auswahl mit [Ubernehmen].
= Das MOVIKIT® Robotics wird dem Knoten zugeordnet, die Konfiguration angelegt
und die Grundeinstellungen vorgenommen.
7.6 Untergeordnete Knoten konfigurieren
A WARNUNG
Unvorhergesehen Bewegungen des Roboters durch das Konfigurieren einer Ruck-
begrenzung an den Umrichtern
Koérperverletzung und Tod
» Stellen Sie sicher, dass an den Umrichtern keine Ruckbegrenzung konfiguriert
ist.
HINWEIS
i Detailliertere Informationen zur Konfiguration der einzelnen Knoten finden Sie in der

1 OO Handbuch — MOVIKIT®

dazugehdrigen Dokumentation.

Beachten Sie fur dem Softwaremodul untergeordnete Knoten folgende Hinweise:
» Folgende Achsgruppenteilnehmer dirfen unter dem Roboter verwendet werden:

— MOVIDRIVE® mit MOVIKIT® MultiMotion (empfohlen) oder MOVIKIT® MulitMoti-
on Camming

— MOVI-C® Virtuelle Achse mit MOVIKIT® MultiMotion oder MOVIKIT® MulitMoti-
on Camming

— MOVI-C® SoftwareNode mit MOVIKIT® MultiAxisController

« Das Einstellen der Software- und Hardware-Endschalter muss vor der Antriebss-
trangoptimierung erfolgen.
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Fir den korrekten Betrieb des Softwaremoduls sind mindestens folgende Inbetrieb-
nahme-Schritte fiir die untergeordneten Knoten notwendig. Beachten Sie dabei die je-
weils dazugehdrige Dokumentation.

1. Konfigurieren Sie den Antriebsstrang und definieren Sie dabei die Anwenderein-
heit. Siehe Kapitel "Standardeinheiten" (— & 28). Die Komponente "Anwenderein-
heit" muss zwingend im Antriebsstrang verwendet werden, um die korrekte Ein-
stellung der Nachkommastellen zu gewahrleisten.

Skalierung

UL

Anwendereinheit

9007230891832075

2. Bei den "Kinematikmodellen" (— B 44) ist angegeben, ob Linear- oder Drehach-
sen konfiguriert werden muissen. Bspw. missen die Linearachsen eines kartesi-
schen Portals im Antriebsstrang als Linearachsen konfiguriert werden. Die den
umlaufenden Riemen antreibenden Achsen eines Roller Gantry muissen im An-
triebsstrang jedoch als Drehachsen konfiguriert werden. Des Weiteren muss die
Teilung sowie die Zahnezahl in der Kinematik-Konfiguration eingestellt werden

3. Abhéngig vom mechanischen Einbau des jeweiligen Antriebs muss eine Drehrich-
tungsumkehr in der Parametergruppe "Regler" eingestellt werden. Die positive Be-
wegungsrichtung entnehmen Sie der Anzeige in der 3D-Simulation. Die Vorge-
hensweise hierzu ist im Kapitel "Achsen referenzieren und Funktionstest durchfiih-
ren" (— B 110) erldutert.

4. Fugen Sie das Softwaremodul MOVIKIT® MultiMotion oder
MOVIKIT® MultiAxisController ein und verwenden Sie fiir die Nachkommastellen
die Grundeinstellung.

HINWEIS

Die Nachkommastellen der Position sind entscheidend fiir die maximale Position, die
eine Achse erreichen kann. Wenn die Nachkommastellen der Position im Software-
modul grofier "0" sind, werden die Achspositionen fiir die interne Verarbeitung als
Ganzzahl mit dem Faktor 1(QAah! Nachkommastelllen ) tjpliziert. Bei z. B. 4 Nachkommastel-
len und einer Sollposition der Achse von 10.0, wird der Wert fiir die interne Verarbei-
tung auf 100.000 skaliert und die gréRtmdogliche erreichbare Position betragt
214.748,3647. Der mogliche Bereich fir die interne Verarbeitung geht von
-2.147.483.648 bis 2.147.483.647. Bei groReren Positionen geht der Roboter in den
Fehlerzustand.

HINWEIS

Wenn keine realen Achsen vorhanden sind, missen Sie in MOVISUITE® in die Pha-
se "Planung" wechseln, um das Softwaremodul MOVIKIT® MultiMotion einzufligen.
Damit die Konfigurationsdaten auf den MOVI-C® CONTROLLER geladen werden,
missen Sie anschlieRend jedoch wieder in die Phase "Inbetriebnahme" wechseln.

5. Aktivieren Sie die vorhandenen Hardware-Endschalter (optional).

Handbuch — MOVIKIT®
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1 02 Handbuch — MOVIKIT®

6. Aktivieren und konfigurieren Sie die Software-Endschalter (Hierbei sollen die Soft-
ware-Endschalter so gewahlt werden, dass sie um den Bremsweg entfernt im Ar-
beitsraum vor den Hardware-Endschaltern liegen).

7. Konfigurieren Sie die Referenzfahrt.

8. Konfigurieren Sie die Not-Halt-Rampen. Setzen Sie dabei den Ruck auf "0".
9. Konfigurieren Sie die Drehmomentgrenze.

10. Optimieren Sie den "Regler".
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Softwaremodul konfigurieren

7.7 MOVIKIT® Robotics konfigurieren

HINWEIS
i Detailliertere Informationen zur Bedienung der Engineering-Software MOVISUITE®
finden Sie in der dazugehdrigen Dokumentation.
1. Klicken Sie in MOVISUITE® auf das MOVIKIT® Robotics.
= Die Konfigurationsments des Softwaremoduls werden angezeigt. Die Konfigu-
rationsmens sind im Kapitel "Konfiguration" (— B 113) detailliert erlautert.
@ MOVISUITE® ame Planung Inbetriebnahme
(1] [2] (3] (4]
9007228165413771
[1] Schaltflache zum Zurtickkehren zur Projektiibersicht
[2] Hauptmeni der Softwaremodul-Konfiguration (Abschnitt MOVIKIT®)
[3] Untermenis der Konfiguration
[4] Einstellungsfelder der jeweiligen Untermenus
2. Konfigurieren Sie das Softwaremodul Uber die entsprechenden Einstellungsfelder.
HINWEIS
i Anderungen an der Konfiguration werden erst nach dem Aktualisieren der Konfigura-

tionsdaten wirksam. Klicken Sie dazu in der entsprechenden Meldung am Knoten
oder im Kontextment des MOVI-C® CONTROLLER auf [Konfigurationsdaten aktuali-
sieren]. Fir das  Aktualisieren der  Konfigurationsdaten  wird  der
MOVI-C® CONTROLLER angehalten und neu gestartet.

3. Klicken Sie nach Abschluss der Konfiguration auf die Schaltflache [1].

= Die Projektubersicht wird angezeigt.

Handbuch - MovikiTe ()3
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7.71 Feldbusanbindung einrichten

104  Handbuch — MOVIKIT®

Flhren Sie zum Einrichten der Feldbusanbindung des Softwaremoduls folgende
Schritte durch:

v Die "Konfiguration" (— & 113) des Softwaremoduls ist gedffnet.
Offnen Sie das Konfigurationsmenii "Feldbus-Schnittstelle".

2. Setzen Sie im Bereich "Feldbuskonfiguration" den Wert des Feldes "Feldbusanbin-
dung aktivieren" auf "Ja".

= Weitere Einstellungsfelder werden angezeigt.

3. Passen Sie die Werte der weiteren Einstellungsfelder ggf. an die Gegebenheiten
Ihres Systems an.

= Die Feldbusanbindung ist eingerichtet und die resultierende Prozessdatenbele-
gung wird angezeigt.
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7.8 IEC-Projekt generieren

e

Flhren Sie die folgenden Schritte durch, um mittels automatischer Codegenerierung
ein IEC-Projekt basierend auf den Konfigurationen in der MOVISUITE® zu erstellen.

v Das Konfigurieren des MOVISUITE®-Projekts ist abgeschlossen.

1. Klicken Sie in der Funktionssicht in der MOVISUITE® auf den Softwaremodul-Be-
reich des MOVI-C® CONTROLLER.

= Das MenU "IEC-Projekt" wird gedffnet.

@ MOVISUITE® El  Projectname Planung Inbetriebnahme
@ > Device 10 Kommunikation konfigurieren
Gerite-Eigenschaften 7.40 |EC’PFOJ'8kt

_ IEC-Projekt |EC-Projekteinstellungen
f=l Kommunikation
Funktion Wert

Gmndemstellungen Aktualisieren IEC-Projekt aktualisieren i dul i a

; ~ ) L - e
Funktionen Der IEC Editor wird ge und das IEC- Geratetopologie aus MOVISUITE® dbemehmen @
Projekt wi isiert.
Datenmanagement il
Neues Projekt Neues IEC-Projekt generieren

Diagnose
ge ein neues
rhandenes

[
tw ieben.
[ rcenns -
IEC Editor &ffnen IEC Editor offnen

MOVIRUN@ flexible

Der IEC Edftor wird mit dem aktuellen IEC-
% IEC-Projekt Projekt geoffnet. Am Projekt werden keine
Anderungen vorgenommen.
Datenmana ement

[i 9

Feldbus Symbolkonfiguration

Funktion

[asksystem
Bxport Symbolkenfiguration exportieren

Die Symbol den gewdhlten
Qrdner exportiert.

Katalog

36028817703378059

2. Kilicken Sie auf [Neues IEC-Projekt generieren].

= Der IEC-Editor wird gedffnet und ein neues IEC-Projekt wird erstellt.

HINWEIS

Werden nach dem erstmaligen Generieren des IEC-Projekts Anderungen an der Pro-
jekt-Struktur, in den Umrichterdatensatzen oder in der Softwaremodul-Konfiguration
vorgenommen, wird ein Meldungssymbol am MOVI-C® CONTROLLER-Knoten ange-
zeigt. Klicken Sie auf das Meldungssymbol, um néhere Informationen tiber die Ande-
rung zu erhalten und eine Aktualisierung des IEC-Projekts durchzufihren.

Handbuch — MOVIKIT®
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7.9 MOVIKIT® Feldbusmonitor importieren

Um den MOVIKIT® Feldbusmonitor zum Beobachten und Steuern der Feldbus-
Schnittstelle zu nutzen, muss dieser importiert werden.

Offnen Sie im IEC-Editor das Menii [Tools] > [Skripting] > [Scripts] > [F] und klicken
Sie auf den MenUeintrag [Fieldbusmonitor.py]. Weitere Informationen zur Verwendung
des MOVIKIT® Feldbusmonitors finden Sie im Kapitel "MOVIKIT® Feldbusmoni-
tor" (— B 218).

7.10 Steuerungsprogramm starten

1 06 Handbuch — MOVIKIT®

v

\

o > 0 Dd =

o

Der IEC-Editor und das generierte Projekt sind gedffnet.

MOVI-C® CONTROLLER und Engineering-PC sind verbunden.

Beheben Sie alle Fehler des Bibliotheksverwalters (siehe Meldungsfenster).
Beheben Sie alle Fehler der Vorkompilierung (siehe Meldungsfenster).

Klicken Sie im Menii [Erstellen] auf [Ubersetzen], um das Projekt zu tibersetzen.
Beheben Sie ggf. alle Fehler des Ubersetzens (siehe Meldungsfenster).

Klicken Sie im Men( [Online] auf [Einloggen], um sich auf der Steuerung einzulog-
gen.

Klicken Sie im MenU [Debug] auf [Start], um die Steuerung zu starten.

7. Wechseln Sie zur MOVISUITE®, 6ffnen Sie im Modus "Inbetriebnahme" durch Kili-

cken auf eine freie Stelle in der Funktionssicht das Kontextmeni und wahlen Sie
den Menieintrag [Gerateadressen aktualisieren].
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711 RobotMonitor installieren

Fir den Betrieb des MOVIKIT® Robotics ist die Installation des RobotMonitor notwen-
dig. FUhren Sie dazu folgende Schritte durch:

1.

Rufen Sie die SEW-Homepage (www.sew-eurodrive.de) auf und 6ffnen Sie dort
die Seite fur den Softwaredownload (Online Support / Daten & Dokumente / Soft-
ware)

Geben Sie in das Suchfeld den Begriff "RobotMonitor" ein und klicken Sie auf [Su-
chen].

Markieren Sie den Eintrag "RobotMonitor" in der Ergebnisliste und klicken Sie auf
[Auswahl als ZIP herunterladen].

Entpacken Sie die heruntergeladene ZIP-Datei.

5. Starten Sie Im Ordner mit den entpackten Dateien die *.exe und befolgen Sie die

Installationshinweise.

7111 Systemvoraussetzungen

Folgende Hardware wird vorausgesetzt:

Prozessor: 1 GHz 32-Bit- (x86) oder 64-Bit-Prozessor
Arbeitsspeicher: 4 GB RAM (empfohlen)

Festplatte: 40 MB freier Speicher insgesamt
Grafikkarte: 2 GB Grafikspeicher

Der RobotMonitor ist eine 32-Bit-Anwendung.

Sie bendtigen eines der folgenden Betriebssysteme:

Windows 7 min. SP1 32 Bit / 64 Bit
oder

Windows 8.1 32 Bit / 64 Bit

oder

Windows 10 32 Bit / 64 Bit

Beachten Sie beim Betrieb folgende Empfehlungen hinsichtlich der Auflésung:

Die beste Darstellung wird mit einer Aufldsung von 1280 x 800 px oder hdher er-
reicht

Die Verwendung von groRen Schriftarten und niedrigen Bildschirmauflésungen
kann dazu fihren, dass Informationen auf dem Display nicht angezeigt werden.

712 RobotMonitor starten

v

v

1.

Das Steuerungsprogramm mit MOVIKIT® Robotics ist auf dem
MOVI-C® CONTROLLER gestartet ("RUN").

Zwischen dem MOVI-C® CONTROLLER und dem Engineering-PC besteht eine
Ethernet-Verbindung.

Offnen Sie die Anwendungsdatei (RobotMonitor.exe) des Robotermonitors. Weite-
re Informationen zur Installation des Robotermonitors finden Sie im Kapitel "Robot-
Monitor installieren" (— & 107).

Handbuch — MOVIKIT®
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7.13  Verbindung zum MOVI-C® CONTROLLER aufbauen

jde

HINWEIS

Fir den Fall das keine Verbindung aufgebaut werden kann, finden Sie im Kapitel
"Kommunikation RobotMonitor/MOVI-C® CONTROLLER nicht méglich" (— B 238) In-
formationen zur Problembehebung.

1. Wahlen Sie die IP-Adresse aus: Standard-IP-Adresse des
MOVI-C® CONTROLLER (192.168.10.4) oder eine benutzerspezifische IP-Adres-
se.

@ 192.168.10.4
Start Communication
() 19218822

9007224167506187
2. Klicken Sie auf die Schaltflache [Start Communication].

= Die Verbindung ist aufgebaut und meldet an drei Stellen im RobotMonitor den
grun hinterlegten Status "Comm. OK".

= Der RobotMonitor kommuniziert erfolgreich mit dem Controller.

7.14 Benutzer verwalten (optional)

Zur Verwaltung der Zugriffsberechtigungen verschiedener Benutzer besitzt der Robot-
Monitor eine Benutzerverwaltung. In der Benutzerverwaltung kdnnen beispielsweise
Funktionen wie das Andern von SRL-Programmen fiir bestimmte Benutzer erlaubt
oder gesperrt werden. Siehe Kapitel "Benutzerverwaltung" (— B 139).

7.15 Bewegungsparametersatze einstellen

1 08 Handbuch — MOVIKIT®

Sowohl fir den Tippbetrieb als auch fiir die Bahn-Interpolation (z. B. flir Geraden) von
Gelenkachsen, kartesischen Achsen und Einzelachsen des Kinematikmodells, mis-
sen vorab die Bewegungsparameter eingestellt werden.

Grundlegende Erlauterungen zu diesem Thema finden Sie in den Kapiteln "Bewe-
gungsprofile" (— B 27), "Bewegungsparametersatze" (— B 28) und "Bewegungspara-
meter einstellen" (— 235). Es gelten dabei die festgelegten "Standardeinhei-
ten" (— B 28).

Tippbetrieb

Die Bewegungsparameter fur das Tippen der Gelenkachsen und der Einzelachsen be-
finden sich unter "MotionSet.Kinematic.Joint". Die Bewegungsparameter fir das Tip-
pen der translatorischen und rotatorischen kartesischen Achsen befinden sich unter
"MotionSet.Translation" und "MotionSet.Rotation".

Der Standardwert fir den Tippbetrieb ist Bewegungsparametersatz "8". Der Bewe-
gungsparametersatz fir den Tippbetrieb kann Uber die "Anwenderschnittstelle im IEC-
Programm" (— B 188) eingestellt werden. Dies ist vor allen dann wichtig, wenn die
Gelenkachsen des Roboters nicht mit den Einzelachsen Ubereinstimmen. In diesen
Fall sollte ein eigener Bewegungsparametersatz fur die Einzelachsen angelegt (z. B.
in Bewegungsparametersatz 7) und der Standartwert entsprechend angepasst wer-
den.
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In der aktuellen Softwareversion muss das Verhaltnis von Ruck zu Beschleunigung
bzw. Verzogerung fir die Erhdhung des resultierenden Rucks im Tippbetrieb vergro-
Rert werden. In zukiinftigen Versionen wird der resultierende Ruck dem eingestellten
Wert entsprechen.

Automatik-Betrieb

Die Bewegungsparameter fiir die Bahninterpolation befinden sich unter "MotionS-
et.Translation" und "MotionSet.Rotation".

In der aktuellen Softwareversion wird mit der parametrierten Beschleunigung im Auto-
matik-Betrieb auch verzdgert. In zukinftigen Versionen wird die eingestellte Verzdge-
rung auch im Automatik-Betrieb verwendet. Wenn z. B. stark beschleunigt und weich
verzdgert werden soll, ist das in der aktuellen Softwareversion durch Verwendung ver-
schiedener Bewegungsparametersatze fir die Bahnsegmente maglich.

v" Der RobotMonitor ist gestartet und verbunden.

v' Die Zugriffsberechtigung ist angefordert.

1. Wechseln Sie zum Register "Variables".

2. Wechseln Sie im Register "Variables" zum Register "MotionSet Var".
= Die 8 Bewegungsparametersatze werden angezeigt.

3. Klappen Sie die Details des gewlinschten Bewegungsparametersatzes ("MotionS-
et") durch Anklicken des Pfeils auf.

Klappen Sie unter "MotionSet" die Parametergruppe "Kinematic" auf.

5. Klappen Sie unter "Kinematic" die Parametergruppen der verwendeten Ge-
lenkachsen ("Joint") auf.

6. Stellen Sie jeweils fur die kinematische Gelenkachsen die Bewegungsparameter
Geschwindigkeit, Beschleunigung, Verzégerung und Ruck ein.

7. Klappen Sie unter "MotionSet" die Parametergruppen "Translation" und "Rotation”
auf.

8. Stellen Sie fur die Translation und die Rotation jeweils die Bewegungsparameter
Geschwindigkeit, Beschleunigung, Verzégerung und Ruck ein.

9. Klicken Sie zum Bestatigen |hrer Einstellungen auf die gelb markierte Schaltflache
[Send].

HINWEIS

Die Bewegungsparametersatze sind zunachst im flichtigen Speicher zwischenge-
speichert. Klicken Sie auf [Speichern], um die Bewegungsparametersatze dauerhaft
auf der Speicherkarte zu speichern.

Handbuch — MOVIKIT®

7

109



7

110

Inbetriebnahme

Achsen referenzieren und Funktionstest durchfiihren

7.16  Achsen referenzieren und Funktionstest durchfiihren

HINWEIS

jde

Beachten Sie beim Verwenden eines Kinematikmodells des Typs ROLLER GANTRY
die Besonderheit beim Referenzieren entsprechend der Beschreibung beim jeweili-

gen Kinematikmodell im Kapitel "Kinematic Model" (— B 113).

7.16.1 Funktionstest des simulierten Roboters

v' Es liegt kein Fehler vor.

1.

Klicken sie auf die Schaltflache [Simulate Inverters].

= Unten links auf der Benutzeroberflache des RobotMonitors erscheint die Rlick-
meldung Inverters connected.

Fahren Sie den Hochlauf mit dem RobotMonitor durch, indem Sie die Schritte aus
dem Kapitel "Prozess-Start" (— B 133) durchfihren.

Konfigurieren Sie die Bewegungsparametersatze.

4. Tippen Sie jede Achse des Roboters mit JOG_JOINT (+ und - Schaltflachen) in

die Nullstellungen der Gelenkachsen. Die Werte der Gelenkachsen werden im Ro-
botMonitor im Fenster der 3D-Simulation links oben angezeigt. Merken Sie sich
die Stellung der Gelenkachsen in der Nullstellung sowie die positive Bewegungs-
richtung der Gelenkachsen, wie sie in der 3D-Simulation angezeigt werden. Sie
mussen die realen Achsen entsprechend referenzieren und auch die Drehrichtung
der realen Achsen entsprechend einstellen. Siehe dazu "Untergeordnete Knoten
konfigurieren" (— B 100).

Tippen Sie den Roboter mit JOG_JOINT (+ und - Schaltflachen) an die Arbeits-
raumgrenzen und Uberprifen Sie diese.

Tippen Sie den Roboter mit JOG_CART (+ und - Schaltflachen) an die Arbeits-
raumgrenzen und Uberprifen Sie diese.

Erstellen Sie folgendes Testprogramm

N10 ROBMOTIONSET = 1
MN20  LIN Grundstellung BlendingDist:= 0

N30 END_PROG

Starten Sie das Testprogramm und warten Sie bis das Programmende erreicht ist.

9. Andern Sie mehrmals die Position der Grundstellung und testen Sie das Pro-

gramm erneut.

7.16.2 Referenzieren und Funktionstest am realen Roboter

Flhren Sie einen Funktionstest des Roboters durch, indem sie folgende Schritte
durchfihren:

1.

Handbuch — MOVIKIT®

Prifen Sie die positive Bewegungsrichtung aller Achsen Uber den Handbetrieb der
MOVISUITE® gemaR der Anzeige in der 3D-Simulation aus Schritt 4 in Kapitel
"Funktionstest des simulierten Roboters" (— & 110). Falls die positive Bewegungs-
richtung einer realen Achse nicht mit der positiven Bewegungsrichtung in der 3D-
Simulation Ubereinstimmt, konfigurieren Sie eine Drehrichtungsumkehr in
MOVISUITE®. Siehe dazu "Untergeordnete Knoten konfigurieren" (— B 100).
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Fihren Sie den Hochlauf mit dem RobotMonitor durch, indem Sie die Schritte aus
dem Kapitel "Prozess-Start" (— B 133) durchfihren.

Referenzieren Sie die Achsen lber die in MOVIKIT® Robotics integrierte Referen-
zierfunktion geman der Nullstellung, die Sie in Schritt 4 im Kapitel "Funktionstest
des simulierten Roboters" (— & 110) ermittelt haben. Wechseln Sie dafiir im Ro-
botMonitor in den Referenzierbetrieb, indem Sie rechts im Dropdown-Meni unter
"JOG CART", "JOG JOINT" und "JOG AXIS" den Referenzierbetriecb HOMING
auswahlen. Sie sehen nun, ob die jeweilige Achse bereits referenziert ist. Ist die
Achse nicht oder falsch referenziert, driicken und halten Sie den Start-Button der
jeweiligen Achse, um die Achse zu referenzieren. Die Achsen, die nicht referen-
ziert werden sollen, wechseln fir die Dauer des Referenzierens in den Not-Halt.

HINWEIS

Das Referenzieren von virtuellen Achsen ist mit dem Softwaremodul nicht mdglich.
Virtuelle Achsen melden dauerhaft, dass sie nicht referenziert sind. Simulierte Ach-
sen hingegen sind immer referenziert. Reale Achsen sind wahrend des Referenzie-
rens nicht referenziert. Das Referenzieren ist auch im Ul und Gber PD méglich (siehe
Kapitel "IEC-Programmierung" (— & 187) bzw. "Prozessdatenbelegung" (— & 204)).
AuRerdem ist das Referenzieren der Achsen Uber den Handbetrieb in MOVISUITE®
und oder Uber das MOVIKIT® MultiMotion (Zugriff anfordern, Referenzfahrt aktivieren
und starten, nach erfolgreicher Ausfihrung Zugriff zurickgeben) moglich.

4.

11.

Tippen Sie jede Achse des Roboters mit JOG_JOINT (+ und - Schaltflachen) und
vergleichen Sie die reale Bewegung mit der in der 3D-Simulation dargestellten Be-
wegung. Falls Sie eine Abweichung der Nullstellung oder der Bewegungsrichtung
erkennen, fihren Sie fur die jeweilige Achse nochmals Schritt 1 oder Schritt 2
durch.

Tippen Sie jede Achse des Roboters mit JOG_JOINT (+ und - Schaltflachen) um
eine bestimmte Strecke bei Linearachsen bzw. Winkel bei Drehachsen, z. B.
100 mm bzw. 90°. Prifen Sie, ob die jeweilige Achse des Roboters genau diese
Strecke bzw. diesen Winkel zuricklegt. Wenn dies nicht der Fall ist, korrigieren Sie
bitte die Einstellungen im Antriebsstrang der Achse in MOVISUITE®.

Tippen Sie anschlieRend den Roboter mit JOG_JOINT (+ und - Schaltflachen) an
die Arbeitsraumgrenzen und Uberprifen Sie diese.

Tippen Sie anschlielend den Roboter mit JOG_CART (+ und - Schaltflachen) an
die Arbeitsraumgrenzen und Uberprifen Sie diese.

Erstellen Sie folgendes Testprogramm

N10 ROBMOTIONSET = 1
MN20  LIN Grundstellung BlendingDist:= 0

N30 END_PROG

Starten Sie das Testprogramm und warten Sie bis das Programmende erreicht ist.

.Andern Sie mehrmals die Position der Grundstellung und testen Sie das Pro-

gramm erneut. Die Bewegungen des realen Roboters missen mit den in der 3D-
Simulation dargestellten Bewegungen Ubereinstimmen.

Erzeugen Sie eine IEC-Bootapplikation.

Handbuch — MOVIKIT®
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7 Inbetriebnahme

Roboter programmieren

717 Roboter programmieren

Nachdem der Roboter den Funktionstest bestanden hat, kann das Programmieren der
Bewegungsbahnen des Roboters erfolgen. Erstellen Sie hierzu mit dem RobotMonitor
SRL-Programme. Detailierte Informationen dazu erhalten Sie im Kapitel "SRL-Pro-
grammierung" (— B 137).

7.18 Roboter integrieren

1 1 2 Handbuch — MOVIKIT®

Nachdem die SRL-Programme mit dem RobotMonitor erstellt wurden, miissen diese
von einer Prozess-Steuerung (RobotMonitor, MOVI-C® CONTROLLER oder berge-
ordnete Steuerung) gestartet werden.

Detailierte Informationen dazu erhalten Sie im Kapitel "Ansteuerung durch die Pro-
zess-Steuerung” (— B 130).
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8.1
8.1.1

8.2

Konfiguration 8

Kinematic Model

Konfiguration

Kinematic Model

Model Selection

Parameterbezeichnung Beschreibung

Kinematic Model

Model Auswahl des Kinematikmodells

HINWEIS

Abhangig vom gewahlten Kinematikmodell werden weitere Untermenls mit spezifi-

fde

schen Einstellungsmdglichkeiten angezeigt. Detailliertere Informationen zur Konfigu-
ration der Kinematikmodelle und zu den darin enthaltenen Parametern finden Sie im
Kapitel "Kinematikmodelle" (— & 44).

Path Emergency Dynamics

A WARNUNG

Unkontrollierte Bewegungen des Roboters durch Ruck-Einstellung am Umrichter
Sachschaden und Tod

» Deaktivieren Sie den Ruck fiir den Not-Halt der Umrichter (auf O setzen)

HINWEIS

Diese Parameter sind auch die Obergrenzen fir die Verzégerung und den Ruck der

e

Roboterbewegung im Tipp- und Programmbetrieb.

Fir den Not-Halt auf der Bahn missen die Bewegungsparameter definiert werden.
Dabei wird nicht nach kartesischem Freiheitsgrad sondern zwischen Translation und
Rotation unterschieden. Siehe auch "Bewegungsparametersatze" (— B 28) und "Be-
wegungsparameter einstellen” (— B 235).

Parameterbezeichnung Beschreibung

Path Emergency Dynamics

Trans EStop Dec Bremsverzdgerung, mit der die Translation beim Not-
Halt auf der Bahn abgebremst wird.

Trans EStop Jerk Ruck, mit der die translatorische Bremsverzégerung
beim Not-Halt aufgebaut wird.

Rot EStop Dec Bremsverzdgerung, mit der die Rotation beim Not-
Halt auf der Bahn abgebremst wird.

Rot EStop Jerk Ruck, mit der die rotatorische Bremsverzdgerung
beim Not-Halt aufgebaut wird.

Die Not-Halt-Rampen missen so gewahlt werden, dass sie...

* jederzeit von den Umrichtern des Roboters durchgefihrt werden kdnnen, ohne
dass diese einen Fehler melden (Schleppfehler, Drehzahluberwachung, ...).

+ die Mechanik nicht beschadigen.
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8 Konfiguration

Cartesian Limits

keine unerwiinschten Schwingungen und Gerausche beim Bremsen verursachen.
den maximal erlaubten Bremsweg einhalten.

8.3 Cartesian Limits

Parameterbezeichnung Beschreibung

Cartesian SWLS

Kartesische Software-Endschalter
Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Software-Endschalter" (— B 43).

8.4 Transformations

114  Handbuch — MOVIKIT®

Parameterbezeichnung Beschreibung

Tool Transformation

Koordinatentransformation vom Flanschkoordinatensystem zum Werkzeugkoordina-
tensystem

Das Flanschkoordinatensystem ist dabei das kartesisches Koordinatensystem, das
sich aus dem Basiskoordinatensystem mithilfe der direkten kinematischen Transfor-
mation ergibt. Mittels dieser Transformation kdnnen Versatze und Verdrehungen
durch das Werkzeug des Roboters bertcksichtigt werden, die nicht bereits im Kine-
matikmodell berlicksichtigt sind. Diese Transformation kann im Betrieb nicht mehr
verandert werden.
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Konfiguration 8

Axis-Joint Transformations

8.5 Axis-Joint Transformations

8.5.1 Couplings Tabelle

Konfigurationsment zum Konfigurieren von Kopplungsfaktoren zwischen Einzelach-
sen (Axis) und Gelenkachsen (Joint). Der Kopplungsfaktor gibt dabei an, wie viel Ein-
fluss eine Einzelachse auf eine Gelenkachse hat, die ihr nicht direkt zugeordnet ist,
d. h. nicht den gleichen Index hat. Wenn keine Kopplung vorliegt, genuigt es, die An-
zahl der Kopplungen auf 0 einzustellen. Wenn man diese groRer als 0 einstellt, wird
eine Tabelle mit einer Zeile pro Kopplung eingeblendet. Fir jede Kopplung kann man
den Eingangsindex, den Ausgangsindex und den Koppelfaktor einstellen.

Beispiel Dreht sich die Einzelachse 4 um 20 °, wirde sich bei einer Kopplung mit Eingangsin-
dex 4, Ausgangsindex 5 und einem (nur theoretisch mdglichen) Koppelfaktor von 0
nur die Gelenkachse 4 um 20 ° drehen. Ist der Koppelfaktor jedoch 1, werden sowohl
die Gelenkachse 4 als auch die Gelenkachse 5 um 20 ° gedreht. Gelenkachse 5 wird
zusatzlich um den Wert von Einzelachse 5 gedreht. Kopplungen zwischen den Ach-
sen werden z. B. mittels Parallelogrammen oder Riemenkonstruktionen realisiert.
Auch die Handachsen typischer ARTICULATED Knickarmroboter sind in der Regel
gekoppelt.

Parametrierung Parameter Beschreibung

Couplings

Number of Couplings |Anzahl der Kopplungen

Bei einer Einstellung groRer 0, wird die Kopplungsfaktorenta-
belle mit den Spalten "Faktor", "Eingangsindex" und "Aus-
gangsindex" eingeblendet.

Eingangsindex Einzelachse, von der die Kopplung den Positionswert neh-
men soll.
Ausgangsindex Gelenkachse, zu der die Kopplung den Positionswert der

Einzelachse (mit dem Faktor gewichteten) addieren soll.

Faktor Faktor, mit dem der Positionswert der Einzelachse gewichtet
wird, bevor er dann auf die Gelenkachse addiert wird.
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8 Konfiguration

Axis-Joint Transformations

8.5.2 Cranks Tabelle

Linear axis to rotary

Beispiel:

Parametrierung

1 1 6 Handbuch — MOVIKIT®

Cranks (Kurbeln) werden auf vielféltige Arten zur Ubertragung von Bewegungen ver-
wendet. In diesem Konfigurationsmeni kann die Ubertragung der Bewegung einer
Einzelachse (Axis) auf die zugehdrige Gelenkachse (Joint) parametriert werden.

Wenn die Anzahl der Cranks auf 0 eingestellt wird, entsprechen alle Einzelachsen di-
rekt den Gelenkachsen mit dem gleichen Index. In diesem Fall ist einer linearen Ein-
zelachse mit Index j also eine lineare Gelenkachse mit dem gleichen Index j zugeord-
net. Entsprechend ist einer rotativen Einzelachse mit Index k eine rotative Gelenkach-
se mit Index k zugeordnet.

Wird die Anzahl der Cranks auf einen Wert n grof3er O eingestellt, konnen n Cranks
parametriert werden. Hierzu wird eine Tabelle mit je einer Zeile pro Crank eingeblen-
det. Fir jeden Crank kénnen "Index", "Crank-Typ" und die fir den Typ erforderlichen
Parameter eingestellt werden.

joint
Bei diesem Crank-Typ wird die Bewegung einer linearen Einzelachse in die Bewe-
gung einer rotativen Gelenkachse tbertragen.

Negative Drehrichtung

Parameter 4 : o
(hier Gelenkposition -40°)

Parameter 3

(hier negativ) Drehgelenk

9007228304930315

Im abgebildeten Beispiel sind Parameter 1, 2 und 4 positiv, Parameter 3 ist negativ.
Da Parameter 2 positiv ist, bewegt sich die lineare Einzelachse in der Abbildung ober-
halb der rotativen Gelenkachse. Ware Parameter 2 negativ, wiirde sich die lineare
Einzelachse unterhalb der rotativen Gelenkachse bewegen. Der Roboterarm hat in
dem Beispiel den Gelenkachswert -40°. Zeigt der Roboterarm z. B. horizontal nach
rechts, hat er den Gelenkachswert 0°. Zeigt der Roboterarm z. B. senkrecht nach
oben, hat er den Gelenkachswert -90°. Die lineare Einzelachse misste also zum An-
fahren von 0° gegeniber der Stellung in der Abbildung verlangert und zum Anfahren
von -90° verkurzt werden.

Parameter |Beschreibung

Cranks

Index Index von Einzelachse und Gelenkachse, zwischen denen der Crank
wirkt.

Parameter 1 | Versatz, ausgehend von der rotativen Gelenkachse, entlang des Ro-
boterarms, der um die rotative Gelenkachse gedreht wird, hin zum
Scharniergelenk zwischen linearer Einzelachse und Roboterarm
(Parameter 1 > 0)
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Konfiguration
Axis-Joint Transformations

Parameter |Beschreibung

Parameter 2 | Zusatzlicher Versatz, senkrecht zum Roboterarm, in Bewegungsebene
des Roboterarms, hin zum Scharniergelenk zwischen linearer Ein-
zelachse und Roboterarm. Abhangig vom Vorzeichen von Parameter 2
bewegt sich die lineare Einzelachse auf der einen oder der anderen
Seite der rotativen Gelenkachse.

Parameter 3 | Versatz, ausgehend von der rotativen Gelenkachse, entlang der Achse
des Roboterarms bei Gelenkachswert 0°, hin zum Scharniergelenk
zwischen der Verankerung und der linearen Einzelachse. (Parameter 3
< 0)

Parameter 4 | Zusatzlicher Versatz, senkrecht zur Achse von Parameter 3, in Bewe-
gungsebene des Roboterarms, hin zum Scharniergelenk zwischen der
Verankerung und der linearen Einzelachse.

Parameter |nicht verwendet
5.8

Winding axis to linear joint

Beispiel

Bei diesem Crank-Typ wird die Bewegung einer rotativen Einzelachse in die Bewe-
gung einer linearen Gelenkachse Ubertragen. Insbesondere wird z. B. ein Riemen
Ubereinander auf die Einzelachse aufgewickelt, so dass sich der effektive Durchmes-
ser der rotativen Einzelachse wahrend der Drehung verandert.

Parameter 1 [A]

—p — [B]

| —
Parameter 2 ——>fj+—
[Delta]
Position 0 M Y "
[Delta]

y

Im abgebildeten Beispiel ist links die Nullstellung der Achse dargestellt, mit Parame-
ter 1 als effektivem Radius in dieser Stellung und Parameter 2 als Dicke des Wickel-
materials.

In Fall [A] nimmt der effektive Radius in positiver Drehrichtung (griiner Pfeil) zu. Die
positive Bewegungsrichtung der linearen Gelenkachse zeigt in dem Fall in der Abbil-
dung nach oben.

In Fall [B] nimmt der effektive Radius in positiver Drehrichtung (griiner Pfeil) ab. Die
positive Bewegungsrichtung der linearen Gelenkachse zeigt in dem Fall in der Abbil-
dung nach unten.

Handbuch — MOVIKIT®
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8 Konfiguration

Axis-Joint Transformations

Parametrierung

Inbetriebnahme

1 1 8 Handbuch — MOVIKIT®

Parameter |Beschreibung

Cranks

Index Index von Einzelachse und Gelenkachse, zwischen denen der Crank
wirkt.

Parameter 1 | Nur verwendet, wenn Parameter 8 = 0 oder 1

Effektiver Radius der rotativen Einzelachse in der Nullstellung der Ach-
se
(Parameter 1 > 0)

Parameter 2 | Nur verwendet, wenn Parameter 8 =0
Dicke des gewickelten Materials
e Parameter 2 > 0:

Fall [A], wobei der effektive Radius in positiver Drehrichtung zu-
nimmt

e Parameter 2 = 0:
Effektiver Radius andert sich nicht
 Parameter 2 < 0:

Fall [B], wobei der effektive Radius in positiver Drehrichtung ab-
nimmt.
Die Materialdicke ist hierbei der Betrag von Parameter 2.

Parameter |Partiell verwendet, wenn Parameter 8 # 0
3.7 (siehe Beschreibung "Inbetriebnahme™")

Parameter 8 | Kennzeichnung der Eingabe von Parametern
(siehe Beschreibung "Inbetriebnahme™")

Die rotative Einzelachse muss im Antriebsstrang mit der Einheit Grad [°] konfiguriert
werden (obwohl eine lineare Gelenkachse des ausgewahlten Kinematikmodells ange-
trieben wird). Die Umrechnung von der rotativen Einzelachse in eine lineare Ge-
lenkachse erfolgt durch den Crank.

Die Software-Endschalter miissen so eingestellt sein, dass das Wickelmaterial nicht
weiter abgewickelt wird als mechanisch maoglich. Fir die korrekte Funktion der Softwa-
re-Endschalter der Gelenkachsen und der kartesischen Achsen im Softwaremodul,
mussen die Parameter gemaf folgender Beschreibung korrekt eingestellt sein.

Wenn die erforderlichen Parameter 1 und 2 bekannt sind, werden diese einfach einge-
geben. Hierzu muss in Parameter 8 der Wert 0 eingegeben werden.

Wenn jedoch Unsicherheiten bestehen und eine hohe Genauigkeit erzielt werden soll
(insbesondere zur Berucksichtigung der Langung und Verringerung der Dicke des Wi-
ckelmaterials unter Last), lasst sich der Crank gemaR der im Folgenden beschriebe-
nen Vorgehensweisen auf verschiedene Arten vermessen. In allen Varianten kénnen
Sie die effektiv verwendeten Parameter 1 (effektiver Radius in Nullstellung) und Para-
meter 2 (Dicke des gewickelten Materials) zu Diagnosezwecken nach Aktualisierung
der Konfigurationsdaten und Start des MOVI-C® CONTROLLER im IEC-Editor ausle-
sen:

SEW GVL Internal.MyRobot.fbAxisJointTransformation.
stOut.stConfig.astCrank[Index].alrPar[l bzw. 2]
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Konfiguration 8

Axis-Joint Transformations

Vermessung bei Einstellung Parameter 8 = 1 (Nullstellung anfahrbar)

Wenn die Nullstellung in der Nahe des negativen Endes des Verfahrbereichs festge-
legt ist, bietet sich folgende Vorgehensweise an.

Bei dieser Vorgehensweise werden neben Parameter 8 (Wert = 1) 3 Parameter konfi-
guriert. Parameter 1 wird dabei explizit eingegeben. Parameter 2 wird beim Starten
des MOVI-C® CONTROLLER automatisch berechnet.

1. Verfahren Sie die Achse z. B. mittels JOG_AXIS in die Nullstellung, die mdglichst
nah am negativen Ende des Verfahrbereichs der Achse festgelegt ist.

Markieren Sie die Position der linearen Gelenkachse im Raum in dieser Stellung.
Messen Sie den effektiven Wickelradius in dieser Stellung mit einem Maf3band
= Parameter 1

4. Verfahren Sie die Achse mdglichst weit bis zum positiven Ende des Verfahrbe-
reichs der Achse.

5. Lesen Sie die neue "Achsposition" aus:

= SEW GVL.Interface MyRobot.Basic.OUT.SetpointPose.
alrKinematicAXis[Index]

= Parameter 3

6. Messen Sie die (positive) Strecke "Delta" (blauer Pfeil in Abbildung) zwischen der
zuvor angebrachten Markierung und der neuen Position der linearen Gelenkachse
mit einem MaRband

= Parameter 4

7. Geben Sie die ermittelten Werte flir Parameter 1, 3 und 4 ein sowie den Wert 1 flr
Parameter 8 und aktualisieren Sie die Konfiguration.

= Der Crank ist korrekt parametriert, wenn der Gelenkachswert in der Position, in
der "Delta" gemessen wurde, mit "Delta" Ubereinstimmt:

= SEW GVL.Interface MyRobot.Basic.OUT.SetpointPose.
alrKinematicdJoint[Index]

Alternative Vorgehensweise bei Einstellung Parameter 8 = 1

Wenn die Nullstellung in der Nahe des positiven Endes des Verfahrbereichs der Ach-
se liegt, ergeben sich zur beschriebenen Vorgehensweise die folgenden Unterschie-
de. Die anderen Schritte sind identisch.

Schritt 1: Verfahren Sie die Achse in die Nullstellung in der N&he des positiven Endes
des Verfahrbereichs der Achse.

Schritt 4: Verfahren Sie die Achse moglichst weit bis zum negativen Ende des Ver-
fahrbereichs der Achse.

Schritt 5: Messen Sie die (negative) Strecke "Delta" und geben Sie den Wert als ne-
gative Zahl in Parameter 3 ein.

Vermessung bei Einstellung Parameter 8 = 2 (Nullstellung mittig oder nicht anfahrbar)

Wenn die Nullstellung etwa mittig im Verfahrbereich liegt, sodass die Strecke fir die
Vermessung verkulrzt ware oder die Nullstellung auRerhalb des Verfahrbereichs liegt,
bietet sich die folgende Vorgehensweise an.
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Axis-Joint Transformations

Bei dieser Vorgehensweise werden neben Parameter 8 (Wert = 1) 4 Parameter konfi-
guriert. Parameter 1 und Parameter 2 werden beim Starten des
MOVI-C® CONTROLLER automatisch berechnet.

1. Verfahren Sie die Achse z. B. mittels JOG_AXIS mdglichst weit bis zum negativen
Ende des Verfahrbereichs der Achse.

2. Lesen Sie die Position der Achse aus:

= SEW GVL.Interface MyRobot.Basic.OUT.SetpointPose.
alrKinematicAXis[Index]

= Parameter 3
3. Markieren Sie die Position der linearen Gelenkachse im Raum in dieser Stellung.

Messen Sie den effektiven Wickelradius "Radius" in dieser Stellung mit einem
MaRband

= Parameter 4

5. Verfahren Sie die Achse nun moglichst weit bis zum positiven Ende des Verfahr-
bereichs der Achse.

6. Lesen Sie die neue Position der Achse aus:

= SEW GVL.Interface MyRobot.Basic.OUT.SetpointPose.
alrKinematicAXis[Index]

= Parameter 5

7. Messen Sie die (positive) Strecke "Delta" zwischen der zuvor angebrachten Mar-
kierung und der neuen Position der linearen Gelenkachse mit einem Mafiband

= Parameter 6

8. Geben Sie die ermittelten Werte fiir Parameter 3 bis 6 sowie den Wert "2" fur Pa-
rameter 8 ein und aktualisieren Sie die Konfiguration.

9. Die korrekte Parametrierung des Cranks ist plausibel, wenn die Differenz der Ge-
lenkachswerte in den beiden Messpunkten dem Wert "Delta" entspricht.

Alternative Vorgehensweise bei Einstellung Parameter 8 = 2

Wenn der effektive Wickelradius im Gegensatz zur "Vermessung bei Einstellung Para-
meter 8 = 2" am positiven Ende des Verfahrbereichs der Achse gemessen werden
soll, ergeben sich zur beschriebenen "Vermessung bei Einstellung Parameter 8 = 2"
die folgenden Unterschiede. Die anderen Schritte sind identisch.

Schritt 1: Verfahren Sie die Achse mdglichst weit bis zum positiven Ende des Ver-
fahrbereichs der Achse.

Schritt 5: Verfahren Sie die Achse mdglichst weit bis zum negativen Ende des Ver-
fahrbereichs der Achse.

Schritt 6: Messen Sie die (negative) Strecke "Delta" und geben Sie den Wert als ne-
gative Zahl in Parameter 6 ein.

Vermessung bei Einstellung Parameter 8 = 3 (Wickelradius nicht messbar)

Wenn der effektive Wickelradius nicht messbar ist, z. B. weil mechanisch nicht zu-
ganglich, bietet sich die folgende Vorgehensweise an.

1 20 Handbuch — MOVIKIT®
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Konfiguration 8

Axis-Joint Transformations

Bei dieser Vorgehensweise werden neben Parameter 8 (Wert = 1) 5 Parameter konfi-
guriert. Parameter 1 und Parameter 2 werden beim Starten des
MOVI-C® CONTROLLER automatisch berechnet.

1. Verfahren Sie die Achse z. B. mittels JOG_AXIS mdglichst weit bis zum negativen
Ende des Verfahrbereichs der Achse.

2. Lesen Sie die Position der Achse aus.

= SEW GVL.Interface MyRobot.Basic.OUT.SetpointPose.
alrKinematicAXis[Index]

= Parameter 3
3. Markieren Sie die Position der linearen Gelenkachse im Raum in dieser Stellung.
4. Verfahren Sie die Achse nun etwa bis zur Mitte des Verfahrbereichs der Achse.
Lesen Sie die neue Position der Achse aus.

= SEW GVL.Interface MyRobot.Basic.OUT.SetpointPose.
alrKinematicAxis[Index]

= Parameter 4

6. Messen Sie die (positive) Strecke "Delta 1" zwischen der zuvor angebrachten Mar-
kierung und der neuen Position der linearen Gelenkachse mit einem Mafiband

= Parameter 5

7. Verfahren Sie die Achse nun moglichst weit bis zum positiven Ende des Verfahr-
bereichs der Achse.

8. Lesen Sie die neue Position der Achse aus.

= SEW GVL.Interface MyRobot.Basic.OUT.SetpointPose.
alrKinematicAxis[Index]

= Parameter 6

9. Messen Sie die (positive) Strecke "Delta 2" zwischen der zuvor in Schritt 3 ange-
brachten Markierung und der neuen Position der linearen Gelenkachse mit einem
MaRband

= Parameter 7

10. Geben Sie die ermittelten Werte fiir Parameter 3 bis 7 sowie den Wert "3" fir Pa-
rameter 8 ein und aktualisieren Sie die Konfiguration.

11. Die korrekte Parametrierung des Cranks ist plausibel, wenn die Differenzen der
Gelenkachswerte in den Messpunkten 2 und 3 vom Messpunkt 1 den Werten "Del-
ta 1" und "Delta 2" entsprechen.
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Feldbus-Schnittstelle

8.6 Feldbus-Schnittstelle

8.6.1 Allgemeine Einstellungen

Parameterbezeichnung Beschreibung

Feldbuskonfiguration

Feldbusanbindung aktivieren Aktivierung der Feldbusanbindung. Weitere Infor-
mationen finden Sie im Kapitel "Feldbus-Schnitt-
stelle" (— B 204)

Startadresse Festlegung der Startadresse des Softwaremoduls
in der Feldbus-Schnittstelle des
MOVI-C® CONTROLLER

Prozessdatenlange Basierend auf der Konfiguration automatisch be-
rechnete Prozessdatenlange

Nachkommastellen iiber Feldbus

Tabelle zum Einstellen der Nachkommastellen flir Position, Geschwindigkeit, Be-
schleunigung und Ruck fiir die Translation und die Rotation tber den Feldbus. Da
die Posen- und Geschwindigkeitswerte Uber den Feldbus nur als ganze Zahlen tber-
tragen werden kdnnen, wird so eine hohere Genauigkeit erzielt. Diese Einstellungen
gelten fir alle Variablen in der Feldbus-Schnittstelle des gewahlten Typs.

Wenn die Nachkommastellen im Softwaremodul groRer 0 eingestellt sind, werden die
Eingangswerte im MOVI-C® CONTROLLER vor der Verarbeitung als Gleitkomma-
zahl mit dem Faktor 1QAnzah Nachkommastelien djjysidiert, Andererseits werden die Ausgangs-
werte im MOVI-C® CONTROLLER mit diesem Faktor multipliziert, bevor sie zur iber-
geordneten Steuerung Ubertragen werden.

Wenn z. B. die Nachkommastellen auf 2 eingestellt sind und in einem Eingangswort
des MOVI-C® CONTROLLER der Wert 1 steht, wird im Controller mit dem Wert 0.01
gearbeitet. Wenn die Nachkommastellen auf 2 eingestellt sind und in einem Aus-
gangswort des MOVI-C® CONTROLLER der Wert 1 steht, muss dieser Wert in der
Ubergeordneten Steuerung als 0.01 interpretiert werden.

Feldbusprofilvorlage

Feldbusprofil Auswahl des Feldbusprofils:
« Standardprofil fur die Positionierung
* Flexibles, parametrierbares Profil

Weitere Informationen finden Sie im Kapitel
"Feldbusprofile" (— B 204).

Abhangig vom gewahlten Feldbusprofil stehen weitere Einstellungsmaglichkeiten zur
Verfugung.

Feldbusprofil: Standardprofil fiir die Positionierung

Parameterbezeichnung Beschreibung

Feldbuskonfiguration

1 22 Handbuch — MOVIKIT®
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Konfiguration
Feldbus-Schnittstelle

Parameterbezeichnung

Beschreibung

Maximale Anzahl der Bahnseg-
mente pro Telegramm (Zielpose
sowie Warte- und Endsignale)

Die maximale Anzahl von Bahnsegmenten wird in
einem Telegramm Ubertragen und kann ohne Ge-
nau-Halt zwischen den Bahnsegmenten abgefah-
ren werden. Mittels der in den Bahnsegmenten
enthaltenen Endsignale kann die Anzahl der
Bahnsegmente im Betrieb von Bahn zu Bahn zwi-
schen 1 und der maximalen Anzahl angepasst
werden.

Feldbusprofil: Flexibles, parametrierbares Profil

Parameterbezeichnung

Beschreibung

Konsistenz eines Telegramms

Grofe der konsistenten Blocke

Einstellung der von der tibergeordneten Steue-
rung verwendeten GroRe der konsistenten Blocke
im Bereich der Feldbus-Schnittstelle des Softwa-
remoduls. Die GroRe ist dabei im Bereich der
Feldbus-Schnittstelle des Softwaremoduls auf der
Ubergeordneten Steuerung flr alle konsistenten
Blocke gleich zu halten (bis auf den letzten = Pa-
rameter "Anzahl der konsistenten Blocke")

Anzahl der konsistenten Blocke

Einstellung der von der libergeordneten Steue-
rung verwendeten Anzahl der konsistenten BIl6-
cke im Bereich der Feldbus-Schnittstelle des
Softwaremoduls

Erweiterungsmodule

Aktivierung Roboter-Diagnose-
Modul

Zuordnung des Erweiterungsmoduls "Roboter-
Diagnose-Modul" auf dem Bus. Es wird empfoh-
len, das Erweiterungsmodul zu aktivieren.

GrofRe einer Posenvariablen

Tabelle zum Einstellen der Gro3e der einzelnen Koordinaten aller Posen in der Feld-
bus-Schnittstelle des Softwaremoduls. Dabei kann jeweils zwischen "Nein (0 Bit)",
"WORD (16 Bit)" und "DWORD (32 Bit)" gewahlt werden.

Die Summe der Bits Uber alle Koordinaten ergibt die PosengréRe auf dem Bus. Stan-
dardmaRig werden nur X, Y, Z, A als WORD ubertragen. Bei B und C ist "Nein" aus-
gewabhlt. Dies gilt auch fiir das "Standardprofil fir die Positionierung”. Nur wenn sich
die gesamte Posengrofle verandert (z. B. durch die Hinzunahme von B als WORD),
verschieben sich weitere Signale in der Schnittstelle (im Beispiel dann jeweils um ein

WORD pro Pose nach hinten).

Handbuch — MOVIKIT®
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Konfiguration
Feldbus-Schnittstelle

8.6.2 Standard-Bahnsegmente

fde

HINWEIS

Nur sichtbar bei der Auswahl des Feldbusprofils "Flexibles, parametrierbares Profil".

Parametergruppe / Beschreibung

Sollwerte

Anzahl der Standard-Bahnsegmente pro konsistentem Block

Einstellung zum Hinzukonfigurieren von Standard-Bahnsegmente in jedem konsis-
tenten Block. Die maximale Anzahl hangt dabei von der GréRe des konsistenten
Blocks, der Posengrofie und den bereits durch andere Signale verbrauchten Pro-
zessdatenwortern ab. Wenn mehrere konsistente Blocke verwendet werden sollen,
muss der Parameter "Anzahl der konsistenten Blocke" unter "Allgemeine Einstellung"
entsprechend angepasst werden.

8.6.3 Weitere Posen

e

124  Handbuch — MOVIKIT®

HINWEIS

Nur sichtbar bei der Auswahl des Feldbusprofils "Flexibles, parametrierbares Profil".

Parametergruppe / Beschreibung

Variablenanzahl auf dem Bus

Einstellung zum Hinzukonfigurieren von SRL-Programmvariablen dieses Typs als
Soll- oder Istwert in jedem konsistenten Block. Die maximale Anzahl hédngt dabei von
der GroRe des konsistenten Blocks, der GroRe der Variable und den bereits durch
andere Signale verbrauchten Prozessdatenwortern ab. Wenn mehrere konsistente
Blocke verwendet werden sollen, muss der Parameter "Anzahl der konsistenten BI6-
cke" unter "Allgemeine Einstellung" entsprechend angepasst werden.

Verséatze in der Bool-Variablenliste

Parameter zum Verschieben des Versatzes der Soll- bzw. Istwerte in der Roboterva-
riablen-Liste diesen Typs. Der Wert kann zwischen 1 und 100 gewahlt werden, wobei
es nicht zu Uberschneidung mit anderweitig verwendeten Variablen kommen darf
(zwischen den Soll- und Istwerten, den Variablen aus den Bahnsegmenten - begin-
nen mit 1 - sowie Variablen die nicht Gber den Bus Ubertragen werden). Geniigend
Abstand zu den anderweitig verwendeten Variablen wird empfohlen, damit beim Hin-
zufiigen weiterer Variablen das SRL-Programm nicht angepasst werden muss.
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8.6.4

Konfiguration
Feldbus-Schnittstelle

Weitere Reals

fde

HINWEIS

Nur sichtbar bei der Auswahl des Feldbusprofils "Flexibles, parametrierbares Profil".

Parametergruppe / Beschreibung

Variablenanzahl auf dem Bus

Einstellung zum Hinzukonfigurieren von SRL-Programmvariablen dieses Typs als
Soll- oder Istwert in jedem konsistenten Block. Die maximale Anzahl hangt dabei von
der GroRRe des konsistenten Blocks, der GroRe der Variable und den bereits durch
andere Signale verbrauchten Prozessdatenwdrtern ab. Wenn mehrere konsistente
Bldcke verwendet werden sollen, muss der Parameter "Anzahl der konsistenten BI6-
cke" unter "Allgemeine Einstellung" entsprechend angepasst werden.

Versatze in der Real-Variablenliste

Parameter zum Verschieben des Versatzes der Soll- bzw. Istwerte in der Roboterva-
riablen-Liste diesen Typs. Der Wert kann zwischen 1 und 100 gewahlt werden, wobei
es nicht zu Uberschneidung mit anderweitig verwendeten Variablen kommen darf
(zwischen den Soll- und Istwerten, den Variablen aus den Bahnsegmenten - begin-
nen mit 1 - sowie Variablen die nicht Gber den Bus Ubertragen werden). Genuigend
Abstand zu den anderweitig verwendeten Variablen wird empfohlen, damit beim Hin-
zufigen weiterer Variablen das SRL-Programm nicht angepasst werden muss.

Sollwerte in der Real-Variablenliste

Tabelle zum Einstellen der GréRe auf dem Bus sowie des Typs der Nachkommastel-
len der konfigurierten Real-Variablen. Die Einstellung der Anzahl Nachkommastellen
wird unter "Allgemeine Einstellungen" vorgenommen, siehe Parameter "Nachkom-
mastellen Uber Feldbus".

Istwerte in der Real-Variablenliste

Tabelle zum Einstellen der GréRe auf dem Bus sowie des Typs der Nachkommastel-
len der konfigurierten Real-Variablen. Die Einstellung der Anzahl Nachkommastellen
wird unter "Allgemeine Einstellungen" vorgenommen, sieche Parameter "Nachkom-

mastellen lGber Feldbus".
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8 Konfiguration
Physics

8.6.5 Weitere Bools

fde

HINWEIS

Nur sichtbar bei der Auswahl des Feldbusprofils "Flexibles, parametrierbares Profil".

Parametergruppe / Beschreibung

Variablenanzahl auf dem Bus

Einstellung zum Hinzukonfigurieren von SRL-Programmvariablen dieses Typs als
Soll- oder Istwert in jedem konsistenten Block. Die maximale Anzahl hangt dabei von
der GroRRe des konsistenten Blocks, der GroRe der Variable und den bereits durch
andere Signale verbrauchten Prozessdatenwdrtern ab. Wenn mehrere konsistente
Bldcke verwendet werden sollen, muss der Parameter "Anzahl der konsistenten BI6-
cke" unter "Allgemeine Einstellung" entsprechend angepasst werden.

Versatze in der Bool-Variablenliste

8.7 Physics

jde

1 26 Handbuch — MOVIKIT®

Parameter zum Verschieben des Versatzes der Soll- bzw. Istwerte in der Roboterva-
riablen-Liste diesen Typs. Der Wert kann zwischen 1 und 100 gewahlt werden, wobei
es nicht zu Uberschneidung mit anderweitig verwendeten Variablen kommen darf
(zwischen den Soll- und Istwerten, den Variablen aus den Bahnsegmenten - begin-
nen mit 1 - sowie Variablen die nicht Gber den Bus Ubertragen werden). Genuigend
Abstand zu den anderweitig verwendeten Variablen wird empfohlen, damit beim Hin-
zufigen weiterer Variablen das SRL-Programm nicht angepasst werden muss.

HINWEIS

Nur bei den Kinematikmodellen sichtbar, die eine Physiksimulation unterstltzen. Bei
jedem "Kinematikmodell" (— B 44) ist angegeben, ob es die Physiksimulation unter-
stutzt. Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Physiksimulation" (— B 95).

Die Physiksimulation ermittelt die zu erwartenden Kraft-Momenten-Belastungen auf
die Antriebe von Robotern. Dabei werden die Antriebsmomente (und abhangig vom
Kinematikmodell zusatzlich Kippmomente und Querkrafte) zyklisch abhangig von
Massen, Beschleunigungen und Stellungen der Armglieder berechnet. Diese Belas-
tungen konnen vom MOVI-C® CONTROLLER exportiert und in die SEW-Workbench
importiert werden, um dort eine Antriebsauswahl fir den Roboter zu treffen (Projektie-
rung).

Die Physiksimulation bietet den Vorteil einer realitatsgetreuen Ermittlung der Kraft-Mo-
menten-Belastungen mit exakt den Bewegungsprofilen, die an der realen Anlage ab-
gefahren werden.

Parameterbezeichnung Beschreibung

General Settings

Physiksimulation aktivieren Aktivierung der Physiksimulation

Abhangig vom gewahlten Kinematikmodell werden bei aktivierter Physiksimulation fol-
gende Untermentus mit spezifischen Einstellungsmdglichkeiten angezeigt:

Fir alle Armglieder des gewahlten Kinematikmodells missen die folgenden Tragheits-
eigenschaften definiert werden.
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fde

Konfiguration
Physics

HINWEIS

Beim TRIPOD_RRR_M10 wird davon ausgegangen, dass alle drei Oberarme und al-
le drei Unterarme identische Massen, Schwerpunkte und Tragheiten aufweisen.

Parameterbezeichnung Beschreibung

[Kinematikmodell] DynamicModel

Mass Masse des Armgliedes.

Center of gravity (X, Y, Z) Schwerpunkt des Armgliedes. X, Y und Z beziehen
sich auf das LCS (Link Coordinate System) des Arm-
gliedes.

Inertia (XX, YY, ZZ, XY, XZ, Tragheitsmatrix um den Schwerpunkt. X, Y und Z

ZX) beziehen sich auf das LCS (Link Coordinate System)

des Armgliedes.

od

Center of
gravity

33795862539

Der Ursprung des LCS (Link Coordinate System) jedes Armgliedes liegt am Anfang
des Armglieds im Gelenk (siehe Abbildung). Die Z-Achse zeigt in positive Achs-Rich-
tung. Die x-Richtung zeigt in der Regel zum nachsten Gelenk.

Die LCS aller Kinematikmodelle sind im Kapitel "Funktionsbeschreibung" (— B 44)
beim jeweiligen Kinematikmodell dargestellt und kénnen auch in der 3D-Simulation
eingeblendet werden.

Fir die folgenden Kinematikmodelle gibt es zudem Besonderheiten und spezifische
Konfigurationsparameter.

Parameterbezeichnung Beschreibung

ROLLER GANTRY: General Dynamic Model Settings

Roller Gantry Mechanische Varianten

Ausflihrung « H: Mechanik sieht aus wie ein ,H*

e Cross: Mechanik sieht aus wie ein Kreuz oder
ein Plus

— Top Fixed: Riemen ist oben ohne Riemenrad
fest mit der Mechanik verbunden.

— Bottom Fixed: Riemen ist unten ohne Rie-
menrad fest mit der Mechanik verbunden.

Riemenbreite Breite des Riemens. Mit steigender Riemenbreite
steigt i. A. die Reibung im System. Diese gesteigerte

Reibung wird in der Physiksimulation berlcksichtigt.
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8 Konfiguration
Physics

Parameterbezeichnung

Beschreibung

Manuelle Vorgabe der Rie-

Deaktiviert: Riemenvorspannung wird automa-

menvorspannung tisch anhand der vorliegenden Belastungen mit-
tels Riemenprojektierungsrichtlinien ermittelt
(Grob abgeschatzt, i. A. falsch)
» Aktiviert: Siehe Parameter "Riemenvorspannung"
Riemenvorspannung Riemenvorspannung. Nur wirksam, wenn die manu-

elle Vorgabe der Riemenvorspannung aktiviert ist.

ROLLER_GANTRY_RR_M10:

DynamicModel

Belt wheels: Inertia

Tragheitsmoment aller Riemenrader zusammen

Belt: Inertia

Tragheitsmoment des Riemens

1. Cartesian link: Mass

Masse des ersten kartesischen Gelenkes, das nur in
eine Richtung bewegt werden kann:

¢ inklusive der daran montierten Riemenrader

* ohne die Masse des zweiten kartesischen Gelen-
kes

2. Cartesian link: Mass

Masse des zweiten kartesischen Gelenkes, das in
zwei Richtungen bewegt werden kann:

¢ inklusive der daran montierten Riemenrader und
Greifer

« ohne die Masse des ersten kartesischen Gelen-
kes

Der Roboter kann am TCP mit einem Werkstiick zur Laufzeit beladen werden. Fur die
Berucksichtigung in der Physiksimulation kénnen die Tragheitseigenschaften im Un-
termend "Workpiece Settings" konfiguriert werden.

Parameterbezeichnung

Beschreibung

WorkpieceSettings

Mass

Masse des Werkstlicks

Center of gravity (X, Y, Z)

Schwerpunkt des Werkstiicks. X, Y und Z beziehen
sich auf das TCS (Tool Coordinate System) des Ro-
boters.

Inertia (XX, YY, ZZ, XY, XZ,
ZX)

Tragheitsmatrix um den Schwerpunkt. X, Y und Z
beziehen sich auf das TCS (Tool Coordinate Sys-

tem) des Roboters.

1 28 Handbuch — MOVIKIT®
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8.8

8.9

Additional Functions

Konfiguration
Additional Functions

Parameterbezeichnung

Wert

Touchprobe Measure + Positioning

Use Touchprobe Functions

Aktivierung bzw. Deaktivierung der Touchprobe-
Funktion (Messung und/oder Restwegpositionierung)

Wenn die Funktion aktiviert wird, kann diese im Ro-
botMonitor ausgewahlt werden und die entsprechen-
de Lizenz wird vom MOVI-C® CONTROLLER abge-
rufen. Weitere Informationen finden Sie im Kapitel
"Touchprobe" (— & 86).

Index: 50020.24

IEC-Name: -

Circular Interpolation

Use Circular Motion Comman-
ds

Aktivierung bzw. Deaktivierung des MOVIKIT® Robo-
tics addon Circle.

Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Add-
ons" (— B 21).

Index: 50020.17

IEC-Name: -

Conveyor Tracking oder Rotary Table Tracking

Use Conveyor Tracking

Aktivierung bzw. Deaktivierung des MOVIKIT® Robo-
tics addon ConveyorTracking.

Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Add-
ons" (— B 20).

Index: 50020.16

IEC-Name: -

Modulidentifikation

Parametergruppe

Beschreibung

Modulidentifikation

Angabe u. a. des Namens und der Version zur lden-
tifikation des Softwaremoduls.

Handbuch — MOVIKIT®
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9 Ansteuerung durch die Prozess-Steuerung

Prozess-Steuerung

9 Ansteuerung durch die Prozess-Steuerung

9.1 Prozess-Steuerung

Nach der Inbetriebnahme und der SRL-Programmierung ist das Softwaremodul be-
triebsbereit. Das Softwaremodul kann Uber das IEC-Anwenderprogramm auf dem
MOVI-C® CONTROLLER, tber den Feldbus von der SPS oder vom Bediener iber
den RobotMonitor angesteuert werden. In diesem Handbuch werden diese daher zu-
sammengefasst als Prozess-Steuerung bezeichnet.

9.2 Prozess-Steuerung in Betrieb nehmen

v" Der Funktionstest der Parametrierung war erfolgreich. Weitere Informationen fin-
den Sie im Kapitel "Achsen referenzieren und Funktionstest durchfiih-
ren" (— B 110).

v' Ein SRL-Programm wurden erstellt. Weitere Informationen finden Sie im Kapitel
"SRL-Programmierung" (— & 137).

1. Programmieren Sie den "Prozess-Start" (— B 133).
Programmieren Sie den "Prozessablauf' (— & 133).

Programmieren Sie die "Handhabung von Fehlersituationen" (— B 135).

9.3 Wichtige Statussignale

1 30 Handbuch — MOVIKIT®

Zugriff

Uber das Signal Get Access Control kann der Zugriff auf den Roboter angefordert
werden. Wenn das Anfordern erfolgreich ist, wird das Signal Control Active zuriickge-
geben. Weitere Informationen dazu erhalten Sie im Kapitel "Zugriffsverwal-
tung" (— B 41).

Fehler

Wenn Fehler vorliegen, beseitigen Sie zundchst die Fehlerursachen. Zur Ermittlung
der Fehlerursache kénnen die im RobotMonitor oder im IEC-Editor angezeigten Feh-
lernachrichten helfen. Den Fehlerzustand beheben Sie durch setzen des Signals Re-
set.

Sollwerte aktiv

Fir die Steuerung des Roboters muss Setpoints Active "TRUE" sein. Falls nicht, er-
mitteln Sie die Ursache:

1. Prifen Sie, ob ein Fehler anliegt.
2. Prifen Sie, ob die Freigabe gesetzt ist.
3. Prifen Sie, ob der Zugriff angefordert ist.

26873346/DE — 07/2021



26873346/DE — 07/2021

Ansteuerung durch die Prozess-Steuerung
Voraussetzungen flir Bewegungen des Roboters

9.4 Voraussetzungen fiir Bewegungen des Roboters

Allgemein

Programmbetrieb

Tippbetrieb

Sollwerte aktiv
Override > 0

Steuerungsartabhangige Voraussetzungen

Bewegungsprogramm beinhaltet Bewegungsbefehle zu Posen, die nicht der aktu-
ellen Pose entsprechen.

Programmpause deaktiviert
Programmstopp deaktiviert
Steigende Flanke von Programmstart

Damit die steigende Flanke das Programm startet, muss die Flanke mindestens
einen Zyklus nach der steigenden Flanke von Sollwert aktiv sowie den fallenden
Flanken von Programmpause und Programmstopp sein.

In der Betriebsart "Manuell mit hoher Geschwindigkeit" muss Programmstart wah-
rend der kompletten Ausfihrung des Programms aktiviert bleiben. Weitere Infor-
mationen erhalten Sie im Kapitel "Programmbetrieb" (— & 37).

Im Tippbetrieb muss mindestens ein Tippsignal aktiviert sein (positiv oder negativ).

Handbuch - MOVIKIT® 7 3
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Ansteuerung durch die Prozess-Steuerung
Referenzierung

9.5 Referenzierung

Das Referenzieren der Achse(n) vor Prozessstart kann folgendermallen aussehen.
Abhangig von der in der Einzelachse konfigurierten Referenzfahrt muss die Roboter-
achse vor dem Referenzieren mittels unreferenziertem (achsweisem) Tippen
(JOG_AXIS) in Referenzstellung gebracht werden.

Roboter inaktiv

( Zugriff anfordern )

Zugriff
erhalten

Betriebsart "Manuell mit
hoher Geschwindigkeit"
wahlen

Softwaremodul
> betriebsbereit ——=>
( Roboter freigeben )
Referenzieren der
( Achse(n) starten ) <
Referenzfahrt
>wird ausgefiihrt ——=>

Achse(n) referenziert @

34808485259

Handbuch — MOVIKIT®
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9.6

9.7

Ansteuerung durch die Prozess-Steuerung
Prozess-Start

Prozess-Start

Der Prozess-Start in der Prozesssteuerung nach dem Einschalten der Anlage kann
folgendermalien aussehen. Dabei kdnnen applikativ weitere Abfragen hinzukommen.

Start der
Steuerung

( Zugriff anfordern )

Zugriff
erhalten

Betriebsart einstellen )

V

( Override >0 einstellen)

Softwaremodul
betriebsbereit
und Achsen ; T——

referenziert

(Freigeben des Roboter9

Sollwerte
aktiv

Prozessablauf

27021621098059403

Prozessablauf

Programme kénnen folgendermalen gestartet werden:

Zuerst wird die Programmnummer vorgegeben. Falls gewlinscht, kdnnen die SRL-
Programmvariablen neu parametriert werden (Bahnposen, REAL- und BOOL-Va-
riablen).

Ist das Programm initialisiert, kann es mit einem Programmestart gestartet werden.

In der Betriebsart "Manuell mit hoher Geschwindigkeit" muss der Start-Knopf wah-
rend der kompletten Programmabarbeitung aktiviert sein.

Bei jedem Programmablauf kdnnen zusatzlich die Wartesignale wahrend der Pro-
grammabarbeitung beschaltet werden.

Wenn es erkannt wurde, dass das Programm abgeschlossen ist, beginnt der Ab-
lauf wieder von vorne.

Handbuch — MOVIKIT®
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Anmerkungen .

Ansteuerung durch die Prozess-Steuerung

Prozessablauf

Das folgende Ablaufdiagramm zeigt, wie das kontinuierliche Ausfiihren von Program-
men realisiert werden kann. Bevor die gezeigte Sequenz ausgefuhrt werden kann,
mussen die Voraussetzungen fur eine Bewegung im Programmbetrieb erflllt sein, sie-
he Kapitel "Voraussetzungen fir Bewegungen des Roboters" (— B 131).

Hochlauf
Manuell

neues Programm
anwahlen

EEl UND-Verkniipfung
0 ODER-Verkniipfung

beschreiben
(Posen, Real & Bool)

—

Programmstart setzen

%_i_

Optional:
Robotervariablen

Optional:
Robotervariablen

—/

Programm
wird
ausgefihrt

beschreiben*
(Posen, Real & Bool)

Programm [Manuell mit
beendet [———>=mmmmmmm hoher Ge-
schwindigkeit]

Programmstart
zuriicksetzen

ren" (— B 163).

Hochlauf
Automatik

<

neues Programm
anwahlen

beschreiben
(Posen, Real & Bool)

( Programmstart setzen)

Programm
wird
ausgefiihrt

Optional:
Robotervariablen

Optional:
Robotervariablen
beschreiben*
(Posen, Real & Bool)

Programmstart
zuriicksetzen

Programm
beendet

27021621098062219

Die neuen Werte werden wirksam, wenn der Roboter einen Befehl abarbeitet, in
dem die Variable verwendet wird. Siehe Kapitel

"SRL-Programm ausfih-

» Zum Beschreiben der Robotervariablen bietet sich die Verwendung des SRL-Be-
fehls CallFunction an. Die CallFunction fiuhrt den enthaltenen IEC-Code klar defi-
niert und konsistent im Programmablauf an der Stelle aus, wo die CallFunction im
SRL-Programm platziert ist. In der CallFunction kénnen beispielsweise auch Moti-
onSets beschrieben werden (mittels Methode im Userlnterface).

Handbuch — MOVIKIT®
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Ansteuerung durch die Prozess-Steuerung
Prozess-Stopp

9.8 Prozess-Stopp

Wenn das aktuelle Programm gestoppt werden soll und wieder von Beginn des Pro-
gramms gestartet werden soll, muss dafir Programmstopp ausgefihrt werden.

Programm wird
ausgefihrt

Programmstart
zuriicksetzen

( Programmstop setzen)

Programm

initialisiert

Programm bei
Stillstand gestoppt

9007230624602763

9.9 Fehlersituationen handhaben

Ob das MOVIKIT® Robotics im Fehlerzustand ist, kann am Signal Fehler erkannt wer-
den. Der Fehler kann vom Controller ausgeldst oder von zugeordneten Umrichtern ge-
meldet werden. Ob es sich um einen Fehler eines Umrichters handelt, kann an den
Fehlerausgangen der Einzelachsen erkannt werden. Im Fehlerfall wird das Signal
Sollwert aktiv auf "FALSE" gesetzt.

Wenn das Softwaremodul im Fehlerzustand ist, wird automatisch mit den konfigurier-
ten Not-Halt-Rampen abgebremst. Wenn die Fehlerursache beseitigt und der Fehler
zuruckgesetzt ist, kann weiter verfahren werden. Das Zuriicksetzen des Fehlers ge-
schieht Uber das Signal Reset.

Um herauszufinden, was die Ursache fir einen Fehler ist, wird im Signal MessagelD
eine eindeutige Fehlernummer und ein Fehlertext ausgegeben. Im Falle eines Umrich-
terfehlers finden Sie weitere Informationen zur Fehlernummer in der Dokumentation
des Gerats.

9.9.1 Begrenzung des Arbeitsraums

Jeder Roboter hat einen Arbeitsraum, in dem er sich bewegen darf. Der Arbeitsraum
resultiert aus dem Kinematikmodell und aus den Begrenzungen durch die Software.
Diese Begrenzungen werden vom Anwender mit Kenntnis Uber die Umgebung und
Mechanik des realen Roboters parametriert.

Bei Uberschreitung einer Softwarelimitierung wird automatisch ein Not-Halt ausgeldst
und eine Fehlermeldung (0x7e60) ausgegeben. Nach anschlieRendem Fehler-Reset
kann der Roboter im Tippbetrieb verfahren werden. In den Ausgangssignalen (IEC:
Basic.Out. xOutOfWorkspace, PD PA 7:1) und in einer Warnung (0x17e60) wird wei-
terhin darauf hingewiesen, dass sich der Roboter auRerhalb des Arbeitsraums befin-
det. Sobald sich der Roboter innerhalb des Arbeitsraums befindet, erldschen die Hin-
weise und es kann wieder ein Programm gestartet werden.

Folgende Softwarelimitierungen kénnen fir den Arbeitsraum parametriert werden:
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Ansteuerung durch die Prozess-Steuerung
Ruckpositionierung (BackToPath) erforderlich

Gelenkachsen-Limitierungen

» Grenzwerte fur aktiv durch einen Antrieb bewegte Dreh- und Schubgelenke. Sie

kénnen u. a. aus den folgenden Randbe

dingungen resultieren:

— Eingeschrankte Beweglichkeit des Gelenks

— Aufwickeln von Kabeln

— Endlagen der Linearfihrung

Kartesische Limitierungen

» Grenzwerte fur die kartesischen Koordinaten des Werkzeugarbeitspunkts und der
Werkzeugorientierung. Raumlich spannen die 3 translatorischen Limitierungen
einen Quader auf, innerhalb dessen sich das Werkzeug bewegen darf. Die rotato-
rische Limitierung schrankt zusatzlich die erlaubte Orientierung des Werkzeugs

ein.

9.10 Rickpositionierung (BackToPath) erforderlich

Handbuch — MOVIKIT®

Wenn eine Rickpositionierung (BackToPath) als erforderlich gemeldet wird, gibt es
zwei Mdglichkeiten dies zu handhaben. Entweder bricht man mit Programmstopp das
vorhandene Programm ab und startet ein neues (siehe vorheriges Kapitel) oder man

startet mit Programmstart die Rickpositionierung und setzt das Programm fort.

Ruckpositionierung
erforderlich?

[Nein]

Il UND-Verkniipfung
0 ODER-Verkniipfung

Sollwerte aktiv?
[Va]

Prozess-Start
durchfiihren

[Nein]

Programm fortsetzen?
[Ja]

Steigende Flanke an
Programmstart erzeuge

n) (Programmstopp setzen)

Programm
wird
ausgefiihrt

e

Programm
wird fortgesetzt

Programm

initialisiert

Programm
gestoppt @

31381916043
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10 SRL-Programmierung

Voraussetzungen 1 0

In diesem Kapitel sind die Signale des RobotMonitors und das Erstellen von SRL-Pro-
grammen mittels der SEW-Robot-Language (SRL) beschrieben. In welcher Reihenfol-
ge die Signale angesteuert werden sollen, ist im Kapitel "Ansteuerung durch die Pro-
zess-Steuerung” (— B 130) beschrieben.

10.1  Voraussetzungen

« Das IEC-Projekt mit dem Softwaremodul ist auf den MOVI-C® CONTROLLER her-
untergeladen und gestartet. Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel
"IEC-Projekt generieren" (— E 105).

* Der RobotMonitor ist "gestartet" (— B 107) und eine Verbindung wurde "aufge-
baut" (— B 108).

10.2 Benutzeroberflache

(31—

(3] (1]

Program

N0  END_PROG

[4] —_ 19216810,

Start Communication

[2] [6]

— (8]

— [7]

NO comm.

31688038411

Nr.

Beschreibung

(1]

"Allgemeine Steuerung des Roboters" (— & 138)

(2]

"Allgemeiner Status und Diagnosemeldungen des Roboters" (— & 138)

(3]

"3D-Simulation des Roboters" (— & 142)

(4]

Steuerung der "Kommunikationsverbindung" (— B 108)

(3]

"Zugriffsverwaltung/Benutzerverwaltung" (— B 108)

(6]

"Programmstatus und Steuerung des Programmbetriebs" (— B 144)

[7]

"Steuerung des Tippbetriebs" (— B 144) / "Referenzierbetriebs" (— B 144)

(8]

Register zum "Erstellung des SRL-Programms" (— B 147)
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Benutzeroberflache

10.2.1

10.2.2

(1]

SRL-Programmierung

Allgemeine Steuerung des Roboters

[T] [1|3] (4] [T] (6l

Shaulate inverte|s

Manual with high speed

Disable SWLS

[71

Enable / Emergency stop

Nr. | Beschreibung IEC-Name

[1] | Zugriff auf den Roboter (HMI) anfordern/zu- | xGetAccessControl
rickgeben. Siehe "Zugriffsverwal-
tung" (— B 41).

[2] | Status der Steuerung des Roboters xControlActive

(Aktive Steuerquelle bei MouseOver)

(3]

Simulation der Roboterachsen aktivieren/de-
aktivieren. Siehe "Simulation" (— B 42).

HINWEIS: Die Achsen kénnen nur in Simu-
lation geschaltet werden, wenn der Roboter
nicht freigegeben ist.

Inverter.IN.xSimulation

(4]

Deaktivieren der kartesischen und gelenkbe-
zogenen Arbeitsraumuberwachung

SoftwareLimitSwitch.IN.xDisable

5]

Betriebsart

Basic.IN.eOperatingMode

(6]

Skalierung der Geschwindigkeit in [%]

Basic.IN.usiOverride

[7]

Not-Halt (Enable / EmergencyStop)

Basic.IN.xEnable_ EmergencyStop

i
3 0x00000000

Allgemeiner Status und Diagnosemeldungen des Roboters

(1 [2] B8] 4] [5 (6] [711[8] [9

[10]

1]

Nr.

Beschreibung

IEC-Name

(1]

Fehlerstatus

xError

Direkt darunter: ID der Meldung

udiMessagelD

(2]

Fehler zurlicksetzen

xReset

(3]

Verbindungsstatus

Inverter.OUT.xConnected

(4]

Status der Referenzierung

Inverter.OUT.xReferenced

(3]

Freigabestatus

Inverter.OUT.xPowered

(6]

Status der Sollwertverarbeitung

Inverter.OUT.xSetpointActive

[7]

Bewegungsstatus

Basic.OUT.xSetpointStandstill

(8]

Arbeitsraum verlassen

Basic.OUT.xOutOfWorkspace

(9]

Aktuelle Programmnummer

Prg.OUT.uiProgramNumber

[10]

Programmstatus

Prg.OUT.eProgramState

[11]

Verbindungsstatus des RobotMonitors

1 38 Handbuch — MOVIKIT®
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Benutzeroberflache

10.2.3 Benutzerverwaltung

HINWEIS

Die Benutzerverwaltung ist standardmaRig deaktiviert. Das Anlegen und Konfigurie-
ren von Benutzern ist nicht zwingend notwendig. Wenn Sie den RobotMonitor nicht
an der Maschine verwenden wollen, kdnnen Sie diesen Schritt Uberspringen.

fde

Benutzerverwaltung 6ffnen

v" Der RobotMonitor ist gedffnet.

o
1. Klicken Sie zum Offnen der Benutzerverwaltung auf die Schaltflaiche =

= Die Benutzerverwaltung wird geoffnet.

Rob 1 ~

“ Get Access Control Simulate

Userman. inactive NO Control

Contol Bar

A ctinrat,
Achvate
Actual User: No User | _>:| x
,sermanagment

Login:

Operator

31659964171

Als Benutzer anmelden
v Die Benutzerverwaltung ist gedtffnet.
1. Wabhlen Sie im Auswahlfeld "Log In:" den gewilinschten Benutzer aus.

2. Geben Sie im Eingabefeld rechts daneben das dazugehorige Passwort ein.

w

Bestatigen Sie lhre Eingabe mit [OK].
= Im Feld "Actual User:" wird der Benutzername angezeigt.
4. Klicken Sie zum Schlie3en der Benutzerverwaltung auf die Schaltflache [X].

Als Benutzer abmelden
v' Die Benutzerverwaltung ist gedffnet.
v Sie sind als Benutzer angemeldet.

1. Klicken Sie zum Abmelden des Benutzers auf die Schaltflache E .
= Im Feld "Actual User:" wird No User angezeigt.
2. Klicken Sie zum Schlief3en der Benutzerverwaltung auf die Schaltflache [X].
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Benutzerverwaltung aktivieren

fde

14()  Handbuch — MOVIKIT®

HINWEIS

Die Benutzerverwaltung ist standardmaflig deaktiviert. Der Status der Aktivierung
wird unterhalb der Schaltfliche zum Offnen der Benutzerverwaltung angezeigt. Nur
Administratoren kénnen die Benutzerverwaltung aktivieren und deaktivieren.

v' Die Benutzerverwaltung ist gedffnet.

1. Melden Sie sich in der Benutzerverwaltung als Administrator an (Standardwert des
Passworts: "ad").

= Im Feld "Actual User:" wird Administrator angezeigt.

= Eine Auflistung der angelegten Benutzer wird angezeigt.

Contol
®

User mgmt. inactive

Actual user:  Administrator Activate @ X
user managment

Log in:

Administrator -EI

User name Password Getaccess Control robot Simulate inverters Jog joints  Write vaniables Edit programs

Operator op

Setter se

Programmer

Administrator

9007225108439691

2. Aktivieren Sie das Kontrollfeld "Activate Usermanagement”.

= Die Benutzerverwaltung ist aktiviert. Der Status unterhalb der Schaltfache zum
Offnen der Benutzerverwaltung zeigt Userman. active an.

3. Melden Sie sich von der Benutzerverwaltung ab. Siehe Kapitel "Als Benutzer ab-

melden" (— B 139).

4. Klicken Sie zum SchlieRen der Benutzerverwaltung auf die Schaltflache [X].
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Benutzer konfigurieren

fde

HINWEIS

Nur Administratoren kbnnen Passwarter und Zugriffsberechtigungen konfigurieren.

v Die Benutzerverwaltung ist gedffnet und aktiviert.

1. Melden Sie sich in der Benutzerverwaltung als Administrator an (Standardwert des
Passworts: "ad").

= Im Feld "Actual User:" wird Administrator angezeigt.
= Eine Auflistung der angelegten Benutzer wird angezeigt.

Contol
@

User mgmt. active

L Activate
Actual user Administrator user managment E X

Log in: Log out:

Administrator -EI B

User name Password Getaccess Control robot Simulate inverters Jog joints  Write vaniables Edit programs

Operator op

Setter 52

Programmer

Administrator

9007225112801803

2. Aktivieren oder deaktivieren Sie Uber die entsprechenden Kontrollfelder die Zu-
griffsberechtigung der einzelnen Benutzer. Folgende Zugriffsberechtigungen sind
verflgbar:

Kontrolifeld Funktion

GetAccess Zugriff anfordern

ControlRobot Roboter im Tipp- und Automatik-Betrieb steuern

WriteVariables SRL-Programmvariablen &ndern

EditPrograms SRL-Programme andern

Simulatelnverters Umschalten der am Roboter angeschlossenen Umrichter
auf Simulationsbetrieb (setzt die Berechtigung "ControlRo-
bot" voraus)

JogJoints Tippen der einzelnen Robotergelenke (setzt die Berechtun-
gung "ControlRobot" vorraus)

=}

= Die konfigurierten Zugriffsberechtigungen der Benutzer werden wirksam.

3. Klicken Sie zum Speichern der Konfiguration auf die Schaltflache

4. Klicken Sie zum Schlieen der Benutzerverwaltung auf die Schaltflache [X].
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10.2.4 3D-Simulation

In der im RobotMonitor integrierten 3D-Simulation wird die aktuelle Stellung der Robo-
ters angezeigt und mit dem "Pen"-Werkzeug kann die Bahn des TCP aufgezeichnet
werden.

Die Ansicht in der 3D-Simulation kann Gber folgende Aktionen beeinflusst werden:

* Halten der linken Maustaste und Bewegen der Maus: Drehen der Ansicht um den
eingeblendeten griinen Referenzpunkt.

» Halten der rechten Maustaste und Bewegen der Maus: Verschieben der Ansicht in
der Bildschirmebene, d.h. der griine Referenzpunkt wird verschoben. Dies bewirkt
auch, dass die Ansicht mit der linken Maustaste um den nun verschobenen Refe-
renzpunkt gedreht wird.

* Drehen des Mausrades: Zoomen (VergroBern und Verkleinern) der Ansicht. Es
kann maximal bis zum griinen Referenzpunkt hineingezoomt werden. Wenn Ob-
jekte hinter dem griinen Referenzpunkt aus der Nahe betreachtet werden sollen,
muss zunachst der Referenzpunkt mit der rechten Maustaste dahin verschoben
werden.

[1 ] — User mgmt. inactive

J1148.85 A1 148.85 X 519.30
[2] '2-20.05 A2 -20.05 Y 8043 — [1 7]
J357.71 A3 57.71 Z 21885
3 J4-46.70 A4 -46.70 RotZ -0.04
Bl —==—=vno RotY 0.00 16
J6 0.00 A6 0.00 RotX 0.00
[4] Constellation 2 Vel 0,00 [ ]

(18]

5]

[6] ssmm_mﬁr(_w 0

[7] \'y Control panel |

Pens
[8] Base coordinate system | Del |
User coordinate system | Del |

[9] Show / hide

| Robotmodel  [Transp|Solid |

T Cartesian limits
[1 0] | Axis values  [v| Constellatic.

[ 1 1] Coordinate systems - [1 4]

/|Tool |v|Base | |Links [ |User

Scale

[12]—- 2 ! comm.ok—— [13]

Nr. |Beschreibung

[11 | Umschalten der 3D-Ansicht (Splitscreen, Fullscreen, Minimiert)

[2] |Aktuelle Positionen der Gelenke (Basic.OUT. SetpointPose.alrKinematicJOint)

[3] |Aktuelle Positionen der Achsen (Basic. OUT.SetpointPose.alrKinematicAxis)
Nur sichtbar, wenn die Anzeige ber das Steuerelement [10] aktiviert ist.

[4] |Aktuelle Konstellation des Roboters (Basic. OUT. SetpointPose.usiConstellation)
Nur sichtbar, wenn die Anzeige Uber das Steuerelement [14] aktiviert ist.

[5] |Aktuell gewahltes Kinematikmodell

[6] |Ein- und Ausklappen der Bedienelemente

142  Handbuch - MOVIKIT®
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Nr.

Beschreibung

[7]

Steuerelemente von "Pen" (Funktion zum Mitzeichnen der TCP-Bahn)

Das Kontrollfeld [Pen Base CoordSys] zum Zeichnen der Bahn relativ zum stati-
schen Base-Koordinatensystem des Roboters aktivieren. Das Kontrollfeld [Pen
User CoordSys] zum Zeichnen der Bahn relativ zum evtl. bewegten Koordina-
tensystem des Roboters (gezeichnete Bahn bewegt sich mit dem Koordinaten-
system) aktivieren. Uber die [Del]-Schaltflachen werden die gezeichneten Linien
geldscht.

(8]

3D-Modell ein- und ausblenden. Uber [Transp] und [Solid] kann zwischen halb-
transparente und solider Darstellung umgeschaltet werden.

(9]

Kartesischen Arbeitsraum ein- und ausblenden

[10]

Positionswerte der Achsen ein- und ausblenden

[11]

Verschiedenen Koordinatensysteme ein- und ausblenden

[12]

Koordinatensysteme groRer und kleiner skalieren

[13]

Status der Kommunikationsverbindung zwischen 3D-Simulation und
MOVI-C® CONTROLLER

[14]

Konstellation des Roboters ein- und ausblenden.

[15]

3D-Simulation des Kinematikmodells

[16]

Aktuelle translatorische Geschwindigkeit des TCP

(7]

Aktuelle Koordinaten des TCP bezogen auf das Base-Koordinatensystem
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10.2.5

Programmstatus und Steuerung des Programmbetriebs

(1 [2] (3] 4] (3]

Nr. |Beschreibung IEC-Name
[11 | Auswahlliste fir Programme Prg.IN.uiProgramNumber
[2] | Schrittbetrieb PRG.IN.eMode
[3] |Start Prg.IN.xStart
[4] Pause Prg.IN.xPause
[5] |Stop Prg.IN.xPause
10.2.6 Steuerung des Tippbetriebs
Nr. |Beschreibung IEC-Name
[11 |Auswahl JOG-Koordinatensystem | Jog.IN.Kinematic.eCoordinateSystem
[2] |Auswahl der Bewegungsparameter |Jog.IN.usiMotionSet (JOG_JOINT/CART)
Jog.IN.usiMotionSet_Axes (JOG_AXES)
[3] |Plus-Button fiir den Tipp-Betrieb Jog.IN.Kinematic.axPositive
[4] |Minus-Button fir den Tipp-Betrieb | Jog.IN.Kinematic.axNegative
10.2.7 Steuerung des Referenzierbetriebs

HOMING -

T[]
— 2

(3]

Nr.

Beschreibung

|IEC-Name

(1]

Auswahl des Referenzierbetriebs

(2]

Start-Button fiir den Referenzierbetrieb

Homing.In.axStart

(3]

Status des Referenzierens der Achse

Inverter.Out.axReferenced

144 Handbuch - MOVIKIT®
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[2]

3] )
n 0 MOTIONSET := 8
20 | LIN POSEVAR(1) BlendingDist := 0
B0 LIN POSEVAR[2] BlendingDist := 0
i END_PROG

Nr. |Beschreibung

(1]

Nothalt-Schalter des Bedienpanels - Schalter muss extern verdrahtet werden.
Weitere Informationen dazu finden Sie in der Dokumentation des Bedienpanels.

(2]

Schlisselschalter des Bedienpanels zum Umschalten der Betriebsart des Ro-
boters (Betriebsartenwahlschalter) - Schalter muss mit dem

MOVI-C® CONTROLLER und ggf. der Sicherheitssteuerung verdrahtet werden.
Mehr dazu in der Dokumentation des Bedienpanels und im Kapitel "Externen
Anwabhlschalter fir die Betriebsarten verwenden" (— B 232).

(3]

Taster zum Umschalten zwischen folgenden Ansichten des RobotMonitors:
- Splitscreen zwischen 3D-Simulation und Programmanzeige

- Fullscreen 3D-Simulation

- Fullscreen Programmanzeige

(4]

Feld mit Statusinformationen zum Roboter

Durch Antippen des Feldes wird ein detailliertes Statusfeld aufgeklappt.

(3]

Taster zum Ein- und Ausschalten des Bedienpanels

Die Aktion (Herunterfahren, Reboot, ...), die beim Driicken des Tasters ausge-
fuhrt werden soll, kann in den Systemeinstellungen des Bedienpanels einge-
stellt werden. Mehr dazu in der Dokumentation des Bedienpanels.

(6]

Taster zum Umschalten des JOG-Koordinatensystems und Anwahl des Refe-
renzierbetriebs

[7]

Freie Taster zum Auswerten im IEC-Programm - Weitere Informationen dazu
finden Sie im Kapitel "Freie Funktionstasten des Bedienpanels verwen-
den" (— B 233).

(8]

Status LED: Programmbetrieb aktiv

(9]

Status LED: Fehlerstatus

(10]

Status LED: Verbindung zwischen RobotMonitor und MOVI-C® CONTROLLER

(11]

Status LED: Bedienpanel ist bestromt

[12]

PWR: Taster zum Freigeben des Roboters

Handbuch — MOVIKIT®
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Nr.

Beschreibung

[13]

Taster zum Tippen des Roboters ("+" und "-" Tasten)

Die Art des Tippens (kartesisch, gelenkweise, achsweise) ist abhangig von der
Uber den JOG-Taster [6] ausgewahlten Betriebsart und wird in der Beschriftung
links neben den Tastern angezeigt. Wenn iber den JOG-Taster der Referen-
zierbetrieb angewahlt wurde, kann Uber die Tippen-Taster das Referenzieren
der entsprechenden Achse gestartet werden.

(14]

Taster zum Starten des SRL-Programms

Im Automatikbetrieb durch erneutes Betatigen das Programm pausieren.

[19]

Taster zum Stoppen und Zuriicksetzen des SRL-Programmes.
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SRL-Programm erstellen

SRL-Programm erstellen

Die Erstellung von Robotergrogrammen erfolgt im Register "Program".

HINWEIS

jde

Um das Verlieren von ungespeicherten Anderungen zu vermeiden, speichern Sie un-
bedingt das SRL-Programm, bevor Sie die Codegenerierung, ein Konfigurations-

Download oder ein Neustart des MOVI-C® CONTROLLER durchfiihren.

o el | s L e——
_MMotmnSet:: val var 1w — 4]
n N20 | LIN POSEVARI1] ,——————— @
1 N30 END PROG NOT_WAIT_MOTION_DONE
L0
Delete 7]
New block
LIN_VAR -— [8]
- (9]
- [10]
S ——— 1)
Z - [12]
9007230943365131
Nr. |Beschreibung
[11 |Dem SRL-Programm hinzugefiigte Zeilen
[2] |Register zum Bearbeiten der "Variablen" (— E 186)
[3] | Optionen zum "Speichern" (— E 152)/"Kopieren" (— B 149) des Programms
[4] Befehl eine Zeile nach oben verschieben
[5] Befehl eine Zeile nach unten verschieben
[6] |Befehl ausschneiden/kopieren/einfiigen
Hinweis: Auch Uber Strg+x, Strg+c und Strg+v ansteuerbar.
[71 | Ausgewahlten Befehl I6schen
[8] |Auswahl des hinzuzufigenden Blocks
[91 | Ausgewahlten Block hinzufiigen
[10] | Aktuelle Position speichern ("teachen")
[11] |"Standardprogramm laden" (— B 150)
[12] |"SRL-Programm importieren/exportieren" (— B 157)

Handbuch — MOVIKIT®
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ng

10.3.1  Neues Programm erstellen

v

Sichtbares Programm ist beendet oder initialisiert. Siehe Kapitel "Programmbe-
trieb" (— B 37).

1. Wechseln Sie auf die Registerkarte "Program".

Wechseln Sie das aktive Programm auf das neue Programm.

20621267083

= Das Programm wird angezeigt.
Geben Sie dem neuen Programm einen Namen.

Flgen Sie die Bewegungsbefehle, Zuweisungen und Kontrollstrukturen ein, indem
Sie in der Auswahlliste "New Block" den entsprechenden Wert auswahlen und an-
schlieffend auf die Schaltflache [Add] klicken. Wiederholen Sie diesen Vorgang fur
alle Befehle, die Ihr Programm beinhalten soll. Weitere Informationen uber die Be-
fehle finden Sie in den nachfolgenden Kapiteln.

Fugen Sie ein Programmende ein. Wahlen Sie in der Auswahlliste "New Block"
den Wert "END_PROG". Klicken Sie auf die Schaltflache [Add].

Um das Programm und die SRL-Programmvariablen dauerhaft auf der Speicher-
karte zu speichern, klicken Sie auf das Speichersymbol.

10.3.2 Vorhandenes Programm bearbeiten

v

Angezeigtes Programm ist beendet oder initialisiert. Siehe Kapitel "Programmbe-
trieb" (— B 37).

1. Wechseln Sie zum Register "Program".

148  Handbuch — MOVIKIT®

Wechseln Sie zu dem Programm, das Sie bearbeiten mochten.
= Das Programm wird angezeigt.

Flgen Sie die gewlinschten Befehle hinzu: Markieren Sie die Zeile, unter der Sie
den neuen Befehl einfligen wollen. Wahlen Sie in der Auswahlliste "New Block"
den entsprechenden Wert. Klicken Sie auf die Schaltflache [Add].

Konfigurieren Sie die markierte Zeile.
= Mit den Pfeiltasten verschieben Sie die markierte Zeile nach oben oder unten.
= Mit der Schaltflache [Delete] I6schen Sie markierte Zeilen.

Um das Programm und die SRL-Programmvariablen dauerhaft auf der Speicher-
karte zu speichern, klicken Sie auf das Speichersymbol.
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SRL-Programm erstellen

10.3.3 Vorhandenes Programm kopieren

v" Angezeigtes Programm ist beendet oder initialisiert. Siehe Kapitel "Programmbe-
trieb" (— B 37).

1. Wechseln Sie zum Register "Program".
2. Wechseln Sie zu dem Programm, das Sie kopieren mdchten.
= Das Programm wird angezeigt.

3. Klicken Sie auf die Schaltflache [Copy program].

Displayed program: 1 Copy E
Mame: |MyProg1 EREH
18014423429246987
= Das Dialogfenster "Copy program" wird angezeigt.
IR Copy program *
Copy the actual program to a different program slot.
Target program slot: 1 b
Attention: The existing program in the selected program
slot will be overwritten!
Mew program name: CopiedProg
Ok Cancel
31368176139

4. Wabhlen Sie im Auswabhlfeld "Target program slot" die Programmnummer aus, auf
welche das aktuell angezeigte Programm kopiert werden soll. Das bestehende
Programm mit dieser Nummer wird dabei Gberschrieben.

Geben Sie einen Namen fur das neue Programm ein.
Bestatigen sie den Kopiervorgang mit [Ok]

= Das Programm wird auf die neue Nummer kopiert.

10.3.4 Befehle hinzufiigen

Markieren Sie die Zeile, unter der Sie den neuen Befehl einfligen wollen.
Wahlen Sie in der Auswahlliste "New Block" den passenden Wert.
Klicken Sie auf die Schaltflache [Add].

Parametrieren Sie den Befehl bei Bedarf. Weitere Informationen dazu erhalten Sie
in den folgenden Kapiteln.

N~
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10.3.5 Standardprogramm laden

fde

Funktionsweise

1 50 Handbuch — MOVIKIT®

HINWEIS

Das erzeugte Standard-Programm Uberschreibt das derzeit angezeigte Programm
und die Variablennamen.

Mit der Schaltflache [Load standard program] kann ein Standard-SRL-Programm er-
zeugt werden.

Es offnet sich ein Dialog, in welchem ausgewahlt werden kann, wie viele Standard-
Bahnsegmente im erstellten Programm enthalten sein sollen. Nach dem Bestéatigen
des Dialogs mit [OK], wird das Standardprogramm automatisch erzeugt und die Na-
men der darin verwendeten Variablen gesetzt.

Ein Standard-Programm enthalt eine bestimmte Anzahl von Standard-Bahnsegmen-
ten. Diese Segmente konnen Uber Roboter-Programmvariablen parametriert werden.
So ist es moglich, das Programm durch eine Prozess-Steuerung von aufien zu bedie-
nen, z. B. Uber die Feldbus-Schnittstelle oder die IEC-Anwenderschnittstelle des Soft-
waremoduls.

Jedes Standard-Bahnsegment umfasst folgende Parameter, die Uber Variablen je-
weils vorgegeben werden kdnnen:

» Zielpose des Bahnsegments
+  Uberschleifdistanz auf das Bahnsegment
*  Nummer des zu verwendenden MotionSets fiir das Bahnsegment

» Ende-Signal um zu signalisieren, dass nach diesem Bahnsegment das Programm
beendet werden soll

» Warte-Signal zum Veranlassen, dass der Roboter das Bahnsegment noch nicht
ausfuhrt bis das Wartesignal weggenommen wird
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N10 | MotionSet ;= MotionSet_Segment1

MN20 | BlendingDistance := Blending_Segment1 [mm]
N30  WAIT NOT Wait1

N40 | LIN Pose_Segment1

N50 | IF End1

N&0 END_PROG

N70 END_IF

N80 | MotionSet := MotionSet_Segment2

M390 | BlendingDistance := Blending_Segment2 [mm]
N100 WAIT NOT Wait2

MN110| LIN Pose_Segment2

N120 IF End2

N130 END_PROG

N140 END_IF

N150° MotionSet := MotionSet Seament3
HINWEIS

I

SRL-Programmierung
SRL-Programm erstellen

10

Standard-Bahnsegment 1

Standard-Bahnsegment 2

32232154379

Um wirksam zu sein, mussen die Variablen zum Zeitpunkt des Programmstarts ge-
setzt sein. Auch Wartesignale miissen von Anfang an gesetzt sein, damit der Robo-
ter an der gewiinschten Stelle pausiert. Die Wartesignale kénnen wahrend der Pro-
grammabarbeitung zuriickgesetzt werden.
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SRL-Programm speichern

10.4 SRL-Programm speichern

jde

1 52 Handbuch — MOVIKIT®

HINWEIS

Wenn Sie Programme und Variablen nicht speichern, gehen die vorgenommenen
Anderungen bei einem Reset bzw. Reboot der Steuerung, beim "Generieren des
IEC-Projekts" (— B 105) oder beim Aktualisieren der Konfigurationsdaten verloren
und kénnen nicht wiederhergestellt werden. Wenn noch nicht gespeicherte Anderun-
gen an Programmen oder Variablen vorliegen, ist dies mit einem gelben Punkt an der
Schaltflache [Speichern] (Diskettensymbol) gekennzeichnet.

1. Klicken Sie auf die Schaltflache [Speichern] (Diskettensymbol)

= Alle Programme und Variablen inklusive Motionsets des Roboters werden perma-
nent gespeichert. Dadurch werden die erstellten Programme und Variablen nach
dem Aus- bzw. Einschalten des MOVI-C® CONTROLLER oder einem Reset des
Steuerungsprogramms wieder neu geladen. Die Daten werden dazu in Dateien auf
der Speicherkarte des MOVI-C® CONTROLLER gesichert und beim erneuten Start
des MOVI-C® CONTROLLER wieder eingelesen.
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SRL-Programmierung
Zusatzliche (grof3e) SRL-Programme

Zusatzliche (groRe) SRL-Programme

Standardmalliig stehen dem Anwender 20 SRL-Programme zur Verflgung. Jedes
SRL-Programm kann eine bestimmte Menge an Befehlen enthalten. Der durch das
aktuelle Programm belegte Speicherplatz wird auf der Benutzeroberflache des Robot-
Monitor in der rechten unteren Ecke des Programm-Editors angezeigt. Programme,
die groRer sind, kdnnen zwar angezeigt, exportiert und importiert, aber nicht in einem
der standardmaRig vorhandenen Programm-Slots 1-20 auf dem
MOVI-C® CONTROLLER gespeichert werden.

Fir SRL-Programme, die nicht in einen der Programm-Slots 1-20 passen, kdnnen zu-
satzliche SRL-Programme angelegt und grofRer konfiguriert werden. Anzahl und Gro-
Re dieser zusatzlichen Programme sind durch den freien Arbeitsspeicher des
MOVI-C® CONTROLLER begrenzt.

Zusatzliche SRL-Programme anlegen

Um ein zusétzliches SRL-Programm anzulegen, muss in MOVISUITE® der IEC-Editor
geodffnet und die Programmbibliothek "SEW MOS RobotBasics" auf héchster Ebene
mithilfe des Bibliotheksverwalters wie in folgender Grafik zu sehen eingebunden wer-
den.

fiij eibliotheksverwalter x
Bibliothek hinzufiigen < Bibliothek loschen | % Eigenschaften 73 Details | 5 Platzhalter mBiinotheksrepositor}r .@

M . .
M | Bibliothek hinzufiigen >
B 3
-4 Zeichenfolge for die Volltextsuche..,
e
# 1 Bibliothek Firma ~
-0 1 = 82 Application
=0 1 =
+ L I
+ L g
H- |0 o | MetBase Services 35 - Smart Software Solutions GmbH
#-1 3 = 2= SEW-EURODRIVE
s =95
+ L 5 +
+0s s
3| 3 +
+ l_ Sl =
| S5
- J] ;SE
=5
L SEW MOS RobotAxisJointTransformation SEW-ELURCDRIVE
< L SEW MOS RobotAxisJointTransformation Interfaces  SEW-EURCDRIVE
Meldung; LEI SEW MOS RobotAxisJointTransformation Interfaces 2 SEW-EURODRIVE
N L SEW MOS RobotAxisJointTransformationPublic Inter... SEW-EURCDRIVE
Ubersetzg ] sew Mos Robotaxis JointTransformationPublic Inter. .. SEW-EURCDRIVE
Beschrei L |SEW MOS RobotBasics SEW-EURODRIVE
| SEW MOS D nhntPRacice Tntarfarac CRW.FI IDANDTVE N
Erweitert... Abbrechen

34939178251
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Nach dem Einbinden kann die eingebundene Programmbibliothek im Bibliotheksver-
walter angewahlt und die Konfiguration der zusatzlichen Programme verandert wer-
den. Die zusatzlichen SRL-Programme befinden sich im Eintrag "DisplaceableCon-
stants". Das Editieren der zusatzlichen SRL-Programme erfolgt im Register "Biblio-
theksparameter".

+-|_ SEW MOS LoggingAdapter = SEW MOS LoggingAdapter, 2.7.7.200 (SEW-EURODRIVE) SEW_LogAd 2.7.7.200
+|C] sEw MOS RobotBasics, 1.0.4,200 (SEW-EURCDRIVE) SEWW_RobBas 1.0.4.200
+ | SEW MOVIKIT Robotics MediumModels, 6.0.5.200 (SEW-EURCDRIVE) SEW_MK_Robotics_MediumModels ~ 6.0.5.200
+-|_ SEW MOVIKIT Robotics, 6.0, 12,200 (SEW-EURCDRIVE) SEW_MK_Robotics 6.0,12,200
|81 sEw PDO Handing = SEW PDO Handiing, 1.0.200.0 (SEW-EURODRIVE) SEW_PdoHandling 1.0,200.0

=[5 SEWMOS RobotBiasics, 1.0.%.200 (SEW-ELRODRIVE) |~ | Bibliotheksparameter ] Dokumentation
= |2) MOS5_RobotBasics

Parameter
@ DisplaceableConstants

Mame Datentyp Wert (editierbar) Kommer
g oc_uiMaxMumberOfiargePrograms UINT
P oc_udiNumberOfSriwordsInLargeProgram UDINT 10000
p@ gc_uiMaxMotionQueueSize UINT 32
34939180683

Mit der Konstante gc_uiMaxNumberOfLargePrograms wird die Anzahl der zusatzli-
chen SRL-Programme und mit der Konstante gc_udiNumberOfSriWordsinLargePro-
grams die Anzahl der Worte je zusatzlichem SRL-Programm festgelegt. Jeder einge-
fugte Befehl verbraucht (abhangig von seiner Konfiguration) eine unterschiedliche An-
zahl an Worten. Die minimale Anzahl der Worte die eingestellt werden sollten, kann
ermittelt werden, indem der Anwender mit der Maus Uber den Blockindex fahrt. Die
ohne den Buchstaben "N" angezeigte Zahl ist die Position des Befehls in Worten. In
der nachfolgenden Grafik sind im IEC-Editor beispielsweise 50000 Worte konfiguriert.
Das SRL-Programm im Programm-Editor verbraucht aktuell mit dieser Einstellung
mindestens 12500 Worte. Daraus ergibt sich eine Programmbelegung von 25 %.

N24970 LIN X:=753 Y:=308 Z:=422

Teach in
N24980| LIN X:= 771 Y:=740 Z:= 629
N24990| LIN X:=393 Y:=284 Z:=44 Lezs srndb
program
N25000| LIN X:= 682 Y:=621 Z:=132
C &
12499 END_PROG -

M o

34939183115

Werden nachtraglich mehr Worte bendétigt, kann die Anzahl in der Konstante gc_udi-
NumberOfSriWordsinLargePrograms noch erhéht werden. Ein nachtragliches Verklei-
nern ist allerdings nur Uber die im nachfolgenden Kapitel erlduterte Vorgehensweise
moglich.

Wenn bereits ein zusatzliches SRL-Programm auf der Speicherkarte vorhanden ist
und dieses groRer als in den DisplacebalConstants eingestellt ist, erhalt der Anwender
die eine entsprechende Fehlermeldung, sobald er sich mit dem RobotMonitor verbin-
det. In diesem Fall muss die Anzahl an Worten in der Konstanten gc_udiNumberOfSrl-
WordsInLargePrograms erhtht und ein erneuter Download des IEC-Programms auf
den MOVI-C® CONTROLLER durchgefiihrt werden.

VarFromFile : Filesize (589824) > Varsize (200028)

ERROR Inv. NOT connected
Reset
0x00007D8D Inv. NOT referenced

34939185547
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Zusatzliche (grof3e) SRL-Programme

Die Vorgehensweise zum Hinzufiigen zusatzlicher SRL-Programme im Uberblick
(Wenn Sie die Anzahl an benétigten Worten bereits kennen, kdnnen Sie ab Punkt 4
beginnen):

1.

Erstellen und exportieren Sie ein SRL-Programme ohne Verbindung zum
MOVI-C® CONTROLLER in einem der Programm-Slots 1-20. Alternativ kbnnen
Sie auch ein bereits vorhandenes SRL-Programm importieren.

Stellen Sie den Mauszeiger auf den letzten Programmbefehl des SRL-Programms,
um im Tooltip den Wortindex abzulesen (z. B. N12510).

Addieren Sie zum abgelesenen Wortindex 250 Worter (Puffer fur folgende Bear-
beitung).

4. Offnen Sie Uber die MOVISUITE® den IEC-Editor.

5. Offnen Sie den "Bibliotheksverwalter" und klicken Sie auf [Bibliothek hinzufiigen]

Navigieren Sie im Bibliotheksverwalter zur Bibliothek "SEW MOVIKIT Robotics" >

"SEW MOS Robot" > "SEW MOS RobotLanguage" > "SEW MOS RobotBasics"

10.
11.

12.

und notieren Sie die Versionsnummer.

Fugen Sie die Bibliothek "SEW MOS RobotBasics" in der Version aus dem vorhe-
rigen Schritt hinzu (Application > SEW-EURODRIVE > MOS > Robot ).

Klicken Sie auf die hinzugefiigte Bibliothek und passen Sie in DisplacebalCon-
stants die Konstanten gc_uiMaxNumberOfLargePrograms und gc_udiNumberOfS-
riWordsinLargePrograms an.

Fihren Sie im IEC-Editor ein Einloggen mit Download aus.
Starten Sie das IEC-Programm.

Verbinden Sie den RobotMonitor mit dem MOVI-C® CONTROLLER, fordern Sie
Zugriff an (Get access control) und wahlen Sie das gewlnschte Zielprogramm
aus.

Importieren bzw. erstellen und senden Sie das SRL-Programm zum
MOVI-C® CONTROLLER.

10.5.2 Zusétzliche SRL-Programmen verwenden

Die zusatzlichen SRL-Programme werden zur Auswahl im RobotMonitor ab dem In-
dex 100 angezeigt und kénnen auch Uber die IEC-Anwenderschnittstelle sowie die
Feldbusschnittstelle angewahlt werden (Index 100+)

Prog[13] Prog[14] Prog[15] Prog[16]
Prog[17] Prog[18] Prog[19] Prog[20]
Prog[100] Prog[101]
|
34939187979
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Zusatzliche (grofe) SRL-Programme

Wird eine SRL-Programm-Datei auf einen der Programm-Slots 1-20 importiert, wird es
automatisch auf den MOVI-C® CONTROLLER ubertragen. Voraussetzung dafir ist,
dass kein Fehler im SRL-Programm vorliegt. Die zusatzlichen SRL-Programme wer-
den nicht automatisch auf den MOVI-C® CONTROLLER uibertragen. Nach einer Ande-
rung oder nach dem Importieren eines zusatzlichen SRL-Programms, muss das Sen-
den auf den MOVI-C® CONTROLLER manuell ausgel6st werden. Ein nicht gesende-
tes oder geandertes zusatzliches SRL-Programm wird auf der Benutzeroberflache des
RobotMotitors gelb gekennzeichnet. Das Senden des zusatzlichen SRL-Programms
an den MOVI-C® CONTROLLER erfolgt Gber die Schaltflache [Send Program].

Displayed program: 100 Send Co
. By IEI
Program Wariabl =
9 nasies Name: |gcode.nc program) - program

Enter program description here... n

N0 MotionSet:= 1

v
N20 | Plane := XY
Q.
N30  TargetPos : ABSOLUTE 4% @
Cut Copy
N40  LIN Z:=50 .

LIN_ RotY := 0 -

N50
Proglrr [}O} ) _ “

34939190411

10.5.3 Zusitzliche SRL-Programme nachtraglich verkleinern

Wenn flr weitere zusatzliche SRL-Programme der Arbeitsspeicher nicht mehr aus-
reicht, besteht die Moglichkeit die vorhandenen zusatzlichen SRL-Programme zu ver-
kleinern. Hierfir missen alle vorhandenen zusatzlichen SRL-Programme vom
MOVI-C® CONTROLLER auf den Engineering-PC verschoben werden, um die Displa-
ceableConstants anzupassen. Die neu eingestellte GréRe der zusatzlichen SRL-Pro-
gramme sollte mindestens so grof} sein wie das grofite zusatzliche SRL-Programm.
Die GréRen mussen vorher im RobotMonitor ermittelt werden.

Nach dem Anpassen der Konstanten mussen die zuséatzlichen SRL-Programme mithil-
fe des RobotMonitors auf den gewlinschten Programmindex importiert, gesendet und
gespeichert werden.

1 56 Handbuch — MOVIKIT®
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SRL-Programm importieren/exportieren

SRL-Programm importieren/exportieren

Der RobotMonitor bietet die Mdglichkeit das aktuell angezeigte SRL-Programm sowie
alle Variablen auf die Festplatte des Engineering-PCs zu exportieren bzw. dorthin ex-
portierte SRL-Programme zu importieren.

Das Exportieren bzw. Importieren von SRL-Programmen und Variablen kann dabei
unabhagig voneinander ausgefihrt werden. Das SRL-Programm sowie die Variablen
werden beim Export im selben Format abgespeichert, wie diese auf der Speicherkarte
des MOVI-C® CONTROLLER abgelegt werden. Somit kénnen exportierte SRL-Pro-
gramme und Variablen auch mithilfe des IEC-Editors und dessen Dateimanager, di-
rekt auf die Speicherkarte des MOVI-C® CONTROLLER Ubertragen werden.

Im- und Exporte koénnen auch ohne bestehende Verbindung mit dem
MOVI-C® CONTROLLER ausgefiihrt werden. Damit ist es moglich SRL-Programme
und Variablen ohne MOVI-C® CONTROLLER zu speichern, zu laden, zu bearbeiten
und zu versionieren. Damit ist ein komfortabler Austausch aller Daten des RobotMoni-
tor zwischen beispielsweise Mitwirkenden eines Projekts gewahrleistet.

Handbuch — MOVIKIT®
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10.6.1

10.6.2

SRL-Programm importieren

v" Der RobotMonitor ist gedtffnet.
1. Offnen Sie im RobotMonitor das Register "Program".

¥
2. Klicken Sie im Register "Program" auf die Schaltflache & . Siehe auch "SRL-
Programm erstellen" (— B 147).

3. Wabhlen Sie die Datei des zu importierende SRL-Programms aus und klicken Sie
auf [Offnen].

= Die zum SRL-Programm gehoérende CRC-Datei muss sich im selben Verzeich-
nis wie das zu importierende SRL-Programm befinden.

= Wenn eine Kommentardatei (*.srlcomments) vorhanden ist und ebenfalls im-
portiert werden soll, muss sich diese auch im selben Verzeichnis befinden.
Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Kommentare importieren/exportie-
ren" (— B 162).

IR Import SRL programm *
= v « + SriProgramme v O SriProgramme" durchsuchen 0
Organisieren « Meuer Ordner ==« [ 9
-~
“ Mame
|j Progl
|_1 Progl.crc

SrlProgramme

Dateiname: " \ Al Files (%) v

33223936779

4. Bestatigen Sie ggf. die Meldung, dass das bestehende Roberterprogramm tber-
schrieben werden soll.

SRL-Programm exportieren

v" Der RobotMonitor ist gedffnet.
1. Offnen Sie im RobotMonitor das Register "Program".

’
2. Klicken Sie im Register "Program" auf die Schaltflache = . Siehe auch "SRL-

Programm erstellen" (— E 147).

3. Wahlen Sie den Speicherort fur die Datei des zu exportierenden Roberterpro-
gramms aus, geben Sie einen Dateinamen ein und klicken Sie auf [Offnen].

= Exportierte SRL-Programme werden als Datei ohne Dateiendung auf der Fest-
platte gespeichert.

4. Bestatigen Sie ggf. die Meldung, dass die bei einem vorherigen SRL-Programm-
Export erstellte Datei Giberschrieben werden soll.

1 58 Handbuch — MOVIKIT®
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SRL-Programm importieren/exportieren

10.6.3 SRL-Variablen importieren
v" Der RobotMonitor ist gedtffnet.

1.

2.

3.

4.

Offnen Sie im RobotMonitor das Register "Variables".

¥
Klicken Sie im Register "Variables" auf die Schaltflache & . Siehe auch "Varia-
blen" (— B 186).

Wahlen Sie das Verzeichnis mit den zu importierenden SRL-Variablen aus und kli-
cken Sie auf [Offnen].

= Im selben Verzeichnis wie die Datei mit den SRL-Variablen muss sich die da-
zugehodrige CRC-Datei sowie die Namens-Datei, ebenfalls mit dazugehoriger
CRC-Datei, befinden. Folgender Screenshot zeigt beispielhaft die korrekte Be-
nennung der SRL-Variablen-Dateien.

Mame Grafke

Bool 100 bytes
Bool.crc 256 bytes
BoolMame 2,94 KB (2.500 bytes)
BoolMame.cre 256 bytes
Real 400 bytes
Real.crc 255 bytes
RealMame 2,44 KB (2,500 bytes)
RealMame.cre 256 bytes

I [ [ P

9007232478755211

Bestatigen Sie ggf. die Meldung, dass die bestehenden Variablen iberschrieben
werden sollen.

10.6.4 SRL-Variablen exportieren
v" Der RobotMonitor ist gedtffnet.

1.

n

Offnen Sie im RobotMonitor das Register "Variables".

’
Klicken Sie im Register "Variables" auf die Schaltflache = . Siehe auch "Varia-
blen" (— B 186).

Wahlen Sie ein Ziel-Verzeichnis fur die zu exportierenden Dateien aus, geben Sie
einen Dateinamen ein und klicken Sie auf [Offnen].

= Die exportierten SRL-Variablen werden als Datei ohne Dateiendung auf der
Festplatte gespeichert.

= Die CRC-Datei und die Namens-Datei der exportierten SRL-Variablen werden
automatisch im selben Verzeichnis mit demselben Namen wie die Variablen-
Datei gespeichert.

Bestatigen Sie ggf. die Meldung, dass die bei einem vorherigen Variablen-Export
erstellte Datei Uberschrieben werden soll.
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10.6.5 Ubertragung zwischen Speicherkarte und Festplatte

| UHXG5A_01_Robotics x

Mit dem CODESYS-Dateimanager im IEC-Editor kbnnen vom RobotMonitor exportier-
te Dateien von der Festplatte auf die Speicherkarte des MOVI-C® CONTROLLER
Ubertragen werden. Umgekehrt kdnnen auch Dateien von der Speicherkarte auf die

Festplatte Ubertragen und dann in den RobotMonitor importiert werden.

Dabei gilt es folgendes zu beachten:

Beim Ubertragen von Engineering-PC auf die Speicherkarte muss die CRC-Datei
jeweils auch Ubertragen werden und genauso benannt sein, wie die Datei mit dem

SRL-Programm bzw. den SRL-Variablen.

Beim Speichern auf die Speicherkarte missen die Dateien mit den SRL-Program-
men bzw. den SRL-Variablen und die dazugehdérigen CRC-Dateien die urspring-

lich gewahlten Namen (z. B. Progl bis Prog20) haben.

Beim Ubertragen von Variablen-Dateien muss zusétzlich beachtet werden, dass
die Names- und Names.crc-Datei des jeweiligen Variablentyps ebenfalls Gbertra-

gen wird.

Die SRL-Programme und SRL-Variablen werden beim Speichern durch den Ro-
botMonitor an folgendem Speicherort abgelegt:

/data/srlfiles/ <Name des Softwareknotens in MOVISUITE>

Kommunikation Host | speicherort: || || CUserst \SlProgramme ||| 3 3 4 Laufzeitsystem | Speicherort: | [ data/stlfiles/SoftwareNode - K e
Applikationen MName Grafe Name Grafke (al
t . [ erog1 7,84 KB (8.028 bytes)
Sichem und Wisderherstellen S Progl 7,84 K8 (8.028 Bytes) j Progl.arc 256 bytes
ProglL.arc 256 Bytes Prog2 7,84 KB (8.028 bytes)
Dateien [ Progz.ac 256 bytes
[ progz 7,84 KB (8.028 bytes)
Log d Prog3.crc 256 bytes
[ Progs 7,34 KB (5.028 bytes)
SPS-Einstellungen \J Prag4.crc 256 bytes
<rs-shel [ progs 7,84KB (8.028 bytes)
d Prog5.crc 256 bytes
Benutzer und Gruppen ﬂ Frog® 7"34;{5 (8.028 bytes)
Progs.crc 256 bytes
Zugriffsrechte »> | [] Prog7 7,84 KB (8.028 bytes)
1] prog7.crc 256 bytes
Symbolrechte [ progs 7,34 KB (3.028 bytes)
[ Progs.ac 256 bytes
Paramster [ progs 7,84 KB (8.028 bytes)
[ Progg.are 256 bytes
IEC-Objekte [ progio 7,84 KE (8.028 bytes)
d Progi0.crc 256 bytes
Taskaufstellung -
[ Prog11 7,34 KB (5.028 bytes)
Status d Progli.cre 256 bytes
[ prog1z 7,34 KB (5,028 bytes)
Information [ prog12.cre 256 bytes
[ Prog13 7,84 KB (3.028 bytes)
[ Progiz.ac 256 bytes
[ prog1a 7,84 KB (3.028 bytes) .
e -
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SRL-Programm kommentieren

Kommentare dienen dazu das SRL-Programm zu dokumentieren und es somit ver-
standlicher zu machen. Die Kommentare sind standardmaRig eingeblendet, kénnen
aber Uber die Einstellungen unter dem Register "Editor" ausgeblendet werden.

Der RobotMonitor bietet die Mdglichkeit einen Kommentar fir das gesamte SRL-Pro-
gramm und Kommentare je Block anzulegen. Dafiir befinden sich auf der Benutzer-
oberflache entsprechende Eingabefelder. Sind noch keine Kommentare angelegt, ent-
halten die fir die Kommentare vorgesehenen Eingabefelder einen entsprechenden
Hinweistext. Das Kommentar-Eingabefeld eines Blocks wird jeweils sichtbar, wenn der
Block selektiert ist.

Program Variables program E

Displayed program: 1 Copy
Mame: Prog_1

I_Enrer program description here... I

I Enter comment here. I

LIN [1] Pose_Segment1 ~

X O
o | R
o [Raio |

Show advanced options =

N20  END_PROG

33774344331

Kommentare anlegen

Gehen Sie zum Anlegen von Kommentaren in Roberprogrammen wie folgt vor:

v' Der Benutzer hat Zugriff auf den Roboter.

v Die Ausfilhrung des SRL-Programms ist gestoppt.

v' Das Register "Program" ist geoffnet.

1.

Klicken Sie in das Kommentar-Eingabefeld des Roberprogramms (Hinweistext
"Enter program describiton here...") oder selektieren Sie einen Block im Roboter-
prgramm und klicken Sie anschlieRend in dessen Kommentar-Eingabefeld (Hin-
weistext "Enter comment here...").

Geben Sie den gewtinschten Text in das Kommentar-Eingabefeld ein.

=

=

Zeilenumbriiche werden Uber die Tastenkombination [SHIFT]+[ENTER] er-
zeugt.

Lange Block-Kommentare werden auf der Benutzeroberflache auf 3 Zeilen zu-
sammengeklappt und kdnnen Uber die Schaltfliche [Expand comment] auf-
und die Schaltflache [Shrink comment] zusammengeklappt werden.

Wenn die maximal zuldssige Anzahl an Zeichen aller Kommentare erreicht ist,
erscheint eine Meldung mit der Info, wie viele Zeichen zu viel verwendet wur-
den. Wenn die maximal zuldssige Anzahl Uberschritten ist, kdnnen die Kom-
mentare nicht gespeichert werden.

Bestatigen Sie lhre Eingabe mit [ENTER].
= Der eingegebene Kommentar wird an den MOVI-C® CONTROLLER Ubertra-

gen.

Speichern Sie zum persistenten Speichern der Kommentare auf der Speicherkarte
das SRL-Programm ab. Siehe "SRL-Programm speichern" (— B 152).

Handbuch — MOVIKIT®
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SRL-Programm kommentieren

10.7.2 Kommentare importieren/exportieren

1 62 Handbuch — MOVIKIT®

Beachten Sie beim Importieren/Exportieren von SRL-Programmen hinsichtlich der
Kommentare folgende Hinweise:

Wenn im SRL-Programm Kommentare angelegt wurden, wird beim Export von
SRL-Programmen automatisch eine .srlcomments-Datei mit demselben Namen
wie das exportierte Programm angelegt.

Beim Import von SRL-Programmen muss die .sricomments-Datei am selben Spei-
cherort wie das SRL-Programm abgelegt sein. Wird beim Import keine .srlcom-
ments-Datei erkannt, wird der Benutzer durch eine entsprechende Meldung darauf
hingewiesen. Die Kommentare bleiben in diesem Fall leer bzw. werden ignoriert.

Beim Ubertragen von SRL-Programmen von der Speicherkarte des
MOVI-C® CONTROLLER auf den Engineering-PC und umgekehrt muss die .srl-
comments-Datei ebenfalls Ubertragen werden.

26873346/DE — 07/2021
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SRL-Programm ausflihren

10.8 SRL-Programm ausfiihren

fde

v' Ein SRL-Programm wurde erstellt. Siehe Kapitel "SRL-Programm erstel-
len" (— B 147).

1. Wechseln Sie zum Register "Program".

2. Wechseln Sie zu dem Programm, das ausgefihrt werden soll.

= Das Programm wird angezeigt.

3. Starten Sie das SRL-Programm durch Setzen des Signals "Start". Weitere Infor-
mationen zur Programmausfihrung erhalten Sie im Kapitel "Programmbe-
trieb" (— B 37).

= Die Ausflihrung des SRL-Programms startet:
N10 MOTIONSET:= 1
N20  WHILE BOOLVAR[1]
(3] 7“ N30 LIN POSEVAR[2]
N40 LIN POSEVAR[3]

N50 LIN POSEVAR[4] (]

(2 NGO LIN POSEVAR[3]

N70 LIN POSEVARI[Z]
N80 LIN POSEVARI1]
NSO END_WHILE
N100 END_PROG

18014423429273995

[11  Befehle des SRL-Programms

[2] Programmzeiger ("P" fur "Program")
Zeigt an, welcher Befehl gerade abgearbeitet wird.

[3] Bewegungszeiger ("M" fur "Motion")
Zeigt an, welche Bewegung die Bewegungssteuerung gerade bearbeitet, d. h.
welches Bahnsegment der Roboter gerade abfahrt.

HINWEIS

Beim Starten des Programms wird der "Grundzustand" (— B 38) hergestellt.

10.9 Posen teachen

jde

Der Robotermonitor bietet eine sogenannte Teach-Funktion. Dabei kénnen im SRL-
Programm verwendete Posen in das SRL-Programm (explizites teachen) oder in die
Posenvariable (Variable teachen) tbernommen werden. In beiden Fallen kann die Po-
se danach mit dem SRL-Programm angefahren werden.

HINWEIS
Es gelten die festgelegten "Standardeinheiten" (— E 28).
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Posen teachen

10.9.1 Posenvariable teachen

Die Teach-Funktion schreibt immer die Pose in der sich der Roboter gerade befindet
in die gewulinschte Posenvariable. Dabei gibt es folgende Mdglichkeiten:

Posenvariable in der Variablenliste teachen

1. Wechseln Sie auf die Registerkarte "Variables".

Wechseln Sie auf der Registerkarte "Variables" in die Registerkarte der gewlinsch-
ten Posenvariablen.

3. Verfahren Sie den Roboter mittels Tippbetrieb zur gewlinschten Pose.

Markieren Sie in der Liste die Posevariable, die ibernommen werden soll
Klicken Sie auf [ActPos to Selected PosVar].

= Die aktuelle Pose des Roboters wird auf die markierte Variable geschrieben.
Die Anderung ist sofort wirksam.

= Sie kénnen die Pose nun im SRL-Programm verwenden. Weitere Informatio-
nen dazu finden Sie im Kapitel "Linearsegment mit Posenvariable hinzufi-
gen" (— B 165).

= Bei Bedarf kdnnen Sie die Variable verandern. Weitere Inormationen dazu er-
halten Sie im Kapitel "SRL-Programmvariablen editieren" (— & 186).

Posenvariable im SRL-Programm teachen

v

Es gibt ein Linearsegment mit Posevariablen im zu bearbeitenden SRL-Pro-
gramm.

1. Wechseln Sie auf die Registerkarte "Programm".
2. Verfahren Sie den Roboter mittels Tippbetrieb zur gewlinschten Pose.

Markieren Sie das Linearsegment mit der Posevariable, die Ubernommen werden
soll.

Wahlen Sie in der Auswahlliste des Linearsegmentes die Posenvariable aus, die
beschrieben werden soll.

Klicken Sie auf [Edit].
Klicken Sie auf [Teachin].

= Die aktuelle Pose des Roboters wird auf die ausgewahlte Variable geschrie-
ben. Die Anderung ist sofort wirksam.

= Bei Bedarf konnen Sie den Befehl verandern. Weitere Informationen dazu fin-
den Sie im Kapitel "Linearsegment mit Posenvariable hinzufigen" (— B 165).

10.9.2 Explizites teachen mit Einfiigen eines Linearsegmentes

164 Handbuch — MOVIKIT®

1.
2.
3.

Verfahren Sie den Roboter mittels Tippbetrieb zur gewlinschten Pose.
Markieren Sie die Zeile, unter der Sie das neue Linearsegment einfligen mdchten.
Klicken Sie auf [Teachln]

= Ein Linearsegment wird eingefligt und die aktuelle Pose des Roboters wird
Ubernommen. Die Anderung ist sofort wirksam.

= Bei Bedarf konnen Sie den Befehl verandern. Weitere Informationen dazu fin-
den Sie im Kapitel "Linearsegment mit Posenvariable hinzufigen" (— B 165).
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Bewegungsbefehle

10.10 Bewegungsbefehle

Bewegungsbefehle sind Befehle zum Anfahren einer Position.

HINWEIS

i Es gelten die festgelegten "Standardeinheiten" (— B 28).

10.10.1 Linearsegmente

Befehle zum Anfahren einer Zielpose auf einer Geraden mit vorherigem Uberschlei-
fen. Die Zielkoordinaten und die Uberschleifdistanz kénnen dabei explizit im SRL-Pro-
gramm oder Uber IEC-Variablen vorgegeben werden.

LIN Zielpose BlendingDist := Uberschleifdistanz

Linearsegment mit Posenvariable hinzufiigen

Linearsegment, bei dem die Zielpose Uber eine SRL-Programmvariable vorgegeben

wird.

"New Block"-Wert: "LIN_VAR".

(1]
(2]
(3]
(4]
(3]

(1] [2] 3] 4]

(5]

18014423319144459

Kennung fur ein Linearsegment

Zielpose

Auswahlliste zum Austauschen der Zielpose

Menl zum Verandern des Namens und der Koordinaten der Zielpose
Namen und Koordinaten der Zielpose

Handbuch - MovikiT® 1 55
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Bewegungsbefehle

Linearsegment mit expliziter Koordinatenvorgabe hinzufiigen

Linearsegment, bei dem die Zielpose explizit im SRL-Programm vorgegeben wird.
"New Block"-Wert: "LIN_EXPLICIT".

@ (3] [4] [3] [6] (71

| | | | | | |
: B:=0 C:=0

N30 LIIN X::{; ‘|’::0I Z£:=0 A:=0 l
T T —,

(1]
(2]
(3]
(4]
(5]
(6]
[7]
(8]

18014423320833035

Kennung fur ein Linearsegment

X-Koordinate der Zielpose

Y-Koordinate der Zielpose

Z-Koordinate der Zielpose

Koordinate der Zielpose fiir die Rotation um Z

Koordinate der Zielpose fiir die Rotation um Y

Koordinate der Zielpose fiir die Rotation um X

Aktivieren/Deaktivieren einzelner Koordinaten. Bei Deaktivierung bleibt der Wert
auf dem des vorherigen Bewegungsbefehls stehen.

Linearsegment mit Verfahren einer einzelnen Koordinate hinzufiigen

1 66 Handbuch — MOVIKIT®

Linearsegment, bei dem nur in die Richtung einer Koordinatenachse verfahren werden
soll. Die Richtung, in die gefahren werden soll kann ausgewahlt werden. Als Zielkoor-
dinate kann ein expliziter Wert, eine REAL-Variable oder die Koordinate einer POSE-
Variablen verwendet werden.

"New Block"-Wert: "LIN_SINGLE_COORD".

N20

(1]
(2]
(3]

(4]

@ (3] (4]

I

I | |

LINZ = := RealVar = [1] =~

9007228307326475

Kennung fir ein Linearsegment

Auswahl, welche Koordinate verandert werden soll.

Auswabhl, ob ein direkter Wert, eine REAL-Variable oder eine Koordinate aus
einer POSE-Variablen verwendet werden soll.

Auswahl der Variablen fir die Zielkoordinate

26873346/DE — 07/2021
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10.10.2 PTP-Segmente

SRL-Programmierung

Bewegungsbefehle 1 0

Befehle zum Anfahren einer Zielpose Uber Punkt-zu-Punkt-Interpolation der Ge-
lenkachsen.

Bestimmte Kinematikmodelle unterstiitzen mehrere Konstellationen (z. B. Ellbogen
links/rechts) und Gelenkachsphasen. Die Konfigurationsmaoglichkeiten finden Sie im
Kapitel "Kinematikmodelle" (— B 44). Die kartesischen Zielkoordinaten, die Konstella-
tion und die Gelenkachsphasen kdénnen dabei explizit im SRL-Programm oder Uber
IEC-Variablen vorgegeben werden.

HINWEIS

jde

stands" (— & 38).

Bei Programmstart werden "Constellation", "Phasen Joint 1-6" und "BlendingDistan-
ce" automatisch auf "0" gesetzt. Siehe auch Kapitel "Herstellen des Grundzu-

PTP-Segment mit Posenvariable hinzufiigen

PTP-Segment mit Vorgabe der Zielpose Uber eine SRL-Programmvariable.
"New Block"-Wert: "PTP_VAR".

4]

[3]

(6]

(71

(1]
(2]
(3]
(4]

(5]

(6]

[7]

m_ 3]

(VELRE PTP [1] ~ Constellation := REALVAR[1] Phase Joint 1:= REALVAR[1] Phase Joint 3:= 1

Kennung fur PTP-Segment

Auswahl der Zielposenvariablen

Kompakte Anzeige der selektierten Werte

Anzeige und Auswabhl der selektierten Zielposenvariablen.

Mit der Teachln Funktion wird die aktuelle Pose in der Variablen der Zielpose ge-
speichert. Die Konstellation und die Gelenkachsphasen werden dabei jedoch

nicht mit abgespeichert.
Auswahl der Konstellation tber ...

« Zuweisungsart (Var = SRL-Variable, Val = angegebener Wert, Keep = keine
Zuweisung soll erfolgen und der bisherige Wert der Eigenschaft bleibt erhalten)

« Zuweisungswert (Var = Auswahlfeld mit dem Index der verfigbaren SRL-Va-
riablen, Val = Eingabefeld fir absolute Werte mit dem Typ Gleitkommazahl)

Auswahl der Gelenkachsphasen (Var = SRL-Variable, Val

= angegebener Wert,

Keep = keine Zuweisung soll erfolgen und der bisherige Wert der Eigenschaft

bleibt erhalten)
Festlegung der Uberschleifdistanz
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Bewegungsbefehle

PTP-Segment mit expliziter Koordinatenvorgabe hinzufiigen

168  Handbuch — MOVIKIT®

PTP-Segment mit Vorgabe der Zielpose explizit im SRL-Programm.
"New Block"-Wert: "PTP_EXPLICIT

(3]

(4]

5]

[6]

(1]
(2]
(3]
[4]

(3]

(6]

[1] (2]
| |

! I
WEURN PTP X:=250 Y:=150 Z:=50 Constellation:=1 Phase Joint1:= 1 Blending Distance := 20 [mm]

33225317387

Kennung fur PTP-Segment

Kompakte Anzeige der selektierten Werte
Eingabefelder der Koordinaten

Auswahl der Konstellation Gber ...

» Zuweisungsart (Var = SRL-Variable, Val = angegebener Wert, Keep = keine
Zuweisung soll erfolgen und der bisherige Wert der Eigenschaft bleibt erhalten)

» Zuweisungswert (Var = Auswahlfeld mit dem Index der verfigbaren SRL-Va-
riablen, Val = Eingabefeld fiir absolute Werte mit dem Typ Gleitkommazahl)

Auswahl der Gelenkachsphasen (Var = SRL-Variable, Val = angegebener Wert,

Keep = keine Zuweisung soll erfolgen und der bisherige Wert der Eigenschaft

bleibt erhalten)

Festlegung der Uberschleifdistanz
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Zuweisungen

10.11 Zuweisungen

Zuweisungen sind Befehle, die solange wirksam sind, bis der Befehl erneut mit einer
anderen Parametrierung aufgerufen wird.

10.11.1 Translatorische Bewegungseigenschaften setzen

Befehl, mit dem die Geschwindigkeit, Beschleunigung, Verzégerung und Ruck von
nachfolgenden, translatorischen Bewegungsbefehlen festgelegt wird. Es dirfen nicht
alle Zuweisungen auf "Keep" stehen. Mindestens eine Zuweisung ("Value" oder "Va-
riable") muss erfolgen, ansonsten ist das Programm nicht gliltig.

Die eingestellten Werte sind so lange gliltig bis diese mit einem erneuten Aufruf von
SET_MOTION_PARA erneut geadndert werden oder alle Bewegungsparameter durch
einen kompletten Bewegungsparametersatz mit dem Befehl SET_MOTIONSET uber-
schrieben werden. Die Werte innerhalb der definierten Bewegungsparametersatze
werden durch diesen Befehl nicht verandert.

"New Block"-Wert: "SET_MOTION_PARA"

[1] [2]
I I

| |
Translation: Velocity := REALVAR[1] Acceleration := 0

[3] [4] (3]

31658896395

[11 Kennung flr eine Zuweisung der translatorischen Bewegungsparameter

[2] Kompakte Anzeige der Zuweisungsauswahl

[3] Zu schreibende Eigenschaft der translatorischen Bewegung

[4] Auswahl der Zuweisungsart (Var = SRL-Variable, Val = Vorgegebener Wert,
Keep = keine Zuweisung soll erfolgen der bisherige Wert der Eigenschaft bleibt
erhalten)

[6] Wertigkeit der Zuweisung (Var = Auswabhlfeld mit dem Index der verfligbaren
SRL-Variablen, Val = Eingabefeld fir absolute Werte mit dem Typ Gleitkomma-
zahl

Handbuch - MovIKIT® ] 5O
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Zuweisungen

10.11.2 Parameter fiir das Uberschleifen setzen

HINWEIS

Bei Programmstart wird das Uberschleifen ("Blending On/Off") automatisch einge-
schaltet und "BlendingDistance" auf "0" gesetzt. Siehe auch "Herstellen des Grund-
zustands" (— B 38).

fde

"New Block"-Wert: "SET_BLENDING_PARA"

(2]

[3]
(4]
(5]
(6]
(71

(1]
(2]

(3]
[4]

(3]
(6]
[7]

(1
|

B\End.lng Distance := 50 [nm]  Blending On/Off := TRUE
N10

Blending Distance Limitation := REALVAR[42] [%] Blending Path Fidelity := 55 [3%]

18014423431719307

Eingestellte Parameter zum Uberschleifen

Abstand zum Endpunkt des Segments, ab dem auf das neue Segment Gberge-
schliffen werden soll. Die Uberschleifdistanz 0 fiihrt zu einem Genauhalt.
Einblenden spezieller Parameter zum Uberschleifen

Ein-/Ausschalten des Uberschleifens. Ausgeschaltet kommt es zu einem Ge-
nauhalt.

Prozentsatz der Léange des Segments, auf das Gbergeschliffen werden soll, als
Begrenzung der Blending Distance, Standardeinstellung 50 %

Abweichung vom kreisférmigen Uberschleifen, Standardeinstellung 1 % maxi-
male Ruckbegrenzung beim Ubergang, 99 % nahezu kreisférmig

Begrenzung der Zentrifugalbeschleunigung, prozentual skaliert auf Minimum der
translatorischen Beschleunigungen der angrenzenden Bahnsegmente, Standar-
deinstellung 100 %

Uberschleifen zwischen Bewegungssegmenten

SRL-Programm

170  Handbuch — MOVIKIT®

Folgendes Beispiel veranschaulicht das Uberschleifen von einem Bewegungssegment
auf ein anderes Bewegungssegment:

*  Bewegungssegment 1: MotionSet Fast, LIN, Zielposition POSEVAR[1]

* Bewegungssegment 2: BlendingDistance Small, MotionSet Slow, LIN, Zielposition
POSEVAR[2]

31458160523

26873346/DE — 07/2021



26873346/DE — 07/2021

Schaubild

SRL-Programmierung 1 0

Zuweisungen
[4]

[5] (2]

[3]

haNe

31458163211

[1] Linearsegment zur Position POSEVAR[1]
[2] Zielposition POSEVAR[2]
[3] Eingestellte Uberschleifdistanzs,, (BlendingDistance small) fiir das Uberschleifen

auf das Bahnsegment zur Zielposition POSEVAR[2])

[4] Segmentlange * Begrenzungsprozentsatz
[5] Uberschleifdistanzggeq,
[6] Resultierender symmetrischer Uberschleifbogen

Uberschleifen mit Verzweigung

Folgendes Beispiel veranschaulicht das Uberschleifen von einem Bewegungssegment
auf ein anderes Bewegungssegment abhangig von der BOOL-Variablen ToTheLeft:

Bewegungssegment 1: MotionSet Fast, LIN, Zielposition PoseApproach
Bewegungssegment 2, abhangig von der BOOL-Variablen ToTheLeft:
BlendingDistance Small, MOTIONSET Slow, LIN, Zielposition PoseLeft
oder

BlendingDistance Large, MOTIONSET Medium, LIN, Zielposition PoseRight

Abhéangig vom anzufahrenden Punkt PoseLeft oder PoseRight, soll z. B. zur Kollisi-
onsvermeidung mit der BlendingDistance Small oder Large auf das zweite Bewe-
gungssegment Ubergeschliffen werden. Die Entscheidung, wohin verfahren werden
soll, ergibt sich jedoch erst wahrend der Bewegung zur Zwischenposition PoseAp-
proach. Hierzu wird mittels WAIT Ready zunachst gewartet, bevor die BOOL Variable
ToThelLeft ausgewertet wird.
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SRL-Programm

Schaubild

Handbuch — MOVIKIT®

N10
N20
N30
N40
N30
N60
N70
N80

N90

N100
N110
N120

N130

6]

(1]
(2]
3]
(4]
(3]
(6]
[7]
(8]

MaotionSet := Fast

LIN PoseApproach

WAIT Ready

IF ToTheleft
BlendingDistance := Small [mmm]
MotionSet := Slow
LIN Poseleft

ELSE

BlendingDistance := Large [mm)]

MationSet := Medium
LIN PoseRight
END_IF
END_PROG

3]
[5]

[7]

(1]

<« [4]

(2]

Kollisionsobjekt

Startposition

Zwischenposition PoseApproach

An der Stelle wird die BOOL Variable Ready TRUE
Kleiner Uberschleifbogen: BlendingDistance Small
Zielposition PoseLeft

GroRer Uberschleifbogen: BlendingDistance Large
Zielposition PoseRight

(8]

31458170123

31458366859
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10.11.3 Bewegungsparametersatz-Zuweisung hinzufiigen

Zuweisungen 1 0

Zuweisung, mit der die in einem Bewegungsparametersatz enthaltenen Parameter
den folgenden Bewegungsbefehlen zugewiesen werden. Weitere Informationen finden
Sie in den Kapiteln "Bewegungsparametersatze" (— B 28), "Bewegungsparametersat-
ze einstellen" (— & 108) und "Bewegungsparameter einstellen" (— & 235).

"New Block"-Wert: "SET_MOTIONSET"

RDB.MD'I'IDNSET:z Val Var |1 W

(1]
(2]

(3]
(4]

| ]

(1] [2 B8] @

Kennung fir die Bewegungsparametersatz-Zuweisung

9007224177020939

Einstellung, ob ein fester Wert (VAL) oder der Wert einer Variable (VAR) zuge-

wiesen werden soll.
Wenn [2] auf VAL steht: Wert, der zugewiesen wird.

Wenn [2] auf VAR steht: Index der Real-Variable, deren Wert zugewiesen wird.

Auswahlliste zum Einstellen von [3]

10.11.4 Absolute oder relative Koordinaten einstellen

HINWEIS

e

Bei Programmstart werden fur die Parameter automatisch die Werte des Grundzu-
stands gesetzt. Siehe auch "Herstellen des Grundzustands" (— B 38).

Zuweisung, mit der absolute oder relative Koordinaten fiir die nachsten Bewegungs-
befehle eingestellt werden.

"New Block"-Wert: "SET_ABS_REL_POS"

- TargetPos = : ABSOLUTE =~

(1]

(2]
(3]

(4]

]

(1] (2] (3] [4]

Auswahl der einzustellenden Koordinaten

33781154699

- TargetPos - Zielposition des Bewegungsbefehls (Default: ABSOLUTE)
- CircAuxPos - Hilfspunkt fiir Eingabe eines Kreisbefehls, je nach Kreis-Mode
der Kreismittelpunkt oder ein Punkt auf dem Kreisbogen (Default: RELATIVE)

Auswabhlliste zum Austauschen von [1]
Wert, der zugewiesen werden soll.

ABSOLUTE - Absolute Position im aktuellen Koordinatensystem
RELATIVE - Zur Anfangsposition des Bewegungssegments relative Position

Auswahlliste zum Austauschen von [3]
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Zuweisungen

10.11.5 Koordinatensystem einstellen

HINWEIS

Bei Programmstart wird automatisch der Wert des Grundzustands gesetzt (Soordina-
te System ="Base"). Siehe auch "Herstellen des Grundzustands" (— E 38).

fde

Zuweisung, mit der das Koordinatensystem eingestellt wird, auf das sich die nachsten
Bewegungsbefehle beziehen.

"New Block"-Wert: "SET_COORDSYS"

—
(1] [2]
33781180939

[11 Ausgewahltes Koordinatensystem
[2] Auswahlliste zum Austauschen von [1]
- Base, User oder User_ControlledByRobot

10.11.6 Bool-Zuweisung hinzufiigen

Zuweisung, in der einer boolschen SRL-Programmvariable ein konstanter Wert, der
Wert einer anderen boolschen SRL-Programmvariablen oder das Ergebnis eines bool-
schen Ausdrucks zugewiesen wird.

"New Block"-Wert: "SET_BOOLVAR"

VRS SET_BOOLVAR BOOLVAR[1] := BOOLVAR[1] AND BOOLVAR[Z2]

11 SRL_Variables =~

Var ~ BOOL | =

[2]
3] AND

[4] i Remove Operand2 :

9007228303254155

[11 Konfiguration der Zielvariablen (Target)

 Speicherort der SRL-Programmvariablen
* Index der SRL-Programmvariablen
[2] Konfiguration von Operand 1:

» Art des Wertes ("Var" fiir Variablen oder "Val" fiir konstante Werte)
» Speicherort der SRL-Programmvariablen
 Datentyp der SRL-Programmvariablen ("REAL", "BOOL" oder "POSE")
* Index der SRL-Programmvariablen

[3] Auswahl des Operators. Verfligbare Operatoren: +, -, *, /

[4] Schaltflache zum Hinzufiigen/Entfernen eines weiteren Operanden
Konfiguration von Operand 2 siehe [1]

174  Handobuch - MOVIKIT®
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Zuweisungen

10.11.7 Real-Zuweisung/-Berechnung hinzufiigen

Befehl, um einen Wert des Datentyps REAL zu berechnen und zuzuweisen. Das Er-
gebnis der Berechnung kann entweder einer REAL-Variablen oder einer Koordinate
einer POSE-Variablen zugewiesen werden. Fir die beiden Operanden der Berech-
nung ist auswahlbar, ob es sich bei diesen um einen Wert, eine REAL-Variablen oder
die Koordinate einer POSE-Variablen handelt. Beispiele:

POSE[1].Z := REAL[1] + 10
REAL[1] := REAL[2] + REAL[3]
POSE[1].Z := POSE[2].Z + REAL[2]

“New Block”-Wert: "CALC_REALVAR"

[1]
[2]

(3]
4]

(1]

(2]

(3]
[4]

WIS POSEVAR[1].X := REALVAR[1] + 1

SRL_Variables * JPOSE ~ X

-
-

m__

Var ~ JSRL_Variables ~ JREAL
: I

Vi

9007228307417739

Konfiguration der Zielvariablen (Target)

» Speicherort der SRL-Programmvariablen

» Datentyp der SRL-Programmvariablen ("REAL", "BOOL" oder "POSE")
» Koordinate der POSE-Variablen

* Index der SRL-Programmvariablen

Konfiguration von Operand 1:

» Art des Wertes ("Var" fUr Variablen oder "Val" fur konstante Werte)

» Speicherort der SRL-Programmvariablen

» Datentyp der SRL-Programmvariablen ("REAL", "BOOL" oder "POSE")
* Index der SRL-Programmvariablen

Auswahl des Operators. Verfiigbare Operatoren: +, -, *, /

Schaltflache zum Hinzufiigen/Entfernen eines weiteren Operanden
Konfiguration von Operand 2 siehe [1]
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10.12 Kontrolistrukturen
10.12.1 Bedingte Anweisung

Wenn die Bedingung erfiillt ist, werden die Anweisungen des IF-Teils ausgeflihrt.
Wenn die Bedingung nicht erflllt ist, werden die Anweisungen des ELSE-Teils ausge-
fuhrt. Die Verschachtelungstiefe bedingter Anweisungen (IF-Kontrukt innerhalb eines
anderen |IF-Konstrukts) ist nicht begrenzt.

IF Bedingung

Anweisungen des IF-Teils
ELSE

Anweisungen des ELSE-Teils
END_IF

IF-Bedingung hinzufiigen
"New Block"-Wert: "IF"
Verschieben Sie den Anfang und das Ende der IF-Bedingung an die gewinschten
Programmzeilen.

WU IF REALVAR[1] = O

[1]— SRL_Variables * AREAL ~
— I

(2]

Remove Operand? :
[3] ——

27021622687479947

[11  Konfiguration von Operand 1:

» Art des Wertes ("Var" fur Variablen oder "Val" fir konstante Werte)
» Speicherort der SRL-Programmvariablen
» Datentyp der SRL-Programmvariablen ("REAL", "BOOL" oder "POSE")
* Index der SRL-Programmvariablen

[2] Auswahl des Operators. Verfligbare Operatoren: +, -, *, /

[3] Schaltflache zum Hinzufligen/Entfernen eines weiteren Operanden
Konfiguration von Operand 2 siehe [1]

ELSE-Bedingung hinzufiigen
v" Im Programm ist eine IF-Bedingung vorhanden.

1. Markieren Sie die Zeile zwischen IF und END _IF, unter die Sie die ELSE-Teil ein-
fugen mdchten.

2. Wahlen Sie aus der Auswahlliste "New Block" den Wert "ELSE".
Klicken Sie auf die Schaltflache [Add].
Parametrieren Sie die Anweisungen des ELSE-Teils.

10.12.2 Schleife

Fihrt solange die Anweisungen aus, bis die Bedingung nicht mehr erfiillt ist.

WHILE Bedingung
Anweisungen

1 76 Handbuch — MOVIKIT®
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END_WHILE

WHILE-Schleife hinzufiigen
"New Block"-Wert: "WHILE".
Verschieben Sie den Anfang und das Ende der While-Schleife an die gewinschten
Programmzeilen.

WRLUB WHILE REALVAR[1] < 42

i SRL_Variables * JREAL =
Ch
) —— e ez

- REALVAR[1] := REALVAR[1] + 1

- END_WHILE

27021622687606795

[11  Konfiguration von Operand 1:

* Art des Wertes ("Var" fur Variablen oder "Val" fur konstante Werte)
+ Speicherort der SRL-Programmvariablen
 Datentyp der SRL-Programmvariablen ("REAL", "BOOL" oder "POSE")
¢ Index der SRL-Programmvariablen

[2] Auswahl des Operators. Verfligbare Operatoren: +, -, *, /

[3] Schaltflache zum Hinzufligen/Entfernen eines weiteren Operanden
Konfiguration von Operand 2 siehe [1]

10.12.3 Wartebefehl
Es wird solange bei dem WAIT-Befehl verharrt, bis die Bedingung erflllt ist.
WAIT Bedingung

Die Bedingung kann eine Bool-Variable, eine Zeitdauer oder ein Statussignal sein,
z. B. "Bewegungsende" (MOTION_DONE).

Warten auf Bool-Variable oder erfiillte Bedingung einfiigen
"New Block"-Wert: "WAIT_BOOLVAR"

(MU WAIT REALVAR[1] > 42

o —
o —
1 — I v cprn

27021622687627403

[11  Konfiguration von Operand 1:

* Art des Wertes ("Var" fur Variablen oder "Val" fir konstante Werte)
* Speicherort der SRL-Programmvariablen
+ Datentyp der SRL-Programmvariablen ("REAL", "BOOL" oder "POSE")
* Index der SRL-Programmvariablen

[2] Auswahl des Operators. Verfligbare Operatoren: +, -, *, /

[3] Schaltflache zum Hinzufligen/Entfernen eines weiteren Operanden
Konfiguration von Operand 2 siehe [1]
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Warten auf eine Bewegung einfiigen

"New Block"-Wert: "WAIT_MOTION"

[ 2
| |

] |
VLSS WAIT MotionDone =

18014423432894987

[11  Argument des Wartebefehls: Bewegungsende

» Motion_Done: Roboter hat alle Fahrbefehle ausgefuhrt und ist im Stillstand
oder Bewegung ist in letztem Bewegungssegment.
» MotionInLastSeg: Roboter fiihrt gerade den letzten Fahrbefehl aus.
[2]  Auswahlliste zum Austauschen von [1]

Warten auf Ablauf einer Totzeit einfligen

1 78 Handbuch — MOVIKIT®

Wartezeit beginnt, nachdem der Bewegungsbefehl vor WAIT_TIME beendet wurde.
Auch wenn die eingestellte Wartezeit 0 ms ist, wird die vorherige Bewegung beendet,
d. h. es kommt zu einem Rastpunkt.

"New Block"-Wert: WAIT_TIME
IS WAIT_TIME  REALVAR[1] [ms] + 250 [ms]

(1]
[2]

i

Remove Operand? :

27021622687700747

[11  Konfiguration von Operand 1:

» Art des Wertes ("Var" fur Variablen oder "Val" fir konstante Werte)
» Speicherort der SRL-Programmvariablen
» Datentyp der SRL-Programmvariablen ("REAL", "BOOL" oder "POSE")
* Index der SRL-Programmvariablen

[21 Auswahl des Operators. Verfligbare Operatoren: +, -, *, /

[3] Schaltflache zum Hinzufligen/Entfernen eines weiteren Operanden
Konfiguration von Operand 2 siehe [1]
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IEC-Funktionsaufruf

Befehl zum Aufrufen einer IEC-Funktion, die vom Anwender im IEC-Editor program-
miert werden kann. Dieser Befehl ruft die Funktion jeden Zyklus des hochpriorisierten
zyklischen Tasks auf (TaskHighPrio), bis die IEC-Funktion den Rickgabewert "TRUE"
zurUckliefert. Erst anschlieRend wird der nachste Befehl ausgefihrt.

Die CallFunction kann beispielsweise fur die Erzeugung eines konsistenten Pro-
zessabbilds an einer klar definierten Stelle im Programmablauf verwendet werden. Es
kénnen z. B. Positionen und MotionSets (mittels Methode im Userlnterface) beschrie-
ben werden, die im folgenden SRL-Code zu verwenden sind.

(1 (2] [3]

CALL FUNCTION Val Var 1 -

18014423433087499

[11  Kennung fir den IEC-Funktionsaufruf

[21  Auswahl, ob die Nummer der aufzurufenden Funktion direkt eingegeben wer-
den soll oder aus einer Variablen gelesen werden soll.

[3] Ubergabeparameter fiir den Funktionsaufruf, damit mittels einer Fallunterschei-
dung in der IEC-Funktion verschiedene Funktionen aufgerufen werden kénnen.

Die Erstellung der CallFunction im IEC-Programm und die Verkntpfung mit dem Ro-

boter ist in Kapitel "IEC-Funktionsaufruf fur das SRL-Programm" (— B 203) beschrie-
ben.

Handbuch — MOVIKIT®
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10.12.5 Programmende

Programmende hinz

Befehl zum Beenden des Programms

Nachdem ein Programm mit diesem Befehl beendet wurde, kann das nachste Pro-
gramm gestartet werden. Der Programmende-Befehle kann auch eingesetzt werden
um das Programm vorzeitig zu beenden. Es muss mindestens nach dem letzten Be-
fehl stehen, darf aber auch mehrfach verwendet werden.

ufiigen
"New Block"-Wert: "END_PROG"

Es kann ausgewahlt werden, ob der Programmende-Befehl warten soll bis die Robo-
terbewegung beendet ist, bevor das Programm beendet wird oder ob das Programm
sofort beendet werden soll, wenn die Programmabarbeitung (Programmzeiger) am
Programmende-Befehl angekommen ist. Ohne das Warten auf das Beenden der Be-
wegung ist es z. B. mdglich, kontinuierlich Bewegungssegmente einzuspeisen.

(1] (2]

m END_PROG Wait Motion

[11  Kennung fur den Programmende-Befehl
[2]  Schaltflache um das Warten auf die Beendigung der Bewegung zu aktivieren /
deaktivieren

31659655563

10.12.6 Unterprogrammaufruf

fde

1 80 Handbuch — MOVIKIT®

HINWEIS

Beim Unterprogrammaufruf erfolgt keine Herstellung des Grundzustands. Siehe auch
"Herstellen des Grundzustands" (— E 38).

Durch diesen Befehl wird ein anderes SRL-Programm aufgerufen und ausgefihrt.
Nachdem das angerufene Programm beendet ist, wird das urspriingliche Programm in
der auf den CALL_PROG-Block folgenden Zeile fortgesetzt. Die maximale Verschach-
telungstiefe fiir den Fall, dass durch ein anderes Programm aufgerufene Programme
wiederrum Programmaufrufe enthalten, betragt 10.

Aufruf eines anderen SRL-Programms hinzufiigen
,New Block“-Wert: ,CALL_PROG".

(1] (2] [3]

| —
ECALL_PROG Val  War 1 -

[1] Kennung fur den Aufruf eines anderen Programms

[2]  Auswahl, ob die Nummer des aufzurufenden Programms direkt eingegeben
werden soll oder aus einer Variablen gelesen werden soll

[3] Eingabefeld fir die Nummer des aufzurufenden Programms

31659767435
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10.12.7 Bahnereignis

fde

HINWEIS

Bei Programmstart werden fur die Parameter automatisch die Werte des Grundzu-
stands gesetzt (Reference = "BeginOfSegment", Distance = "0", Time = "0"). Siehe
auch "Herstellen des Grundzustands" (— B 38).

Mit dem Befehl REG PATH_EVENT kann eine Anweisung registriert werden, die bei
einem bestimmten Ereignis abhangig vom Bahnfortschritt ausgefiihrt werden soll. Der
Anwender kann das Bahnereignis weg- und/oder zeitbasiert definieren.

Weiterfiihrende Information finden Sie im Kapitel "Bahnereignisse" (— 29) und
"Funktionsbeschreibung" (— B 80).

Beim Eintreten des Bahnereignis kann eine der folgenden Anweisungen ausgefuhrt
werden: SET_BOOLVAR, CALL_FUNCTION, REG_TP_POSITIONING,
REG_TP_MEASURE, DEREG_TP. Die auszufihrende Anweisung muss in der Zeile
unter dem Befehl REG PATH_EVENT stehen und wird durch eine Einrlickung mar-
kiert. Es kann genau eine Anweisung programmiert werden.

Die Parameter im Befehl REG PATH_EVENT beziehen sich auf den nachsten Bewe-
gungsbefehl im SRL-Programm. Das SRL-Programm wird im RobotMonitor nur dann
als fehlerfrei angezeigt, wenn auf REG PATH_EVENT ein Bewegungsbefehl folgt.
Zwischen REG PATH_EVENT und dem Bewegungsbefehl kénnen jedoch auch ande-
re Anweisungen programmiert sein, z. B. weitere REG PATH_EVENT, die sich dann
alle auf den gleichen, folgenden Bewegungsbefehl beziehen. So ist es mdglich, mittels
mehrerer REG PATH_EVENT Befehle mit gleicher Parametrierung mehrere Anwei-
sungen beim gleichen Bahnereignis auszufiihren.

In der speziellen Situation, dass alle im gleichen SRL-Programm auf REG
PATH_EVENT folgenden Bewegungsbefehle z. B. wegen einer IF-Verzweigung nicht
ausgefuhrt werden und das SRL-Programm als Unterprogramm (CALL_PROG) aufge-
rufen wurde, bezieht sich REG PATH_EVENT auf den ersten Bewegungsbefehl im
aufrufenden SRL-Programm. Im Gegensatz hierzu werden bei jedem Programm-
Stopp und jedem Programm-Start (Grundzustand) alle registrierten und noch nicht
ausgel6sten Bahnereignisse abgeldscht.

Der IEC-Code in der Anweisung CALL_FUNCTION muss bei Ausldsung durch ein
Bahnereignis innerhalb eines Zyklus Done = TRUE zurlickgeben. Hierbei kann z. B.
ein nebenlaufiger Prozess in der IEC angestol3en werden.

Handbuch — MOVIKIT®
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Bahnereignis hinzufiigen
"New Block"-Wert: "REG_PATH_EVENT"

(1] 2] [3] [4] (51 [61 71 8] [91 [10] [11][12]

REG PATH_EVENT Reference:= Val = BeginOfSegment = Distance:= Val = 0 [mm] Time:= Val = |0 [m;I

N30 BOOLVAR[1] := TRUE

N40  LIN X:=0 Y:=0 Z:=0 ‘

[13] [14]
31659788811

[11  Kennung fir Registrierung eines Bahnereignisses

[2] Kennung fur den Referenzpunkt

[3] Auswahl, ob der Referenzpunkt direkt eingegeben, aus einer Variablen gelesen
oder von einem vorhergehenden Befehl beibehalten werden soll

[4] Eingabefeld fir den Referenzpunkt

[5] Kennung des Distanzparameters

[6] Auswahl, ob der Wert fur die Distanz direkt eingegeben, aus einer Variablen ge-
lesen oder von einem vorhergehenden Befehl beibehalten werden soll

[71  Eingabefeld fur den Distanzparameter

[8] Einheit des Distanzparameters

[9] Kennung des Zeitparameters

[10] Auswahl ob der Wert fir den Zeitparameter direkt eingegeben werden soll, aus
einer Variablen gelesen werden soll oder von einem vorhergehenden Befehl
beibehalten werden soll

[11] Eingabefeld flr den Zeitparameter

[12] Einheit des Zeitparameters

[13] Anweisung, die bei Eintritt des in der vorangegangenen Zeile registrieten Ereig-
nisses ausgefihrt werden soll, hier: Setzen einer BOOL-Variablen auf TRUE.
Diese Zeile wird im normalen Programmablauf Gbersprungen.

[14] Bahnsegment, auf das sich REG PATH_EVENT bezieht

Ein Bahnereignis, das registriert wurde (Programminterpreter hat den darauffolgenden
Bewegungsbefehl ibernommen), ist mit einem drehenden Kreis gekennzeichnet. So-
bald das Bahnereignis ausldst, wird es mit einem grinen Haken markiert. Bei Pro-
gramm-Start und -Stopp werden die Kennzeichnungen abgeldscht. Wird ein Bahner-
eignis z. B. in einer Schleife oder in Unterprogrammen erneut registriert, wechselt die
Anzeige vom Haken wieder zum drehenden Kreis. Wenn ein Bahnereignis bereits get-
riggert wurde und der Roboter aufgrund einer Vorlaufzeit noch nicht losfahren darf,
werden der Haken und der drehende Kreis gleichzeitig angezeigt; der drehende Kreis
verschwindet, sobald die Roboterbewegung beginnt.

Die Punkte, an denen die Bahnereignisse ausldsen, werden in der 3D-Simulation bei
eingeschaltetem Stift angezeigt. Aufgrund der niederprioren Kommunikation zwischen
MOVI-C® CONTROLLER und PC kann es zu kleinen Ungenauigkeiten in der 3D-An-
zeige kommen.
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10.12.8 Touchprobe

Touchprobe-Event registrieren

Uber die Anweisung REG_TOUCHPROBE_EVENT wird die Touchprobe-Funktion ak-
tiviert und parametriert.

"New Block"-Wert: "REG_TP_EVENT".

(1

|

|\ l\F REG TOUCHPROBE_EVENT

Source := BoolVariable Level := RisingEdge SourceBoolVar := BOOL[1]
Mode := Single Measuring Direction := Z

2
Bl
o=
SR
OfF—

31690470539

[11  Kennung der Anweisung

[2] Verwendete Touchprobe-Triggerquelle: Auswahimdglichkeit zwischen "BoolVa-
riable" (BOOL-Touchprobe) und "InverterTouchprobe" (Umrichter-Touchprobe)

[31  Nur fir BOOL-Touchprobe: Verwendete Flanke zum Triggern des Touchprobe-
Events. Auswahlmaoglichkeit zwischen "RisingEdge"” (steigende Flanke), "Fallin-
gEdge" (fallende Flanke) und "RisingFallingEdge" (jeder Flankenwechsel).
Bei Umrichter-Touchprobe wird die Flanke Uber die Konfiguration der Einzelach-
sen in MOVISUITE® eingestellt.

[4]  Nur fir BOOL-Touchprobe: Verwendete SRL-BOOL-Variable zum Auslosen des
Touchprobe-Events

[5]  Ausfiihrungsmodus des Touchprobes: Auswahlimdglichkeit "Single" (Touchpro-
be wird nach Triggern des Events deaktiviert) und "Multiple" (Touchprobe bleibt
nach Triggern des Events aktiviert. Bei jedem Triggern wird die dem Event zu-
geordnete Anweisung ausgefihrt)

[6] Richtung, in welcher der Touchprobe-Sensor misst bzw. die BOOL-Variable ge-
schaltet wird, z. B. die Z-Richtung (Hohe / Hub) beim Palettieren.
Bei nachfolgender "POSITIONING"-Anweisung: Wirkrichtung der Restweglange

Ein Touchprobe-Ereignis, das registriert wurde und dadurch aktiv ist, ist mit einem
drehenden Kreis gekennzeichnet. Sobald das Touchprobe-Ereignis getriggert wurde,
wird es mit einem griinen Haken markiert. Beim TouchProbe-Mode "Multiple" wird
nach dem Triggern sowohl ein griiner Haken als auch ein drehender Kreis angezeigt,
da das Ereignis getriggert wurde, aber weiterhin aktiv ist. Beim Programm-Start und -
Stopp werden die Kennzeichnungen abgeldscht. Wurde ein Ereignis deregistriert (ent-
weder durch einen Deregister-Befehl oder durch Hauptprogrammende) bevor es aus-
gelost wurde, wird dies durch ein rotes Kreuz kenntlich gemacht.

Die Punkte, an denen die Touchprobe-Ereignisse ausldsen, werden in der 3D-Simula-
tion bei eingeschaltetem Stift als pinke Quader angezeigt. Aufgrund der niederprioren
Kommunikation zwischen MOVI-C® CONTROLLER und PC kann es zu kleinen Unge-
nauigkeiten in der 3D-Anzeige kommen.

Touchprobe-Event deregistrieren

Uber die Anweisung DEREG_TOUCHPROBE_EVENT wird eine aktivierte Touchpro-
be-Funktion wieder deaktiviert. Dies kann z. B. genutzt werden, wenn nur in einem be-
stimmten Bereich der Bewegungsbahn Messungen vorgenommen werden sollen.
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"New Block"-Wert: "DEREG_TP_EVENT".
(1]

| DEREG TOUCHPROBE_EVENT

31690744843

[11  Kennung der Anweisung

Touchprobe-Messung durchfiihren

Uber die Anweisung "REG_TP_MEASURE" wird nach dem Auslésen eines Touchpro-
be-Events die gemessene Position in eine SRL-Pose-Variable geschrieben. Eine
"MEASURE"-Anweisung darf nur unter einer "REG_TOUCHPROBE_EVENT"-Anwei-
sung verwendet werden.

"New Block"-Wert: "REG_TP_MEASURE".
(1]

|
MEASURE POSEVAR[1] := MeasuredPos_ActCoordSys

1] | a MeasuredPosI_ActCoordSys w2
| |

[2] (3

31690791307

[11  Kennung der Anweisung

[2]  Auswahl der SRL-Pose-Variable, in welche die gemessene Position gespeichert
werden soll

[31 Auswahl des Koordinatensystems, in welchem die gemessene Position abge-
speichert werden soll. Auswahlimdglichkeiten: "MeasuredPos_ActCoordSys"
und "MeasuredPos_BaseCoordSys"

Restwegpositionierung durchfiihren

184  Handbuch — MOVIKIT®

Uber die Anweisung "REG_TP_POSITIONING" wird nach dem Ausldésen eines
Touchprobe-Events eine Restwegpositionierung eingeleitet. Diese Positionierung wird
entlang der Bahnsegmente um die Ldnge Remaining Distance in Richtung der Measu-
ringDirection durchgefuhrt. Gegebenenfalls wird das letzte Bewegungssegment ver-
langert. Eine "POSITIONING"-Anweisung darf nur unter einer "REG_TOUCHPRO-
BE_EVENT"-Anweisung verwendet werden. Nach einer "POSITONING"-Anweisung
ist zwingend eine "CONTINUE AFTER POSITIONING EVENT"-Anweisung erforder-
lich.

"New Block"-Wert: "REG_TP_POSITIONING".
(1]

|
POSITIONING Remaining Distance:= 0 [mm]

VaI| M [ |
[2] [3]

31690803723

[11  Kennung der Anweisung

[2]  Einstellmdglichkeit der Remaining Distance:
Auswahlmoglichkeiten: "Var", "Val", "Keep"

[3] Angabe der Remaining Distance in [mm]
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Nachste Programmposition festlegen

fde

HINWEIS

Bei Programmstart werden fir die Parameter der Touchprobe-Ereignisse und der
Restwegpositionierung automatisch die Werte des Grundzustands gesetzt (Source =
"Inverter", Source Bool Var = "[1]", Level = "RisingEdge", Mode = "Single", Measuring
Direction = "Z", Remaining Distance = "0", Touchprobe-Zahler = "0"). Siehe auch
"Herstellen des Grundzustands" (— E 38).

Uber die Anweisung "CONTINUE AFTER POSITIONING EVENT" wird im Programm-
ablauf die Stelle markiert, bis wohin Bahnsegmente zum Restwegfahrbereich geho-
ren. Wenn die Restwegpositionierung gestartet wird, wird im Programmablauf zu der
Zeile nach der "CONTINUE AFTER POSITIONING EVENT"-Anweisung gesprungen.

"New Block"-Wert: "TP_CONTINUE_AFTER_POS".

[1
|

|
| m CONTINUE AFTER POSITIONING EVENT

31690812171
[11  Kennung der Anweisung

Erreicht die Bewegung das Bewegungssegment nach der Anweisung "CONTINUE
AFTER POSITIONING EVENT" (gekennzeichnet durch den Bewegungszeiger "M")
und es trat noch kein Touchprobe-Ereignis auf, wird die Touchprobe-Funktion deakti-
viert.
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10.13 Variablen

Register "Varia-
bles"

Im Register "Variables" wird eine Liste an Variablen zur Verfiigung gestellt. Diese Va-
riablen kdénnen im SRL-Programm verwendet werden. Die Variablen kénnen vom IEC-
Programm und vom SRL-Programm aus geschrieben und gelesen werden.

Displayed program: 1

. Copy
P Variables
=t Mame: |DefaultProgMame izl E
Pose Bool Real MotionSet C B ©
Mame Value
X 0 Y 0 zZ 0
! RotZ |0 RotY |0 RotX 0
5 X 0 ¥ 0 z 0
RotZ 0 RotY 0 RotX |0
33244052875
Variablen Beschreibung

SRL-Programm

Bool Variablen mit Namen und Wert der Boolvariable

Real Variablen mit Namen und Wert der Gleitkommavariable
Pose Variablen mit Namen und Koordinaten der Posen
MotionSet Variablen mit den Bewegungsparametersatzen

Siehe auch Kapitel "Bewegungsparametersatze" (— B 28),
"Bewegungsparametersatze einstellen" (— B 108) und "Bewe-
gungsparameter einstellen" (— B 235). Es gelten dabei die
festgelegten "Standardeinheiten" (— 5 28).

10.13.1 SRL-Programmvariablen editieren
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v" Der Robotermonitor ist gestartet und verbunden.
1. Wechseln Sie zum Register "Variables".
2. Wechseln Sie zum Register der gewiinschten SRL-Programmvariablen.

= Es wird die Liste der gewilinschten SRL-Programmvariablen angezeigt. Eine
Zeile entspricht einer Variablen.

3. Tragen Sie in der Spalte "Name" fiir die Variable einen individuellen Namen ein.
Dieser wird im SRL-Programm angezeigt. Ist das Feld leer, wird nur die Nummer
im SRL-Programm angezeigt.

4. Tragen Sie in der Spalte "Value" fir die Variable die gewlinschten Werte ein.

5. Damit die Werte wirksam werden (solange wird die Zeile gelb markiert), driicken
Sie wahrend der Cursor im entsprechenden Eingabefeld steht die Eingabetaste
oder markieren Sie die Zeile und klicken Sie auf die Schaltflache [Send selected
variable (POSE/BOOL/REAL)]. Damit ist sie im flichtigen Speicher der Steuerung
gespeichert.

6. Um die Variablen und das Programm dauerhaft auf der Speicherkarte zu spei-
chern, klicken Sie auf das Speichersymbol.
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IEC-Programmierung
Aufbau des IEC-Projekts

11

11 IEC-Programmierung
In diesem Kapitel sind die IEC-Signale der Anwenderschnittstelle flr die Programmie-
rung beschrieben. Die Ansteuer-Reihenfolge der Signale ist im Kapitel "Ansteuerung
durch die Prozess-Steuerung" (— B 130) beschrieben.
111 Aufbau des IEC-Projekts
Das IEC-Projekt weist folgende Grundstruktur auf:
Gerdte @
=5 [pemult [[=]
= B contraller (MOVI-C CONTROLLER power)
=B sps-Logik
=1L} Application
=) SEW_Generated
=2 Internal
[1] @ sEw_GvL_Interal
[2] +-[E] SEW_PRG (PRG)
[3] @ sEv o
=2 UsER_application
[4] +-[E] User_PRG (PRG)
m Bibliotheksverwalter
- Symbolkonfiguration
[5] = @ Taskkonfiguration
+-g8 TaskHighPrio
+ 58 TaskHmi
+-58 TasklowestPrio
e @ TaskMain
+-[] sEwLogicalDevicePool (SEWLogicalDevicePool)
7% SBUS_PLUS 1 (EtherCAT MasterSEVY)
Nr. |[Name Beschreibung
[1]1 | SEW_GVL_Internal | Die globale Variablenliste SEW_GVL_Internal beinhaltet die zum verwendeten
Softwaremodul passenden Instanzen. Auf diese Variablen darf nicht aus dem
Anwenderprogramm geschrieben werden.
Des Weiteren enthalt die Struktur eine Instanz als Kommunikationspuffer zum
Steuern und Beobachten des Softwaremoduls mit dem MOVISUITE® Monitor.
[2] |SEW_PRG Programm, in dem alle wichtigen Instanzaufrufe zusammengefasst sind. Die au-
tomatische Codegenerierung erzeugt dieses Programm bei jeder Generierung
des IEC-Projekts entsprechend der Konfiguration in der MOVISUITE® neu und
iberschreibt die Vorgangerversion. Daher sollten in diesem Programm keine An-
derungen vorgenommen werden.
[3] |[SEW_GVL Die globale Variablenliste SEW_GVL stellt die Schnittstelle flir den Zugriff auf die
Funktionalitaten des Softwaremoduls dar.
[4] |User PRG Programm, das von der automatischen Codegenerierung einmalig initial erzeugt

wird. Da es nicht bei jeder weiteren Generierung Uberschrieben wird, ist dies die
geeignete Stelle zum Einbinden von Anwenderprogrammen.

Das Programm ist in finf Aktionen gegliedert, die sich darin unterscheiden zu
welchem Zeitpunkt des Programmablaufs sie aufgerufen werden.
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IEC-Projekt 6ffnen

Nr. |[Name Beschreibung

[5] | Task-Konfiguration |Auflistung der im Projekt angelegten Tasks. Die automatische Codegenerierung
fugt initial Tasks hinzu, die sich in ihrer Priorisierung unterscheiden.

Der Anwender kann weitere Programme zu den bestehenden Tasks hinzufligen
oder neue Tasks anlegen.

Es liegt in der Verantwortung des Anwenders, die Auslastung der Tasks dabei so
zu gestalten, dass diese in der geforderten Zykluszeit verarbeitet werden kon-
nen. Das Uberfahren insbesondere der zyklischen Tasks fiihrt dazu, dass Soll-
werte fUr interpolierende Achsen nicht rechtzeitig bereitgestellt und diese somit
nicht mehr ordnungsgemaf betrieben werden kénnen.

11.2  IEC-Projekt 6ffnen

«  Wenn bereits ein IEC-Projekt generiert wurde, wahlen Sie in MOVISUITE® im Kon-
textmeni des MOVI-C® CONTROLLER den Menubefehl [Tools] > [IEC-Editor].

* Wenn noch kein IEC-Projekt generiert wurde, befolgen Sie die im Kapitel "IEC-
Projekt generieren” (— E 105) beschriebenen Schritte.

11.3 Anwenderschnittstelle

Die Anwenderschnittstelle ist im IEC-Programm durch eine Instanz in der globalen Va-
riablenliste SEW_GVL realisiert.

Folgende Grafik zeigt die Schnittstelle im IEC-Editor:

= “ Interface_Robot SEW _MEK_Robotics.Robot_UIT
Fdn wError BOOL
P& wWarning BOOL
F% udiMessageD LDINT
"$ sadditionalTed STRING({Constants.gc_udiLengthAdditionalText)
@ wReset BOOL
4% wGetbccessContral BOOL
" wControlactive BOCL
+ 4% Config ST_RobotUl_Config
+ %% Basic ST_RobotUI_Basic
+ 4% Inverter ST _RobotUl_Inverter
+ % Jog ST_RobotUI_Jog
+ %% Homing 5T_RobotUI_Homing
+ 4% prg 5T_RobotUl_Prg
+ & Physics ST_RobotUI_Physics
+ & PrgVar REFEREMCE TO SEW _IRoblang.5T_Variables2

27021622397307403

Dieser Variablenstruktur folgend, sind die einzelnen Variablen in den nachsten Kapi-
teln genauer beschrieben.
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11.4 Diagnose

IEC-Programmierung
Diagnose

Variablen zum Melden und Beschreiben von Fehlern und Warnungen.

Variablenname

Beschreibung

XError

Datentyp - BOOL

« TRUE - Ein Fehler liegt vor
* FALSE - Kein Fehler liegt vor

xWarning

Datentyp - BOOL

* TRUE - Eine Warnung liegt vor
* FALSE - Keine Warnung liegt vor

udiMessagelD

Datentyp - UDINT

Identifikationsnummer der Meldung

sAdditional Text

Datentyp - STRING

Zusatztext der Meldung

XReset

Datentyp - BOOL

*  TRUE - Meldungen zurticksetzen

* FALSE - Meldungen nicht zurlicksetzen

11.5 Zugriffsverwaltung

Variablen zum Verwalten der Zugriffsberechtigung.

Variablenname

Beschreibung

xGetAccessControl

Datentyp - BOOL

*  TRUE - Zugriff anfordern
*  FALSE - Zugriff zurlickgeben

xControlActive

Datentyp - BOOL

*  TRUE - Zugriff wurde gewahrt
*  FALSE - Zugriff wurde nicht gewahrt

Zugriff durch Anwenderschnittstelle (Userinterface):

Eine Instanz fordert den Zugriff durch das Setzen von xGetAccessControl auf "TRUE"

an. Wenn xControlActive den Wert "TRUE" zurtickmeldet, wurde der Zugriff gewahrt.

Zugriff durch andere Funktionsbausteine im Anwenderprogramm:

11

Wenn parallel zur Anwenderschnittstelle (Userinterface) ein anderer Funktionsbau-
stein im Steuer-Modus auf die Gerateschnittstelle zugreifen mdchte, entscheidet die
Geréateschnittstelle anhand der Prioritédt des Funktionsbausteins, wer das Schreibrecht
erhalt. Die Anwenderschnittstelle (Userlnterface) hat dabei die hdchste Prioritét, d. h.
wenn die Anwenderschnittstelle (Userlnterface) steuernden Zugriff hat, wird allen wei-
teren Funktionsbausteinen Uber xControlActive "FALSE" zuriickgemeldet.
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IEC-Programmierung
Konfiguration (Config)

11.6

Schnittstelle im

Konfiguration (Config)

IEC-Editor

11.6.1

11.6.2

jde

= 4% Config ST _RobotUI_Config
= & CartesianLimits ST_Robotl)I_Config_CartesianLimits
+ @ alrPositive ARRAY [1..6] OF LREAL
+ @ alrMNegative ARRAY [1..6] OF LREAL
= ¢ Transformations ST_Robotl)I_Config_Transformations
+ ¢ alrTool ARRAY [1..6] OF LREAL

33781265035

Die Variablen werden initial mit der in MOVISUITE® durchgeflhrten Konfiguration des
Roboters beschrieben.

Die Variablen werden durch die Robotersteuerung Gbernommen, wenn der Roboter
nicht freigegeben ist, also die Variable Interface Robot.Basic.OUT.eEnableState
einen der folgenden Zustande ausgibt (Namensraum: SEW_MK_Robo-
tics.SEW_IRobHPub).

+ EmergencyStoppedAxes
» EmergencyStoppingAxes
»  WaitingForSetpointActive

Das ist u. a. der Fall, wenn Interface_Robot.Basic.IN.xEnable_EmergencyStop "FAL-
SE" oder Interface_Robot.xError "TRUE" ist.

HINWEIS

Bei Anwendungen, die eine stetige Anderung der Werkzeugtransformation wahrend
der Roboterbewegung erfordern, wenden Sie sich an SEW-EURODRIVE, da die
hierzu erforderliche Schnittstelle in der aktuellen Version der Software nicht in der
Anwenderschnittstelle vorhanden ist.

CartesianLimits

Variablenname Beschreibung
alrPositive Datentyp - ARRAY [1..6] OF LREAL

Positive kartesische Softwareendschalter
alrNegative Datentyp - ARRAY [1..6] OF LREAL

Negative kartesische Softwareendschalter

Transformations

Variablenname Beschreibung

alrTool Datentyp - ARRAY [1..6] OF LREAL

Werkzeugtransformation
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IEC-Programmierung
Grundfunktionen (Basic)

11.7  Grundfunktionen (Basic)
Schnittstelle im - 4% Basic 5T_RobotlI_Basic
IEC-Editor = ST RobotlI_Basic_IN
# wEnable_EmergencyStop BOOL
# eOperatingMode E_OPERATINGMODE
@ usiOverride LISIMT
= @ ouT ST_Robotl)I_Basic_OUT
i wReady BOOL
@ wSetpointStandstill BOOL
@ wOutOfWorkspace BOOL
@ eActCoordSys E_COORDSYS
+ @& SetpointPose ST_RobotPose
+ @ SetpointVelocity ST_Velodty
i eOperatingMode E_OPERATINGMODE
@ eEnableMode E_EMABLEMODE
@ eEnableState E_EMAEBLESTATE
@ eControlMode E_COMTROLMODE
18014423225395339
11.71 IN
Variablenname Beschreibung
xEnable_EmergencyStop | Datentyp - BOOL
* TRUE - Softwaremodul freigeben
* FALSE - Das Softwaremodul fihrt einen Not-Halt mit
der eingestellten Not-Halt-Rampe aus
eOperatingMode Datentyp - E_OPERATINGMODE
Betriebsart. "Betriebsart" (— & 31)
* Manual_WithHighSpeed
* Automatic
Namensraum: SEW_MK_Robotics.SEW_IRobHPub
usiOverride Datentyp - USINT
Prozentuale Skalierung der Geschwindigkeit in allen
Steuerungsarten
11.7.2 OUT

Variablenname

Beschreibung

xReady

Datentyp - BOOL

* TRUE - Softwaremodul ist betriebsbereit (bereit fir das
freigeben)

* FALSE - Softwaremodul ist nicht betriebsbereit. Nicht alle
Voraussetzungen fir ein erfolgreiches Freigeben sind er-
fullt (Fehlermeldung mit der Ursache wird gemeldet, wenn
dennoch freigegeben wird).
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Grundfunktionen (Basic)

11

Variablenname

Beschreibung

xSetpointStandstill

Datentyp - BOOL

* TRUE - Stillstand der Sollpose

* FALSE - Sollpose ist nicht im Stillstand. Der Roboter be-
wegt sich.

xOutOfWorkspace

Datentyp - BOOL

«  TRUE - Roboter befindet sich auf’erhalb des erlaubten Ar-
beitsraums

« FALSE - Roboter befindet sich innerhalb des erlaubten Ar-
beitsraumes.

eActCoordSys

Datentyp - E_COORDSYS

Koordinatensystem, in dem aktuell die Bahn interpoliert wird
(Base, Joint, World, User).

Namensraum: SEW_MK_Robotics.SEW_IRobMoCPub

eOperatingMode

Datentyp - E_OPERATINGMODE

Betriebsart. "Betriebsart" (— B 31)

* Manual_WithHighSpeed

* Automatic

Namensraum: SEW_MK_Robotics.SEW_IRobHPub

eEnableMode

Datentyp - E_ENABLEMODE

Aktuelle Freigabeart. "Freigabeart" (— B 32)

» EmergencyStop_Axes

* EmergencyStop

* ApplicationStop

 Enable

Namensraum: SEW_MK_Robotics.SEW_IRobHPub

eEnableState

Datentyp - E_ENABLESTATE

Freigabezustand. "Freigabezustand" (— & 34)

* EmergencyStoppedAxes

« EmergencyStoppingAxes

*  WaitingForSetpointActive

* EmergencyStoppingOnPath

* PositionHoldControl

» ApplicationStoppingOnPath

*  WaitingForMotionCommand

+ PathMotion

Namensraum: SEW_MK_Robotics.SEW_IRobHPub
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SetpointPose

SetpointVelocity
ActCoordSys

IEC-Programmierung
Grundfunktionen (Basic)

Variablenname

Beschreibung

eControlMode

Datentyp - E_CONTROLMODE

Steuerungsart. "Steuerungsart”" (— B 35)

* Inactive

» JogMode

* ProgramMode

Namensraum: SEW_MK_Robotics.SEW_IRobHPub

Variablenname

Beschreibung

alrActCoordSys Datentyp - ARRAY [1..6] OF LREAL
Sollpose im aktuellen Koordinatensystem (Basic.Out.eAct-
CoordSys)

alrBase Datentyp - ARRAY [1..6] OF LREAL

Sollpose im Basiskoordinatensystem

alrKinematicAxis

Datentyp - ARRAY [1..6] OF LREAL

Sollposition der Einzelachsen des Kinematikmodells

alrKinematicJoint

Datentyp - ARRAY [1..6] OF LREAL

Sollposition der Gelenkachsen des Kinematikmodells

alrAdditionalJoint

Datentyp - ARRAY [1..6] OF LREAL

Sollposition der Zusatzgelenkachsen (Zusatzgelenkachsen
sind im aktuellen Funktionsumfang nicht enthalten)

usiConstellation

Datentyp - USINT

Konstellation der Kinematik in der Sollpose

Variablenname

Beschreibung

IrTranslation

Datentyp - LREAL - Gleitkommazahl

Translationsgeschwindigkeit des TCP im aktuellen Koordi-
natensystem
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Umrichterfunktionen (Inverter)

11.8  Umrichterfunktionen (Inverter)

Schnittstelle im = 4% Inverter
IEC-Editor - % IN
@ xSimulation
= @ ouUT
@ xConnected
i wPowered
@ xReady
i xReferenced
+ & awReferenced
@ xSetpointdctive
@ wSafeStop
¥Positionvalid
eActuallnverterMode
usiErrorID
usiErrorSubID

& B R B

ST_RobotlJI_Inverter

ST_RobotlJI_Inverter_IM

BOOL

ST_Robotll_Inverter...

BOOL

BOOL

BOOL

BOOL

ARRAY [1..6] OF BOOL

BOOL

BOOL

BOOL

E_IMVERTERMODE

USINT

USINT
27021622481272971

11.81 IN
Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Simulation" (— B 42).
Variablenname Beschreibung
xSimulation Datentyp - BOOL
*  TRUE - Frequenzumrichter des Softwaremoduls simulie-
ren (z. B. bei einem Test ohne Hardware)
* FALSE - Frequenzumrichter nicht simulieren
11.8.2 OUT
Variablenname Beschreibung
xConnected Datentyp - BOOL
*  TRUE - Kommunikationsverbindung zum Controller exis-
tiert
* FALSE - Keine Kommunikationsverbindung zum Controller
xPowered Datentyp - BOOL
* TRUE - Endstufen freigegeben (liefern Ausgangsspan-
nung)
* FALSE - Endstufen nicht freigegeben
xReady Datentyp - BOOL
* TRUE - Fir Steuerung durch den Controller bereit
* FALSE - Nicht bereit fir Steuerung durch den Controller
xReferenced Datentyp - BOOL
* TRUE - Referenziert
* FALSE - Nicht referenziert

194 Handbuch — MOVIKIT®
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IEC-Programmierung
Umrichterfunktionen (Inverter)

Variablenname

Beschreibung

axReferenced

Datentyp - ARRAY[1..6] OF BOOL

* TRUE - Jeweilige Achse ist referenziert.
* FALSE - Jeweilige Achse ist nicht referenziert.

xSetpointActive

Datentyp - BOOL

TRUE - Sollwerte werden verarbeitet.
« FALSE - Sollwerte werden nicht verarbeitet.

xSafeStop

Datentyp - BOOL

*  TRUE - Die Achse steht (STO aktiv)
* FALSE - Die Achse steht nicht (STO ist nicht aktiv)

xPositionValid

Datentyp - BOOL

*  TRUE - Die Position des Gebers ist glltig
* FALSE - Fur den Geber liegt ein Fehler vor.
(z.B. bei einem Vogelschlag)

eActuallnverterMode

Datentyp - E_INVERTERMODE

Betriebsart des Umrichters (FCB des Umrichters):
* Unknown

» Standard

*  OQuputDisabled (FCB01)

* ManualMode (FCB04)

» Stop (FCB02)

*  Homing (FCB12)

* JogMode (FCB20)

« BrakeTest (FCB21)

» Positioning (FCB09)

» Positioninglnterpolated (FCB10)

+  Velocity (FCBO05)

* Velocitylnterpolated (FCBO06)

» Torque (FCBO07)

* Torquelnterpolated (FCBO08)

*  MotorParamMeasurement (FCB25)
+ PosHoldCtrl (FCB19)

» RotorPosldentification (FCB18)

* ApplicationStop (FCB13)

* EmergencyStop (FCB14)

* UserStop (FCB26)

Bibliothek: SEW DeviceHandler Interfaces

usiErrorID

Datentyp - USINT

Fehler-1D

11
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Software-Endschalter (SoftwareLimitSwitch)

Variablenname

Beschreibung

usiErrorSublD

Datentyp - USINT

Sub-Fehler-ID

11.9 Software-Endschalter (SoftwareLimitSwitch)

Schnittstelle im = 4% log ST _RobotUI_Jog
IEC-Editor - @ IN ST_RobotlI_Jog_IM
@ usiMotionSet LISINT
@ usiMotionSet_Axes LISINT
= @ Kinematic ST_RobotlJI_Jog_IM_Kinematic
+ @ awPositive ARRAY [1..6] OF BOOL
+ @ awNegative ARRAY [1..8] OF BOOL
+ @ alrvelocityPercent ARRAY [1..6] OF LREAL
@ eCoordinateSystem E_COORDSYS
18014423226473611

Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Software-Endschalter" (— B 43).

1191 IN

Variablenname

Beschreibung

xDisable

Datentyp - BOOL

TRUE - Alle Software-Endschalter des Softwaremo-
duls (Gelenkachsen und kartesische Achsen) deakti-
vieren. Die Software-Endschalter der unterlagerten
Softwaremodule und Gerate werden nicht deaktiviert

 FALSE - Software-Endschalter des Softwaremoduls
nicht deaktivieren.
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11.10 Tippen (Jog)

Schnittstelle im

IEC-Editor

11.10.1

Kinematic

IN

IEC-Programmierung
Tippen (Jog)

= %% Jog ST_RobotlI_Jog
= & IN ST_RobotlJI_Jog_IM
@ usiMotionSet LISIMNT
@ usiMotionSet_Axes LISIMT

= & Kinematic

+ @ awPositive
+ @& awMNegative
+ g alrvelocityPercent

ST_Robotll_Jog_IM_Kinematic

ARRAY [1..8] OF BOOL
ARRAY [1..8] OF BOOL
ARRAY [1..6] OF LREAL

# eCoordinateSystem E_COORDSYS

18014423226473611
Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Tippbetrieb" (— B 36).

Variablenname

Beschreibung

usiMotionSet

Datentyp - USINT

Bewegungsparametersatz flir den Tippbetrieb beim Ver-
wenden des Koordinatesystems "Joint" oder "Base"

usiMotionSet_Axes

Datentyp - USINT

Bewegungsparametersatz flr den Tippbetrieb bei Ver-
wendung des Koorinatensystem "Axis"

Variablenname

Beschreibung

axPositive[1..6]

Datentyp - ARRAY [1..6] OF BOOL

Tippen in positive Richtung der jeweiligen Achse des
Bezugskoordinatensystems (Jog.IN.Kinematic.eCoor-
dinateSystem)

axNegative[1..6]

Datentyp - ARRAY [1..6] OF BOOL

Tippen in negative Richtung der jeweiligen Achse des
Bezugskoordinatensystems (Jog.IN.Kinematic.eCoor-
dinateSystem)

alrVelocityPercent[1..6]

Datentyp - ARRAY [1..6] OF LREAL

Prozentuale Skalierung der Tippgeschwindigkeit der
jeweiligen Achse des Bezugskoordinatensystems
(Jog.IN.Kinematic.eCoordinateSystem)

eCoordinateSystem

Datentyp - E_COORDSYS

Bezugskoordinatensystem in dem getippt werden soll.

Aktuell unterstitzt: Gelenkachsen (Joint), kartesische
Achsen des Basiskoordinatensystems (Base) und Ein-
zelachsen (Axis).

Namensraum: SEW_MK_Robotics.SEW_IRobMoC-
Pub
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11

ST_RobotlJI_Homing

ST_RobotlI_Homing_IM

ARRAY [1..6] OF BOOL
33225656075

11.11 Referenzieren (Homing)
Schnittstelle im = 4% Homing
IEC-Editor = @ IN
+ @ axStart
Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Referenzierbetrieb” (— & 40).
11.11.1 IN

Variablenname Beschreibung

axStart Datentyp - ARRAY[1..6] OF BOOL
+ TRUE - Referenzierbetrieb an der jeweiligen Achse
starten.

11.12 Programmsteuerung (Prg)
Schnittstelle im = & Prg ST_RobotlUl_Prg
IEC-Editor = % IN ST RobotUI_Prg_IN

@ uiProgramMNumber UINT

# eMode E_SEQUENCEMODE

@ xStart BOOL

i@ wPause BOOL

@ wStop BOOL

@ usiMotionSet_BackToPath LISINT

= @ ouUT ST_RobotI_Prg_OUT

@ uiProgramMumber LINT

@@ eProgramState E_PROGRAMSTATE

& xMotionDone BOOL

@ uisctPoseArrayIndex LINT

@ uiRemainingPathSegments IMT

@ IrRemainingDistance LREAL

@ IrRemainingTime LREAL

18014423226476683
Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Programmbetrieb” (— B 37).

11.12.1 IN

Variablenname Beschreibung

uiProgramNumber Datentyp - UINT

Nummer des Hauptprogramms, das sich in Ausflihrung
befindet. Dies schlief3t nicht aus, dass gerade ein Unter-
programm ausgefihrt wird.
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11.12.2 OUT

IEC-Programmierung
Programmsteuerung (Prg)

Variablenname

Beschreibung

eMode

Datentyp - E_SEQUENCEMODE

Programmablaufart (AUTO, STEP_BLOCK)
Kapitel "Programmbetrieb" (— & 37).

Namensraum: SEW_MK_Robo-
tics. SEW_Rob.SEW _IRobLang

xStart

Datentyp - BOOL

*  TRUE - Programmabarbeitung starten

* FALSE - In der Betriebsart "Manuell mit hoher Ge-
schwindigkeit": Programmabarbeitung pausieren.

xPause

Datentyp - BOOL

* TRUE - Applikationshalt durchfiihren und die Pro-
grammabarbeitung pausieren.

* FALSE - Programmabarbeitung nicht pausieren.

xStop

Datentyp - BOOL

* TRUE - Applikationshalt durchfiihren und die Pro-
grammabarbeitung stoppen.

* FALSE - Programmabarbeitung nicht stoppen.

usiMotionSet_BackToPath

Datentyp - USINT

Bewegungsparametersatz fir die "Rickpositionierung
(BackToPath)" (— B 39) auf die Bahn

Variablenname

Beschreibung

uiProgramNumber

Datentyp - UINT

Nummer des Hauptprogramms, das sich in Ausfliihrung
befindet. Dies schlief3t nicht aus, dass gerade ein Unter-
programm ausgefuhrt wird.

eProgramState

Datentyp - E_PROGRAMSTATE

Status der Programmabarbeitung. "Programmbe-
trieb" (— B 37)

* Notlnitialized

e Initialized

* BeeingExecuted

* Paused

* Finished

* BackToPathRequired

* BackToPathActive

Namensraum: SEW_MK_Robotics.SEW _IRobHPub

Handbuch — MOVIKIT®
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1 1 IEC-Programmierung

Programmsteuerung (Prg)

Variablenname Beschreibung
xMotionDone Datentyp - BOOL

* TRUE - Alle Bewegungsauftrdge und Bahnereignisse
mit Nachlaufzeit ausgefuhrt.

* FALSE - Noch nicht alle Bewegungsauftrage ausge-
flhrt.

uiActPoseArraylndex Datentyp - UINT

Listenindex der Posenvariable (PrgVar.astPoseValues),
die im aktuellen Bewegungsbefehl als Zielpose verwen-
det wird. Bei einem Bewegungsbefehl die keine Posen-
variable verwendet, wird der Index 0 ausgegeben.

uiRemainingPathSeg- Datentyp - UINT
ments

Anzahl der Bahnsegmente, die in der Bewegungspla-
nung berlcksichtigt und noch nicht abgefahren wurden.

uiRemainingDistance Datentyp - UINT

Verbliebene Reststrecke der Bahnsegmente, die in der
Bewegungsplanung berticksichtigt und noch nicht abge-
fahren wurden.

uiRemainingTime Datentyp - UINT

Verbliebene Restzeit der Bahnsegmente, die in der Be-
wegungsplanung bertcksichtigt und noch nicht abgefah-
ren wurden.

uiNumberOfUserCoord- Datentyp - UINT
SysChanges

Anzahl der Wechsel in ein USER-Koordinatensystem
und zwischen verschiedenen USER-Koordinatensyste-
men. Wird im Programmbetrieb bei Wechsel in das Ko-
ordinatensystem BASE auf 0 zuriickgesetzt. Ein Uber-
lauf erfolgt direkt auf den Wert 1.

Anmerkung:

Die Bewegungssteuerung berlcksichtigt bei den RemainingPathSegments, der Re-
mainingDistance und der RemainingTime nur die Bahnsegmente, die bereits vom
SRL-Programm tbergeben wurden (siehe Programmzeiger).

200 Handbuch — MOVIKIT®
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11.13 Physiksimulation (Physics)

Schnittstelle im
|IEC-Editor

11.13.1 OUT

= %% Physics
- & ouT

1
++++++@@

R e e R

usiMumberOfDrives

Drives

Drives[1]
Drives[2]
Drives[3]
Drives[4]
Drives[5]
Drives[f]

IEC-Programmierung 1 1
Physiksimulation (Physics)

ST_RobotUI_Physics

ST_RobotUI_Physics_OUT

USINT

ARRAY [1..6] OF SEW_IPhDr.ST_DriveOut

SEW_IPhDr.ST_DriveQut
SEW _IPhDr.5T_DriveQOut
SEW_IPhDr.ST_DriveQut
SEW _IPhDr.5T_DriveQOut
SEW_IPhDr.ST_DriveQut
SEW _IPhDr.5T_DriveQOut

33965130763

Weitere Informationen finden Sie im Kapitel "Funktionsbeschreibung" (— B 44) und im
Kapitel zum dazugehdrigen "Konfigurationsmenu" (— & 126).

Variablenname

Beschreibung

usiNumberOfDrives

Datentyp - USINT

Anzahl der physikalisch simulierten Antriebe

Drives

Datentyp - ARRAY OF SEW_IPhDr.ST_DriveOut

Relevante Ausgangswerte der physikalisch simulierten
Antriebe (Drehmoment, Leistung, ...

Handbuch - MOVIKIT® ()]



1 1 IEC-Programmierung
SRL-Programmvariablen (PrgVar)

11.14 SRL-Programmvariablen (PrgVar)

jde

Schnittstelle im
IEC-Editor

202 Handbuch — MOVIKIT®

HINWEIS

Die SRL-Programmvariablen werden nicht in der Task Main gemappt (durch MapIn/
MapOut). Sie arbeiten direkt auf der Referenz der internen Variablen. Sobald die Zu-
weisung im Anwenderprogramm ausgefihrt wird, wirkt der zugewiesene Wert fir alle
ab sofort ausgefiihrten Befehle im SRL-Programm. Die SRL-Programmvariablen sind
von der Zugriffsverwaltung ausgenommen.

PrgVar
axBoolvalues
asBoolNames
arRealvalues
asRealNames

astPoseVarvalues

& % % S e e

asPoseNames

JEH e EH B ® B e

REFEREMCE TO SEW_IRoblLang.ST_Variables

ARRAY [1..gc_uiNumberOfSrivariables] OF BOOL

ARRAY [1..gc_uiNumberQfSrivariables] OF STRING{gc_uivarMamelength)
ARRAY [1..gc_uiNumberOfSriVariables] OF REAL

ARRAY [1..gc_uiNumberOfSrivariables] OF STRING(gc_uivarMamelength)
ARRAY [1..gc_uiNumberOfsriVariables] OF ST_Pose

ARRAY [1,.gc_uiNumberOfSrivariables] OF STRIMG{gc_uiVarMamelength)

9007223971741835

Variablenname

Beschreibung

axBoolValues

Datentyp - ARRAY of BOOL

Liste der Werte der Boolvariablen

asBoolNames

Datentyp - ARRAY OF STRING

Liste der Namen der Boolvariablen

arRealValues

Datentyp - ARRAY OF REAL

Liste der Werte der Gleitkommavariablen

asRealNames

Datentyp - ARRAY OF STRING

Liste der Namen der Gleitkommavariablen

astPoseValues

Datentyp - ARRAY OF ST_Pose

Liste der Werte der Posenvariablen

asPoseNames

Datentyp - ARRAY OF STRING

Liste der Namen der Posenvariablen
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IEC-Programmierung
IEC-Funktionsaufruf fir das SRL-Programm

11.15 |IEC-Funktionsaufruf fir das SRL-Programm

Erstellen Sie zum Aufruf einer IEC-Funktion aus dem SRL-Programm im IEC-Pro-
gramm folgende Funktion:

1.

7.

Legen Sie einen neuen Funktionsblock an (Kontextmenu / Objekt hinzufigen /
POU... / Typ: Funktionsbaustein).

Implementieren Sie mittels des Funktionsbausteins folgendes Interface:
SEW_MK_Robotics.SEW _IRobLangPub.ICallF

Implementieren Sie alle Schnittstellen (Kontextmeni des Funktionsbausteins /
Schnittstellen implementieren...).

Instanzieren Sie den Funktionsbaustein im Programm User PRG

fhCallFunction: CallFunction:
EHD VAR

1 FROGEAM T=zer PFRG

z VAR OUTFUT

2 xInithone : BOOL:
4 EHD VAR

= ‘I.I']iR_

]

7

9007225120208267

Verbinden Sie den Funktionsbaustein mit dem Roboter, in dem Sie in der
User_PRG.Init folgende Codezeile hinzufiigen ("INSTANCENAME" durch die Be-
nennung des Roboters im MOVISUITE®-Projekt ersetzen):
INSTANCENAME. fbProgramInterpreter.LinkICallF (fbCallFunction) ;

Programmieren Sie in der Methode CallF eine Fallunterscheidung abhangig von
der Variable uiCallindex.

5 CallFunction.CallF X
1 METHOD CallF : BOOL
VAR _THPUT
uiCallIndex : UIHT;
EHD VAR

uiCallIndex OF

1: 7/ User function 1
CallF:=TEUE; // Success of user function
2: &F User functicon 2
CallF:=TRUE; // Success of user function
ELSE
S5 et errar

END CAsH

L I T T o N i N et i O O 5 R |

25865677067

Programmieren Sie die gewunschten Funktion in den entsprechenden Zweig der
Fallunterscheidung. Der nachste SRL-Befehl wird immer erst nach Setzen von
CallF auf "TRUE" abgearbeitet.

Weitere Informationen zum Aufruf der IEC-Funktion im RobotMonitor finden Sie im
Kapitel "IEC-Funktionsaufruf" (— B 179).

11
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1 2 Prozessdatenbel
Feldbus-Schnittstelle

egung

12 Prozessdatenbelegung

e

HINWEIS

Berlicksichtigen Sie unbedingt das Hochlaufverhalten des MOVI-C® CONTROLLER
am Feldbus. Weitere Informationen dazu finden Sie im Kapitel "Hochlaufverhal-
ten" (— B 99).

In diesem Kapitel sind die Signale der Prozessdatenschnittstelle Gber Feldbus be-
schrieben. In welcher Reihenfolge die Signale angesteuert werden sollen, ist im Kapi-
tel "Ansteuerung durch die Prozess-Steuerung" (— & 130) beschrieben.

12.1 Feldbus-Schnittstelle

jde

Das Softwaremodul bietet zum Ansteuern von einer Ubergeordneten Steuerung aus
eine standardisierte Feldbus-Schnittstelle an.

HINWEIS

Die Feldbus-Schnittstelle muss Uber das Konfigurationsmeni "Feldbus-Schnittstel-
le" (— B 122) nach abgeschlossener Konfiguration des Softwaremoduls aktiviert wer-
den.

1211 Feldbusprofile

[0

HINWEIS

Der "MOVIKIT® Feldbusmonitor" (— B 218) unterstiitzt in der aktuellen Version nur
das Feldbusprofil "Standardprofil fur die Positionierung". Das Feldbusprofil "Flexible,
parametrierbare Profil" wird nicht unterstitzt.

Standardprofil fiir die Positionierung

e

204 Handbuch — MOVIKIT®

HINWEIS

Fir das "Standardprofil fir die Positionierung" ist es erforderlich, dass ein Standard-
programm mit der entsprechenden Anzahl von Bahnsegmenten geladen wurde. Sie-
he dazu Kapitel "Standardprogramm laden" (— B 150).

Das Standardprofil fir die Positionierung kann verwendet werden, um das Software-
modul auf einfache Art und Weise von der Ubergeordneten Steuerung zu positionie-
ren. Die Bahn wird dabei von der Ubergeordneten Steuerung verwaltet und an das
Softwaremodul Ubermittelt. Die Schnittstelle und das SRL-Programm sind fest defi-
niert.

Die Bahn wird aus Bahnsegmenten zusammengesetzt. Jedes Bahnsegment wird da-
bei durch eine Zielpose, eine Uberschleifdistanz und Bewegungsparametersatz defi-
niert. Siehe Kapitel "Standardprogramm laden" (— B 150). Beim Start wird die Bahn
abgefahren. AnschlieRend kénnen weitere Bahnen Ubermittelt und gestartet werden.
Weitere Informationen zur Ansteuerung finden Sie im Kapitel "Prozessab-
lauf" (— B 133).

26873346/DE — 07/2021
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Prozessdatenbelegung
Feldbus-Schnittstelle

Die Bahn besteht aus Bewegungssequenzen (ohne Halt), die von der tGibergeordneten
Steuerung zur Laufzeit durch Bahnpunkte und Uberschleifbereiche vorgegeben wer-
den. Durch diverse Freigaben wird gesteuert, wann der Roboter welche Bewegung
durchfiihren soll. Mit welcher Geschwindigkeit und Beschleunigung der Roboter diese
Bahnsegmente abfahrt, wird durch vorkonfigurierbare Bewegungsparametersatze de-
finiert. Die Ubergeordneten Steuerung gibt fir jedes Bahnsegment die Nummer des zu
verwendenden Bewegungsparametersatzes an. Beispielsweise kdnnen Datenséatze
fur Eilgang, Schleichgang oder Greifbewegungen definiert werden.

Flexibles parametrierbares Profil

12.1.2

Mit dem flexiblen, parametrierbaren Profil kann das Softwaremodul von der Uberge-
ordneten Steuerung uber Feldbus auf vielfaltige Weise angesteuert werden. Das SRL-
Programm kann dabei selbst im RobotMonitor programmiert und die verwendete SRL-
Programmvariablen als Ein- oder Ausgangssignale auf den Feldbus gelegt werden.
Damit ist mit diesem Profil auch eine Tabellenpositionierung des Roboters maglich.

Wie beim "Standardprofil fir die Positionierung" sind dabei die ersten 4 Prozessdaten-
worte fest vorgegeben. Die optionalen Diagnosemodule, die Standard-Bahnsegmente
sowie weitere SRL-Programmvariablen (Posen, Reals, Bools) kénnen individuell hin-
zukonfiguriert werden. Siehe "Feldbus-Schnittstelle” (— B 122).

Konsistente Dateniibertragung

e

jde

HINWEIS

Fir eine konsistente Datenibertragung zum MOVI-C® CONTROLLER mussen die
Prozessdaten in der Ubergeordneten Steuerung entsprechend konfiguriert werden.
Im Feldbus-Master missen dazu Konsistenzblocke verwendet werden, die zum aus-
gewahlten Prozessdatenprofil passen. Dabei wird empfohlen, die Roboterinstanz und
den konsistenten Block beim gleichen Wort beginnen zu lassen.

HINWEIS

Eine konsistente Datenubertragung Uber mehrere konsistente Blocke wird von der
aktuellen Version der Software nicht unterstiitzt. Daher ist die Ansteuerung des
Handshake-Bits fir eine konsistente Datentibertragung aktuell nicht erforderlich, wird
jedoch empfohlen.

Fir weitere Fragen und eine applikative Losung fur die konsistente Datenlbertra-
gung Uber mehrere konsistente Blocke Uber den Feldbus wenden Sie sich bitte an
SEW-EURODRIVE.

Der MOVI-C® CONTROLLER unterstiitzt konsistente Datenblocke bis zu 64 Prozess-
datenworter (Siehe Handbuch des MOVI-C® CONTROLLER). Damit ist eine konsis-
tente Datenlbertragung fur das "Standardprofil flr die Positionierung" mit bis zu 10
Standard-Bahnsegmenten sichergestellt. Fir das Feldbusprofil "Flexibles, parame-
trierbares Profil" ist dies individuell zu betrachten.

12
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12 Prozessdatenbelegung
Feldbus-Schnittstelle

12.1.3 Ansteuerung des Handshake-Bits

Die Ansteuerung des Handshake-Bits wird empfohlen, um zu Uberprifen, ob die Da-
ten der unterlagerten Steuerung noch korrekt empfangen, verarbeitet und hochgemel-
det werden. Daflir muss auf der Uberlagerten Steuerung folgende Logik implementiert
werden:

IF Handshake-Out = Handshake-In THEN

Handshake-In invertieren
ELSE

Zeitiberwachung, mit Fehler bei Zeitiberschreitung
END IF

12.1.4 Steuerwort 1-4

Die Steuerworter 1-4 sind in jedem Feldbusprofil vorhanden und kénnen nicht ange-
passt werden. Jede Roboterinstanz auf dem Feldbus beginnt mit diesen 4 Prozessda-

tenwortern.
Wort |Bit |Funktion Beschreibung
PA1 |0 Freigabe/Not-Halt Softwaremodul freigeben
8 Quittierung Fehler/Meldungen zurlicksetzen
Fehler/Meldung
9 Simulation Frequenzumrichter des Softwaremo-

duls simulieren

12 | Softwareendschalter deakti- | Deaktiviert alle Software-Endschalter
vieren des Softwaremoduls (Gelenkachsen
und kartesische Achsen). Die Software-
Endschalter der unterlagerten Softwa-
remodule und Gerate werden nicht de-
aktiviert. Siehe auch "Software-End-
schalter" (— 5 43).

15 | MOVIKIT® Handshake In Dieses Signal wird intern auf das Sta-
tuswort Bit 15 (MOVIKIT® Handshake
Out) kopiert. Sollte der Kopiervorgang
fehlschlagen ("Handshake Out"-Signal
bleibt konstant bei wechselndem
"Handshake In"-Signal), ist die gera-
teinterne Bearbeitung des Softwaremo-
duls gestort.

206 Handbuch — MOVIKIT®
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Prozessdatenbelegung 12
Feldbus-Schnittstelle

Wort |Bit |Funktion Beschreibung
PA2 |0 Automatik/Manuell Sollwert der "Betriebsart" (— B 31)
2 Programmestart Programmabarbeitung starten
3 Programmpause Applikationshalt durchfiihren und die
Programmabarbeitung pausieren
4 Programmstopp Applikationshalt durchfiihren und die
Programmabarbeitung stoppen
10 | Start Referenzieren Achse 1 | Start des Referenzierens der jeweiligen
: Achse im "Referenzierbe-
11 Start Referenzieren Achse 2 trieb" (— B 40).
12 | Start Referenzieren Achse 3
13 | Start Referenzieren Achse 4
14 | Start Referenzieren Achse 5
15 | Start Referenzieren Achse 6

Handbuch - MoviKIT® 2 ()77



Prozessdatenbelegung
Feldbus-Schnittstelle

12

Wort |Bit |Funktion Beschreibung
PA3 |0 Tippen Gelenk-/ Einzel- /kar- | Tippen in positive Richtung der jeweili-
tesische Achse 1 positiv gen Achse des Bezugskoordinatensys-
1 Tippen Gelenk-/ Einzel- /kar- tems (Bit 12)
tesische Achse 2 positiv
2 Tippen Gelenk-/ Einzel- /kar-
tesische Achse 3 positiv
3 Tippen Gelenk-/ Einzel- /kar-
tesische Achse 4 positiv
4 Tippen Gelenk-/ Einzel- /kar-
tesische Achse 5 positiv
5 Tippen Gelenk-/ Einzel- /kar-
tesische Achse 6 positiv
6 Tippen Gelenk-/ Einzel- /kar- | Tippen in negative Richtung der jeweili-
tesische Achse 1 negativ gen Achse des Bezugskoordinatensys-
7 Tippen Gelenk-/ Einzel- /kar- tems (Bit 12)
tesische Achse 2 negativ
8 Tippen Gelenk-/ Einzel- /kar-
tesische Achse 3 negativ
9 Tippen Gelenk-/ Einzel- /kar-
tesische Achse 4 negativ
10 | Tippen Gelenk-/ Einzel- /kar-
tesische Achse 5 negativ
11 Tippen Gelenk-/ Einzel- /kar-
tesische Achse 6 negativ
12 | Tipp-Koordinatensystem: Bezugskoordinatensystem in dem ge-
JCS/BCS tippt werden soll.
FALSE - Basiskoordinatensystem
(BCS)
(wenn auch PA3.13 FALSE ist)
TRUE - Gelenkkoordinatensystem
(JCS)
13 | Tipp-Koordinatensystem Bezugskoordinatensystem in dem ge-
ACS/BCS tippt werden soll.
FALSE - Basiskoordinatensystem
(BCS)
(wenn auch PA3.12 FALSE ist)
TRUE - Einzelachskoordinatensystem
(ACS)
PA4 |0-7 |Programmnummer Nummer des Hauptprogramms, das
ausgefuhrt werden soll.
8-15 | Override Prozentuale Skalierung der program-
mierten Geschwindigkeit in allen Steue-
rungsarten

208 Handbuch — MOVIKIT®
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12.1.5

Statuswort 1-4

Die Statusworter 1-4 sind in jedem Feldbusprofil vorhanden und kénnen nicht ange-
passt werden. Jede Roboterinstanz auf dem Feldbus beginnt mit diesen 4 Prozessda-

tenwortern.

Prozessdatenbelegung
Feldbus-Schnittstelle

Wort

Bit

Funktion

Beschreibung

PE 1

0

Betriebsbereit (Ready)

Softwaremodul ist betriebsbereit

1

STO-Freigabe
(STO aktiv)

TRUE - Die Achse steht nicht (STO ist
nicht aktiv)

FALSE - Die Achse steht (STO aktiv)

Endstufenfreigabe

Endstufen freigegeben

Motoren drehen
(Motorstillstand)

TRUE - Sollpose ist nicht im Stillstand. Der
Roboter bewegt sich

FALSE - Stillstand der Sollpose

Referenziert

Umrichter referenziert

Sollwert aktiv

Sollwerte werden verarbeitet

Fehler Modul

Ein Fehler liegt vor

Warnung Modul

Eine Warnung liegt vor

15

MOVIKIT® Handshake
Out

Dieses Signal wird intern von das Steuer-
wort Bit 15 (MOVIKIT® Handshake In) ko-
piert. Sollte der Kopiervorgang fehl-
schlagen ("Handshake Out"-Signal bleibt
konstant bei wechselndem "Handshake
In"-Signal), ist die gerateinterne Bearbei-
tung des Softwaremoduls gestort.

12
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12 Prozessdatenbelegung
Feldbus-Schnittstelle

Wort |Bit |Funktion Beschreibung
PE2 |0 Automatik/Manuell Aktuelle "Betriebsart” (— B 31).
FALSE - Manuell
TRUE - Automatik
2 Programm initialisiert Status der "Programmabarbei-
3 Programm wird ausge- tung” (— B 37).
fuhrt
4 Programm angehalten
Programm abgeschlos-
sen
6 Rickpositionierung erfor-
derlich
7 Ruckpositionierung aktiv
10 | Achse 1 referenziert Status des "Referezierbetriebs" (— & 40):
11 Achse 2 referenziert TRUE - Die jeweilige Achse ist referenziert.
12 | Achse 3 referenziert
13 | Achse 4 referenziert
14 | Achse 5 referenziert
15 | Achse 6 referenziert
PE 3 |0-15 |Message ID Identifikationsnummer der Meldung (Feh-
ler, Warnung, Information). Anhand der
Bits PE 1:8 und PE 1:9 kann die Schwere
der Meldung ermittelt werden:
Fehler: Nur PE 1:8 ist "TRUE"
Warnung: Nur PE 1:9 ist "TRUE"
Information: PE 1:8 und 1:9 sind "FALSE"
PE4 |0-7 |Programmnummer Nummer des Hauptprogramms, das sich in
Ausfiihrung befindet.
HINWEIS: Dies schlief3t nicht aus, dass
gerade ein Unterprogramm ausgefuhrt
wird.
Tippen "Steuerungsart" (— B 35)
9 Referenzieren
10 Programm

2 1 O Handbuch — MOVIKIT®
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Prozessdatenbelegung 12
Feldbus-Schnittstelle

12.1.6 Standardprofil fiir die Positionierung

Die Lange des "Standardprofil fir die Positionierung" ist abhangig von der maximalen
Anzahl der Standard-Bahnsegmente:

* n<2:Lange=16
* n=2:Lange =4+6xn

Prozessausgangsdaten
HINWEIS
i Fir das "Standardprofil fur die Positionierung" ist es erforderlich, dass ein Standard-

programm mit der entsprechenden Anzahl von Bahnsegmenten geladen wurde. Sie-
he dazu Kapitel "Standardprogramm laden" (— & 150).

Folgende Tabelle zeigt die Prozessausgangsdaten von der Ubergeordneten Steue-
rung zum Softwaremodul bei Ansteuerung tUber den Feldbus.

Wort Funktion Erklarung

PA 1-4 Steuerworte 1-4 Grundsignale zur Ansteuerung eines Robo-
ters Uiber Feldbus, siehe Kapitel "Steuer-
wort 1-4" (— B 206).

PA 5-10 Standard-Bahnsegment 1 | Ab PA 5 liegen die Standard-Bahnsegmen-

] _ te, die jeweils 6 Prozessdatenworte lang
PA11-16 | Standard-Bahnsegment 2 sind. Die Anzahl der Bahnsegmente hangt
usw. usw. von der konfigurierten "maximalen Anzahl
der Standard-Bahnsegmente" (— & 122)
ab.

Standard-Bahnsegmente im Standardprofil

HINWEIS

Die Nummerierung der Prozessdaten bezieht sich nicht auf die absolute Nummer in
der Feldbus-Schnittstelle, sondern ist nur die relative Nummer im Standard-Bahnseg-
ment.

jde
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12 Prozessdatenbelegung
Feldbus-Schnittstelle

Die Form des Standard-Bahnsegments ist eine Gerade (LIN).

Wort

Bit |In

Beschreibung

PA 1

0-3 |Bewegungsparameter-
satz

Auswahl des Bewegungsparametersatzes
fur dieses Bahnsegment Uber die 4 Bits als
NIBBLE.

4 Wartepunkt

TRUE - Das Anhalten an der vorherigen
Pose wird erzwungen. Es muss dazu seit
Programmstart "TRUE" gesetzt sein.

FALSE - Freigabe zum Abfahren dieses

Bahnsegments wird erteilt, falls die Bahn
nicht bereits durch ein Bahnende (Bit 5)

beendet wurde.

5 Bahnende

TRUE - Beenden des Programms an die-
ser Zielpose. Nur das erste Bahnende
(Uber alle Bahnsegmente im gesamten
Telegramm hinweg) ist wirksam. Das Sig-
nal muss zwischen Programmstart und
Programmende auf "TRUE" gesetzt blei-
ben.

PA 2

0-15 | Uberschleifdistanz

Uberschleifdistanz zwischen dem letzten
und diesem Bahnsegment (also bei der
Ziel-Pose des letzten Bahnsegments)

PA3-6

0-15 | Ziel-Pose

Vorgabe der Zielpose flr dieses Bahnseg-

ment (X, Y, Z- und A-Koordinate)

Prozesseingangsdaten

Folgende Tabelle zeigt die Prozesseingangsdaten vom Softwaremodul zur Gbergeord-
neten Steuerung bei Ansteuerung Gber den Feldbus.

Wort

Funktion

Erklarung

PE 1-4

Statusworte 1-4

Grundsignale zur Diagnose des Roboters
Uber Feldbus. Siehe Kapitel "Statuswort
1-4" (— B 209).

PE 5-16

Modul zur Bewegungsdia-
gnose

Signale zur Diagnose der Bewegung des
Roboters. Siehe Kapitel "Modul zur Bewe-
gungsdiagnose im Standardpro-

fil" (— B 213).

2 1 2 Handbuch — MOVIKIT®
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Modul zur Bewegungsdiagnose im Standardprofil

Prozessdatenbelegung
Feldbus-Schnittstelle

Wort Bit |In Beschreibung

5 0 Arbeitsraum verlassen Der Roboter befindet sich auferhalb des
erlaubten Arbeitsraums.

1 Aktueller Bewegungsauf- | Alle Bewegungsauftrage und Bahnereignis-

trag ausgefuhrt se mit Nachlaufzeit ausgefihrt.

8-15 | Konstellation Sollwert der Konstellation der Kinematik

6 0-15 | Translationsgeschwindig- | Translationsgeschwindigkeit des TCP im

keit aktuellen Koordinatensystem
7 0-15 | Sollwert-Pose im BCS Sollposition im Basiskoordinatensystem
(x-Koordinate)

8 0-15 | Sollwert-Pose im BCS
(y-Koordinate)

9 0-15 | Sollwert-Pose im BCS
(z-Koordinate)

10 0-15 | Sollwert-Pose im BCS
A-Koordinate)

11 0-7 | Aktuell angefahrene Pose | Nummer des Bahnsegmentes, das gerade
abgefahren wird.

8-15 | Restliche Segmente Anzahl der Bahnsegmente, die in der Be-
wegungsplanung berlcksichtigt und noch
nicht abgefahren wurden.

12 0-15 | Zielentfernung Verbliebene Reststrecke der Bahnsegmen-
te, die in der Bewegungsplanung bertck-
sichtigt und noch nicht abgefahren wurden

13 0-15 | Sollwert-Pose im JCS Sollpose der Gelenkachsen des Kinematik-

(J1-Koordinate) modells
14 0-15 | Sollwert-Pose im JCS
(J2-Koordinate)

15 0-15 | Sollwert-Pose im JCS
(J3-Koordinate)

16 0-15 | Sollwert-Pose im JCS
(J4-Koordinate)

12
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12 Prozessdatenbelegung
Feldbus-Schnittstelle

12.1.7 Flexibles parametrierbares Profil

Prozessausgangsdaten
Wort Funktion Erklarung
PA 1-4 Steuerworte 1-4 Grundsignale zur Ansteuerung des Roboters Uber

Feldbus. Siehe "Steuerwort 1-4" (— B 206).

Ab PA 5 Optionale Prozess- |Ab PA 5 kdénnen optionale Prozessdaten-Module
daten-Module hinzukonfiguriert "werden" (— B 122). Dabei gilt
folgende Reihenfolge:

- Standard-Bahnsegmente
- Weitere Posen (SRL-Programmvariablen)
- Weitere Reals (SRL-Programmvariablen)

- Weitere Bools (SRL-Programmvariablen)

Prozesseingangsdaten

Wort Funktion Erklarung

PE 1-4 Statusworte 1-4 Grundsignale zur Diagnose des Roboters iber
Feldbus. Siehe "Statuswort 1-4" (— B 209).

Ab PA 5 Optionale Prozess- |Ab PA 5 kdnnen optionale Prozessdaten-Module
daten-Module hinzukonfiguriert "werden" (— B 122). Dabei gilt
folgende Reihenfolge:

- Statuswort zur Bewegungsdiagnose
- Weitere Posen (SRL-Programmvariablen)

- Weitere Reals (SRL-Programmvariablen)

- Weitere Bools (SRL-Programmvariablen)

Posen

Da die PosengroRe auf dem Feldbus konfiguriert wird, variiert diese zwischen 2 und
12 Prozessdatenwortern. StandardmaRig betragt die PosengrofRe jedoch 4 Prozess-
datenworter (X, Y, Z, A). In den Standard-Bahnsegmenten, dem Modul zur Bewe-
gungsdiagnose und den Posen der weiteren SRL-Programmvariablen werden alle Po-
sen entsprechend der Konfiguration gemappt.

214 Handbuch — MOVIKIT®
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Prozessdatenbelegung
Feldbus-Schnittstelle

Optionales Modul zur Bewegungsdiagnose mit variabler GroRe

Wort |Bit |Funktion Beschreibung
PE5 |1 Arbeitsraum verlassen Roboter befindet sich auferhalb des er-
laubten Arbeitsraums

2 Aktueller Bewegungsauf- | Alle Bewegungsauftrage und Bahnereignis-

trag ausgefuhrt se mit Nachlaufzeit ausgefihrt

8-15 | Konstellation Sollwert der Konstellation der Kinematik

PE 6 |0-15 |Translationsgeschwindig- | Translationsgeschwindigkeit des TCP im

keit aktuellen Koordinatensystem.

PE 7 |0-15 | Sollwert-Pose im BCS Sollposition im Basiskoordinatensystem

bis

6+p*

PE 0-7 | Aktuell angefahrene Pose | Listenindex der Posenvariable (PrgVar.ast-

7+p* PoseValues), die im aktuellen Bewegungs-
befehl als Zielpose verwendet wird. Bei
einem Bewegungsbefehl der keine Posen-
variable verwendet, wird der Index 0 aus-
gegeben.

8-15 | Restliche Segmente Anzahl der Bahnsegmente, die in der Be-
wegungsplanung berlcksichtigt und noch
nicht abgefahren wurden.

PE 0-15 | Zielentfernung Verbliebene Reststrecke der Bahnsegmen-

8+p* te, die in der Bewegungsplanung bertick-
sichtigt und noch nicht abgefahren wurden.

PE 0-15 | Sollwert-Pose im JCS Sollpose der Gelenkachsen des Kinematik-

9+p* modells

bis

8+2p*

* p = Posengrolie, siehe Kapitel "Posen" (— B 214). Standardwert: 4.

12
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12 Prozessdatenbelegung
Feldbus-Schnittstelle

Standard-Bahnsegmente mit variabler GroRe

HINWEIS

Die Nummerierung der Prozessdaten bezieht sich nicht auf die absolute Nummer in
der Feldbus-Schnittstelle, sondern ist nur die relative Nummer im Standard-Bahnseg-
ment.

fde

Wort Bit |In Beschreibung

PA1 |0-3 |Bewegungsparameter- Auswahl des Bewegungsparametersatzes
satz fur dieses Bahnsegment Uber die 4 Bits als
NIBBLE.

4 Wartepunkt TRUE - Das Anhalten an der vorherigen
Pose wird erzwungen

FALSE - Freigabe zum Abfahren dieses

Bahnsegments wird erteilt, falls die Bahn
nicht bereits durch ein Bahnende (Bit 5)

beendet wurde.

5 Endpunkt TRUE - Beenden des Programms an die-
ser Zielpose. Nur das erste Bahnende
(Uber alle Bahnsegmente im gesamten
Telegramm hinweg) ist wirksam.

PA 2 |0-15 |Uberschleifdistanz Uberschleifdistanz zwischen dem letzten
und diesem Bahnsegment (also bei der
Ziel-Pose des letzten Bahnsegments)

PA 3 |0-15 | Ziel-Pose Vorgabe der Zielpose flr dieses Bahnseg-
bis ment
2+p*

* p=Posengrofde, siehe Kapitel "Posen" (— E 214). Standardwert: 4.

2 1 6 Handbuch — MOVIKIT®
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Weitere SRL-Programmvariablen

Prozessdatenbelegung 12
Feldbus-Schnittstelle

Die SRL-Programmvariablen (Posen, Reals, Bools) kdnnen sowohl als Prozessein-
gangs- als auch als Prozessausgangsdatenwort durch einfache Konfiguration auf den
Feldbus gemappt werden. Siehe Kapitel "Weitere Posen" (— B 124). Diese werden
am Ende der Feldbus-Schnittstelle angehangt. Die Signale werden dabei moglichst
platzsparend gemappt.

Beispiel

Zuerst werden die Posen, dann die Reals und dann die Bools gemappt. Bei Datenty-
pen kleiner WORD werden mehrere Real-Variablen in ein WORD gemappt (in folgen-
dem Beispiel Real 2 und 3). Die Bool-Variablen flllen die durch die Real-Variablen an-
gefangen WORDs auf (im Beispiel Bool 1-4) und werden dann im nachsten WORD
fortgesetzt (im Beispiel Bool 1-4).

Konfiguration:
1 Pose mit X als DWORD, Y, Z und A als WORD

« 3 Reals als WORD, BYTE und NIBBLE
« 8 Bools

Feldbus-Schnittstelle:

Wort |Bit Funktion
1-2 0-15 Pose: X-Koordinate als DWWORD
3 0-15 Pose: Y-Koordinate als WORD
4 0-15 Pose: Z-Koordinate als WORD
5 0-15 Pose: A-Koordinate als WORD
6 0-15 Real 1 als WORD
7 0-7 Real 2 als BYTE

8-11 Real 3 als NIBBLE

12-15 |Bool 1-4
8 0-3 Bool 5-8

4-15 ungenutzt

Handbuch - MOVIKIT® = 2 7/



1 Diagnose
MOVIKIT® Feldbusmonitor

13 Diagnose
13.1 MOVIKIT® Feldbusmonitor

jde

2 1 8 Handbuch — MOVIKIT®

Der MOVIKIT® Feldbusmonitor ist ein Tool im IEC-Editor zum Beobachten und Steu-
ern der Feldbus-Schnittstelle. Der MOVIKIT® Feldbusmonitor greift ausschlieRlich auf
die Daten der Feldbus-Schnittstelle zu und stellt die zwischen Ubergeordneter Steue-
rung und dem Softwaremodul ausgetauschten Prozesseingangs- und -ausgangsdaten
dar.

HINWEIS

Um den MOVIKIT® Feldbusmonitor zum Beobachten und Steuern der Feldbus-
Schnittstelle zu nutzen, muss dieser importiert werden. Weitere Informationen dazu
finden Sie in Kapitel "MOVIKIT® Feldbusmonitor importieren" (— 2 106).

Fiihren Sie zum Offnen des Tools folgende Schritte durch:

1. Offnen Sie im MOVISUITE®-Projekt das Kontextmenii des
MOVI-C® CONTROLLER und klicken Sie im Untermenu "Tools" auf den Men(ein-
trag [IEC-Editor].

= Der IEC-Editor wird geoffnet.
Offnen Sie das Menii [Online] und klicken Sie auf den Menieintrag [Einloggen].

Doppelklicken Sie im Geratebaum auf den Knoten "MOVIKIT_FieldbusMonitor".
(Pfad: befault > SPS-Logik > Application [run] > FieldbusMoni-
tor)

raerake * 3 X

=3 Dafaut -

= ‘ UH#a54 [Merbunden] (MOWI-C CONTROLLER power)
=& sps-Logik

= ":; Application [run]
=12 FieldbusManitar
Wisualisierungsmanager
B |MOVIKIT FieldbusMonitor
+-\) SEW _Generated
+-12) USER_Application
m Bibliothekswverwalter
B8 Svmbalkonfiguration
k2 @ Taskkonfiguration

9007227578769547

= Der MOVIKIT® Feldbusmonitor wird in einer neuen Registerkarte getffnet.

A WARNUNG

Unerwartetes Anlagenverhalten bei unterbrochener Kommunikation zwischen PC
und MOVI-C® CONTROLLER durch das Weiterwirken der vorgegeben Sollwerte, bis
die Verbindung zum IEC-Editor automatisch unterbrochen und der IEC-Editor aus-
geloggt wird.

Tod, schwere Verletzungen oder Sachschaden

» Stellen Sie sicher, dass im Steuerbetrieb der Antrieb zu jeder Zeit Uber Not-Aus-
Vorkehrungen gestoppt werden kann.

26873346/DE — 07/2021
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MOVIKIT® Feldbusmonitor

13.1.1 Benutzeroberflache

Die Benutzeroberflache setzt sich aus folgenden Bereichen zusammen:

(1] (2] (3] [4] (3]

Module number Fieldbus slale: 0 Inilialized

18014426835536651

Nr. |Beschreibung

[11 |Nummer des Softwaremoduls, das beobachtet oder gesteuert werden soll.

Wenn mehrere Softwaremodule vorhanden sind, richtet sich die Reihenfolge
nach der in der Feldbus-Konfiguration des Softwaremoduls angegebenen
Startadresse.

[2] | Statusinformationen des Feldbusses

[3] |Visualisierung der Prozessdaten und Bedienelemente zum Steuern der Bits

[4] |Startadresse und Prozessdatenlange des unter [1] gewahlten Softwaremoduls

[5] |Schaltflachen zum Wechseln zwischen "Beobachten" und "Steuern".

Im Modus "Steuern" kénnen die Funktionen des Softwaremoduls ohne Soll-
werte der Ubergeordneten Steuerung getestet werden. Steuerbits und Pro-
zessdatenworter werden beim Dricken der Eingabetaste oder Klicken in ein
anderes Eingabefeld direkt Gibernommen.

Handbuch - MOVIKIT® = 210



1 Diagnose
Log-Funktion

13.2 Log-Funktion

Devices s |

= [ Defauit ||

= | JuHx85A [connected] (MOVI-C CONTR
=-Ell] PLC Logic

= (G} Application [run]
=2 FieldbusMonitor
visualisierungsmanager
{5 MOVIKIT_FieldbusMonitol
=) sEW_Generated
=2 Internal
@ sew GV Intemal
= SEW_PRG (PRG)
EA HighPrio

[Bs Lnkinterfaces
[54 Lowesterio
E’A Main

220 Handbuch — MOVIKIT®

Zur erweiterten Diagnose konnen alle Meldungen die durch Softwaremodule auf dem
MOVI-C® CONTROLLER erzeugt werden uber die Log-Funktion auch nach der Quit-
tierung eingesehen werden. Gehen Sie zum Einsehen der Log-Funktion wie folgt vor:

1. Offnen Sie Uiber die MOVISUITE® den IEC-Editor.

2. Doppelklicken Sie im IEC-Editor im Geratebaum auf das Objekt "Device (MOVI-C
Controller)".

Offnen Sie das Register "Log".

Wahlen Sie als Logger den Eintrag "MOVIKIT" aus ("MOS" in alteren Versionen).
Klicken Sie auf die griine Schaltflache [Aktualisieren].

= Sie kénnen nun die Meldungen prifen und ggf. die Ursache eines Problems

beheben.
@]  MOVIKIT FieldbusMonitor [ g SEW_GWL fif) Lbrary Manager @J Trace § uHxssA x
e [ 20 warning@) [@ 7 errorte) (€ 0 exception(s) [@ 10 nformation(s) | () 0 debug message(s) <4l components - togger[vcs | =
[] offline logging [] UTC time
Applications
Severity  Time Stamp Description - Compenent
Backup and Restore ®  11.05.202111:20:04.000  rtc high resolution CmplLog
: a 11,05,2021 11:29:04.000  normal CmplLog
fil=s & 11.05.2021 11:29:16.000  ID91209: MOVIRUN flexible: Trial license is expired {MsgFamily: 3} [ f StackerCrane. _fbLicMgr] EC
55 3] 11.05.2021 14:52:42.000  ID91209: MOVIRUN flexible: Trial license is expired {MsgFamily: 3} [ / SoftwareNode_yMAC_Axis2] IEC
& 11.05.2021 14:37:53.000  ID91209: MOVIRUN flexible: Trial license is expired {MsgFamily: 3} [ / SoftwareNode_yMAC_AxisZ] EC
PLC Settings ® 11.05,2021 14:37:53.000  ID91209: MOVIRUN flexible: Trial license is expired {MsgFamily: 3} [ / SoftwareNode_yMAC] EC
& 11.05.2021 14:52:42,000  ID91209: MOVIRUN flexible: Trial license is expired {MsgFamily: 3} [ / SoftwareNode_yMAC] IEC
PLC Shell & 11.05.2021 14:37:53.000  ID91209: MOVIRUN flexdble: Trial license is expired {MsgFamily: 3} [ / SoftwareNode_xMAC_Axis4 TopDrive]  [EC
3] 11.05.2021 14:52:42.000  ID91209: MOVIRUN flexible: Trial license is expired {MsgFamily: 3} [ / SoftwareNode_xMAC_Axis4_TopDrive] IEC
Users and Groups @ 11,05.2021 14:37:53.000  ID91208: MOVIRUN flexible: Trial license is expired {MsgFamily: 3} [ / SoftwareNode_xMAC_Axis1] EC
| ) 11.05.2021 14:52:42.000  ID91209: MOVIRUN flexible: Trial license is expired {MsgFamily: 3} [ / SoftwareNode_xMAC_Axis1] EC
AccessRights & 11.05.2021 14:52:41.000  ID91209: MOVIRUN flexible: Trial license is expired {MsgFamily: 3} [ / SoftwareNode_xMAC] IEC
5 1105 9071 14376 ANN TNQ1ING: MOWVTRI N Asvible: Trisl liranes ic svrired IenEamibe 78T 7 Safuarahinds vMACT e
34972198027
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Ansteuerung Uber das IEC-Programm

14 Anwendungsbeispiele

141  Ansteuerung uiber das IEC-Programm

Die folgenden Anwendungsbeispiele zeigen, wie das Softwaremodul tUber das IEC-
Anwenderprogramm angesteuert werden kann. Das Beispiel kann im |IEC-Editor im-
portiert werden. Offnen Sie dazu im IEC-Editor das Menii [Tools] > [Skripting] >
[Scripts] > [R] und klicken Sie auf den Menteintrag [Robotics_Examples.py]. Anschlie-
Rend muss das Programm z. B. wie folgt in der USER_PRG.Main() aufgerufen und
dabei die Roboter-Instanz dem Beispielprogramm Ubergeben werden:

PRG_ExampleControlRobot Recommended Extended (
rInterface Robot:=Interface Robot);

//PRG_ExampleControlRobot WithStateMachine (
Interface Robot:=Interface Robot);

Detaillierte Informationen zu den Signalen und der Ablaufsequenz finden Sie im Kapi-
tel "Ansteuerung durch die Prozess-Steuerung" (— & 130).

1411 Empfohlene Ansteuerung

PROGRAM PRG ExampleControlRobot Recommended Extended
rInterface_Robot: SEW_MK Robotics.Robot _UI;
END_VAR T
VAR_INFUT
usiRecipe : USINT:=1;
END_VAR 100°

R

// Process start sequence

IF NOT SEW_PFRG.xInitDone THEN
RETURN;

ELSIF NOT rInterface Robot.xControlhctive THEN

s rInterface_Robot.xGetAccessControl:=TRUE;

€ ELSIF NOT (rInterface Robot.Basic.OUT.xReady AND rInterface_Robot.Inverter.OUI.xReferenced) THEN

7 rInterface_Robot.Basic.IN.eCperatingMode := SEW_MK Robotics.SEW_IRcbHFub.E OperatingMode.lutomatic;

8 rInterface_Robot.Basic.IN.usiOverride := 100;

8 rInterface_Robot.Basic.IN.xEnable EmergencyStop := TRUE;

10 ELSIF NOT rInterface Robot.Inverter.Qut.xSetpointhctive THEN

oW e

11 rInterface_Robot.Prg.IN.xStart := FALSE; // Signal could still be TRUE from edge there again
12 ELSE

13 // Proces: e - Start with SEW MK Robotics.SEW IRobHPub.E ProgramState.

14 CASE rInterface Robot.Prg.QUT.eProgramState OF

15 SEW_ME Robotics.SEW_IRobHPub.E_ProgramState.Initialized,
1€ SEW_ME Robotics.SEW_IRobHPub.E_ProgramState.Finished:
17 CASE usiRecipe OF // Example for "recipe™ - ral rariables should be set befors program execution, to assure that the corresct values are respected
1: riInterface_Robot.Prg.IN.uiProgramiumber := 17
rinterface_Robot.PrgVar.arRealValues[l] := 10.0;
rInterface_Robot.PrgVar.astPoseValues[1].arKinDim[2] := 0.07
2: rInterface_Robot.Prg.IN.uiProgramiumber := 1;
rinterface_Robot.PrgVar.arRealValues[1l] := 20.0;
rinterface_Robot.PrgVar.astPoseValues[l].arKinDim[2] := 10.0;

END_CASE

rinterface Robot.Prg.IN.xStart := TRUE;

/ NEXT WILL BE: SEN MK E
SEW_MK Robotics.SEW_IRobH:

CASE uSlREL‘.lpE OF /
ATTENTION:

31 2: riInterface Robot.PrgVar.axBoolValues[l] := FALSE;
32 END_CASE
33 rinterface Robot.Prg.IN.xStart to be set to FALSE to create a a rising edge in lipne 25 or 36 again
34 // NEXT WILL BE: SEW_MK Robotic = o]
as SEW_ME Robotics.SEW IRobHPub.E ProgramState.BackToPathRequired:
3¢ rInterface Robot.Prg.IN.xStart := TRUE;
37 // NEXT WILL BE: SEW_MK Robotics.SEW_IRobHPub.E ProgramState.BackToPathActive (Line 38 = next line)
a8 SEW_ME Robotics.SEW_: IRobHPub E_ProgramState.BackToPathhctive:
5 rInterface_Robot.Prg.IN.xStart : 74 to FAL to create a a rising =dge in line 25 or 36 again.
WEXT WILL BE: SEN MK R
Bun_cnss
42/ END_IF

34950924171
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14.1.2 Ansteuerung mittels State-Machine

PROGRAM PRG_ExampleControlRobot_Recommended Extended
VAR_IN_OUT
rinterface_Robot: SEW_ME Robotics.Robot_UI;
END VAR
VAR_INPUT
€ usiRecipe : USINT:=1:
7 END VAR

B -

m
o

100

// Process start sequence
IF NOT SEW_PRG.xInitDone THEN
RETURN;
ELSIF WOT rInterface Robot.xControldctiwve THEN
rInterface Robot.xGetAccessContrel:=TRUE;
=] € ELSIF NOT (rInterface Robot.Basic.OUT.xReady AND rInterface_Robot.Inverter.0UT.xReferenced) THEN

oo e

w

41 END_CASE
42 END_IF

222 Handbuch — MOVIKIT®

7 rinterface_Robot.Basic.IN.e0peratingMode SEW_ME_Robotics.SEW_IRobHPub.E_OperatingMode.lutomatic;
3 rinterface_Robot.Basic.IN.usiOverride := 10
s rInterface_Robot.Basic.IN.xEnable EmergencyStop := TRUE:
=] 10 ELSIF NOT rinterface_Robot.Inverter.0ut.xSetpointActive THEN
11 rinterface_Robot.Prg.IN.xStart : LLSE; // Signal could still be TRUE from Line 25 and 36. Has to bs sst to FALSE to create a a rising =dge there again
=] 1z ELSE
13| /# Process sequence - Start with SEW MK Robotics.SEW_IRobEPub.E ProgramState.Initialized (Line 15 = line after next)
=] 14 CASE rInterface_Robot.Prg.0UT.eProgramState OF
15 SEW_MK Robotics.SEW_TRobHPub.E_ProgramState.Inmitialized,
B 1€ SEW_MK Robotics.SEW_TRobHPub.E_ProgramState.Finished:
=] 17 CASE usiRecipe OF // Examples for "rec - robot variables shounld be set before program execution, to assure that the correct values are respected
=] 13 1: rInterface_Robot.Prg.IN.uiProgramiurber
15 rInterface_Robot.PrgVar.arRealValues[1]
rInterface_Robot.PrgVar.astPoseValues[l].arKinDim([2]
=] 2: rInterface_Robot.Prg.IN.uiProgramifumber 1;
rinterface_Robot.FrgVar.arRealValues[l]
rinterface_Robot.PrgVar.astPoseValues[l].arKinDim[2] := 10
END CASE
rinterface_Robot.Prg.IN.xStart := TRUE;
/#/ NEXT WILL BE: SEN MK Robotics.SEW IRobHPub.E ProgramState.BeingExecuted (Iine 27 = next lins)
B 27 SEW_MK_Robotics.SEW_IRobHPub.E_ProgramState.BeingExecuted:
=] 28 CASE usiRecipe OF // Example for "recipe" - robot variables can be set during program sxscution to control program flow.
29 // ATTENTION: other robot variables should be set before program execution, to assure that the correct values are respected
30 1: rInterface Robot.PrgVar.axBoolValues[1] TRUE?
31 2: rInterface Robot.PrgVar.axBoolValues[1] = LLSE;
32 END_CASE
33 rInterface_Robot.Prg.IN.xStart 5. Has to be set to FALSE to create a
34 /#/ NEXT WILL BE: SEW MK Robotics.SEW IRobHPub.E ProgramState.Finished (Line 1€}
|= 1} SEW_MK Robotics.SEW_IRobHPub.E_ProgramState.BackToPathRequired:
3€ rinterface_Robot.Prg.IN.x5tart := TRUE;
27 /#/ NEXT WILL BE: SEW MK Robotics.SEN IRobHPub.E ProgramState.BackToPa
B 38 SEW_MK_Robotics.SEW_IRobHPub.E_ProgramState.BackToPathlictive:
35 rInterface_Robot.Prg.IN.xStart := FALSE; // Signal is still TRUE from Line 36. Has to be set to FALSE to create & rising edge in lipe 25 or 36 again
40 /#/ NEXT WILL BE: SEN MK Robot - SEN_IRobHPub.E ProgramState.BeingExecuted (. e 27)

34950926603
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Anwendungsbeispiele
Statische USER-Koordinatensysteme

14.2  Statische USER-Koordinatensysteme

jde

HINWEIS

Fir statische Koordinatensysteme ist keine separate Lizenz erforderlich.

Gehen Sie zum Interpolieren von Bewegungen in einem statischen USER-Koordina-
tensystem wie folgt vor:

1. Legen Sie eine StaticTransform-Bausteininstanz und ein Array fur die Transforma-
tion an. Verwenden Sie daflr z. B. den Deklarationsteil der im folgenden verwen-
deten CallFunction-Bausteininstanz.

fbStaticTransform:

SEW MK Robotics.SEW RobUserCs.StaticTransform;
alrTransform:

ARRAY[1..6] OF LREAL;

2. Weisen Sie der Instanz die gewiinschte Transformation zu. Verwenden Sie dafiir
z. B. einen CASE einer CallFunction. Siehe "IEC-Funktionsaufruf fir das SRL-Pro-
gramm" (— B 203).

CASE uiCallIndex OF

l:alrTransform[1] 100.0; //mm
alrTransform[2] := 200.0; //mm
alrTransform[3] 300.0; //mm
alrTransform([4] 90.0; //Grad
fbStaticTransform.SetTransform(alrTransform) ;
Interface Robot.LinkIUserCoordSys Segment (fbStaticTransform);
HMI Robot.fbSimu3D.AddUserCsS (fbStaticTransform, 1);
CallF := TRUE;

3. Stellen Sie das gewilnschte Koordinatensystem im SRL-Programm jeweils vor
dem Bewegungsbefehl ein.

N10 | MotionSet := 1
N20 Blending Distance := 50 [mm]
N30 | LIN LeftUp

N40 | CALL_FUNCTION 1

N50 ([ Coordinate System := User

N60 | LIN RightUp
N70 | LIN RightDown
N80  WAIT MotionDone

N90 LIN RightUp

N100 | Coordinate System := Base

N110 LIN LeftUp
N120 LIN LeftDown

N130 END_PROG
33884952971
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Synchronisierte Bewegung mit einem Transportband

[0

Anmerkungen:

HINWEIS

In der aktuellen Version der Software ist kein direkter Wechsel zwischen zwei ver-
schiedenen USER-Koordinatensystemen maglich. Vor dem Wechsel in ein anderes
USER-Koordinatensystem muss ein Bewegungsbefehl in BASE ausgeflihrt werden.

Das Koordinatensystem wird beim Herstellen des Grundzustands auf BASE einge-
stellt. Siehe "Herstellen des Grundzustands" (— & 38).

Eine neue Transformation wird nur genau beim Wechsel des Koordinatensystems von
BASE nach USER Ubernommen. Wechselnde statische Transformationen kénnen je-
weils an die gleiche Static Transform-Bausteininstanz angelegt werden. In diesem Fall
mussen folgende Code-Zeilen nur einmal ausgefihrt werden:

Interface Robot.LinkIUserCoordSys Segment (fbStaticTransform);
HMI Robot.fbSimu3D.AddUserCs (fbStaticTransform, 1);

Alternativ kdnnen z. B. auch fir verschiedene Transformationen verschiedene Static-
Transform-Bausteininstanzen angelegt werden, die Uber die beiden Code-Zeilen je-
weils bei ihrer Verwendung an den Roboter anzubinden sind.

14.3  Synchronisierte Bewegung mit einem Transportband

fde

274 Handbuch — MOVIKIT®

HINWEIS

Zum Durchfiihren dieses Anwendungsbeispiels ist das MOVIKIT® Robotics addon
ConveyorTracking erforderlich.

Fir die synchronisierte Bewegung mit einem Transportband (Conveyor Tracking),
werden bewegbare USER-Koordinatensysteme verwendet. Gehen Sie zum Verwen-
den der Grundfunktionalitat wie folgt vor:

1. Legen Sie eine ConveyorOrRotaryTable-Bausteininstanz und eine Konfiguration
an. Verwenden Sie daflr z. B. den Deklarationsteil des Programms User PRG.

fbConveyor

SEW MK Robotics.SEW RobUserCs.ConveyorOrRotaryTable;
stConfigConveyor

SEW MK Robotics.SEW RobUserCs.SEW IRobUserCs.ST Config;

2. Nehmen Sie die Konfiguration und die Anbindung an den Roboter vor. Verwenden
Sie dafur z. B. die Aktion User_PRG.Init.

(* Typ *)

stConfigConveyor.eUserCoordSysType := SEW MK Robotics.

SEW RobUserCs.SEW IRobUserCs.E UserCoordSysType.Linear;

(* Nullpunkt des Transportbands bzw. des USER-Koordinatensys-
tems *)

stConfigConveyor.alrOrigin[1l] := 0.0; // mm
stConfigConveyor.alrOrigin[2] := 100.0;

(* 100 mm Verschiebung ggb. BASE in Y-Richtung *)
stConfigConveyor.alrOrigin[3] := 0.0; // mm

(* Richtung des Transportbands entlang der X-Achse *)

26873346/DE — 07/2021



26873346/DE — 07/2021

Anwendungsbeispiele 1 4

Synchronisierte Bewegung mit einem Transportband

stConfigConveyor.alrOrigin[4] := 30.0;

(* 30 Grad Verdrehung ggb. BASE um Z-Achse *)
stConfigConveyor.alrOrigin[5] := 0.0; // Grad
stConfigConveyor.alrOrigin[6] := 0.0;// Grad

(* Anbindung an den Roboter *)

fbConveyor.stConfig := stConfigConveyor;

Interface Robot.LinkIUserCoordSys Segment (fbConveyor) ;
HMI Robot.fbSimu3D.AddUserCs (fbConveyor, 1);

xInitDone := (* xInitDone AND *) fbConveyor.Init();

3. Weisen Sie den Positionsverlauf des USER-Koordinatensystems stetig in der Task
HighPrio zu. Verwenden Sie dafiir z. B. die Task User PRG.HighPrio. (Beispiel:
USER-Koordinatensystem wird mittels Sinus bewegt).

lrSinArg := lrSinArg + 0.0001;
fbConveyor.lrSetpointPosition:=500.0 (*mm*) *SIN (lrSinArqg) ;

4. Stellen Sie das gewlinschte Koordinatensystem im SRL-Programm jeweils vor
dem Bewegungsbefehl ein.

N10 | MotionSet := 1

N20 | Blending Distance := 50 [mm]
N30 LIN LeftUp

N40  Coordinate System := User
N50 LIN RightUp

N6O  LIN RightDown

N70 | WAIT MotionDone

N80 LIN RightUp

N90 | Coordinate System := Base
N100| LIN LeftUp

N110| LIN LeftDown

N120 END_PROG

33885095051

Anmerkungen:

Das Positionssignal muss bereits mindestens 5 HighPrio-Zyklen stetig der Variablen
fbConveyor.IrSetpointPosition zugewiesen worden sein, bevor der Wechsel in das
USER-Koordinatensystem erfolgt. Entsprechend muss das Signal solange stetig zu-
gewiesen werden, wie die Interpolation in dem Koordinatensystem stattfindet.

Wenn das Positionssignal fur den Eingang fbConveyor.IrSetpointPosition von einer
MultiMotion-Achse verwendet wird, darf es nicht von den Ausgangen in SEW_GVL.In-
terface_MultiMotionAxis ausgelesen werden, die diese nur im Zyklus der TaskMain
aktualisiert werden. Weisen Sie stattdessen z. B. die Ausgangssignale aus
SEW _GVL_Internal.MultiMotionAxis zyklisch in der TaskHighPrio dem Eingang
fbConveyor.IrSetpointPosition zu.
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Wenn z. B. verrauschte Gebersignale verwendet werden sollen, sind diese applikativ
zu glatten, bevor sie als stetiges Signal in der TaskHighPrio dem Eingang fbCon-
veyor.IrSetpointPosition zugewiesen werden.

In der aktuellen Version der Software ist der direkte Wechsel zwischen zwei verschie-
denen, bewegbaren linearen USER-Koordinatensystemen mdglich, wenn beide die
gleiche Ausrichtung haben, d. h. alrOrigin[4..6] beider Koordinatensysteme identisch
sind. Hierzu ist eine weitere ConveyorOrRotary Table-Bausteininstanz fbConveyor2 er-
forderlich. Im SRL-Programm bleibt USER angewahlt. Fiir den Wechsel wird vor dem
gewinschten Bewegungsbefehl das neue USER-Koordinatensystem im entsprechen-
den CASE einer CallFunction an den Roboter angebunden. Siehe "IEC-Funktionsauf-
ruf fir das SRL-Programm" (— B 203).

CASE uiCallIndex OF
l:Interface Robot.LinkIUserCoordSys Segment (fbConveyor) ;
HMI Robot.fbSimu3D.AddUserCs (fbConveyor, 1);
CallF := TRUE;
2:Interface Robot.LinkIUserCoordSys Segment (fbConveyor2) ;
HMI Robot.fbSimu3D.AddUserCs (fbConveyor2, 1);
CallF := TRUE;

Das Positionssignal des vorhergehenden USER-Koordinatensystems muss stetig zu-
gewiesen werden, bis die Bewegung im neuen USER-Koordinatensystem erfolgt. Das
ist der Fall, sobald sich der Wert in der Variablen SEW_GVL.Interface_MyRo-
bot.Prg.OUT.uiNumberOfUserCoordSysChanges andert.

Das Koordinatensystem wird beim Herstellen des Grundzustands auf BASE einge-
stellt. Siehe "Herstellen des Grundzustands" (— & 38).

In der aktuellen Version der Software sind die Vgrwaltung der auf dem Transportband
bewegten Objekte sowie die Vermeidung eines Uberlaufs eines Gebersignals applika-
tiv zu realisieren.

Eine komplette, offene Automatisierungslésung fur Conveyor Tracking inkl. Kame-
raanbindung und Lastaufteilung auf mehrere Roboter ist im "SEW Automation Frame-
work" enthalten. Fur weitere Informationen kontaktieren Sie SEW-EURODRIVE.

X -209.29

Y 200.00

Z 0.10

RotZ 90.00

RotY 0.00
RotX 0.00

33885103243
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Synchronisierte Bewegung mit einem Drehtisch

jde

HINWEIS

Zum Durchfiihren dieses Anwendungsbeispiels ist das MOVIKIT® Robotics addon
ConveyorTracking erforderlich.

Far die synchronisierte Bewegung mit einem Drehtisch (Rotary Table Tracking), wer-
den wie beim "Conveyor Tracking" bewegbare USER-Koordinatensysteme verwendet.

Das Verwenden der Funktion erfolgt analog zu der im Kapitel "Synchronisierte Bewe-
gung mit einem Transportband" (— E 224) beschriebenen Vorgehensweise. Beachten
Sie dabei jedoch folgende Unterschiede:

* In der Konfiguration muss folgender Typ ausgewahlt werden:

stConfigRotaryTable.eUserCoordSysType :=
SEW MK Robotics.SEW RobUserCs.SEW IRobUserCs.
E UserCoordSysType.Rotary;

» Das Positionssignal IrSetpointPosition ist die stetige Folge der Drehwinkel um die
Z-Achse des USER-Koordinatensystems des Drehtisches in Grad.

» Der direkte Wechsel vom/zum RotaryTable-USER-Koordinatensystem ist nur
von / zu BASE maéglich.

Daraus ergibt sich folgender Beispiel-Code im IEC-Programm:

1. Legen Sie eine ConveyorOrRotaryTable-Bausteininstanz und eine Konfigurations-
variable an. Verwenden Sie daflir z. B. den Deklarationsteil des Programms
User PRG.

fbRotaryTable

SEW MK Robotics.SEW RobUserCs.ConveyorOrRotaryTable;
stConfigRotaryTable

SEW MK Robotics.SEW RobUserCs.SEW IRobUserCs.ST Config;

2. Nehmen Sie die Konfiguration und die Anbindung an den Roboter vor. Verwenden
Sie daflr z. B. die Aktion User_PRG.Init.

(* Typ *)
stConfigRotaryTable.eUserCoordSysType := SEW MK Robotics.
SEW RobUserCs.SEW TIRobUserCs.E UserCoordSysType.Rotary;
(* Nullpunkt des Drehtischs bzw. des USER-Koordinatensystems *)
stConfigRotaryTable.alrOrigin[l] := 200.0;
(* 200mm Verschiebung ggb. BASE in X-Richtung *)
stConfigRotaryTable.alrOrigin[2] := 0.0; // mm
stConfigRotaryTable.alrOrigin[3] := 0.0; // mm
(* Drehung um Z-Achse des Drehtischs *)
[4] := 0.0; // Grad
stConfigRotaryTable.alrOrigin([5] := 0.0; // Grad
[6
)

stConfigRotaryTable.alrOrigin
stConfigRotaryTable.alrOrigin[6] := 0.0; // Grad

(* Anbindung an den Roboter *

fbRotaryTable.stConfig := stConfigRotaryTable;

Interface Robot.LinkIUserCoordSys Segment (fbRotaryTable) ;
HMI Robot.fbSimu3D.AddUserCS (fbRotaryTable, 1);

Handbuch - MOVIKIT® 2/
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xInitDone := (* xInitDone AND *) fbRotaryTable.Init();

3. Weisen Sie den Positionsverlauf des USER-Koordinatensystems stetig in der Task
HighPrio zu. Verwenden Sie dafiir z. B. die Task User PRG.HighPrio. (Beispiel:
USER-Koordinatensystem wird mittels Sinus bewegt).

lrSinArg := lrSinArg + 0.0001;
fbRotaryTable.lrSetpointPosition :=
120.0(* Grad *) * SIN(lrSinArg);

Das SRL-Programm und die Anmerkungen hinsichtlich des Wechselns des Koordina-
tensystems sind die gleichen wie im Kapitel "Synchronisierte Bewegung mit einem
Transportband" (— B 224).

X 1488
Y  298.89
Z 009
RotZ 81.44
RotY 0.00
RotX 0.00

N

-
-

—

| —aman )

— 7
4 y i
T ——

33885258123
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Besonderheiten bei der Steuerung eines Drehtischs durch den Roboter

Ein Drehtisch kann optional durch den Roboter gesteuert werden, sodass der jeweils
im USER-Koordinatensystem anzufahrende Bahnpunkt in der ZX-Ebene des BASE-
Koordinatensystems bei Y = 0 liegt. So lassen sich die Freiheitsgrade des Roboters
um die Bewegung in Y-Richtung erweitern. Siehe dazu auch Kapitel "Steuerung einer
Transporteinrichtung durch den Roboter" (— B 94). Im SRL-Programm muss hierzu
das Koordinatensystem "USER_ControlledByRobot" eingestellt werden.

Der Beispiel IEC-Code im Kapitel "Synchronisierte Bewegung mit einem Dreh-
tisch" (— B 227) ist gultig mit einer Ausnahme (im Punkt 3). Der Positionsverlauf wird
nicht dem fbRotaryTable (ibergeben. Stattdessen werden die Setpoints aus dem fbRo-
taryTable ausgelesen und fur die Ansteuerung einer MultiMotion-Tracking-Achse ver-
wendet.

(* Setpoints to MuMo tracking axis, [-180°, 180°[ *)
lrSetpointForMuMoTrackingAxis :=
fbRotaryTable.lrSetpointPosition;

Fir eine Vorpositionierung der Drehtischs kann die Methode AdjustToPoseWithProfi-
le() des Funktionsbausteins ConveyorOrRotaryTable verwendet werden. Wahrend der
Positionierung darf im SRL-Programm flr diesen Drehtisch nicht das Koordinatensys-
tem "USER_ControlledByRobot" eingestellt sein. Der Roboter muss sich wahrend der
Positionierung z. B. in "BASE" befinden. Fuhren Sie den folgenden Beispielcode z. B.
in der Task User_PRG.HighPrio aus.

Die Positionierung des Drehtischs erfolgt derart, dass der Punkt mit den Koordinaten
X = alrPose[1], Y = alrPose[2] im USER-Koordinatensystem nach erfolgter Positionie-
rung in BASE-Koordinaten den Koordinatenwert Y = 0 hat und zwischen Roboterbasis
und dem Mittelpunkt des Drehtischs liegt. Die Positionierung erfolgt auf dem kirzesten
Weg. Die Positionierung startet bei steigender Flanke von xStart. Die Eingangsvaria-
ble muss bis zum Ende der Positionierung "TRUE" bleiben und muss danach mit
"FALSE" aufgerufen werden, sobald wieder USER_ControlledByRobot eingestellt
wird. Der Baustein gibt "TRUE" zurlck, wenn die Positionierung komplett ausgefuhrt
ist.

In dem Beispiel werden Roboter-Posevariablen fir alrPose verwendet sowie Roboter-
Boolvariablen fir xStart und den Rickgabewert. So ist ein direkter Handshake mit
dem SRL-Programm maglich.

alrPose[l] :=

SEW GVL.Interface Robot.PrgVar.astPoseValues[21].arKinDim[1];
alrPose[2] :=

SEW GVL.Interface Robot.PrgVar.astPoseValues[21].arKinDim[2];
SEW GVL.Interface Robot.PrgVar.axBoolValues[2] :=
fbRotaryTable.AdjustToPoseWithProfile (

xFeedEnable := TRUE,

xRapidStop := xRapidStop RotaryTable,

(* Schnellstopp, wenn TRUE *)

lrVelocity := 100, // [°/s], > O

lrAcceleration := 100, // [°/s?], > O

lrJerk := 1000, // [°/s’], > O

lrRapidDeceleration := 1000, // >= lrAcceleration
lrRapiddJerk := 10000, // >= 1lrJerk

xStart := SEW GVL.Interface Robot.PrgVar.axBoolValues[1],
alrPose := alrPose (* ARRAY[1l..6] OF LREAL *));

14
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Bei der Erstellung der Applikation muss auRerdem auf folgende Eigenschaften geach-
tet werden:

Ein Wechsel von/zu dem USER-Koordinatensystem eines Drehtischs ist nur Uber
"BASE" mdglich.

Der Drehtisch wird automatisch immer so ausgerichtet, dass sich die anzufahren-
de Position auf der dem Roboter zugewandten Seite des Drehtischs befindet.

Das Durchfahren des Mittelpunkts des Drehtischs verursacht einen Fehler, da dies
im Allgemeinen zu sehr schnellen Bewegungen des Drehtischs fuhren wirde.

Fir den Wechsel in das oder aus dem USER-Koordinatensystem muss sich der
Drehtisch im Stillstand befinden, wenn der Roboter in Y-Richtung keine Ausgleich-
bewegung ausfliihren kann.

Die Funktion "BackToPath" funktioniert mit der aktuellen Version der Software
nicht, da der Drehtisch nicht automatisch in die passende Stellung zurlickpositio-
niert wird, um die Bahn stetig fortsetzen zu kénnen.

34927673483
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Nicht sicherheitsbewertete Freigabesteuerung

Zum Implementieren einer nicht sicherheitsbewerteten Freigabesteuerung, weisen Sie
die geforderte Freigabeart den im Folgenden aufgeflhrten Variablen in SEW_GVL_in-
ternal zu.

Anwendungsbeispiele:

* Verschaltung des Signals einer Sicherheitssteuerung an den
MOVI-C® CONTROLLER zum bahntreuen Anhalten des Roboters vor Aktivierung
von STO, durch die Sicherheitssteuerung am MOVIDRIVE®-Umrichter der Genera-
tion C.

» Applikative Hardware-Endschalter bei einem ROLLER GANTRY
» Eine applikative Arbeitsraum- oder Kollisionstiberwachung

Der Vorteil dieser Variablen gegenlber den Freigabesignalen in den Steuerquellen
(Userinterface SEW_GVL, RobotMonitor, Feldbusschnittstelle) ist, dass sie unabhani-
gig von der zugriffsberechtigten Steuerquelle immer wirken. Wenn also mindestens
eines der drei folgenden Signale nicht "TRUE" ist, wird unabhangig von den Freigabe-
signalen in den Steuerquellen ein Halt ausgelost.

MyRobot.xEnable EmergencyStopAxis ConnectToSafetyController
_NOTSAFE := xApplicativeEnable EmergencyStopAxis;

MyRobot.xEnable EmergencyStop ConnectToSafetyController
_NOTSAFE := xApplicativeEnable EmergencyStop;

MyRobot.xEnable ApplicationStop ConnectToSafetyController
_NOTSAFE := xApplicativeEnable ApplicationStop;

Die hochste Prioritat hat das Ricksetzen auf "FALSE" des Signals
xEnable_EmergencyStopAxis_ConnectToSafetyController NOTSAFE, gefolgt von
xEnable_EmergencyStop ConnectToSafetyController NOTSAFE.

Die Wegnahme der Freigabe in den Steuerquellen wirkt zusatzlich.

PRG_User_CollisionProtection X
1 PROGRAM FRG User CollisionProtection

-
3 1 S Forbidden area is at Xe=-1000 AND Fe=—1000 -
z E Interface_JCARA Lab.Basic.OUT.3etpointPose.alrBase[l]<=-1000
= 3 AHD Interface SCARA Lah.Basic. OUT.SetpointPose.alrBase[:2]<=-1000 THEH
3 <4 S Emergency stop
5 GCARL Lab.xEnable Emergencyitophxis ConnectToSafetyController NOTSAFE :=TRUE;
& GCARA Lab.xEnabhle Emergencyitop ConnectToiafetyController NOTZAFE t=FALSE
7 JCARA Lab.xEnable Applicationitop_CommectTolafetyController NOTSAFE =TRUE ;
- 2 ELSE
E E S Enable
10 GCARL Lab.xEnable Emergencyitophxis ConnectTofafetyController NOTSAFE 1 =TRUE;
1l GCARA Lab.xEnabhle Emergencyitop ConnectToiafetyController NOTZAFE 1 =TRUE;
1z 3CARA Lab.xEnable Applicationftop_CommectTolfafetyController NOTSAFE 1 =TRUE ;
13 EHD TF
9007222992193547
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14.7 Externen Anwahlschalter fiir die Betriebsarten verwenden

Wenn die Betriebsart Uber einen externen Anwahlschalter vorgegeben werden soll

(z. B. Uber den Schlisselschalter eines Bedienpanels) und nicht tber eine Steuerquel-

le des Softwaremoduls (Userinterface, RobotMonitor, Feldbusschnittstelle), ist dies

folgendermalRen mdglich:

1. Legen Sie eine Interface-Variable an, Uber die die Betriebsart des Roboters direkt
vorgegeben werden kann. Dies kann im Anwenderprogramm (User_PRG) im IEC-
Programm erfolgen:

= itfOperatingMode:SEW MK Robotics.SEW IRobHPub.IOperating-
Mode ConnectToSafetyController NOTSAFE:= MyRobot. fbOpera-
tingModeHandler;

= "MyRobot" entspricht dem in MOVISUITE® vergebenen Namen des Roboter-
knotens.

2. Weisen Sie der Variable die von auf3en vorgegebenen Betriebsart zu:

= itfOperatingMode.eOperatingMode ConnectToSafetyControl-
ler NOTSAFE:= SEW MK Robotics.SEW IRobHPub.E OperatingMo-
de.Automatic;

= itfOperatingMode.eOperatingMode ConnectToSafetyControl-

ler NOTSAFE:= SEW MK Robotics.SEW IRobHPub.E OperatingMo-
de.Manual WithHighSpeed;
HINWEIS

Sobald die Betriebsart einmalig Uber diesen Mechanismus ausgewahlt wurde, wird
die Betriebsart, die in den anderen Steuerquellen (Userinterface, RobotMonitor, Feld-
busschnittstelle) angewahlt ist, ignoriert und hat keine Wirkung mehr.

jde
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Umschaltung auf Steuerung der Einzelachsen

Fir das Nutzen einiger Einzelachsfunktionalitdten muss die Steuerung der Achsen
vom Roboter auf die Einzelachsen umgeschaltet werden. Der Roboter muss sich fur
das Umschalten in einem sicheren Zustand befinden.

Nehmen Sie vor dem Umschalten der Steuerung die Freigabe zuriick. Wenn der Ro-
boter freigegeben ist und der Zugriff auf eine untergeordnete Einzelachse wird ange-
fordert, wird der Roboter in den Fehlerzustand versetzt. Der Roboter bremst mit den
verbliebenen Achsen mit einem achsweisen Not-Halt ab.

Umschaltung von Roboter auf Einzelachse

1. Nehmen Sie die Freigabe am Roboter zuriick (xEnable_EmergencyStop = "FAL-
SE").

Prufen Sie, dass der Sollwert nicht mehr aktiv ist (xSetpointActive="FALSE")

Fordern Sie den Zugriff auf die untergeordnete Achse an (xGetAccessCon-
trol="TRUE").

= Der Zugriff auf die Einzelachse wird gewahrt (xControlActive="TRUE").
= Die Einzelachse kann gesteuert werden.

Umschaltung von Einzelachse auf Roboter

1. Geben Sie die Zugriffsberechtigung auf die untergeordnete Achse zurlck (xGetAc-
cessControl="FALSE").

Der Zugriff auf die Einzelachse wird zuriickgegeben (xControlActive="FALSE").

N

= Roboter kann gesteuert werden.

Freie Funktionstasten des Bedienpanels verwenden

Das Bedienpanel verfligt Uber Funktionstaster, die vom Anwender beliebig verwendet
werden koénnen z. B. um digitale Ausgange zu schreiben. Die Funktionstaster werden
nur an den MOVI-C® CONTROLLER (Ubertragen, wenn der RobotMonitor auf dem Be-
dienpanel ausgefiihrt wird, mit der Steuerung verbunden ist und Zugriff auf den Robo-
ter hat.

Die Zustande der Funktionstaster kdnnen in folgenden Variablen ausgelesen werden:
* HMI MyRobot.fbMonitor.InSignals.xUserFunctionKeyl
* HMI MyRobot.fbMonitor.InSignals.xUserFunctionKey?2

"MyRobot" entspricht dem vom Anwender in MOVISUITE® vergebenen Namen des
Roboterknotens.

Ist die BOOL-Variable TRUE, bedeutet dies, dass der Taster gerade gedriickt ist. Ist
die BOOL-Variable FALSE, bedeutet dies, dass der Taster gerade nicht gedrickt ist.

14
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14.10 Kombination des RobotMonitors mit einer Visualisierung

Handbuch — MOVIKIT®

Der RobotMonitor kann einerseits eigenstandig auf einem Gerat mit Windows-Be-
triebssystem ausgefiihrt und andererseits in Kombination mit einer Maschinen- oder
Anlagenvisualisierung verwendet werden. Dazu kann der RobotMonitor z. B. durch
einen Tastendruck in der Visualisierung gestartet werden. Falls der RobotMonitor be-
reits gestartet ist, wird er bei erneutem Tastendruck nicht noch einmal gestartet, son-
dern in den Vordergrund gertckt. Damit der RobotMonitor nicht die komplette Visuali-
sierung Uberdeckt und man wieder in die Visualisierung zurlickwechseln kann, kann
man die GroRe des RobotMonitors (in px) beim Starten Uber folgende Argumente an-
geben:

-WindowWidth 600 -WindowHeight 920

Wenn der RobotMonitor nicht im Vordergrund ist, verwendet dieser nicht die Hardwa-
re-Taster des Bedienpanels und diese kénnen von der Visualisierung verwendet wer-
den.

In folgendem Beispiel wurde der RobotMonitor mit einer PackML-Visualisierung kom-
biniert. Im unteren Bereich sind die Steuerelemente der Visualisierung zu sehen. Dar-
Uber liegt der RobotMonitor. Durch Driicken eines Steuerelements in der Visualisie-
rung wird der RobotMonitor automatisch in den Hintergrund gertickt und die Visualisie-
rung wird komplett angezeigt. Uber einen Button in der Visualisierung kann der Robot-
Monitor wieder gestartet bzw. in den Vordergrund gerlckt werden.

32292574603
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14.11 Bewegungsparameter einstellen

14.11.1 Geschwindigkeit

Faustformel:

Strecke/Sollzeitbedarf (Von diesem Wert aus nach oben tasten)

Korrekter Wert - Minimum aus ...

Maximale Geschwindigkeit, die die Mechanik, das Werkzeug und das Produkt er-
fahren darf.

Geschwindigkeit am Werkzeug ermitteln, die mit den maximalen Motordrehzahlen
mdglich ist (abhangig von der Getriebe-Ubersetzung, der Stellung der Kinematik
und damit den Hebelarmen)

14.11.2 Beschleunigung

14.11.3 Ruck

Faustformel:

Geschwindigkeit x 10 (d. h. die Geschwindigkeit soll in 100 ms aufgebaut werden)

Korrekter Wert - Minimum aus ...

Maximale Beschleunigung, die die Mechanik, das Werkzeug und das Produkt er-
fahren darf.

Mittels der maximalen Motormomente und Getriebe-Eintriebsmomente ermitteln,
welche Beschleunigung am Werkzeug mdglich ist (Dies ist abhangig von der Uber-
setzung, der Stellung der Kinematik und damit den Hebelarmen; sowie den Trag-
heiten).

Faustformel:

Beschleunigung x 10 bzw. bei steifen Mechaniken Geschwindigkeit x 100
(d. h. die Beschleunigung soll in 100 ms bzw. in 10 ms aufgebaut werden)

Korrekter Wert - Minimum aus ...

Maximaler Ruck, den die Mechanik, das Werkzeug und das Produkt erfahren darf.

Maximaler Ruck, mit dem das Werkzeug und die Robotermechanik nicht zum
Schwingen angeregt wird.

14
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14.12 Optimierung der Taktzeit
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Wenn die gewunschte Taktzeit nicht erreicht wird, fihren Sie folgende Schritte durch:

1.

Stellen Sie sicher, dass identische Posen nicht doppelt angefahren werden.

2. Erhohen Sie den Ruck oder die Beschleunigung in der Konfiguration. Fiihren Sie

dies auch fir vermeintlich in der aktuellen Betriebsart nicht genutzte Parameter
aus, da sich lhre Einstellung durch die Synchronisierung auf die resultierenden Be-
wegungsparameter auswirken kann. Siehe auch "Bewegungsparametersat-
ze" (— B 28) und "Bewegungsparameter einstellen" (— B 235).

Prufen Sie mittels des Signals SEW_GVL_Internal.INSTANZNAME.fbMotionCon-
trol.Out.stProg.IrLimitedSpeedDue ToCentrifugalAcc, ob die Bahngeschwindigkeit
aufgrund der Zentrifugalkraftbeschleunigung begrenzt ist (O = nicht limitiert).

VergrofRern Sie die Uberschleifdistanz, wenn es die Stdrkonturen zulassen. Siehe
Kapitel "Uberschleifen" (— B 26).

= Die Taktzeit wird erreicht.

= Wenn die Taktzeit immer noch nicht erreicht wird, wenden Sie sich an den
Service von SEW-EURODRIVE.
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15 Fehlermanagement

15.1  Problembehebung

15.1.1 Roboter fiihrt keine Bewegung aus

Problem

Der Roboter fiihrt keine Bewegung aus.

Abhilfe
» Allgemeine Ursachen prifen und beseitigen:

Kein Zugriff angefordert

Keine Zugriffsberechtigung erhalten
Falsche Roboterinstanz angewahlt
Keine Freigabe gesetzt

Override auf den Wert "0" gesetzt
Es liegt ein Fehler vor

Sollwerte nicht aktiv

Umrichter nicht bestromt

Umrichter nicht verbunden

* Wenn der Roboter im Tippbetrieb ist, folgende Ursachen priifen und beseitigen:

Betriebsart ist nicht "Manuell mit hoher Geschwindigkeit"

Kein Tippsignal aktiv

* Wenn der Roboter im Programmbetrieb ist, folgende Ursachen prifen und beseiti-
gen:

Programmpause aktiviert

Programmstopp aktiviert

Keine steigende Flanke von Programmstart erkannt

In der Betriebsart "Manuell mit hoher Geschwindigkeit"
Programmstart nicht aktiviert

Zielposition(en) identisch mit aktueller Position

*  Weitere Ursachen prifen und beseitigen:

Vorgegebene Geschwindigkeit zu klein
Vorgegebene Beschleunigung zu klein

Vorgegebener Ruck zu klein

15.1.2 Antriebe brummen

Problem

Die Antriebe brummen wahrend der Bewegung.

Abhilfe

Uberpriifen Sie, ob die im MOVIKIT® MultiMotion vorgeschlagenen Nachkommastel-
len Gbernommen wurden.
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15.1.3 Kommunikation RobotMonitor/MOVI-C® CONTROLLER nicht méglich

Problem

Die Kommunikation zwischen dem RobotMonitor und dem MOVI-C® CONTROLLER
ist nicht mdglich. Die Meldung "NO Communication" wird angezeigt.

Abhilfe
1. Prufen Sie, ob "Start Communication" gedrickt wurde.

2. Prifen Sie, ob die eingestellte IP des MOVI-C® CONTROLLER korrekt ist. Die ein-
gestellte IP kénnen Sie der MOVISUITE® oder dem IEC-Editor entnehmen.

Offnen Sie im IEC Editor die globale Variablenliste SEW_GVL_Internal.
Navigieren Sie zu der Variable HMI_Instanzname.

Prufen Sie diese und die unterlagerten Bausteine fbSimu3D, fbMonitor und fbPro-
gramEditor auf Fehlernachrichten.

Doppelklicken Sie im IEC-Editor im Geratebaum auf das Objekt Device.
Offnen Sie auf das Register "Log".

Wahlen Sie als Logger den Eintrag "MOS" aus.

Klicken Sie auf die Schaltflache [Aktualisieren].

S © ©° N o

0. Prifen Sie die Nachrichten auf Fehler aus dem Komminikationsbaustein des Soft-
waremoduls und beheben Sie die Ursache.

= Wenn der RobotMonitor immer noch nicht verbunden ist, wenden Sie sich an
den Service von SEW-EURODRIVE.

15.1.4 Kommunikation RobotMonitor/MOVI-C® CONTROLLER bricht immer wieder ab (Timeout)
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Problem

Wenn der RobotMonitor auf Geraten mit schwacher Leistung ausgefuhrt wird, z. B. ein
alter Engineering-PC oder ein mobiles Panel, dessen Fokus auf der Robustheit und
nicht auf Performance liegt, kann es zu Timeouts des RobotMonitors kommen. Dies
aulert sich darin, dass wahrend der RobotMonitor den Zugriff auf den Roboter hat,
der Roboter einen Notstopp durchfihrt und die Bremsen der Roboterachsen einfallen.

Abhilfe

Um den RobotMonitor auch auf Geraten mit schwacher Leistung nutzen zu kénnen,
kann die Timeoutzeit erhoht werden. Uber die INPUT-Variable tTimeOut des HMI-
Bausteins kann die Zeit vorgegeben werden, nach welcher ein Timeout erkannt und
der Roboter gestoppt wird. Der Standardwert fir die Timeout-Zeit ist 1.5 s. Auf den
beschriebenen Geraten hat sich eine Timeout-Zeit von 4 s als praktikabel erwiesen.

Die Zuweisung der Timeout-Zeit kann wie folgt in der Aktion User_PRG.Init erfolgen:
HMI SoftwareNode.tTimeOut := T#4S;

Wenn die Kommunikation auch nach dem Erhdhen der Timeout-Zeit nicht stabil lauft,
wenden Sie sich an den Service von SEW-EURODRIVE.
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Fehlermanagement 1
Problembehebung

SRL-Programm wird nicht gefunden

Problem

Das SRL-Programm wird nicht gefunden. Die Fehlermeldung "File not Found: srlifi-
les/.../Prog1.crc. Please click on "Save" in robot monitor and restart PLC!" wird ange-
zeigt.

Abhilfe

v' Das Signal "GetControl" wurde aktiviert und die Rickmeldung "Control Active"
wird angezeigt.

1. Klicken Sie im RobotMonitor auf den Disketten-Button [Save programs and varia-
bles on memory card].

2. Setzen Sie den Fehler mit dem Signal "Reset" zurlick.

Handbuch — MOVIKIT® |~ 2 30



1 Fehlermanagement
Fehlercodes

15.2 Fehlercodes

15.2.1 Robotics Fehler

Dez Hex Fehler Bibliothek SEW_MOS ...
32000 |0x7d00 |InterfaceNotValid Robot_|tfs

32001 |0x7d01 |NoValidRobotKinematicModel NrOfJoints Robot_ltfs

32002 |0x7d02 |KinematicModelNotLinked Robot_ltfs

32003 |0x7d03 |ActualRobotPoselnvalid Robot_ltfs

32004 |0x7d04 |InternallnitializingStateWrong Robot_ltfs

32005 |0x7d05 |ReplacementOfKinematicModelNotSupported Robot_Itfs

32064 |0x7d40 |InterfaceNotValid RobotHandler_lItfs
32065 |0x7d41 |EnableOutOfBoundaries_Safety RobotHandler_lItfs
32066 |0x7d42 |InternalWrongEnableMode RobotHandler_ltfs
32067 |0x7d43 |ProgramAndJogModeAtSameTime RobotHandler_ltfs
32068 |0x7d44 |Just_SeqModeAuto in_OpModeAuto RobotHandler_lItfs
32069 |0x7d45 |ProgramChangeNotPossible RobotHandler_lItfs
32070 |0x7d46 | InternalPrograminitNotPossible RobotHandler_lItfs
32071 |0x7d47 |ProgramNumberChangedWhileExecution RobotHandler_lItfs
32072 |0x7d48 |Inverter NotConnected RobotHandler_lItfs
32073 |0x7d49 |Inverter SafeStop RobotHandler_Itfs
32074 |0x7d4a |Inverter NotReady RobotHandler_lItfs
32075 |0x7d4b |Inverter NotReady Toolong RobotHandler_lItfs
32076 |0x7d4c |Inverter_NotReferenced RobotHandler_ltfs
32077 |0x7d4d |JogOnlylnManuelReducedSpeed RobotHandler_ltfs
32078 |0x7d4e |AxisGrouplnverterModeWrong RobotHandler_lItfs
32079 |0x7d4f | AxisGrouplnverterModeWrongWhilelnterp RobotHandler_ltfs
32080 |0x7d50 |AxisGrouplnverterModeWrongToolLong RobotHandler _lItfs
32081 |0x7d51 |InternalRefToMotionSetinvalid RobotHandler _lItfs
32082 |0x7d52 |InternalResetProgOfMotionControlNotPossible RobotHandler_ltfs
32083 |0x7d53 |ModuleNotNeeded RobotHandler _lItfs
32084 |0x7d54 |ManualWithReducedSpeedNotSupported RobotHandler_lItfs
32085 |0x7d55 |InternalSetUpNotPossible RobotHandler _lItfs
32086 |0x7d56 |ChangeOfSimulationNotAllowed RobotHandler_lItfs
32087 |0x7d57 |NoAxesLinkedAndNoSimulation RobotHandler_lItfs
32088 |0x7d58 |PrograminterpreterStateNotKnown RobotHandler_lItfs
32089 |0x7d59 |ControlModeNotKnown RobotHandler _lItfs
32090 |0x7d5a |NoAccessToSubordinatedAxes RobotHandler _lItfs
32091 |0x7d5b | AxisGrouplnverterModeWrongWhileHoming RobotHandler_lifs
32092 |0x7d5c | AxisGrouplnverterModeWrongToolLongWhileHoming RobotHandler_ltfs
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Dez Hex Fehler Bibliothek SEW_MOS ...
32093 |0x7d5d |Inverter LostReference RobotHandler_lItfs
32094 |0x7d5e |HomingOnlylInManuelReducedSpeed RobotHandler_lItfs
32096 |0x7d60 |RobotHMI_LinkRobotError_TargetindexOutOfRange RobotHMI_Itfs
32097 |0x7d61 |RobotHMI_LinkRobotError_Robotlnterfacelnvalid RobotHMI_Itfs
32098 |0x7d62 |RobotHMI_SwitchRobotError_AtlLeastOnelnterfacelnvalid | RobotHMI_Itfs
32099 |0x7d63 |RobotHMI_SwitchRobotError_InvalidRobotInterface RobotHMI_Itfs
32100 |0x7d64 |RobotHMI_SwitchRobotError RequestedIindexOutOfRange | RobotHMI_Itfs
32101 |0x7d65 |RobotHMI_InvalidComState RobotHMI_Itfs
32102 |0x7d66 |RobotHMI_ErrorlnGuiCom RobotHMI_Itfs
32103 |0x7d67 |RobotHMI_ReceiveToolVersionTimeOut RobotHMI_Itfs
32104 |0x7d68 |RobotHMI_ ConnectSubModulesTimeOut RobotHMI_Itfs
32128 |0x7d80 |InvalidArraylndex RobotLanguage_Itfs
32129 |0x7d81 |Invalidinterface RobotLanguage_Itfs
32130 |0x7d82 |InvalidReference RobotLanguage_|tfs
32131 |0x7d83 |InvalidOperation RobotLanguage_|tfs
32132 |0x7d84 |InvalidVarType RobotLanguage_|tfs
32133 |0x7d85 |InvalidValueType RobotLanguage_|tfs
32134 |0x7d86 |InvalidVarindex RobotLanguage_|tfs
32135 |0x7d87 |InvalidModuleType RobotLanguage_|tfs
32136 |0x7d88 |InvalidBlock RobotLanguage_|tfs
32137 |0x7d89 |InvalidProgramNumber RobotLanguage_|tfs
32138 |0x7d8a |NotlmplementedinThisVersion RobotLanguage_|tfs
32139 |0x7d8b |ExecutionNotPossible RobotLanguage_|tfs
32140 |0x7d8c |InvalidOperand RobotLanguage_ltfs
32141 |0x7d8d |ReadDataError RobotLanguage_ltfs
32142 |0x7d8e |WriteDataError RobotLanguage_ltfs
32143 |0x7d8f |InvalidCircParameter RobotLanguage_ltfs
32144 |0x7d90 |InvalidVariableValue RobotLanguage_Itfs
32145 |0x7d91 |InvalidCommand RobotLanguage_Itfs
32146 |0x7d92 |InvalidWordNumber RobotLanguage_Itfs
32147 |0x7d93 |InvalidState RobotLanguage_Itfs
32148 |0x7d94 |InvalidVarLength RobotLanguage_Itfs
32149 |0x7d95 |Invalidlnput RobotLanguage_Itfs
32150 |0x7d96 |EventNumberOverflow RobotLanguage_Itfs
32151 |0x7d97 |EventBuffer RobotLanguage_Itfs
32152 |0x7d98 |EventExecution RobotLanguage_Itfs
32153 |0x7d99 |InvalidEventCommand RobotLanguage_Itfs
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Dez Hex Fehler Bibliothek SEW_MOS ...
32154 |0x7d9a | ContinueMissing RobotLanguage_ltfs
32160 |0x7da0 |RobLangEditor ISRL_Data_NotConnected RobotLanguage_Edi-
tor_ltfs
32161 |0x7da1 |RobLangEditor IRobMoCOutForEditor_NotConnected RobotLanguage_Edi-
tor_ltfs
32162 |0x7da2 |RobLangEditor_IPrograminterpreter_NotConnected RobotLanguage_Edi-
tor_ltfs
32163 |0x7da3 |RobLangEditor_GuiCommError RobotLanguage_Edi-
tor_ltfs
32164 |0x7da4 |RobLangEditor InvalidRef SRL_Data RobotLanguage_Edi-
tor_ltfs
32165 |0x7da5 |RobLangEditor_InvalidRef ProglnterpreterOut RobotLanguage_Edi-
tor_ltfs
32169 |0x7da9 |RobLangEditor_ReceivedData_ProglndexOutOfRange RobotLanguage_Edi-
tor_ltfs
32170 |0x7daa |RobLangEditor_ReceivedData_ProgToolong RobotLanguage_Edi-
tor_ltfs
32171 |0x7dab |RobLangEditor_ReceivedData_SetBoolVarValue_IndexOu- | RobotLanguage Edi-
tOfRange tor_ltfs
32172 |0x7dac |RobLangEditor ReceivedData_SetBoolVarName_Inde- RobotLanguage Edi-
xOutOfRange tor_ltfs
32173 |0x7dad |RobLangEditor ReceivedData_SetRealVarValue_Inde- RobotLanguage Edi-
xOutOfRange tor_ltfs
32174 |0x7dae |RoblLangEditor ReceivedData_SetRealVarName_Inde- RobotLanguage Edi-
xOutOfRange tor_ltfs
32175 |0x7daf |RobLangEditor ReceivedData_ SetPoseVarValue Inde- RobotLanguage Edi-
xOutOfRange tor_ltfs
32177 |0x7db1 |RoblLangEditor ReceivedData_SetPoseVarName_Inde- RobotLanguage Edi-
xOutOfRange tor_ltfs
32178 |0x7db2 |RobLangEditor ReceivedTelegramTypeNotSupported RobotLanguage Edi-
tor_ltfs
32179 |0x7db3 |RobLangEditor Send NameRequestNotSupported RobotLanguage Edi-
tor_ltfs
32180 |0x7db4 |RobLangEditor Send ValueRequestNotSupported RobotLanguage Edi-
tor_ltfs
32181 |0x7db5 |RobLangEditor Send RequestNotSupported RobotLanguage Edi-
tor_ltfs
32182 |0x7db6 |InterfaceError RobotLanguage Edi-
tor_ltfs
32183 |0x7db7 |RoblLangEditor InvalidRef MotionSet RobotLanguage Edi-
tor_ltfs
32184 |0x7db8 |RobLangEditor IndexOutOfRange RobotLanguage Edi-

tor_ltfs
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Dez Hex Fehler Bibliothek SEW_MOS _...
32185 |0x7db9 |RobLangEditor_ResetComNotSuccessfull RobotLanguage Edi-
tor_ltfs
32186 |0x7dba |RobLangEditor_ReceivedData_RequestedProgindexOutO- |RobotLanguage Edi-
fRange tor_ltfs
32187 |0x7dbb |RobLangEditor_InvalidRef_ActivePathEvents RobotLanguage_Edi-
tor_ltfs
32188 |0x7dbc |RoblLangEditor_InvalidRef_TriggeredPathEvents RobotLanguage_Edi-
tor_ltfs
32189 |0x7dbd |RobLangEditor_InvalidRef_ActiveTpEvent RobotLanguage_Edi-
tor_ltfs
32190 |0x7dbe |RobLangEditor_InvalidRef DeregTpEvents RobotLanguage_Edi-
tor_ltfs
32191 |0x7dbf | RobLangEditor_WriteCommentsError RobotLanguage_Edi-
tor_ltfs
32192 |0x7dcO0 |RobMon_Invalidinterface RobotMonitor_Itfs
32193 |0x7dc1 |RobMon_GuiCommError RobotMonitor_Itfs
32194 |0x7dc2 |RobMon_InvalidRef RobotMonitor_ltfs
32195 |0x7dc3 |RobMon_InvalidOperatingModeReceived RobotMonitor_Itfs
32196 |0x7dc4 |RobMon_InvalidJogCoordSysReceived RobotMonitor_Itfs
32197 |0x7dc5 |RobMon_LinkRobotNotSuccessFull RobotMonitor_ltfs
32224 |0x7de0 |InterfaceNotValid RobotUl_ltfs
32225 |0x7de1 |SetMotionParamSet_ Onlylflnactive RobotUl_ltfs
32256 |0x7e00 |Internal_SeeDetailsinLogbook RobotMotionControl_Itfs
32257 |0x7e01 |ConfigurationReadFileFailed RobotMotionControl_Itfs
32258 |0x7e02 |ConfigurationReadParameterFailed RobotMotionControl_Itfs
32259 |0x7e03 |ConfigurationVersionNotSupported RobotMotionControl_Itfs
32260 |0x7e04 |ConfigurationNotValid RobotMotionControl_Itfs
32261 |0x7e05 |ErrorResetOnlyPossibleAfterProgramStop RobotMotionControl_Itfs
32262 |0x7e06 |ModuleNotLinkable RobotMotionControl_Itfs
32263 |0x7e07 |MaxMotionQueueSizeTooSmall RobotMotionControl_Itfs
32272 |0x7e10 |LicenseNotAvailable RobotMotionControl_Itfs
32273 |0x7e11 |LicenseNotRequested RobotMotionControl_Itfs
32274 |0x7e12 |LicenseCorrupted RobotMotionControl_Itfs
32275 |0x7e13 |JointEStopDecelerationOutOfRange RobotMotionControl_Itfs
32276 |0x7e14 |JointEstopJerkOutOfRange RobotMotionControl_Itfs
32277 |0x7e15 |JointLimitSwitchOutOfRange RobotMotionControl_Itfs
32278 |0x7e16 |RotationEStopDecelerationOutOfRange RobotMotionControl_Itfs
32279 |0x7e17 |RotationEStopJerkOutOfRange RobotMotionControl_ltfs
32280 |0x7e18 | TranslationEStopDecelerationOutOfRange RobotMotionControl_ltfs
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Dez Hex Fehler Bibliothek SEW_MOS ...
32281 |0x7e19 | TranslationEStopJerkOutOfRange RobotMotionControl_Itfs
32282 |0x7e1a |CartesianLimitSwitchOutOfRange RobotMotionControl_ltfs
32288 |0x7e20 |AxisJointTransformationNotLinked RobotMotionControl_ltfs
32289 |0x7e21 |AxisdointTransformationinterfaceZero RobotMotionControl_ltfs
32290 |0x7e22 |AxisdointTransformationSetupFailed RobotMotionControl_Itfs
32291 |0x7e23 |AxisJointTransformationFailed RobotMotionControl_ltfs
32292 |0x7e24 |KinematicModelNotLinked RobotMotionControl_ltfs
32293 |0x7e25 |KinematicModellnterfaceZero RobotMotionControl_Itfs
32294 |0x7e26 |ForwardKinematicsFailed RobotMotionControl_Itfs
32295 |0x7e27 |ForwardKinematicsinterfaceCorrupted RobotMotionControl_Itfs
32296 |0x7e28 |InverseKinematicsFailed RobotMotionControl_Itfs
32297 |0x7e29 |InverseKinematicsinterfaceCorrupted RobotMotionControl_Itfs
32298 |0x7e2a |ReadAxesFailed RobotMotionControl_Itfs
32299 |0x7e2b |WriteAxesFailed RobotMotionControl_Itfs
32300 |0x7e2c |AxesConfigNotLinked RobotMotionControl_ltfs
32301 |0x7e2d |AxesConfiginterfaceZero RobotMotionControl_ltfs
32304 |0x7e30 |MotionControlNotSetUp RobotMotionControl_Itfs
32305 |0x7e31 |MotionSetNumberinvalid RobotMotionControl_Itfs
32306 |0x7e32 |JointAccelerationOutOfRange RobotMotionControl_Itfs
32307 |0x7e33 |JointDecelerationOutOfRange RobotMotionControl_Itfs
32308 |0x7e34 |JointJerkOutOfRange RobotMotionControl_Itfs
32309 |0x7e35 |JointVelocityOutOfRange RobotMotionControl_Itfs
32310 |0x7e36 |RotationAccelerationOutOfRange RobotMotionControl_Itfs
32311 |0x7e37 |RotationDecelerationOutOfRange RobotMotionControl_ltfs
32312 |0x7e38 |RotationderkOutOfRange RobotMotionControl_ltfs
32313 |0x7e39 |RotationVelocityOutOfRange RobotMotionControl_ltfs
32314 |0x7e3a | TranslationAccelerationOutOfRange RobotMotionControl_ltfs
32315 |0x7e3b | TranslationDecelerationOutOfRange RobotMotionControl_Itfs
32316 |0x7e3c | TranslationJerkOutOfRange RobotMotionControl_Itfs
32317 |0x7e3d | TranslationVelocityOutOfRange RobotMotionControl_ltfs
32318 |0x7e3e |OverrideOutOfRange RobotMotionControl_Itfs
32319 |0x7e3f | TimeOverrideOutOfRange RobotMotionControl_Itfs
32320 |0x7e40 |MotionTypelnvalid RobotMotionControl_Itfs
32321 |0x7e41 |BlendingDistanceNegative RobotMotionControl_ltfs
32322 |0x7e42 |CircleCenterCoordinatesLeadingToRadiusZero RobotMotionControl_Itfs
32323 |0x7e43 |CircleCenterCorrectionLargerThanThreshold RobotMotionControl_Itfs
32324 |0x7ed44 | CircleCenterCorrectionThresholdNotPositive RobotMotionControl_Itfs
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32325 |0x7e45 |CircleCenterEqualToStartOrEndPoint RobotMotionControl_Itfs
32326 |0x7e46 |CircleCoordinatesUnclear RobotMotionControl_Itfs
32327 |0x7e47 |CircleDirectionlnvalid RobotMotionControl_ltfs
32328 |0x7e48 |CircleRadiusZero RobotMotionControl_ltfs
32329 |0x7e49 |CircleTypelnvalid RobotMotionControl_Itfs
32330 |0x7eda |CircleTypeRadiusAngleRequiresPositiveRadius RobotMotionControl_Itfs
32331 |0x7e4b |Planelnvalid RobotMotionControl_Itfs
32332 |0x7ed4c |TangentPerpendicularToPlane RobotMotionControl_Itfs
32336 |0x7e50 |CoordinateSystemNotSupported RobotMotionControl_Itfs
32337 |0x7e51 |UserCoordinateSystemIinterfaceZero RobotMotionControl_ltfs
32338 |0x7e52 |UserCoordinateSysteminterfaceCorrupted RobotMotionControl_Itfs
32339 |0x7e53 |UserCoordinateSystemTypeNotSupported RobotMotionControl_Itfs
32340 |0x7e54 |UserCoordinateSystemVelocityOutOfRange RobotMotionControl_Itfs
32341 |0x7e55 |UserCoordinateSystemAccelerationOutOfRange RobotMotionControl_Itfs
32352 |0x7e60 |OutOfWorkspace RobotMotionControl_ltfs
32353 |0x7e61 |JogAxisSinceNotReferenced RobotMotionControl_ltfs
32354 |0x7e62 |JogAxisSincedJointsNotValid RobotMotionControl_Itfs
32355 |0x7e63 |JogAxisOrdointSinceCartPosNotValid RobotMotionControl_Itfs
32368 |0x7e70 |NoSolutionFound RobotMotionControl_Itfs
32384 |0x7e80 |PathEventinterfaceOflinterpreterZero RobotMotionControl_Itfs
32385 |0x7e81 |PathEventQuerylnterfaceNotSuccessful RobotMotionControl_Itfs
32386 |0x7e82 |PathEventPositionBeforePathBegin RobotMotionControl_Itfs
32387 |0x7e83 |PathEventTimeShiftExceedsRemainingTimelnMotion RobotMotionControl_Itfs
32400 |0x7E90 |TouchProbelnterfaceZero RobotMotionControl_Itfs
32401 |0x7E91 |TouchProbeQuerylnterfaceNotSuccessful RobotMotionControl_ltfs
32402 |0x7E92 |TouchProbePositioningTriggerBeforeContinue RobotMotionControl_ltfs
32403 |0x7E93 | TouchProbeForLinearlnterpolation RobotMotionControl_Itfs
32404 |0x7E94 |TouchProbePosRequiresTransInMeasuringDirection RobotMotionControl_ltfs
32405 |0x7E95 |TouchProbePositioningDistanceTooShort RobotMotionControl_Itfs
32406 |0x7E96 | TouchProbePositioningEndinNonTangentialBlending RobotMotionControl_Itfs
32407 |0x7E97 |TouchProbePositioningEndBeforeActualSetpoint RobotMotionControl_Itfs
32408 |0x7E98 |TouchProbeMultipleSimultaneousContinue RobotMotionControl_Itfs
32416 |0x7eal |JogVelocityPercentOutOfRange RobotMotionControl_Itfs
32512 |0x7f00 |Internal_SeeDetailsinLogbook RobotMathematics_Itfs
32544 |0x7f20 |Internal_SeeDetailsinLogbook RobotProfileGeneration
32545 |0x7f21 | VelocityZeroOrNegative RobotProfileGeneration
32546 |0x7f22 | AccelerationZeroOrNegative RobotProfileGeneration
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32547 |0x7f23 | AccelerationGreaterThanRapidDeceleration RobotProfileGeneration

32548 |0x7f24 | JerkZeroOrNegative RobotProfileGeneration

32549 |0x7f25 |JerkGreaterThanRapidJerk RobotProfileGeneration

32550 |0x7f26 | SetPositionNotReachableWithSettings RobotProfileGeneration

32551 |0x7f27 | DecelerationZeroOrNegative RobotProfileGeneration

32552 |0x7f28 |DecelerationGreaterThanRapidDeceleration RobotProfileGeneration

32553 |0x7f29 | SetPositionZero RobotProfileGeneration

32576 |0x7f40 | Internal_SeeDetailsInLogbook RobotAxisJointTransfor-
mation_ltfs

32577 | 0x7f41 ConfigurationReadFileFailed RobotAxisJointTransfor-
mation_ltfs

32578 |0x7f42 | ConfigurationReadParameterFailed RobotAxisJointTransfor-
mation_ltfs

32579 |0x7f43 | ConfigurationVersionNotSupported RobotAxisJointTransfor-
mation_ltfs

32580 |0x7f44 | ConfigurationNotValid RobotAxisJointTransfor-
mation_ltfs

32581 |0x7f45 | AxisGroupPositioninglnterpolatedNotLinked RobotAxisJointTransfor-
mation_ltfs

32582 |0x7f46 | AxisGroupPositioninglnterpolatedinterfaceZero RobotAxisJointTransfor-
mation_ltfs

32583 |0x7f47 |ParameterValuelnvalid RobotAxisJointTransfor-
mation_ltfs

32584 |0x7f48 | TouchProbeValueMultidimensionalNotLinked RobotAxisJointTransfor-
mation_ltfs

32585 |0x7f49 | TouchProbeValueMultidimensionallnterfaceZero RobotAxisJointTransfor-
mation_ltfs

32586 |0x7f4a |UnknownCrankType RobotAxisJointTransfor-
mation_ltfs

32587 |0x7f4B | NegativeEffectiveWindingRadius RobotAxisJointTransfor-
mation_ltfs

32608 |0x7f60 |Internal_SeeDetailsinLogbook RobotKinematicModel_Itfs

32609 |0x7f61 |ConfigurationReadFileFailed RobotKinematicModel_Itfs

32610 |0x7f62 |ConfigurationReadParameterFailed RobotKinematicModel_Itfs

32611 |0x7f63 | ConfigurationVersionNotSupported RobotKinematicModel_Itfs

32612 |0x7f64 | ConfigurationNotValid RobotKinematicModel_Itfs

32613 |0x7f65 | ConfiguredModelDiffersFromLinked RobotKinematicModel_Itfs

32614 |0x7f66 | ParameterValueOutOfRange RobotKinematicModel_Itfs

32624 |0x7f70 |PositionNotPossible RobotKinematicModel_Itfs

32625 |0x7f71 OrientationNotPossible RobotKinematicModel_Itfs

32626 |0x7f72 |PoseNotReachable RobotKinematicModel_Itfs
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32627 |0x7f73 | CartesianAssignmentNotAllowed RobotKinematicModel_Itfs

32628 |0x7f74 | ConstellationNotSupported RobotKinematicModel_Itfs

32629 |0x7f75 |ConstellationNotAllowedInPose RobotKinematicModel_Itfs

32768 |0x8000 |Internal_SeeDetailsInLogbook RobotUserCoordinateSys-
tems_ltfs

32800 |0x8020 |Invalidinterface RobotTouchprobe _ltfs

32801 |0x8021 |SEW_IRobLangNotLinked RobotTouchprobe _ltfs

32802 |0x8022 |SEW_ITouchProbeProfileNotLinked RobotTouchprobe_ltfs

32803 |0x8023 |SEW._ITransformNotLinked RobotTouchprobe_ltfs

32804 |0x8024 |SEW_IExecuteEventNotLinked RobotTouchprobe_ltfs

32805 |0x8025 |LinkableModuleNotUsed RobotTouchprobe_Itfs

32806 |0x8026 |InvalidSource RobotTouchprobe_ltfs

32807 |0x8027 |InvalidMode RobotTouchprobe_ltfs

32808 |0x8028 |InvalidLevel RobotTouchprobe_ltfs

32809 |0x8029 |InvalidMeasuringDirection RobotTouchprobe _ltfs

32810 |0x802A |InvalidSourceVarlndex RobotTouchprobe _ltfs

32811 |0x802B |SeveralTouchProbesAtSameTime RobotTouchprobe _ltfs

32812 |0x802C |CounterOverflowTouchProbeCounter RobotTouchprobe _ltfs

32813 |0x802D |CounterOverflowActiveTPEvent_ChangeCounter RobotTouchprobe_ltfs

32814 |0x802E |ErrorResetOnlyPossibleAfterProgramStop RobotTouchprobe _ltfs

32815 |0x802F | TransformationNotSuccessful RobotTouchprobe_ltfs

32816 |0x8030 |ExecuteEventNotSuccessful RobotTouchprobe_ltfs

32817 |0x8031 |ContinueBeforeRegister RobotTouchprobe_ltfs

32818 |0x8032 |Internal_SeeDetailsinLogbook RobotTouchprobe_ltfs

33024 |0x8100 |InterfaceNotValid RobotPD

33025 |0x8101 |ErrorReadingConfigFile RobotPD

33026 |0x8102 |ErrorReadingParameter RobotPD

33027 |0x8103 |RequiredLengthOfProfileToLarge RobotPD

33028 |0x8104 |uiProcessDataProfile_NoConsistency RobotPD

33029 |0x8105 |InternalProfileLengthCheckDefect RobotPD

33030 |0x8106 |InvalidReferenceOnProgramVariables RobotPD

33031 |0x8107 |InternalConfigChecklnvalid RobotPD

33032 |0x8108 |ValueOutOfBoundsOfDatatype RobotPD

33033 |0x8109 |WrongConfiguredSizeOnBusOfReal RobotPD

33041 |0x8111 |JogCoordinateSystemInvalid RobotPD

33184 |0x81a0 |RobLangEditor_ ReadCommentsFileError RobotLanguage_Edi-

tor_ltfs
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33185 |0x81a1 |RobLangEditor_SaveCommentsFileError RobotLanguage_Edi-
tor_ltfs
33186 |0x81a2 |RobLangEditor LoadCommentsFileError RobotLanguage_Edi-
tor_ltfs
33280 |0x8200 |Simu3D_Invalidinterface Simu3D_Itfs
33281 |0x8201 |Simu3D_InvalidRef Simu3D_ltfs
33282 |0x8202 |Simu3D_GuiCommError Simu3D_Itfs
33283 |0x8203 |Simu3D_AddUserCS_IndexOutOfRange Simu3D_Itfs
33284 |0x8204 |Simu3D_UserCS_GetTransformNotSuccessful Simu3D_Itfs
33285 |0x8205 |Simu3D_NumberOfTransmittedKinParsToSmall Simu3D_Itfs
33286 |0x8206 |Simu3D_TimeoutModelAcknowledge Simu3D_ltfs
33287 |0x8207 |Simu3D_TimeoutConfigAcknowledge Simu3D_ltfs
34624 |0x8740 |IUSERUNITSTOSI_NOT_LINKED PhysicDrive
34625 |0x8741 |IUSERUNITSTOSI_EMPTY PhysicDrive
34631 |0x8747 |ICOMPONENTDYNAMIC_HAS_NO_ITaskHighPrioAndInit | PhysicDrive
34632 |0x8748 |ICOMPONENTDYNAMIC_IS_EMPTY PhysicDrive
34633 |0x8749 |ICOMPONENTDYNAMIC_HAS NO_IERROR PhysicDrive
34634 |0x874a |ICOMPONENTDYNAMIC_HAS_ NO_IUSERUNITSTOSI PhysicDrive
34636 |0x874c |LINKIUSERUNITSTOSI_NOT_SUCCESSFUL PhysicDrive
34637 |0x874d |LinklSuperordinatedFB_NOT_SUCCESSFUL PhysicDrive
34638 |0x874e |IDRIVEINTERFACE_EMPTY PhysicDrive
34639 |0x874f |IDRIVEINTERFACE_NOT_LINKED PhysicDrive
34640 |0x8750 |IDRIVEINTERFACE_HAS_NO_ERRORHANDLING PhysicDrive
34641 |0x8751 |ITaskHighPrioAndlnit NOT_LINKED PhysicDrive
34688 |0x8780 |FileCouldNotBeWriten PhysicExport
34689 |0x8781 |CouldNotGetDateAndTime PhysicExport
34690 |0x8782 |ExportArrayToSmallForRecord PhysicExport
34691 |0x8783 | AddingStringToBufferFailed PhysicExport
34692 |0x8784 | CouldNotLinkDrive PhysicExport
34693 |0x8785 |MaximumNumberOfDrivesReached PhysicExport
34694 |0x8786 |NoDrivesLinked PhysicExport
34695 |0x8787 |DynamicModelNotLinked PhysicExport
34696 |0x8788 |UserUnitsNotLinked PhysicExport
34697 |0x8789 |InterfaceNotValid PhysicExport
34698 |0x878a | CouldNotLinkGear PhysicExport
34699 |0x878b | MaximumNumberOfGearsReached PhysicExport
34700 |0x878c |LinkinterfacesNotCompleted PhysicExport
34720 |0x87a0 |IUSERUNITSTOSI_NOT_LINKED PhysicGear
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34721 |0x87a1 |IUSERUNITSTOSI_EMPTY PhysicGear

34722 |0x87a2 |DRIVE_LINEAR_NOGEAR_ALLOWED PhysicGear

34723 |0x87a3 |GEAR_RATIO_WRONG PhysicGear

34724 |0x87a4 |GEAR_INERTIA_NEG PhysicGear

34726 |0x87a6 |FRICTION_OFFSET_NEG PhysicGear

34727 |0x87a7 |FRICTION_THRESHOLD_NEG PhysicGear

34728 |0x87a8 |FRICTION_THRESHOLD_ZERO PhysicGear

34729 |0x87a9 |ICOMPONENTDYNAMIC_IS_EMPTY PhysicGear

34730 |0x87aa |ICOMPONENTDYNAMIC_HAS_NO_ITASKSIMPLE PhysicGear

34731 |0x87ab |ICOMPONENTDYNAMIC_HAS NO_IERROR PhysicGear

34732 |0x87ac |ICOMPONENTDYNAMIC_HAS_NO_IUSERUNITSTOSI PhysicGear

34733 |0x87ad |LinklSuperordinatedFB_NOT_SUCCESSFUL PhysicGear

34734 |0x87ae |LINKIUSERUNITSTOSI_NOT_SUCCESSFUL PhysicGear

34735 |0x87af |ITASKSIMPLE_NOT_LINKED PhysicGear

34736 |0x87b0 |RADIUS_ZERO_OR_NEGATIVE PhysicGear

34737 |0x87b1 |UNKNOWN_FRICTION_MODEL PhysicGear

34738 |0x87b2 |FRICTION_HYS_OFFSET_NEG PhysicGear

34739 |0x87b3 |FRICTION_HYS_OFFSET2_NEG PhysicGear

34740 |0x87b4 |FRICTION_LUGRE_OFFSET_NEG PhysicGear

34784 |0x87e0 |SmoothPufferSizeOutOfBounds PhysicMathematics
34785 |0x87e1 |SmoothFilterRangeOutOfBounds PhysicMathematics
34786 |0x87e2 |DeadTimeTolLargeForPufferSize PhysicMathematics
34816 |0x8800 |InterfaceNotValid PhysicMeasuring
34817 |0x8801 |ModuleNotNeeded PhysicMeasuring
34818 |0x8802 |eUseNotValid PhysicMeasuring
34848 |0x8820 |IUSERUNITSTOSI_NOT_LINKED PhysicMotor

34849 |0x8821 |IUSERUNITSTOSI_EMPTY PhysicMotor

34850 |0x8822 |IUSERUNITSTOSI_NOT_INITIALIZED PhysicMotor

34851 |0x8823 |MOTOR_INERTIA_NEG PhysicMotor

34852 |0x8824 |MOTOR_MAG_FORCE_NEG PhysicMotor

34853 |0x8825 |IPLC_NOT_LINKED PhysicMotor

34854 |0x8826 |IMOTORINTERFACE_EMPTY PhysicMotor

34855 |0x8827 |IMOTORINTERFACE_HAS _NO_ERRORHANDLING PhysicMotor

34856 |0x8828 |IPositioningInterpolatedEmpty PhysicMotor

34857 |0x8829 | MotorNominalTorqueOrForceNotPositive PhysicMotor

34858 |0x882a |NotConfigured PhysicMotor

34944 |0x8880 |USERUNIT_FACTOR_WRONG PhysicUserUnits
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34945 |0x8881 |USERUNIT_UNKNOWN PhysicUserUnits

34946 |0x8882 |USERUNIT_ANGLE_WRONG PhysicUserUnits

34976 |0x88a0 |INTERFACE_NOT_LINKED PhysicCollisionDetection
34977 |0x88a1 |COLLISION_REACTION_FINISHED PhysicCollisionDetection
34978 |0x88a2 |TORQUE_THRESHOLD_NEGATIVE PhysicCollisionDetection
34979 |0x88a3 |VELOCITY_THRESHOLD_NEGATIVE PhysicCollisionDetection
34980 |0x88a4 |NOMINAL_TORQUE_FORCE_ZERO_OR_NEGATIVE PhysicCollisionDetection
34981 |0x88a5 |DEADTIME_CYCLES_TOO_HIGH PhysicCollisionDetection
34982 |0x88a6 |REF_NOT _VALID PhysicCollisionDetection
35072 |0x8900 | InterfaceNotValid DynamicModel

35073 |0x8901 |InternalNewDrivelndexInvalid DynamicModel

35074 |0x8902 |InternalNewGearlndexInvalid DynamicModel

35075 |0x8903 | InvalidReferenceOfMotionControl DynamicModel

35076 |0x8904 |ErrorReadingConfigFile DynamicModel

35077 |0x8905 |ErrorReadingParameter DynamicModel

35078 |0x8906 |IndexOfGetInputForceOutOfBounds DynamicModel

35079 |0x8907 |IndexOfGetlnputGravityOutOfBounds DynamicModel

35080 |0x8908 | TimeLimitForLicenselessUseReached DynamicModel

35081 |0x8909 |ReferenceNotValid DynamicModel

35082 |0x890a |InternalError DynamicModel

35083 |0x890b |MassNegative DynamicModel

35084 |0x890c |InertiaNegative DynamicModel

35085 |0x890d |UnableToDetermineCycleTime DynamicModel

35104 |0x8920 |InterfaceNotValid DynamicModelDelta
35105 |0x8921 |MassNegative DynamicModelDelta
35106 |0x8922 |InertiaMatriceAssymetric DynamicModelDelta
35107 |0x8923 |InertiaMatriceNegativeComponents DynamicModelDelta
35108 |0x8924 |CrankLengthZero DynamicModelDelta
35115 |0x892b |KinematicConfigurationlsNotSymetric DynamicModelDelta
35116 |0x892c¢ |KinematicConfigurationlsNegative DynamicModelDelta
35117 |0x892d |KinematicConfigurationNotSupported DynamicModelDelta
35118 |0x892e | TelescopicShaftNotRespectedinModel DynamicModelDelta
35136 |0x8940 |InterfaceNotValid DynamicModelOKC
35136 |0x8940 |InterfaceNotValid DynamicModelRigidBody
35137 ' 0x8941 |InternalError DynamicModelOKC
35138 |0x8942 |InternalGlobalConstantOfLinksWrong DynamicModelOKC
35139 |0x8943 |ExtraBearingRequired DynamicModelOKC
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35140 |0x8944 |ExtraBearingNeedless DynamicModelOKC
35141 |0x8945 |LinkMassNegative DynamicModelOKC
35142 |0x8946 |LinklnertiaNegative DynamicModelOKC
35143 |0x8947 |LinkNumberOfPartsOutOfBounds DynamicModelOKC
35143 |0x8947 |LinkNumberOfPartsOutOfBounds DynamicModelRigidBody
35144 10x8948 |LinkEffectDirectionZero DynamicModelOKC
35144 10x8948 |LinkEffectDirectionZero DynamicModelRigidBody
35145 |0x8949 |GeometryUnknown DynamicModelOKC
35145 |0x8949 | GeometryUnknown DynamicModelRigidBody
35146 |0x894a |PrimitiveMassNegative DynamicModelOKC
35146 |0x894a |PrimitiveMassNegative DynamicModelRigidBody
35147 |0x894b | PrimitiveDensitiyNegative DynamicModelOKC
35147 |0x894b |PrimitiveDensitiyNegative DynamicModelRigidBody
35148 |0x894c | PrimitiveLengthXNegative DynamicModelOKC
35148 |0x894c |PrimitiveLengthXNegative DynamicModelRigidBody
35149 |0x894d |PrimitiveLengthYNegative DynamicModelOKC
35149 |0x894d |PrimitiveLengthYNegative DynamicModelRigidBody
35150 |0x894e |PrimitiveLengthZNegative DynamicModelOKC
35150 |0x894e |PrimitiveLengthZNegative DynamicModelRigidBody
35151 |0x894f |PrimitiveCylinderDiameterNegative DynamicModelOKC
35151 |0x894f |PrimitiveCylinderDiameterNegative DynamicModelRigidBody
35152 |0x8950 |MountedDriveArrayFull DynamicModelOKC
35152 |0x8950 |MountedDriveArrayFull DynamicModelRigidBody
35153 |0x8951 |InternalNumberOfLinksZero DynamicModelOKC
35154 |0x8952 |InternalWrongConfig DynamicModelOKC
35155 |0x8953 |InternalNewLinkindexInvalid DynamicModelOKC
35156 |0x8954 |PrimitiveArrayFull DynamicModelOKC
35156 |0x8954 |PrimitiveArrayFull DynamicModelRigidBody
35157 |0x8955 |ModuleNotNeeded DynamicModelOKC
35157 |0x8955 | ModuleNotNeeded DynamicModelRigidBody
35158 | 0x8956 |CouldNotGetLCS DynamicModelOKC
35159 |0x8957 |ReferenceNotValid DynamicModelOKC
35168 |0x8960 | InterfaceNotValid DynamicModelRollerGan-
try
35169 |0x8961 |WrongConfig_MassNegative CartesianJoint DynamicModelRollerGan-
try
35172 |0x8964 |WrongConfig_InertiaNegative BeltAndPulley DynamicModelRollerGan-

try
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35173 | 0x8965

WrongConfig_PretensionNegative

DynamicModelRollerGan-
try

35174 | 0x8966

WrongConfig_FrictionOffsetNegative

DynamicModelRollerGan-
try

35175 | 0x8967

WrongConfig_FrictionThresholdNegative

DynamicModelRollerGan-
try

35176 | 0x8968

WrongConfig_FrictionThresholdZero

DynamicModelRollerGan-
try

35177 |0x8969

WrongConfig_TypeNotKnown

DynamicModelRollerGan-
try

35178 |0x896a

WrongConfig_BeltWidthNegative

DynamicModelRollerGan-
try

35200 |0x8980 | AlgorithmOutOfBounds DynamicModelTripod
35201 |0x8981 |UpperarmMassNeg DynamicModelTripod
35202 |0x8982 |LowerarmMassNeg DynamicModelTripod
35203 |0x8983 |UpperarminertiaNeg DynamicModelTripod
35204 |0x8984 |LowerarminertiaNeg DynamicModelTripod
35206 |0x8986 |CouldNotGetLCS DynamicModelTripod
35207 |0x8987 | TripodHasTelescopicshaft DynamicModelTripod
35208 |0x8988 |UpperArmRadiusCoGZero DynamicModelTripod
35209 |0x8989 |LowerArmCoGZeroOrNegative DynamicModelTripod
35211 |0x898b |DENOMINATOR_ZERO DynamicModelTripod
35212 |0x898c |INTERNAL_ERROR DynamicModelTripod
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34848 |0x8820 |MOTOR_INERTIA_ZERO PhysicMotor
34849 |0x8821 |MOTOR_MAG_FORCE_ZERO PhysicMotor
34850 |0x8822 |NO_SPECIFIC_MOTOR_DEFINED PhysicMotor
97600 |0x17d40 |WhishedEnableModeNotPossible RobotHandler_ltfs
97601 |0x17d41 |WaitingForActiveControlMode RobotHandler_ltfs
97602 |0x17d42 |WaitingForEnable RobotHandler_ltfs
97603 |0x17d43 |SafetyControllerRequestsEmergencyStopAxes RobotHandler _|tfs
97604 |0x17d44 |SafetyControllerRequestsEmergencyStop RobotHandler _ltfs
97605 |0x17d45 |SafetyControllerRequestsApplicationStop RobotHandler_|tfs
97609 |0x17d49 |Inverter_SafeStop RobotHandler_|tfs
97610 |0x17d4a |RisingEdgeOfStartignoredBecauseProgramPause RobotHandler_|tfs
97611 |0x17d4b |RisingEdgeOfStartignoredBecauseProgramStop RobotHandler _|tfs
97612 |0x17d4c |RisingedgeOfStartignoredBecauseProgramNotYetinitiali- | RobotHandler_ltfs

zed
97613 |0x17d4d |RisingedgeOfStartignoredBecauseRobotNotReadyToMo- | RobotHandler_ltfs

ve
97614 |0x17d4e |RisingEdgeOfStartignoredBecauseProgramisBeeingExe- |RobotHandler_ltfs

cuted
97615 |0x17d4f |Inverter_NotReferenced RobotHandler _|tfs
97632 | 0x17d60 | RobotHMI_MsgHmiConnected RobotHMI_Itfs
97635 |0x17d63 |RobotHMI_ReceiveToolVersionTimeOut RobotHMI_Itfs
97636 |0x17d64 |RobotHMI_ConnectionLossDuringSubmodulesConnect RobotHMI_Itfs
97696 |0x17da0 |RobLangEditor_FailedFBCallsinGuiCom RobotLanguage_Editor_ltfs
97697 |0x17dal |RobLangEditor_LoadingCommentsNotReadyYet RobotLanguage_Editor_ltfs
97760 |0x17de0 |UseNewFunctioninsteadOfTemporary RobotUl_Itfs
97792 |0x17e00 |Internal_SeeDetailsInLogbook RobotMotionControl_ltfs
97793 |0x17e01 |NotReferenced RobotMotionControl_ltfs
97794 |0x17e02 | JointsNotValid RobotMotionControl_Itfs
97795 |0x17e03 |CartPosNotValid RobotMotionControl_Itfs
97808 |0x17e10 |JogKinematicJointDOFNotEXxisting RobotMotionControl_ltfs
97809 |0x17e11 |JogAdditionaldointDOFNotEXxisting RobotMotionControl_ltfs
97810 |0x17e12 |JogCartesianDOFNotEXxisting RobotMotionControl_Itfs
97811 |0x17e13 | JogKinematicJointStoppedDueToSWLS RobotMotionControl_ltfs
97812 |0x17e14 |JogAdditionalJointStoppedDueToSWLS RobotMotionControl_ltfs
97813 |0x17e15 |JogCartesianStoppedDueToSWLS RobotMotionControl_Itfs
97814 |0x17e16 |JogKinematicAxisDOFNotExisting RobotMotionControl_ltfs
97824 |0x17e20 |LimitedSpeedDueToCentrifugalAcc RobotMotionControl_ltfs
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97827 |0x17e23 |AxisJointTransformationFailed RobotMotionControl_Itfs

97830 |0x17e26 |ForwardKinematicsFailed RobotMotionControl_Itfs

97888 |0x17e60 | OutOfWorkspace RobotMotionControl_Itfs

97889 |0x17e61 |SWLSIgnored RobotMotionControl_Itfs

97920 |0x17e80 |PathEventRegistrationDelayedMaximumNumberReached |RobotMotionControl_lItfs

97921 |0x17e81 |PathEventTimeShiftDelaysMotion RobotMotionControl_Itfs

97922 | 0x17e82 |PathEventTimeShiftElapsedNotinProgramMode RobotMotionControl_Itfs

97923 |0x17e83 |PathEventStillActiveAfterMotionEnd RobotMotionControl_Itfs

97936 |0x17e90 | TouchProbePositioningMotionParametersincreased RobotMotionControl_Itfs

98080 |0x17f20 |UseOfincreasedDeceleration RobotProfileGeneration

98081 |0x17f21 |UseOflncreasedJerk RobotProfileGeneration

98082 |0x17f22 |UseOfIincreasedDecelerationAndIncreasedJerk RobotProfileGeneration

98112 |0x17f40 |Internal_SeeDetailsinLogbook RobotAxisJointTransforma-
tion_ltfs

98144 | 0x17f60 |Internal_SeeDetailsinLogbook RobotKinematicModel_Itfs

98336 |0x18020 |PositioningWhileMultipleMode RobotTouchprobe_Iffs

98337 |0x18021 | TouchProbeCounterReachingMaxValueRestartAt0 RobotTouchprobe_ltfs

98816 |0x18200 |Simu3D_TimeoutModelAcknowledge Simu3D_Itfs

98817 |0x18201 |Simu3D_TimeoutConfigAcknowledge Simu3D_Itfs

98818 |0x18202 |Simu3D_FailedFBCallsInGuiCom Simu3D_ltfs

98819 |0x18203 | Simu3D_InterfaceMissing Simu3D_Itfs

100224 | 0x18780 |NoRecordedCyclesToExport PhysicExport

100225 | 0x18781 | InternalWarning PhysicExport

100226 | 0x18782 |RecordingSequenceCanceled PhysicExport

100256 | 0x187a0 |GEAR_RATIO_ONE PhysicGear

100257 |0x187a1 | GEAR_INERTIA_ZERO PhysicGear

100258 | 0x187a2 |NO_SPECIFIC_GEAR_DEFINED PhysicGear

100259 | 0x187a3 |FRICTION_OFFSET_ZERO PhysicGear

100260 | 0x187a4 |FRICTION_GRADIENT_UNNORMAL PhysicGear

100261 | 0x187a5 |FRICTION_HYS_GRADIENT_UNNORMAL PhysicGear

100262 | 0x187a6 |FRICTION_HYS_OFFSET_ZERO PhysicGear

100263 | 0x187a7 |FRICTION_HYS_OFFSET2_ZERO PhysicGear

100264 0x187a8 |FRICTION_HYS_VP_NEG PhysicGear

100265 | 0x187a9 |FRICTION_LUGRE_OFFSET_ZERO PhysicGear

100266 | 0x187aa |FRICTION_LUGRE_FS_UNNORMAL PhysicGear

100267 | 0x187ab |FRICTION_LUGRE_SIGMAO_UNNORMAL PhysicGear

100268 | 0x187ac |FRICTION_LUGRE_SIGMA1_UNNORMAL PhysicGear
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100269 0x187ad |FRICTION_LUGRE_SIGMA2_UNNORMAL PhysicGear

100270 | 0x187ae |FRICTION_LUGRE_VS_UNNORMAL PhysicGear

100512 | 0x188a0 | COLLISION_DETECTED PhysicCollisionDetection

100513 | 0x188a1 |EXECUTING_COLLISION_REACTION PhysicCollisionDetection

100608 | 0x18900 |LicenseMissing DynamicModel

100672 | 0x18940 |MaxLinksGreater8 DynamicModelOKC

100673 | 0x18941 |LinkMassZero DynamicModelOKC

100704 | 0x18960 |WrongConfig_MassZero_CartesianJoint DynamicModelRollerGan-
try

100706 | 0x18962 | WrongConfig_InertiaZero_BeltAndPulley DynamicModelRollerGan-
try

100707 | 0x18963 |WrongConfig PretensionZero DynamicModelRollerGan-
try

100708 | 0x18964 | WrongConfig_FrictionGradientUnnormal DynamicModelRollerGan-
try

100712 | 0x18968 | WrongConfig_FrictionOffsetZero DynamicModelRollerGan-
try

100713 | 0x18969 |WrongConfig_BeltWidthZero DynamicModelRollerGan-
try

100714 | 0x1896a |CartesianAssignmentNotRespected DynamicModelRollerGan-
try

100736 | 0x18980 |UpperarmlinertiaZero DynamicModelTripod

100737 | 0x18981 |LowerarmlinertiaZero DynamicModelTripod

100738 | 0x18982 | UpperarmMassZero DynamicModelTripod

100739 | 0x18983 |LowerarmMassZero DynamicModelTripod

15.2.3 Untergeordnete Softwaremodule Fehler

Dez Hex Fehler Bibliothek SEW_MOS _...

25664 | 0x6440 | eSEW_LicMgr_Getinfo IECLicenseManager

25665 |0x6441 |eSEW_LicMgr_GetInfo_PerfClass IECLicenseManager

25666 |0x6442 |eSEW_LicMgr_CheckAndReportRuntime IECLicenseManager

25667 |0x6443 |eSEW_LicMgr_SecretChallenge IECLicenseManager

25668 |0x6444 |eSEW_LicMgr_NoRuntime IECLicenseManager

25669 |0x6445 | eSEW_LicMgr_NoValidRuntime IECLicenseManager

25670 |0x6446 |eSEW _LicMgr_CheckLicense IECLicenseManager

25671 |0x6447 |eSEW_LicMgr_ConsumelLicense IECLicenseManager

25672 |0x6448 |eSEW_LicMgr_ReportMissingLicense IECLicenseManager

25673 |0x6449 |eSEW_LicMgr_FileReloadWatcher IECLicenseManager

25674 |0x644a|eSEW_LicMgr_ConfirmToken IECLicenseManager
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25696 |0x6460 | InterfaceNotValid ErrorHandling_lItfs
25697 | 0x6461 | SubordinatedFBArrayFull ErrorHandling_lItfs
25698 |0x6462 | ErrorlDZero ErrorHandling_Itfs
25699 | 0x6463 | MessagelDZero ErrorHandling_Itfs
25700 |0x6464 | FBHasAlreadyAnSuperordinatedFB ErrorHandling_Itfs
25701 | 0x6465 | SubordinatedFBAIlreadyAdded ErrorHandling_Itfs
25702 |0x6466 | MessagelDisEqualToErrorID ErrorHandling_tfs
25703 |0x6467 | MessagelDEqualvocal ErrorHandling_Itfs
25704 | 0x6468 | CompletionOfAdditionalTextFailed ErrorHandling_lItfs
25728 | 0x6480 | MessageBufferFull LoggingAdapter_ltfs
26112 | 0x6600 | ConfigFileNotFound AxisConfig_tfs

26113 | 0x6601 | ConfigFileNotOpened AxisConfig_ltfs

26114 | 0x6602 | ConfigFileNotClosed AxisConfig_ltfs

26115 |0x6603 | ConfigDataNotRead AxisConfig_ltfs

26116 |0x6604 | ConfigParameterNotFound AxisConfig_ltfs

26117 |0x6605 | ConfigParameterNotValid AxisConfig_ltfs

26208 |0x6660 | IDeviceHandlerBase_ NotLinked SoftwareLimitSwitch_Itfs
26209 |0x6661 | IUnitCalculationsUl_Basic_NotLinked SoftwareLimitSwitch_Itfs
26210 |0x6662 | IConfigData NotLinked SoftwareLimitSwitch_Itfs
26211 | 0x6663 | IConfigDataHandler_NotLinked SoftwareLimitSwitch_Itfs
26212 |0x6664 | ReadConfigDataFailed SoftwareLimitSwitch_Itfs
27136 |0x6a00 | DeviceError DeviceAdapter_ltfs
27137 |0x6a01 | DeviceHandlerError DeviceAdapter_ltfs
27168 |0x6a20 |eSEW_OSCHandler_InterfaceNotValid DeviceAdapter OSC71B
27169 |0x6a21 |eSEW_OSCHandler_TimeoutSendSync DeviceAdapter OSC71B
27170 |0x6a22 |eSEW_OSCHandler_InvalidCanld DeviceAdapter OSC71B
27171 |0x6a23 |eSEW_OSCHandler_Invalidinteface DeviceAdapter OSC71B
27172 |0x6a24 |eSEW_OSCHandler_Error DeviceAdapter OSC71B
27173 |0x6a25 |eSEW_OSCHandler_InvalidDataAddress DeviceAdapter OSC71B
27174 |0x6a26 |eSEW_OSCHandler_CanNotReady DeviceAdapter_ OSC71B
27175 |0x6a27 |eSEW_OSCHandler_DeviceNotReady DeviceAdapter OSC71B
27176 |0x6a28 |eSEW_OSCHandler_Notlnitialized DeviceAdapter_ OSC71B
27177 |0x6a29 |eSEW_OSCHandler_CanldAlreadyRegistered DeviceAdapter OSC71B
27178 |0x6a2a | eSEW_OSCHandler_InvalidCanAddress DeviceAdapter OSC71B
27179 |0x6a2b |eSEW_OSCHandler_ NumberCanPDOTolLarge DeviceAdapter OSC71B
27180 |0Ox6a2c |eSEW_OSCHandler_TimeoutSendPDO DeviceAdapter OSC71B
27181 |0x6a2d |eSEW_OSCHandler_TimeoutRequestSDO DeviceAdapter OSC71B
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27182 |0x6a2e |eSEW_OSCHandler_TimeoutHeartbeat DeviceAdapter OSC71B

27183 | 0x6a2f |eSEW_OSCHandler_EmergencyTelegram DeviceAdapter OSC71B

27184 |0x6a30 | eSEW_OSCHandler_SDOAbortCode DeviceAdapter OSC71B

27185 |0x6a31 |eSEW_OSCHandler_TimeoutRequestSBUSParam | DeviceAdapter OSC71B

27186 |0x6a32  eSEW_OSCHandler MVLAbortCode DeviceAdapter OSC71B

27187 |0x6a33 |eSEW_OSCHandler_TimeoutMvIPD DeviceAdapter OSC71B

27188 |0x6a34 |eSEW_OSCHandler_InvalidPDLenght DeviceAdapter OSC71B

27189 |0x6a35 |eSEW_OSCHandler_InvalidPDSegment DeviceAdapter OSC71B

27712 |0x6¢c40 | eSEW_ExSourc_GetConfig SyncExtSource_ltfs

27713 |0x6¢c41 | eSEW_ExSourc_NotLinked SendObject SyncExtSource_ltfs

27714 |0x6c42 |eSEW_ExSourc_ValueOutOfLimits SyncExtSource_ltfs

27715 |0x6¢c43 |eSEW_ExSourc_VZ1Filter SyncExtSource_ltfs

27716 |0x6c44 |eSEW_ExSourc_AverageFilter SyncExtSource_ltfs

27717 |0x6¢c45 |eSEW_ExSourc_DeltaValueTolLarge SyncExtSource_ltfs

27718 |0x6c46 |eSEW_ExSourc_NotlLinked Persistent SyncExtSource_ltfs

27719 | 0x6c47 |eSEW_ExSourc_NotlLinked SyncExtSourceVa- SyncExtSource_ltfs
lues

27720 |0x6c48 |eSEW_ExSourc_NotLinked ConfigData SyncExtSource_ltfs

28224 | 0x6e40 | eSEW_ParamHandler Request ParameterHandler

28225 |0x6e41|eSEW_ParamHandler Response ParameterHandler

28226 |0x6e42 |eSEW_ParamHandler_NoDevicelink ParameterHandler

28672 |0x7000 |eSEW_FH_ASM_Result FileHandler

28673 |0x7001 |eSEW_FH_TimeOut FileHandler

28674 |0x7002 |eSEW_FH_FileNotHere FileHandler

28675 |0x7003 |eSEW_FH_RTS_ Result FileHandler

28704 |0x7020 eSEW_PLCGetInfo Util

28705 |0x7021 |eSEW_DeltaValueTolLarge util

28706 |0x7022 eSEW_VZ1Filter Util

28707 |0x7023 |eSEW_AverageFilter util

28708 |0x7024 | eSEW_ModuloMax_ModuloMin Util

28709 |0x7025 | eSEW_ValueOutOfLimits Util

28710 |0x7026 | eSEW_Notlnitialized Util

30208 |0x7600 | SoftwareLimitSwitchNotValid InterpolationModes_ Itfs

30209 |0x7601 | ModuloLimitsNotValid InterpolationModes_ Itfs

30210 |0x7602 | PresetPositionNotValid InterpolationModes_ Itfs

30211 | 0x7603 | ReferenceOffsetNotValid InterpolationModes_ Itfs

30212 | 0x7604 | ReferenceOffsetOutOfModuloLimit InterpolationModes_ Itfs
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30213 | 0x7605 | HomingStartPositionNotValid InterpolationModes_ Itfs
30214 | 0x7606 | ModuloModeNotSupported InterpolationModes_ Itfs
30215 |0x7607 | AxisNotReferenced InterpolationModes_ Itfs
30216 |0x7608 | TargetPositionNotValid InterpolationModes_ Itfs
30217 |0x7609 | TravelDistanceNotValid InterpolationModes_ Itfs
30218 |0x760a | TargetPositionOutOfSoftwareLimitSwitch InterpolationModes_ Itfs
30219 | 0x760b | VelocityStopPositionNotValid InterpolationModes_ Itfs
30220 |0x760c | MasterResolutionOutsideLimits InterpolationModes_ Itfs
30221 | 0x760d | MasterModuloOutsideLimits InterpolationModes_ Itfs
30222 | 0x760e | SlaveModuloOutsideLimits InterpolationModes_ Itfs
30223 | 0x760f | NumeratorDenominatorOutsideLimits InterpolationModes_ Itfs
30224 | 0x7610 | MasterPositionOutsideLimits InterpolationModes_ Itfs
30225 |0x7611 | MasterTimeBaseOutsideLimits InterpolationModes_ Itfs
30226 |0x7612 | SlaveTimeBaseOutsideLimits InterpolationModes_ Itfs
30227 |0x7613 | SoftwareLimitPositive Reached InterpolationModes_ Itfs
30228 | 0x7614 | SoftwareLimitNegative_Reached InterpolationModes_Itfs
30229 |0x7615 | ApplicationLimitDeceleration InterpolationModes_ Itfs
30230 |0x7616 | ApplicationLimitAcceleration InterpolationModes_ Itfs
30231 |0x7617 | ApplicationLimitVelocityPositive InterpolationModes_ Itfs
30232 |0x7618 | ApplicationLimitVelocityNegative InterpolationModes_ Itfs
30233 | 0x7619 | InterfaceNotLinked InterpolationModes_ Itfs
30234 |0x761a | ProfileGeneratorinternalError InterpolationModes_ Itfs
30235 |0x761b | ReadConfigDataFailed InterpolationModes_ Itfs
30236 |0x761c |InvalidLicence InterpolationModes_ Itfs
30237 |0x761d | ContinueRelativeNotPossible InterpolationModes_ Itfs
30464 |0x7700 | InterfaceNotLinked AntiSloshInterpolation
30465 |0x7701 | WronglnputParameter AntiSloshInterpolation
30466 |0x7702 | ReadConfigDataFailed AntiSloshInterpolation
30467 |0x7703 | InvalidConfigParameter AntiSloshInterpolation
30495 | 0x771f | UndefinedError AntiSloshInterpolation
30721 | 0x7801 | OutOfLagErrorWindow Controller_ltfs

30722 |0x7802 | EC_EncoderlsNotConnected Controller_ltfs

30723 |0x7803 | PositionNotValid Controller_ltfs

30724 |0x7804 | InterfaceError Controller_ltfs

30725 |0x7805 | QueryFailed Controller_ltfs

30726 |0x7806 | GearRatiolsZero Controller_ltfs

30727 |0x7807 | IndexOutOfBounds Controller_ltfs
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30728 | 0x7808 | InvalidValueForControlloop Controller_ltfs

30729 |0x7809 | InvalidValueForActValueEvaluation Controller_ltfs

30730 |0x780a | OutOfSkewErrorWindow Controller_ltfs

30731 | 0x780b | WrongReferencedBitOnStatusWord Controller_ltfs

30732 | 0x780c | WrongActualPositionSource Controller_ltfs

30733 | 0x780d | ExternalEncoderActivatedOnMDD Controller_ltfs

30734 | 0x780e | NoExternalEncoderSelected Controller_ltfs

30735 |0x780f | NoCombinedEncoderEvaluationSelected Controller_ltfs

30736 |0x7810 | TorqueLevelingPGainMaxIsZero Controller_ltfs

30737 |0x7811 | TooManyAssociatedAGMembers Controller_ltfs

30738 |0x7812 | ConfirmTokenFailed Controller_ltfs

30739 | 0x7813 | InsufficientExternalEncoder Controller_ltfs

30849 |0x7881 | InterfaceError MultiAxisController_ltfs
30850 |0x7882 | NoAccessToAxes MultiAxisController _ltfs
30851 | 0x7883 | NoAccessReturnPossible MultiAxisController_lItfs
30852 | 0x7884 | IndexOutOfBounds MultiAxisController_lItfs
30853 | 0x7885 | WrongTravelTypeForReadjustment MultiAxisController_ltfs
30854 |0x7886 | MoreThanTwoAxesForReadjustment MultiAxisController_ltfs
30855 |0x7887 | WrongLSOperationForReadjustment MultiAxisController_lItfs
30856 |0x7888 | QueryFailed MultiAxisController_ltfs
30857 |0x7889 | ConfirmTokenFailed MultiAxisController_lItfs
30858 |0x788a | MissingCascadingLicense MultiAxisController_lItfs
30859 | 0x788b | MissingFourAxesLicense MultiAxisController_lItfs
30860 |0x788c | MissingTorqueSkewingLicense MultiAxisController_ltfs
30861 | 0x788d | WrongPriorityLicenseActivated MultiAxisController_ltfs
30862 |0x788e | ParameterChannelTimeOut MultiAxisController_Itfs
30863 | 0x788f | NotAllAxesAreActivated MultiAxisController_Itfs
30865 |0x7891 | HomingLSReversed MultiAxisController_lItfs
30866 |0x7892 | HomingSafetyTimeExpired MultiAxisController_lItfs
30867 | 0x7893 | HomingSafetyDistancePassed MultiAxisController_lItfs
30868 |0x7894 | HomingStartPositionNotValid MultiAxisController_lItfs
30869 |0x7895 | TravelTypeDeactivated MultiAxisController_lItfs
31232 |0x7a00 | Invalidinterface AxisGroupBasic_ltfs
31233 | 0x7a01 | NoAccessToAxes AxisGroupBasic_ltfs
31234 | 0x7a02 | NoAccessReturnPossible AxisGroupBasic_ltfs
31235 | 0x7a03 | Ul_Init_Not_IBasic AxisGroupBasic_ltfs
31236 |0x7a04 | NoAxesLinked AxisGroupBasic_ltfs
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31237 |0x7a05

ArraylndexOutOfBounds

AxisGroupBasic_ltfs

31238 |0x7a06

MaxNumberOfAxesExceeded

AxisGroupBasic_ltfs

31264 |0x7a20

InterfaceNotValid

AxisGroupPositioningInterpola-
ted_lItfs

31265 |0x7a21

OutOfBound_LinkingOfAxes

AxisGroupPositioninglnterpola-
ted_ltfs

31266 |0x7a22

TouchprobeCounterOverflow

AxisGroupPositioninglnterpola-
ted_ltfs

31267 |0x7a23

TouchprobeCounterTimeout

AxisGroupPositioningInterpola-
ted_ltfs

31296 |0x7a40

LSPositivelnverterConfigured

LimitSwitchEvaluation_ltfs

31297 |0x7a41

LSNegativelnverterConfigured

LimitSwitchEvaluation_ltfs

31298 |0x7a42

PositiveLSHit

LimitSwitchEvaluation_ltfs

31299 | 0x7a43 | NegativeLSHit LimitSwitchEvaluation_Itfs
31300 |0Ox7a44 |InterfaceError LimitSwitchEvaluation_Itfs
31301 | 0x7a45 | QueryFailed LimitSwitchEvaluation_Itfs
31302 | 0x7a46 | IndexOutOfBounds LimitSwitchEvaluation_Itfs
31303 | 0x7a47 | NoAxesConnected LimitSwitchEvaluation_Itfs

31304 |0x7a48

LimitSwitchReversed

LimitSwitchEvaluation_Itfs

31305 |0x7a49

BothLSHit

LimitSwitchEvaluation_Itfs

36960 |0x9060

ModeNotValid

ModeAdministrator
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15.2.4 Untergeordnete Softwaremodule Meldungen

Dez Hex Meldung Bibliothek SEW_MOS _...

91200 |0x16440 |eSEW_LicMgr_RepMisSiLic IECLicenseManager

91201 |0x16441 |eSEW_LicMgr_RepMisPerLic IECLicenseManager

91202 |0x16442 |eSEW_LicMgr_RepMisRunLic IECLicenseManager

91203 | 0x16443 |eSEW_LicMgr_TrialLicenseActive IECLicenseManager

91204 |0x16444 |eSEW_LicMgr_TrialLicenseExpired IECLicenseManager

91205 |0x16445 |eSEW_LicMgr_LicenseActive IECLicenseManager

91206 |0x16446 |eSEW_LicMgr_DualUseLicenseActive IECLicenseManager

91207 |0x16447 eSEW_LicMgr_NotTestableLicenseActive IECLicenseManager

91208 |0x16448 eSEW_LicMgr_RuntimeTrialLicenseActive IECLicenseManager

91209 |0x16449 eSEW_LicMgr_RuntimeTrialLicenseExpired IECLicenseManager

91210 |0x1644a eSEW_LicMgr_TrialLicenseActivated IECLicenseManager

91232 | 0x16460 | InterfaceNotValid ErrorHandling_Itfs

91233 |0x16461 | ErrorHandling_NotYetInitialized ErrorHandling_Itfs

91264 |0x16480 | LoggingNotSuccessful LoggingAdapter_ltfs

91265 |0x16481 |LogbookOpeningFailed LoggingAdapter_ltfs

93248 |0x16¢c40 eSEW_ExSourc_OffOnLimit SyncExtSource_ltfs

94208 |0x17000 eSEW_FH_BufferToShort FileHandler

94209 |0x17001 |eSEW_FH_CancleJobNotAllowed FileHandler

96257 |0x17801 | InvalidinverterType Controller_lItfs

96258 |0x17802 | InterfaceCycleTimesNotConnected Controller_ltfs

96800 |0x17a20 | TouchprobelnterfaceNotValid AxisGroupPositioningInterpolated_Itfs
96801 |0x17a21 | HominglnterfaceNotValid AxisGroupPositioningInterpolated_Itfs
96802 |0x17a22 | TouchprobeCounterOverflow AxisGroupPositioninglnterpolated_Itfs
103920 | 0x195f0 | DynamicValueToolLarge DeviceAdapter_ltfs

103921 | 0x195f1 | DynamicValueTooSmall DeviceAdapter_ltfs

103922 | 0x195f2 |InverterWarning DeviceAdapter_ltfs
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