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EINLEITUNG TT

1. Einleitung

Wir danken Ihnen fur den Kauf des Tischroboters TT.

Unsachgemale Verwendung oder Handhabung verhindern, dass dieses Positioniersystem seine volle
Funktionstichtigkeit unter Beweis stellt und kénnen sogar unerwartete Stérungen hervorrufen oder die
Lebensdauer des Gerats verkirzen. Lesen Sie dieses Handbuch bitte aufmerksam durch, behandeln Sie
das Positioniersystem sorgféltig und bedienen Sie es vorschriftsmafiig. Bewahren Sie dieses Handbuch
an einem sicheren Platz auf und schlagen Sie bei Bedarf darin nach.

Der Tischroboter ist ein eigensténdiges Positioniersystem, das als unabhangiger Einzelroboter eingesetzt
werden kann. Der Roboter kann auch zur Steuerung verschiedener Peripheriegerate eingesetzt werden,
indem Sie die eingebaute Steuerung und den Ein-/Ausgangssteckverbinder einsetzen (Ein-/Ausgange fur
allgemeine Verwendung). Im Allgemeinen fuhrt der Anschluss zusatzlicher Gerate zu einem gréf3eren und
komplexeren System. Haufig erhéht sich dadurch jedoch die Wahrscheinlichkeit von Unfallen aufgrund
von Fehlfunktionen, mangelnder Vorsicht usw. Wenn Sie den Tischroboter so auslegen, dass er in
Verbindung mit anderen Geraten arbeitet, sorgen Sie fur ausreichende Sicherheitsmafl3nahmen.

» Lastfaktor des Positioniersystems
Im Hinblick auf das Verhdltnis von Lebensdauer und Genauigkeit empfiehlt 1Al als Richtlinie, dass alle
Positioniersysteme mit einem Lastfaktor von maximal 50 % betrieben werden sollen.
Die folgende Formel gibt den Lastfaktor auf der Grundlage von Beschleunigungs- und
Verzégerungsfaktoren an:

Beschleunigungs- / Verzégerungszeit
Lastfaktor (%) = - — X100
Bewegungszeit + Inaktivitat

* Nach dem Abschalten der Netzspannung mussen Sie mindestens 5 Sekunden lang warten, ehe Sie
sie wieder einschalten dirfen.
Kirzere Zeitabstande kénnen zu einer Fehlermeldung “E88: Netzfehler (sonstige)” fihren.

» Stecken/ziehen Sie die Steckverbinder nicht, solange die Steuerung unter Spannung steht. Dies kann
zu Funktionsstdrungen fiihren.

» Haben Sie unsere optionale PC-Software und/oder das Handbediengerat gekauft, miissen Sie auch
die jeweilige Betriebsanleitung lesen.

Hinweis:

Es wurden grofdte Anstrengungen unternommen um sicherzustellen, dass die in dieser Betriebsanleitung
enthaltenen Informationen zutreffend und korrekt sind. Nehmen Sie bitte mit 1Al Kontakt auf, wenn Sie
trotzdem noch einen Fehler finden oder Kommentare zum Inhalt abgeben wollen.
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2. Modelle

Beispiel fir Modellbezeichnungen

TT—A3— | —2020—05B—DV

Modellubersicht:

(2] [3]

[4]

[6]

[1] Serie [2] Typ [3] Drehgebertyp | [4] XY-Weg [5] Z-Weg [6] Optionen
(mm)
A2 DV
! (DeviceNet)
(2ach3|(g:;,2 Portal) 2020 CC_
(2achsig (200 mm) (CCF;EInk)
Ausleger) | (ProfiBus)
TT . ET
A3 (inkremental) (Ethernet)
(3achsig, Portal) 05B FT
c3 4040 (50 mm) (Montagebiigel)
(3achsig (400 mm) 10B p
Ausleger) (100 mm) | (Externe E/A: PNP-

Ausfiihrung)
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EINLEITUNG TT

3. Gewahrleistungsfrist und Umfang der Gewahrleistung

Der von lhnen erworbene Tischroboter TT hat unsere strenge Ausgangskontrolle durchlaufen. Dieses
Gerat unterliegt folgender Gewahrleistung:

Gewahrleistungsfrist
Die Gewabhrleistungsfrist umfasste den kirzeren der beiden folgenden Zeitraume:

e 18 Monate ab Verlassen unseres Werks
e 12 Monate nach Lieferung zu einem angegebenen Ort

Umfang der Gewahrleistung

Féllt das Positioniersystem innerhalb des oben angegebenen Zeitraums bei ordnungsgemanier
Anwendung wegen eines Fehlers am Teil des Herstellers aus, repariert 1Al den Defekt kostenlos. Die
folgenden Falle sind jedoch aus dem Umfang der Gewéhrleistung ausgeschlossen:

« Verfarbung der Lackierung oder sonstige normale Alterung

e Abnutzung von Verschlei3teilen durch Benutzung

» Subjektive Unzulanglichkeiten wie zum Beispiel Gerausche, die die mechanische Funktion nicht
beeintrachtigen

» Durch unsachgemafe Handhabung oder Verwendung durch den Benutzer verursachte Defekte

» Durch unsachgemalfie oder fehlerhafte Wartung/Inspektion verursachte Defekte

» Durch Verwendung von anderen als den IAl-Originalteilen verursachte Defekte

+ Durch Anderungen usw., die nicht von IAl oder deren Vertreter genehmigt waren, verursachte Defekte

* Durch héhere Gewalt, Unfall, Feuer usw. verursachte Defekte

Die Gewabhrleistung deckt nur den Lieferzustand des Positioniersystems ab. IAl ist nicht haftbar fur
Verluste im Zusammenhang mit dem gelieferten Positioniersystem. Der Anwender muss das defekte
Positioniersystem fur Gewahrleistungsreparaturen in unserem Werk anliefern.

IAI Gbernimmt keinerlei Haftung fiir Verluste oder Schaden, die sich aus der Nichtbeachtung der unter
“Sicherheitshinweise” angegebenen Punkte ergeben.

Umfang der Dienstleistungen

Der Preis fur das gelieferte Positioniersystem enthélt keine Kosten fir Programmgenerierung, Entsendung
von Technikern usw. In den folgenden Fallen wird daher selbst wahrend der Gewéahrleistungsfrist eine
Gebuhr erhoben:

e Beratung bei Installation/Einstellung und Teilnahme am Testbetrieb

e Wartung/Inspektion

» Technische Beratung und Ausbildung zu Bedienung, Verdrahtungsmethoden usw.

e Technische Beratung und Ausbildung zu Programmen, z.B. Programmgenerierung
» Sonstige Dienstleistungen und Einsatze, fir die IAl getrennte Gebthren verrechnet

Nehmen Sie bei Fragen zu diesem Positioniersystem mit Ihrem nachstgelegenen IAl-Vertriebsbiro
Kontakt auf. Die Adressen und Telefonnummern unserer Vertriebsbiros finden Sie am Ende dieses
Betriebshandbuchs.
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EINLEITUNG TT

4. Funktion und allgemeine Hinweise

Dieses Systemprodukt wurde als Antriebseinheit fiir eine automatisierte Maschine u. a. entwickelt. Daher
sind die Maximalwerte von Drehmoment und Drehzahl auf Werte beschrankt, die fir eine automatisch
angetriebene Maschine akzeptabel sind. Zur Verhinderung unvorhergesehener Gefahren ist jedoch eine
strenge Beachtung der nachstehenden Punkte erforderlich.

1.

2.

Gehen Sie mit diesem Positioniersystem nur in der in diesem Handbuch beschriebenen Weise um.
Nehmen Sie bei Fragen zum Inhalt dieses Handbuchs mit IAl Kontakt auf.

Betreten Sie niemals den Arbeitsbereich der Maschine, solange die Maschine in Betrieb oder
betriebsbereit ist (solange die Spannungsversorgung der Steuerung eingeschaltet ist). Wird die
Maschine an einem dritten zuganglichen Ort betrieben, sind entsprechende Sicherheitsvorkehrungen
zu treffen (z. B. EinschlieBen der Maschine in einem Kéfig).

Vor Zusammenbau/Einstellung oder Wartung/Inspektion der Maschine immer die
Steuerungsspannung an der Stromquelle abschalten. Der Bediener muss an auffélliger Stelle ein
Schild anbringen das darauf hinweist, dass Arbeiten durchgefiihrt werden und die Spannung nicht
eingeschaltet werden darf. Der Bediener muss das gesamte Netzkabel bei sich behalten um zu
verhindern, dass andere Personen das Kabel versehentlich anschlie3en.

Mussen zwei oder mehr Personen zusammen arbeiten, sind Rufzeichen zu vereinbaren, um die
Sicherheit des Personals wahrend der Arbeiten sicherzustellen. Insbesondere muss eine Person, die
die Spannung ein-/ausschaltet oder eine Achse — motorbetrieben oder manuell — bewegt, stets laut
ausrufen, was sie zu tun beabsichtigt und die Reaktion anderer Personen abwarten, bevor sie die
Tatigkeit ausfihrt.
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Teil 1
SICHERHEIT TT

1 Sicherheit

Der Tischroboter TT wurde entsprechend den grundlegenden Sicherheitsanforderungen der EG-
Maschinenrichtlinie entworfen und gebaut.

Es existieren Restgefahren!

Die Folgen von Missbrauch oder Fehlbedienung kédnnen schwere Verletzungen
sowie Sach- und Umweltschaden sein.

Beachten Sie die Warnungen und Sicherheitshinweise!
Nur ausreichend qualifizierte Personen dirfen die Steuerung bedienen!
Jeder Bediener muss dieses Betriebsanleitung gelesen und verstanden haben!

WARNUNG

Gefahrlicher Zustand

Befindet sich die Steuerung in einem gefahrlichen Zustand, d. h. die Steuerung wird
auBBergewodhnlich heil3, raucht oder fangt Feuer kdnnten Personen verletzt werden
oder es koénnte Sachschaden entstehen.

ACHTUNG Schalten Sie sofort alle Netzschalter von der Haupteinheit und angeschlossenen
Geréaten ab oder ziehen Sie unverziglich alle Netzkabel aus den Steckdosen!
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1.1 Abgestufte Sicherheitshinweise

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

Die Warnhinweise sind hierarchisch abgestuft:

Das Schlusselwort WARNUNG wird bei Warnung vor einer unmittelbaren drohenden
Gefahr verwendet.
Die mdglichen Folgen kénnen Tod oder schwerste Verletzungen sein
(Personenschaden).

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

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

HINWEIS
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1.2 Allgemeine Sicherheitshinweise

Die nachstehend beschriebenen VorsichtsmafRnahmen sollen Ihnen dabei helfen, das Positioniersystem
sicher zu verwenden und Verletzungen und/oder Beschadigungen an Geraten zu vermeiden.

Dieses Positioniersystem wurde als eine Komponente zum Einsatz im allgemeinen industriellen
Maschinenbau konzipiert und gefertigt.

Auswahl und Handhabung der Gerate sind durchzufiihren von einem Systementwickler, dem fiir den
eigentlichen Betrieb mit dem Positioniersystem zustéandigen Personal oder ahnlichen Personen mit
ausreichenden Kenntnissen und Erfahrungen, die sowohl den Katalog als auch das Betriebshandbuch
(insbesondere den Abschnitt “Sicherheitshinweise”) durchgelesen haben. Falsche Behandlung des
Positioniersystems stellt ein Risiko dar.

Lesen Sie bitte die Betriebshandbicher fir alle Gerate, einschliellich denen fur Haupteinheit und
Steuerung.

Es liegt im Verantwortungsbereich des Anwenders, die Kompatibilitat dieses Positioniersystems mit dem
Anwendersystem zu prifen und festzustellen und diese Gerate ordnungsgemar einzusetzen.

Nach der Lektlire von Katalog, Betriebshandbuch und anderen Unterlagen miissen Sie diese Dokumente
an einem Ort aufbewahren, der fur das mit dem Umgang mit diesem Positioniersystem betrauten Personal
einfach zu erreichen ist.

Wird dieses Positioniersystem an Dritte weitergegeben oder verliehen, miissen Katalog,
Betriebshandbuch und andere Unterlagen an auffélliger Stelle am Positioniersystem angebracht werden,
so dass der neue Besitzer den sicheren und ordnungsgemafen Gebrauch verstehen kann.

Die Sicherheitshinweise decken nicht alle méglichen Falle ab. Um einen sicheren und ordnungsgemafen
Umgang mit dem Geréat sicherzustellen, lesen Sie bitte Katalog und Betriebshandbuch fiir das jeweilige
Gerat durch, insbesondere die fur das Gerat spezifischen Beschreibungen.
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1.3 Bestimmungsgemale Verwendung

Der Tischroboter TT ist ausschlieBlich konzipiert und gefertigt als ein eigenstandiges
Positioniersystem, das als

unabhéangiger Einzelroboter und
zur Steuerung verschiedener Peripheriegerate

eingesetzt werden kann.

Der Tischroboter TT ist in vier Varianten ausgefihrt:

Portalroboter (A2), 2achsig
Portalroboter (A3), 3achsig
Auslegerroboter (A2), 2achsig
Auslegerroboter (A3), 3achsig

Gefahr durch Missbrauch dieses Positioniersystems

Die Folgen einer nicht bestimmungsgeméaRen Verwendung kénnen
Personenschéden des Benutzers oder Dritter, sowie Sachschéden am System
oder Umweltschaden sein.

Setzen Sie dieses Positioniersystem nur bestimmungsgemaf ein!

ACHTUNG Verwenden Sie zum Verbinden von Antrieb und Steuerung ausschlief3lich die
vorgeschriebenen Verkabelungen!

Beachten Sie die Umgebungsbedingungen und Malinahmen zur
elektromagnetischen Vertraglichkeit (EMV)!

Nicht bestimmungsgemaéalie Verwendung:

Dieses Positioniersystem darf nicht in explosionsgefahrdeten Bereichen eingesetzt werden.
Medizinische Geréte, die menschliches Leben oder kdrperliche Gesundheit erhalten, kontrollieren oder
sonst wie beeinflussen.
Mechanismen und Maschinen, mit denen Personen bewegt oder transportiert werden sollen.
Dieses Positioniersystem wurde nicht fir Anwendungen konzipiert oder konstruiert, die ein hohes Mal3
an Sicherheit erfordern. Die Verwendung dieses Positioniersystems in solchen Anwendungen kann die
Sicherheit menschlichen Lebens gefahrden.
Vermeiden Sie den Gebrauch dieses Positioniersystems an Orten, an denen es Wasser oder
Oltropfchen ausgesetzt ist.
Verwenden Sie dieses Positioniersystem nicht au3erhalb der Spezifikationen.
Benutzen Sie dieses Positioniersystem nicht an Stellen, die direkter Sonneneinstrahlung (UV-
Strahlung), Salz, hoher Luftfeuchtigkeit oder einer Atmosphéare mit organischen Losungsmitteln oder
Phosphatester-Maschinendl ausgesetzt sind. Es kann sich Rost bilden und die strukturelle Festigkeit
schwéachen oder der Motor kann sich entziinden oder explodieren.
Verwenden Sie dieses Positioniersystem nicht in einer Atmosphére mit korrosiven Gasen
(Schwefelsaure oder Salzsaure), usw. Es kann sich Rost bilden, der die Strukturfestigkeit
beeintrachtigt.
Installieren Sie dieses Positioniersystem nicht an einem Ort, der starke Staubbelastung aufweist und
nicht frei von Eisenstaub ist. Solche Luftbelastungen kénnen zu Funktionsstérungen fihren.
Installieren Sie dieses Positioniersystem nicht an einem Ort, an dem starke Vibrationen oder Sté3e
auftreten (4,9 m/s2 oder mehr). Solche Belastungen kénnen zu Funktionsstérungen flihren.
Bei nicht ausreichender Abschirmung der Umgebung:

— Orte, an denen hohe Strome und starke magnetische Felder auftreten

— Orte, an denen SchweiRarbeiten oder andere Operationen durchgefiihrt werden, bei denen
Lichtbogenentladungen auftreten

— Orte, die elektrostatischen Stérungen ausgesetzt sind

— Orte, die Strahlung ausgesetzt sein kbnnen
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Grenzwerte:

» Luftfeuchte: max. 85 % relative Luftfeuchtigkeit
Schéadliche Auswirkungen durch gelegentliche Betauung mussen durch richtige Auslegung der
Ausriistung vermieden werden.
» Lager- und Transporttemperatur:
» Bereich von -10°C ~ 65°C,
kurzfristig, nicht langer als 24 Stunden, bis maximal + 70 °C.
» Umgebungstemperatur der Luft:
Bereich von 0 °C bis + 40 °C,
« fir sehr hei3e und kalte Umgebungen sind besondere Anforderungen notwendig.
e Hohenlage: max. 1000 m Giber NN.
e Schutzart: IP 10 (nach Norm EN 60529).
Eine angemessene Schutzart, z. B. IP 54 muss durch Umgebung/Einbau sichergestellt werden.
» Verschmutzungsgrad 2 (nach Norm EN 50178).

Dieses Positioniersystem ist von uns sicher konzipiert und gebaut worden.

Gefahren durch Veranderungen und Nachristungen

Die moglichen Folgen kdnnen schwere oder leichte Verletzungen
(Personenschéaden), Sachschaden oder Umweltschaden sein.

Nehmen Sie keine eigenméachtigen Anderungen vor!

Fuhren Sie keine Nachristungen mit Ausrustteilen oder Betriebsmitteln
anderer Hersteller durch, bevor Sie nicht, insb. beziiglich der Eignung dieser
Teile, mit der 1Al Industrieroboter GmbH Riicksprache genommen haben!
Veranderungen oder Umbauten ohne die vorherige schriftliche Zustimmung
von IAl Industrieroboter GmbH haben den Verlust jeglicher Gewahrleistung zur
Folge!

ACHTUNG

Das IAl-Positioniersystem ist wartungsarm, jedoch nicht wartungsfrei.

UnregelmaRige Wartung

Die Folgen einer unregelméaiigen Wartung kdnnen Sachschaden an dem
IAl-Positioniersystem und Produktionsausfall sein.

L ] o
HINWEIS Beachten Sie die Wartungshinweise!
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1.4 Gefahrenbereich

Das IAl-Positioniersystem ist mit Sicherheitsabschrankungen zu umgeben, wenn die Mdglichkeit besteht,
dass Personen wahrend des Betriebs in den Bewegungsbereich der Maschine treten kénnten.

WARNUNG

Bewegte Achsen
Die bewegten Achsen kénnen einen Menschen tdten oder schwer verletzen.

Sichern Sie den Bewegungsbereich der Achsen mit trennenden
Schutzeinrichtungen ab!

Stellen Sie vor dem Starten der Achsen sicher, dass sich keine Personen oder
Gegenstande im Arbeitsbereich des Roboters befinden!

1.5 Elektrischer Anschluss

Das IAl-Positioniersystem ist Gber einen Netzfilter an das elektrische Versorgungsnetz anzuschliel3en.

Elektrische Spannung
Elektrische Kérperstrome kénnten Sie toten oder schwer verletzen.

Der Anschluss an das elektrische Versorgungsnetz und die Installation des
Netzfilters muss von einer Elektrofachkraft unter Beachtung der Nennspannung

WARNUNG und der maximalen Stromaufnahme ausgefuhrt werden!

Netzseitig missen entsprechende elektrische Absicherungen vorhanden sein!
Nennspannung 100 bis 230 V AC +/- 10% einphasig (1/N/PE)
Netzfrequenz 50/60 Hz

Nennleistung

Siehe Tabelle unten

Empfohlene Absicherung netzseitig 16 A

Empfohlener Querschnitt der 4 mm?2
Netzanschlussleitung

Tabelle 1-1 Elektrische Anschlusswerte

Die Leistungsaufnahme variiert wie folgt mit der Spannungsversorgung und der Anzahl der Achsen.

Spannungsversorgung
100V 200 V
Anzahl der 2 Achsen 150 VA 155 VA
Achsen 3 Achsen 210 VA 215 VA

Tabelle 1-2 Spannungsversorgung
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1.6 Zugelassene Personen

An dem Tischroboter TT dirfen nur ausreichend qualifizierte und unterwiesene Personen arbeiten.

Gefahren durch nicht ausreichend qualifiziertes Personal
Nicht ausreichend qualifiziertes Personal ist gefahrdet oder gefahrdet Dritte.
Die mdglichen Folgen kénnen Tod, schwere oder leichte Verletzungen,
Sachschaden oder Umweltschaden sein.
ACHTUNG N . e . " .
ur ausreichend qualifizierte und unterwiesene Personen durfen an oder mit
dem Tischroboter arbeiten!
Halten Sie Unbefugte fern!
Das Andern und Handhaben der Anwendungssoftware darf nur von speziell
dafir autorisierten und unterwiesenen Personen (Programmierer) erfolgen!
Das Erstellen und Modifizieren der Prozessparameter darf nur von speziell
dafiir autorisierten und qualifizierten Personen (Einrichter) erfolgen!
Nur qualifizierte Fachkrafte dirfen Instandhaltungs- und Wartungsarbeiten
durchfihren!
Reparaturen und Fehlerbehebungen dirfen nur durch Fachkréafte erfolgen!
Alterung, duRRere Einflisse, Verdnderungen
Die mdglichen Folgen kénnen Tod, schwere oder leichte Verletzungen,
Sachschaden oder Umweltschéden sein.
ACHTUNG Uberpriifen Sie den Tischroboter vor jedem Arbeitsablauf auf seine Sicherheit
und betreiben Sie ihn nur bei einwandfreiem Zustand!
Lassen Sie eingetretene Sicherheitsmangel unverziglich von einer zustandigen
Fachkraft beheben!
Betreiben Sie den Tischroboter nur mit geschlossenen Klemmkasten,
Abdeckungen und Schutzvorrichtungen!
Stellen Sie vor dem Einschalten sicher, dass keine Personen durch die
anlaufenden Linearachsen geféhrdet werden!
Entfernen Sie vor dem Einschalten Werkzeuge oder andere Fremdkdrper aus
dem Arbeitsbereich des Tischroboters!
Greifen Sie niemals nach Ausldsen eines Bewegungsvorgangs oder im
Automatikbetrieb in den Arbeitsbereich des Tischroboters!
Bewegte Teile von Hand bedienen
Zur manuellen Positionierung bewegte Teile kénnten zu Verletzungen fuhren.
Schalten Sie den Tischroboter am Netzschalter aus und sichern Sie mit einem
Schloss gegen Wiedereinschalten, ehe Sie die bewegten Teile des
ACHTUNG Tischroboters von Hand bedienen!
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1.6.1 Bediener
Der Bediener ist eine qualifizierte und unterwiesene Person.

Der Bediener

schaltet den Tischroboter mit dem Netzschalter ein/aus,
bedient den Tischroboter tiber die Bedien-Arbeitsplatze,
stellt die jeweiligen Parameter auf das Produkt ein,
wahlt die Betriebsarten AUTO / MANU,

startet das Programm,

legt die Werkstiicke ein,

entnimmt die Werkstlicke,

kontrolliert den Fertigungsprozess,

beseitigt ggf. Stérungen im taglichen Betriebsablauf,
meldet Fehler den Fachkréften,

betétigt im Notfall den Not-Aus Schalter,

fuhrt bei sicher stillgesetztem Tischroboter au3erliche Reinigungsarbeiten durch.

1.6.2 Einrichter
Der Einrichter ist eine qualifizierte und autorisierte Person.

Der Einrichter

erstellt oder modifiziert die Prozessparameter,
richtet den Tischroboter mechanisch ein und
fuhrt ggf. Werkzeugwechsel durch.

1.6.3 Programmierer
Der Programmierer ist eine speziell autorisierte und unterwiesene Person.

Der Programmierer erstellt oder modifiziert die Anwendungsprogramme.
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1.6.4 Wartungs- und Instandsetzungspersonal
Das Wartungspersonal besteht aus qualifizierten Fachkraften.

Das Wartungspersonal wartet die elektrischen und mechanischen Komponenten des Tischroboters.
Alle tber Wartung hinausgehenden Arbeiten, wie

» Instandsetzungsarbeiten,
* Reparaturen,
» Fehlersuche und -behebung,

sind in dieser Betriebsanleitung nicht beschrieben und durfen nur von qualifizierten Fachkraften oder
einem beauftragten Kundendienst ausgefihrt werden.

Instandsetzungs- und Wartungsarbeiten
Folgen einer nicht fachgerechten Instandsetzung und Wartung kénnten Tod,
schwere oder leichte Verletzungen, Sach- oder Umweltschéaden sein.
ACHTUNG Nur qualifizierte Fachkréfte dirfen Wartungsarbeiten durchfihren!
Nur qualifizierte Fachkréfte oder ein beauftragter Kundendienst darf
Instandsetzungsarbeiten durchfihren.
Schalten Sie den Tischroboter am Netzschalter aus und sichern Sie mit einem
Schloss gegen Wiedereinschalten!
Unmittelbar nach Abschluss der Instandsetzungs- und Wartungsarbeiten,
montieren Sie wieder alle Schutzverkleidungen und Sicherheitseinrichtungen,
und Uberprifen Sie deren Funktion!
Ersatzteile
Folgen der Verwendung ungeeigneter Ersatzteile kénnten Tod, schwere oder
leichte Verletzungen, Sachschaden oder Umweltschaden sein.
Ersatzteile missen den technischen Anforderungen des Herstellers
ACHTUNG entsprechen!
Verwenden Sie nur Original-Ersatzteile!
Fehlersuche und Fehlerbehebung
Folgen einer nicht fachgerechten Durchfiihrung von Fehlersuche und -
behebung kénnten Tod, schwere oder leichte Verletzungen, Sachschéden oder
Umweltschéaden sein.
ACHTUNG Nur Fachkrafte oder ein beauftragter Kundendienst dirfen Fehlersuche und -
behebung durchfihren!
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1.7 Bedien-Arbeitsplatze

Das Positioniersystem hat drei Bedien-Arbeitsplatze:
Bedienen des Tischroboters

» am Roboterbedienfeld,
* mit dem Handprogrammiergerat oder
e am Programmierplatz mit dem PC-Programmiersystem.

Zweckentfremdete oder ungepflegte Arbeitsplatze
Die mdglichen Folgen kénnen Tod, schwere oder leichte Verletzungen
(Personenschaden), Sachschaden oder Umweltschaden sein.

ACHTUNG Reinigen Sie die Arbeitsplétze regelmafig!
Entfernen Sie Werkzeuge, Hilfsmittel, Késten, Eimer oder sonstige
Gegenstande, die an den Arbeitspléatzen nicht oder nicht mehr benétigt werden!
Halten Sie die Zugénge zu den Arbeitsplatzen, und insbesondere zu den
Stellteilen und Anzeigen des Tischroboters stets frei!
Der Not-Aus-Schalter muss stets zuganglich sein!
Unsachgemalle Reinigung
Durch unsachgemafe Reinigung kann Staub in die Fihrungen und Dichtungen
gelangen, oder es kbnnten Funktionen des Systems, insbesondere auch
Sicherheitsfunktionen, beeintréchtigt werden.

ACHTUNG Reinigen Sie niemals mit Dampfstrahl oder Wasserstrahl!
Verwenden Sie keine feuergeféhrlichen, leicht vergasenden oder &tzenden
Flussigkeiten zum Saubern oder Kiihlen!

1.8 Personliche Schutzausriistung

In Abhéngigkeit von der Positionieraufgabe - dem zu handhabenden oder den zu bearbeiteten
Werkstilicken bzw. der verwendeten Werkzeuge - kann das Tragen einer persoénlichen Schutzausriistung
erforderlich sein.

Atzende Wirkmedien

Spritzer von Wirkmedien kdnnten in die Augen geraten und Verletzungen

hervorufen.

Tragen Sie beim Auftragen von Fett auf die Linearachse immer eine
ACHTUNG Schutzbrille!

Magnetische Felder

Das von dem Positioniersystem erzeugte starke magnetische Feld kann zu

Fehlfunktionen von Herzschrittmachern usw. fiihren und Personen gefahrden.
ACHTUNG Bleiben Sie mindestens einen Meter von dem Positioniersystem entfernt, wenn

Sie einen Herzschrittmacher oder ein anderes mechanisches Implantat
benutzen!
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1.9 Dauerschalldruckpegel

Der A-bewertete dquivalente Dauerschalldruckpegel des IAl-Positioniersystems liegt unter 70 dB(A).

1.10 Sicherheitseinrichtungen
Das IAl-Paositioniersystem ist mit

» einem Netzschalter,

» einem Not-Aus-Schalter,
e Abdeckungen und

* Warnschildern
ausgestattet.

Netzschalter, .
(nicht sichtbar) |

Abdeckung

i

/

Not-Aus-Schalter
Abbildung 1-1 Sicherheitseinrichtungen

1.10.1 Netzschalter

Der Tischroboter besitzt einen Netzschalter.
Der Netzschalter befindet sich rechts an der Roboterriickwand. Er dient zum Ein- und Ausschalten der
Versorgungsspannung.

1.10.2 Not-Aus-Schalter

Der rot auf gelbem Untergrund gekennzeichnete Not-Aus-Schalter befindet sich links am
Roboterbedienfeld. Im Not-Fall schaltet er die Antriebsversorgung ab.

1.10.3 Abdeckungen
Die Abdeckungen

» verhindern das Berlihren von unter Spannung stehenden Teilen,
» verhindern das Eindringen von Fremdkdrpern und
» schirmen elektromagnetisch ab.

Die Abdeckungen dirfen nur von autorisierten Personen fiir Wartungsarbeiten zeitweise entfernt werden.
Elektrische und mechanische Gefahren

Elektrischer Strom oder mechanische Bewegungen kénnen Sie téten oder
schwer verletzen.

Das Positioniersystem darf nur mit geschlossenen Abdeckungen betrieben

ACHTUNG werden!
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1.11 Entsorgung

Ol und Schmierstoffe
Ol und Schmierstoffe kénnen die Umwelt schadigen.

Verhindern Sie ein Eindringen ins Erdreich, Gewasser oder Kanalisation!
Entsorgen Sie die Ole und Schmierstoffe sachgerecht oder beauftragen Sie

ACHTUNG eine Fachfirma!
Aulerbetriebnahme
Elektroschrott kann die Umwelt schadigen.
Entsorgen Sie das IAl-Positioniersystem fachgerecht!
ACHTUNG

1.12 Notfall, Loschmittel

Im Notfall schalten Sie das IAl-Positioniersystem sofort durch Ausschalten des Tischroboters am
Netzschalter spannungsfrei!

Sollte das IAl-Positioniersystem brennen, so I6schen Sie mit ABC-Pulver oder mit Kohlendioxid.

Falls Sie mit Wasser Iéschen, beachten Sie den notwendigen Mindestabstand! Der Mindestabstand ist u.
a. abhangig von dem Dusendurchmesser, Sprihstrahl oder Vollstrahl. Bei Einsatz eines C-Rohres mit
Diise (12 mm) und Spriihstrahl betragt der Mindestabstand einen Meter.
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1.13 Wie Sie mit Kabeln umgehen sollten

In diesem Abschnitt wird erlautert, wie Sie mit Kabeln umgehen sollten.
Lesen Sie die Informationen sorgfaltig durch, um die Kabel richtig anzuschlieRen.

Falsche Verkabelung oder falsche Kabelanschlisse

Bei der Planung eines Anwendungssystems mit diesem Tischroboter kénnte
eine falsche Verkabelung oder falsche Kabelanschliisse zu Sachschéaden,
Verletzungen oder sogar zu Fehlfunktionen fihren!

>

ACHTUNG Beachten Sie die folgenden zehn Regeln fur den Umgang mit Kabeln!

Verkirzen der Kabel

Durch Verkiirzen der Kabel- bzw. Leitungslange und wieder Anschlie3en an den
Stromkreis besteht hohe Brandgefahr.

>

Schneiden Sie niemals die mit dem Positioniersystem gelieferten Kabel ab, um
die Leitungslange zu verklirzen oder zu vergrofRern und schlieBen Sie sie
niemals wieder an!

ACHTUNG

Kabelbruch

Werden die Kabel um mehr als den angegebenen Krimmungsradius gebogen,
kann es zu einem Kabelbruch kommen.

>

Die mit dem Positioniersystem gelieferten Kabel sind zwar flexibel, es sind aber
keine flir Roboter geeignete Kabel.

Verlegen Sie diese Kabel nicht in einem beweglichen Kabelkanal (Schleppkette
0.4.) der um mehr als den angegebenen Krimmungsradius gebogen wird!

ACHTUNG

Beschadigungen der Isolation

Durch Ankratzen, gewaltsames Biegen, Ziehen, Verwinden, durch einen
schweren Gegenstand zusammendriicken oder einklemmen der Kabel kdnnte
es zu Beschadigungen der Isolation oder zu Unterbrechungen und dadurch zu
ACHTUNG Branden, Stromschlagen, Funktionsfehlern usw. kommen.

>

Vermeiden ein Ankratzen, Biegen, Ziehen, Verwinden, Driicken oder
Einklemmen der Kabel!
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Zehn Regeln fur den Umgang mit Kabeln (unbedingt zu beachten!)

1. Das Kabel nicht an einem einzelnen Punkt

biegen.
Stahlband
(Klavierdraht)

4. Keine Rotationskrafte auf einzelne Punkte des 5. Bei der Kabelbefestigung das Kabel leicht
Kabels einwirken lassen. durchhangen lassen und nicht zu stark spannen.

X

% o X X
P ¢
%’ spa A% —he—t—8)—
& Q@

6. Das Kabel nicht einklemmen, keine schweren
Gegenstéande auf die Kabel fallen lassen, das Kabel
nicht einkerben.

X

i

Kein Spiralrohr verwenden, bei

dem das Kabel oft gebogen
wird.
[

X
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7. Das Kabel darf in Schleppkette oder biegsamen Rohren nicht verknoten oder geknickt werden. Bei
der Biindelung von Kabeln muss eine gewisse Flexibilitat erhalten bleiben (so dass das Kabel beim
Biegen nicht zu sehr gespannt wird).

Abbildung 1-2 Regeln fir den Umgang mit Kabeln

8. Die Kabel durfen nicht mehr als 60% des Raums in einer Schleppkette einnehmen.
Der Steckverbinder darf nicht innerhalb der Schleppkette liegen.

Schleppkette

Kabel
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9. Verlegen Sie Signalleitungen nicht zusammen mit Stromleitungen, die ein starkes elektrisches Feld
erzeugen

Stromleitung

Signalleitung Kabelkanal

10. Benutzen Sie immer ein fir Roboter geeignetes Kabel, wenn das Kabel erheblich gebogen werden
soll. Die mit dem Positioniersystem gelieferten Kabel sind zwar flexibel, es sind aber keine fiir Roboter
geeignete Kabel.

Fur Roboter geeignete Kabel erforderlich

Ein an einem bewegten Teil eines Linearachsensystems angeschlossenes
Kabel nimmt unweigerlich wiederholt Biegekrafte am Kabelmantel auf.
Hierdurch kdnnen die Kabelkerne im Laufe der Zeit brechen.

ACHTUNG Um das Risiko eines Kabelbruchs zu minimieren empfehlen wir nachdrtcklich,
fur diese Anwendungsart ein fliir Roboter geeignetes Kabel zu verwenden, das
eine erheblich groRere Flexibilitat bietet!

Standardstruktur eines Kabels Slign?”eiiugg
Die Standardstruktur der Kabel Verkleidung (Kupfer + Zinn)
andert sich je nach Hersteller und

Wenn das Kabel gebogen
Schutzmantel wird und die aul3ere
Signalleitung Druck ausiibt,
wird damit die Radiusdifferenz
zwischen innerer und aul3erer
Leitung aufgenommen

Kabeltyp.

Schirm

Abbildung 1-3 Zehn Regeln fir den Umgang mit Kabeln
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2 Technische Daten

Installation / Technische Daten

Die Folgen einer unsachgemalfien Installation kdnnen schwere oder leichte
Koérperverletzung (Personenschéaden), Sachschaden oder Umweltschaden sein.

Setzen Sie den Tischroboter nur im Rahmen der technischen Daten ein!

ACHTUNG

2.1 Grunddaten

Beachten Sie insbesondere die Maximalwerte von Last und Drehzahl!

Parameter

Beschreibung

Anzahl gesteuerter Achsen

Maximal 3 Achsen (Werkseinstellung)

Versorgungsspannung

einphasig, 100 bis 230 VAC + 10%

Versorgungsspannungs-Frequenz

50 Hz/60 Hz

Spannungsfestigkeit 2000 V, 1 Minute

Stromspitzen + 15A(100V AC)
+ 30A(200V AQC)

Leckstrom 0,75 mA (60 Hz)

Widerstandsfahigkeit gegen kurzzeitigen
Spannungsausfall

max. 500 ps

Schutz gegen elektrischen Schlag

Klasse 1, grundlegende Isolierung

Temperaturbereich im Betrieb

0°C ~ 40°C

Luftfeuchtigkeitsbereich im Betrieb

30% ~ 85%

Temperaturbereich bei Lagerung

-10°C bis 65°C

Maximale Geschwindigkeit

300 mm/s

Nennbeschleunigung

e Portalausfuhrung: 0,3 G
» Auslegerausfihrung: 0,2 G

Programmiersprache

Super SEL

Programmschritte

6000 Schritte (gesamt)

Anzahl Positionen

3000 Positionen

Anzahl Programme

64 Programme

Multitasking

16 Programme

Standardeingange

16 Punkte
(Eingange zur allgemeinen Verwendung, Nr. 016
bis 031)

Standardausgéange

16 Punkte
(Ausgange zur allgemeinen Verwendung, Nr. 316
bis 331)
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Parameter

Beschreibung

Reservierte Eingange

Digitalschalter fiir

« Eingabe der Programmnummer,
» Startschalter
e usw.

Reservierte Ausgange

Alarm-Anzeige-LED
Bereit-Anzeige-LED
Not-Aus-Anzeige-LED

Anzeige LED fur Nullpunktfahrt abgeschlossen
usw.

Serielle Kommunikation

Fur Anschluss eines Handbediengerats/PCs

Unterstitzte Feldbus-Normen

CC-LINK DeviceNet Profibus
ModBus/TCP Ethernet

Tabelle 2-1 Technische Daten, Grunddaten
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2.2 Bezeichnung und Funktion der einzelnen Komponenten

2.2.1 Portalroboter

Y-Achse (Achse 2)

fl inearachse

Y-Schlitten

]
I
|
[
I
I

R

il T
\Frontglatte

pp—— - p——

Abb. oben: Portalroboter, 2achsig

Abb. unten: Portalroboter, 3achsig
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Linearachse

Z-Schlitten
@
[
e =
! ¢ YT [mnxg] ]
i g P J:‘
e T ——— |
T T
\ Frontplatte

Abbildung 2-1 Technische Daten, Portalroboter, Komponenten
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2.2.2 Auslegerroboter

Y-Achse (Achse 2)_

Linearachse Y-Schlitten
/ .
2 2 0@ oo @
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Abb. oben: Auslegerroboter, 2achsig

Abb. unten: Auslegerroboter, 3achsig
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Abbildung 2-2 Technische Daten, Auslegerroboter, Komponenten
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Bezeichnung und Funktion der einzelnen Komponenten

Komponente

Funktion

X-Achse Linearachse

Verschiedene Ausriistungen kdnnen an die Linearachse X des
Portalroboters angeschlossen werden.

Y-Achse Linearachse

Verschiedene Werkzeuge kénnen an die Linearachse Y des 2-
Achsroboters angeschlossen werden.

Z-Achse Linearachse

Verschiedene Werkzeuge kdnnen an die Linearachse Z des 3-
Achsroboters angeschlossen werden.

T-Nut

Zusatzwerkzeuge kénnen in den T-Nuten / T-Schlitzen mit Muttern
angeschlagen werden.

Positions-Einsteller

Die Schlittenposition kénnen mit Hilfe eines Flachschraubendrehers
oder @hnlichem einfach durch Drehen dieses Einstellers fein eingestellt
werden.

Diese Funktion ist nitzlich, wenn die Schlittenposition manuell
eingestellt werden soll, um dann die Positionsdaten auszulesen.

Dieser Einsteller steht bei verschiedenen Linearachsen zur Verfigung.

Hinweis:

Stellen Sie vor dem Einstellen der Schlittenposition mit diesem
Einsteller sicher, dass der Not-Aus betatigt ist.

Bringen Sie kein Werkzeug, keinen Finger oder ein anderes
Objekt in den Bewegungsbereich des Roboters, solange der
Servo eingeschaltet ist oder der Schlitten in Betrieb ist.

Tabelle 2-2 Technische Daten, Bezeichnung und Funktion der einzelnen Komponenten
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2.2.3 Roboterbedienfeld

[1]

(2] (3] [4] [5] [71 [8]

() ] / /
—_ ¥ '
y
/
] / ]

Abbildung 2-3 Technische Daten, Roboterbedienfeld, Bedienelemente

Roboterbedienfeld, Bezeichnung und Funktion der einzelnen Bedienelemente

Bez.-
Nr.

Komponente

Funktion

[1]

Not-Aus-Schalter

Dieser Schalter dient dazu, die Antriebsversorgung abzuschalten, wenn
es im Notfall erforderlich ist, den Roboter anzuhalten.

(2]

Digitaler
Programm-
Wabhlschalter

Dieser Schalter bietet einen 2-stelligen Dezimaleingang zur Auswabhl
des Programms im Speicher des Tischroboters, das Sie starten wollen.
Wenn Sie den Funktionsschalter [3] driicken, startet das Programm

(3]

Startschalter

Dieser Schalter gibt das Signal zum Start des mit dem digitalen
Programm-Wabhlschalters [2] ausgewahlten Programms.
(Werkseinstellung)

« Dieser Schalter ist in der Betriebsart AUTO aktiv.

* In der Betriebsart MANU ist dieser Schalter erst aktiv, nachdem das
Handbediengerat oder die PC-Software online sind. (Nachdem das
Handbediengerat oder die PC-Software online ist, bleibt der Schalter
aktiv, bis der Roboter neu gestartet wird (durch Software-Reset),
selbst wenn die Verbindung zwischenzeitlich offline geschaltet wird.)

« (Dieser Schalter schaltet den Eingang Nr. 000 EIN/AUS. Da der
E/A-Parameter Nr. 30 ab Werk auf “1” gesetzt ist, wird Eingang Nr.
000 fur das Programmestart-Signal verwendet (reservierter Eingang).
Sie kdnnen Eingang Nr. 000 fur allgemeine Verwendung freigeben,
indem Sie den E/A-Parameter Nr. 30 auf “0” setzen.)

[4]

Anzeigefenster

Das Anzeigefenster besteht aus einer 4-stelligen 7-Segment-LED-
Anzeige und vier LEDs, die den Status des Tischroboters anzeigen.

Der durch die jeweiligen LEDs angezeigte Status des Roboters ist
nachfolgend angegeben:
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Bez.-
Nr.

Komponente

Funktion

« RDY:

Der Roboter ist bereit eine PIO-Programmoperation auszufiihren.

(Diese LED ist mit dem reservierten Eingang Nr. 301 verbunden.)
e ALM:

Ein Fehler auf der Ebene eines Betriebsabbruchs oder héher ist

aufgetreten.

(Diese LED ist mit dem reservierten Eingang Nr. 300 verbunden.)
e EMG:

Es wurde ein NOT-AUS ausgel6st.

(Diese LED ist mit dem reservierten Eingang Nr. 302 verbunden.)
« HPS:

Alle Achsen haben die Nullpunktfahrt abgeschlossen.

(Diese LED ist mit dem reservierten Eingang Nr. 304 verbunden.)

Bezlglich der spezifischen Kodes, die auf der 4-stelligen
7-Segment-LED-Anzeige erscheinen, siehe Kap. 2.2.4, “Kodes, die im
Anzeigefenster erscheinen” oder “Fehlerkode-Tabelle” (Anhang).

[5]

LED-Anzeigen

Der durch die jeweiligen LEDs angezeigte Status des Roboters ist
nachfolgend angegeben:

e CKE:

Systemtaktfehler
e ALM:

CPU-Alarm (Systemabsturzebene)
« PWR:

Spannung EIN

[6]

Bremsschalter

Dieser Schalter wird zum L6sen der Bremse der Linearachse betatigt.
Bewegen Sie den Schalter

¢ nach oben (BKRLS-Seite), um die Bremse zwangsweise zu lésen,
oder

¢ nach unten (BKNOM-Seite) um die Betatigung der Bremse der
Steuerung zu Uberlassen.

Schalten Sie den Schalter fiir den Normalbetrieb in die Stellung
BKNOM.

[7]

Betriebsartenwahl-
schalter

Dieser Schalter wird verwendet um die Betriebsart des Tischroboters zu
bestimmen.

Bewegen Sie den Schalter

¢ nach oben, um die Betriebsart MANU (Handbetrieb) zu wahlen, oder
¢ nach unten, um die Betriebsart AUTO (Automatikbetrieb) zu wéahlen.

Nur in der Betriebsart MANU kann der Roboter mit Hilfe des
Handbediengerats oder der PC-Software (z. B. Teaching) bedient
werden. (In der Betriebsart AUTO ist dies nicht méglich.)
Automatischer Programmestart ist in der Betriebsart AUTO mdglich.
(Diese Funktion kann in der Betriebsart MANU nicht verwendet
werden.)

(8]

Steckverbinder fir
Teaching

Wird ein optionales Handbediengerat oder ein PC angeschlossen, dann
werden Uber diesen 25-poligen D-Sub-Steckverbinder Programm und
Positionsdaten im Handbetrieb (MANU) eingegeben.
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Bez.-
Nr.

Komponente

Funktion

Schnittstellenspezifikationen der seriellen Handbediengerate-

Schnittstelle:

Parameter

Beschreibung

Steckerbezeichnung | TP

Steckverbinder

DSUB-25 XM3B-2542-502L (Omron)

Kommunikations-

methode

Nach RS232C, Start-Stopp-Synchronmethode

Ubertragungs-

geschwindigkeit

max. 38,4 kBd; Halbduplex-Kommunikation

Maximale

Verbindungslange

10 m (38,4 kBd)

Schnittstellen-
standard

RS232C

Anschluss an

X-SEL Handbediengerat

Klemmenbelegung:

Parameter | Nr. | Richtung b Slgnal- Beschreibung
ezeichnung

Klemmen- 1 FG Gehéausemasse

belegung 2 Aus TXD Sendedaten
3 Ein RXD Empfangsdaten
4 Aus RTS Sendeteil einschalten
5 Ein CTS Sendebereitschaft
6 Aus DSR Gerét bereit
7 SG Signalerde
8
9 Ein Anschluss verboten
10 Ein Anschluss verboten
11
12 Aus EMGOUT |Not-Aus
13 Ein EMGIN
14
15 Aus Anschluss verboten
16 Aus Anschluss verboten
17 Aus Anschluss verboten

Spannungsausgang
18 Aus VCC (5-V-Spannungsversor-
gung fir Handbediengerat

19 Ein ENBTBX |Freigabeeingang
20 Ein DTR Endgerat bereit
21
22
23 Aus EMGS Not-Aus-Status
24
25 SG Signalerde

Tabelle 2-3 Technische Daten, Roboterbedienfeld, Bezeichnung und Funktion der einzelnen Bedienelemente
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2.2.4 Kodes, die im Anzeigefenster erscheinen

(1) Anwendung

Anzeige Prioritat (*1) Beschreibung
iz 1 Wechselspannung wird abgeschaltet (einschlieRlich kurzzeitigem
L i_fl Spannungsausfall oder Abfall der Versorgungsspannung).
I
e N Y System ausgefallen, Fehler
U VR VAN A 1 y g
'I:' - |_]| 2 Daten zum Flash-ROM schreiben.
'l: - :_l 3 Not-Aus wurde aktiviert (au3er im Aktualisierungsmodus).
= ::' |I_.| 4 Sicherheitsgitter ist offen (auRer im Aktualisierungsmodus).
N [ N I 5 Kaltstartfehler
__ [/ ]/
N I B2 N
ol D1 D4 D¢ 5 Kaltstartfehler
N T AV A 5 Fehler Operation aufgehoben
N L VAN VAN
I L A RN i
ol D] DR D¢ 5 Fehler Operation aufgehoben
_ _ 6 Warten auf Antriebsquellen-Abschaltung Rucksetzeingangssignal
|1 (aulRer im Aktualisierungsmodus).
_ _ Iz 6 Operation pausiert (Warten auf Wiederanlauf) (auBer im
[ = Aktualisierungsmodus).
— l = ll 7 Alle Antriebsachsen sind verriegelt (auf3er im Aktualisierungsmodus).
[ I A R Meldungsfehler
I_ 1 /] 8 9
[ D A R Meldungsfehler
I_ 1 AN A 8 g
. I : I—: : 9 Kern-Aktualisierungsmodus
I I |_= :_ 9 Kernaktualisierung lauft.
:: : : I_l - g Kernaktualisierung ist abgeschlossen.
. I : |_= |:| 9 Slave-Aktualisierungsmodus
: I |—= l:| 9 Slaveaktualisierung lautft.
:: : : I—: ':| 9 Slaveaktualisierung ist abgeschlossen.
1) N 9 Programm wird ausgefuhrt (zuletzt gestartetes Programm); “No.” gibt
| O die Programmnummer an.
ARV Y itialisi
| ¢ hi¢ 9 Initialisierungsfolgennummer
l_} :_l :_'I 9 Austestmodus
::: - l—|| ' : o) Bereitzustand (Automatikmodus)
- ]—|| |_: 9 Bereitzustand (Handbetrieb)
I_I I:I :: 10 Totmannschalter AUS (Handbetrieb)

(*1) Die Prioritat steigt mit kleiner werdender Zahl.

Tabelle 2-4 Kodes, die im Anzeigefenster erscheinen, (1) Anwendung

Dokument BA Tischroboter TT 1 D, Stand 07/06



Teil 1

INSTALLATION / TECHNISCHE DATEN

1T

(2) Kern
Anzeige Prioritat (*1) Beschreibung
| W L 1 Wechselspannung wird abgeschaltet (einschlieRlich kurzzeitigem
[ U Spannungsausfall oder Abfall der Versorgungsspannung).
N N R 1 Kaltstartfehler
U N PANS AN
[ ] N R 1 Kaltstartfehler
I_ I ]
U T N R 1 Fehler Operation aufgehoben
[ L PAN P
N [ N RN 1 Fehler Operation aufgehoben
N [ AN VAN
I D) N N 2 Meldungsfehler
U LI AN LS
I D) RN R
ol il D2 D 2 Meldungsfehler
- l : |—: H 2 Anwendungs-Aktualisierungsmodus
I I l_: ::: > Anwendungsaktualisierung lauft.
:: I I |_: ::: 2 Anwendungsaktualisierung ist abgeschlossen.
F' 2 Hardwaretestmodus-Prozess
:: - ::: 2 Anwendungs-Flash-ROM wird geléscht.
:: :: - ::: 2 Anwendungs-Flash-ROM wurde geldscht.
| '| ::' ::: 2 Sprung zur Anwendung
:_ :_: :: :_ 2 Kern-Flash-ROM Priifprozess
ll_ H II: ::l > Anwendungs-Flash-ROM Priifprozess
[ LY O 5 SDRAM-Priifprozess
] e

(*1) Die Prioritat steigt mit kleiner werdender Zahl.

Tabelle 2-5 Kodes, die im Anzeigefenster erscheinen, (2) Kern
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2.2.5 Roboterrickwand

11l M

[13] [11]

Abbildung 2-4 Technische Daten, Roboterriickwand, Bedienelemente

Roboterrickwand, Bezeichnung und Funktion der einzelnen Bedienelemente

Bez.-
Nr.

Komponente

Funktion

9]

Netzstecker

SchlieRen Sie das Netzkabel an diesen Stecker an.

Verwenden Sie den mitgelieferten Gegenstecker fiir den Anschluss an
den Netzstecker.

Hinweis:
Der erlaubte Versorgungsspannungsbereich betragt
100 bis 230 VAC (£10%).

Der Betreiber muss das Netzkabel bereitstellen und an den
mitgelieferten Gegenstecker anschlieen. Verwenden Sie ein Kabel,
das fur die vorgesehene Versorgungsspannung geeignet ist.

Abb. 2-5 zeigt, wie Sie ein Kabel an dem mitgelieferten Gegenstecker
anbringen.

[10]

Erdungsklemme

Diese Klemme dient dazu FG des Gehauses zu erden.

[11]

Netztrennschalter

Der Netztrennschalter dient zum Ein- und Ausschalten der
Versorgungsspannung.

[12]

Einsteller fur die X-
Achsenposition
des Portalroboters
(dieser Einsteller
ist bei der Aus-
legerausfiihrung
nicht vorhanden.)

Sie kdnnen die X-Schlittenposition einfach durch Drehen dieses
Einstellers mit Hilfe eines Flachschraubendrehers oder dhnlichem fein
einstellen. Diese Funktion ist nitzlich, wenn die Schlittenposition
manuell eingestellt werden soll, um dann die Positionsdaten
auszulesen.

Hinweis:

Stellen Sie vor dem Einstellen der Schlittenposition mit diesem
Einsteller sicher, dass der Not-Aus betatigt ist. Bringen Sie kein
Werkzeug, keinen Finger oder ein anderes Objekt in den
Bewegungsbereich des Roboters, solange der Servo eingeschaltet
ist oder der Schlitten in Betrieb ist.
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Bez.- | Komponente Funktion
Nr.

[13] | E/ASteckverbinder | Dieser E/A-Steckverbinder fir allgemeine Verwendung dient dazu
(E/A fur allgemeine | Peripheriegeréate und ahnliches anzuschlie3en.

Verwendung) Es handelt sich um einen 34-poligen Flachsteckverbinder auf den 16

Eingange fiir allgemeine Verwendung und 16 DIO Ausgénge fir
allgemeine Verwendung verdrahtet sind.

Tabelle 2-6 Technische Daten, Roboterriickwand, Bezeichnung und Funktion der einzelnen Bedienelemente

Die Abb. zeigt, wie Sie ein Kabel an dem mitgelieferten Gegenstecker anbringen:

Anzugsdrehmoment:
6 kgemf oder weniger Anzugsdrehmoment:
4 kgemf oder weniger

N—'-'.—
E Aulenisoladtion i ]
L—:r

RS

—_———

Abbildung 2-5 Technische Daten, Roboterriickwand, Netzstecker, Kabelanbringung
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2.2.6 E/A Steckverbinder-Pinbelegung

Pin Nr. | Kategorie | E/A-Nr. Funktion Kabelfarbe

1 +24V E/A Spannungsversorgung +24 V | Braun-1

2 016 Universaleingang Rot-1

3 017 Universaleingang Orange-1

4 018 Universaleingang Gelb-1

5 019 Universaleingang Grin-1

6 020 Universaleingang Blau-1

7 021 Universaleingang Violett-1

8 022 Universaleingang Grau-1

9 Eingang 023 Universaleingang Weil3-1

10 024 Universaleingang Schwarz-1

11 025 Universaleingang Braun-2

12 026 Universaleingang Rot-2

13 027 Universaleingang Orange-2

14 028 Universaleingang Gelb-2

15 029 Universaleingang Grin-2

16 030 Universaleingang Blau-2

17 031 Universaleingang Violett-2

18 316 Universalausgang Grau-2

19 317 Universalausgang Weil3-2

20 318 Universalausgang Schwarz-2

21 319 Universalausgang Braun-3

22 320 Universalausgang Rot-3

23 321 Universalausgang Orange-3

24 322 Universalausgang Gelb-3

25 323 Universalausgang Grin-3
Ausgang

26 324 Universalausgang Blau-3

27 325 Universalausgang Violett-3

28 326 Universalausgang Grau-3

29 327 Universalausgang Weil3-3

30 328 Universalausgang Schwarz-3

31 329 Universalausgang Braun-4

32 330 Universalausgang Rot-4

33 331 Universalausgang Orange-4

34 ov E/A Spannungsversorgung 0 V Gelb-4

Tabelle 2-7 Technische Daten, E/A Steckverbinder-Pinbelegung
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E/A Flachbandkabel (mitgeliefert):
Modell: CB-DS-P10020

Kein Steck-
verbinder
angebracht

\Flachkabel (34 Adern)

Abbildung 2-6 Technische Daten, E/A Flachbandkabel (mitgeliefert)

Nr. | Farbe Verdrahtung Nr. | Farbe Verdrahtung
1 Braunl 18 Grau2

2 Rotl 19 | WeiR2

3 Orangel 20 Schwarz2

4 Gelb1 21 Braun-3

5 Grrinl 22 Rot3

6 Blaul 23 Orange3

7 Violettl 24 | Gelb3

8 Graul 25 Grin3

o [wesr | Feerterdat |55 s | Sectbendabe,
10 | Schwarzl 27 | Violett3

11 Braun-2 28 Grau3

12 Rot2 29 | WeilRR3

13 Orange2 30 Schwarz3

14 | Gelb2 31 Braun-4

15 Griin2 32 Rot4

16 Blau2 33 Orange4

17 | Violett2 34 | Gelb4

Tabelle 2-8 Technische Daten, E/A Flachbandkabel (mitgeliefert)
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2.3 Schnittstellen des Tischroboters

2.3.1 Standard-Schnittstelle

Die Standard-Schnittstelle des Tischroboters verwendet die Eingange Nr. 000 bis 047 und die Ausgange
Nr. 300 bis 347. Beachten Sie jedoch, dass die Verwendung dieser Anschlisse Einschrédnkungen
unterliegt.

Nur Eingang Nr. 016 bis 031 und Ausgang Nr. 316 bis 331 kdnnen Uber den E/A-Steckverbinder an der
Roboterrtiickwand Signale an Peripheriegerate senden und von dort empfangen (externe E/A’S).

Andere Anschlisse werden als interne E/A’s, als reservierte Anschlisse fir Schalter/LEDs am
Roboterbedienfeld oder Anschlusse fir SEL-Programme verwendet bzw. sind fir kiinftige Erweiterungen
reserviert.

DIO E/A-Nr. Funktion DIO E/A-Nr. Funktion
000 Start 300 ALM (LED an der
Frontplatte)
001 (Software-Reset) 301 RDY (LED an der
Frontplatte)
EMG (LED an der
002 (Servo EIN) 302 Frontplatte)
003 (Auto- 303 Automatikbetrieb
Programmstart)
(Software- HPS (LED an der
004 Verriegelung) 304 Frontplatte)
005 (Pause-Reset) 305 Fur zukinftige Erweiterung
006 (Pause) 306 Far zukunftige Erweiterung
007 307 Flr zukunftige Erweiterung
Interne | 008 Programmnr.- Interne | 308 Interner DI Nr. 001
o EIN/AUS
E/A’s Spezifikation E/A’s
009 Einerstelle des 309 neTher D1 N 002
Digitalschalters
Interner DI Nr. 003
010 310 EIN/AUS
Interner DI Nr. 004
011 311
Programmnr.- EIN/AUS
012 Spezifikation 312 Interner DI Nr. 005
Zehnerstelle des EIN/AUS
Digitalschalters Interner DI Nr. 006
013 313 EIN/AUS
(Abschalteingang fur Interner DI Nr. 014
014 die Antriebsversor- 314 EIN/JAUS
gung)
(Nullpunktfahrt, Interner DI Nr. 015
015 USW.) 315 EIN/AUS
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DIO E/A-Nr. Funktion DIO E/A-Nr. Funktion
) Universalausgang Universaleingang
Externe | 016 bis ) Externe : )
E/ANs | 031 (E/A-Steckverbinder | g/a’s 316 bis 331 | (E/A-Steckverbinder auf
auf der Riickwand) der Ruckseite)
032 332 7—Segment—.A.n2(.e|ge,
Nutzerspezifikation
033 333 7—Segment—.A.n2(.e|ge,
Nutzerspezifikation
034 334 Fir zukinftige Erweiterung
035 335 Fir zukinftige Erweiterung
036 336 Fir zukinftige Erweiterung
037 337 7-__Segment-Anze|ge,
Rucksetzen
7-Segment-Anzeige
038 338 abwechselnd Nutzer-
/Systemanzeige
039 339 7-Segment-_Anze_z|ge,
) Nutzerspezifikation
Interne Fir zuklnftige Interne i
E/IA'S | 040 Erweiterung E/A’s 340 DTO (7-Segment-Anzeige
Nutzerbit)
DT1 (7-Segment-Anzeige
041 341 Nutzerbit)
DT2 (7-Segment-Anzeige
042 342 Nutzerbit)
DT3 (7-Segment-Anzeige
043 343 Nutzerbit)
DT4 (7-Segment-Anzeige
044 344 Nutzerbit)
DT5 (7-Segment-Anzeige
045 345 Nutzerbit)
DT6 (7-Segment-Anzeige
046 346 Nutzerbit)
047 347 Flr zukunftige Erweiterung
Ext 048 bi Fir Feldbus- Ext Fir Feldbus-Netzwerk
E/As | 299 , Elas | 348 Dis599 | (optional)
(optional)

Tabelle 2-9 Technische Daten, Schnittstellen des Tischroboters, Standard-Schnittstelle

Dokument BA Tischroboter TT 1 D, Stand 07/06

2-16



Teil 1 TT
INSTALLATION / TECHNISCHE DATEN

2.3.2 Externe E/A’s und interne E/A’s

Der interne DIO Nr. 000 ist ein Eingang, der mit dem Startschalter auf dem Roboterbedienfeld verbunden
ist.

Die internen E/A’s Nr. 007 bis 010 und Nr. 011 bis 013 sind Eingange, die mit dem Digitalschalter auf dem
Roboterbedienfeld verbunden sind.

Obwohl den internen E/A’s Nr. 001 bis 006 sowie 014 und 015 spezielle Funktionen zugewiesen werden
kdnnen, ist es nicht mdoglich diese direkt anzusteuern. Um die internen E/A’s Nr. 001 bis 006 sowie 014
und 015 anzusteuern, schalten Sie die internen E/A’s Nr. 308 bis 315 im SEL-Programm EIN/AUS. Details
finden Sie im Anhang, “Wie Sie die internen E/A’s verwenden”.

Die internen E/A’s Nr. 300 bis 304 sind Ausgange zu den LEDs im Anzeigefenster an der Frontplatte.

Die internen E/A’s Nr. 332 bis 346 werden verwendet um die 7-Segment-LED-Anzeige im Anzeigefenster
auf dem Roboterbedienfeld anzusteuern.

Systeminformationen und Nutzer-Programmdaten kénnen mit Hilfe des SEL-Programms alternativ von der
7-Segment-LED-Anzeige dargestellt werden. Details finden Sie im Anhang, “Wie Sie die internen E/A’s
verwenden”.
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2.4 Technische Daten externe E/A

2.4.1 NPN-Spezifikation

(1) Externer Eingang

Technische Daten externer Eingang (NPN-Spezifikation)

Parameter

Technische Daten

Eingangsspannung

24 VDC +£10%

Eingangsstrom

7 mA pro Stromkreis

EIN/AUS-Spannung

EIN-Spannung --- min. 16,0 VDC
AUS-Spannung --- max. 5,0 VDC

Galvanische Trennung

Optokoppler

Externe Gerate

(1) Spannungsfreier Kontakt (min. Last ca. 5 VDC/1 mA)
(2) Fotoelektrischer Sensor/Néherungssensor (NPN-Typ)

(3) Ablaufsteuerungs-Transistorausgang (Open-Collector-Typ)
(4) Ablaufsteuerungs-Kontaktausgang (min. Last ca. 5 VDC/1 mA)

Tabelle 2-10 Technische Daten externer Eingang (NPN-Spezifikation)

Interner
Stromkreis

Eingangsstromkreis

Pin Nr. 1
<—CO
N B
/_} $ 5600 -
33kQ
WA (00

Eingangsklemme
Anschliisse Nr. 016 bis 031

Abbildung 2-7 Technische Daten, Eingangsstromkreis (NPN-Spezifikation)

* Externe

Stromversorgung 24
" VDC +/-10%

Hinweis:

Wird ein kontaktloser Stromkreis extern beschaltet, kdnnen sich aus dem Reststrom
Funktionsstdrungen ergeben. Verwenden Sie eine Beschaltung, bei dem der
Reststrom im ausgeschalteten Zustand nicht groRer als 1 mA ist.

Eingangssignal zum Tischroboter:

EIN-Dauer
>

AUS-Dauer

Bei den Voreinstellungen erkennt das System die EIN/AUS-Dauer der Eingangssignale wenn sie
mindestens 4ms lang sind,. Die Einstellung der EIN/AUS-Dauer kann auch tber E/A-Parameter Nr. 20
(Eingangsfilterungsfrequenz) verandert werden.
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(2) Externer Ausgang

Technische Daten externer Ausgang (NPN-Spezifikation)

Externe Gerate

Ablaufsteuerungs-Eingangsgeréat

(2)

Parameter Technische Daten
Lastspannung 24 VDC
Max. Laststrom 10_0 mA pro Ausgang, 400 mA pro 8 Ausgange TD€5_2084 (oder
(Hinweis) aquivalent)
Verlust max. 0,1 mA pro Ausgang
Galvanische Trennung | Optokoppler
(1)  Miniaturrelais

Tabelle 2-11 Technische Daten externer Ausgang (NPN-Spezifikation)

Hinweis: 400 mA ist der maximale Gesamtlaststrom von jeweils acht Ausgangen
ab Ausgang Nr. 316.
Ausgangsstromkreis
Pin Nr. 1
e T G U !
AN :
-—— _\ | - - - — % Uberspannungs- :
g N SN |< ' D schutz :
a \ ‘ :
o S . L/ Ausgangs- :
£ g . 100 klerr?meg Last :
2z W SR
E "(,—: b i 4 O '
: Anschlisse

Nr. 316 bis 331

+ Externe Stromversorgung

: 24 VDC + 10%
e

..............

Pin Nr. 34

Abbildung 2-8 Technische Daten, Ausgangsstromkreis (NPN-Spezifikation)

Hinweis:

Ist die Last kurzgeschlossen oder wird ein Strom eingegeben, dessen Stérke den
maximalen Laststrom Uibersteigt, spricht der Uberstromschutz an und schaltet den
Stromkreis ab. Achten Sie beim Aufbau der Stromkreisanschliisse darauf,
Kurzschliisse oder Uberstréme zu vermeiden.
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2.4.2 PNP-Spezifikation

(1) Externer Eingang

Technische Daten externer Eingang (PNP-Spezifikation)

Parameter Technische Daten
Eingangsspannung 24 VDC +10%
Eingangsstrom 7 mA pro Stromkreis

EIN/AUS-Spannung

EIN-Spannung --- max. 8 VDC
AUS-Spannung --- min. 19 VDC

Galvanische Trennung | Optokoppler

Externe Gerate

(1) Spannungsfreier Kontakt (min. Last ca. 5 VDC/1 mA)

(2) Photoelektrischer Sensor/Naherungssensor (PNP-Typ)

(3) Ablaufsteuerungs-Transistorausgang (Open-Collector-Typ)

(4) Ablaufsteuerungs-Kontaktausgang (min. Last ca. 5 VDC/1 mA)

Tabelle 2-12 Technische Daten externer Eingang (PNP-Spezifikation)

Eingangsstromkreis
Eingangsklemme
O——o0o0

Anschliisse Nr. 016 bis 031

Interner
Stromkreis

+ Externe Stromversorgung
_-__ 24 VDC +/- 10%

Pin Nr. 34

Abbildung 2-9 Technische Daten, Eingangsstromkreis (PNP-Spezifikation)

Hinweis:

Wird ein kontaktloser Stromkreis extern beschaltet, kdnnen sich aus dem Reststrom
Funktionsstérungen ergeben. Verwenden Sie eine Beschaltung, bei dem der
Reststrom im ausgeschalteten Zustand nicht grof3er als 1 mA ist.

Eingangssignal zum Tischroboter

EIN-Dauer AUS-Dauer

~
r

Bei den Voreinstellungen erkennt das System die EIN/AUS-Dauer der Eingangssignale, wenn sie
mindestens ca. 4 ms lang sind. Die Einstellung der EIN/AUS-Dauer kann auch Uber E/A-Parameter Nr. 20
(Eingangsfilterungsfrequenz) verandert werden.
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(2) Externer Ausgang

Technische Daten externer Ausgang (PNP-Spezifikation)

Parameter Technische Daten
Lastspannung 24 VDC

100 mA pro Ausgange, 400 mA pro 8 Ausgange TD62784 (oder
Max. Laststrom (Hinweis) aquivalent)
Verlust max. 0,1 mA pro Ausgang

Galvanische Trennung | Optokoppler
Q) Miniaturrelais
(2)  Ablaufsteuerungs-Eingangsgerat

Externe Gerate

Tabelle 2-13 Technische Daten externer Ausgnag (PNP-Spezifikation)

Hinweis: 400 mA ist der maximale Gesamtlaststrom von jeweils acht Ausgangen
ab Ausgang-Nr. 316.

Ausgangsstromkreis

Pin Nr. 1

)
N

% Uberspannungsschutz

\ S Ausgangsklemme
{1 100

Interner
Stromkreic

Anschliisse i
Nr. 316 bis 331 |

+
: —+  Externe Stromversorgung
Last D T _ 24VDC +/-10%

i /N :
Pin Nr. 34
Abbildung 2-10 Technische Daten, Ausgangsstromkreis (PNP-Spezifikation)
Hinweis: Ist die Last kurzgeschlossen oder wird ein Strom eingegeben, dessen Starke den

maximalen Laststrom (ibersteigt, spricht der Uberstromschutz an und schaltet den
Stromkreis ab. Acht_en Sie beim Aufbau der Stromkreisanschliisse darauf,
Kurzschllisse oder Uberstrome zu vermeiden.
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2.5 AulRenmalie

2.5.1 Kompakter 2-Achs-Auslegerroboter, 200-mm XY-Achsweg
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Abbildung 2-11 Technische Daten, AuRenmalfle, kompakter 2-Achs-Auslegerroboter, 200-mm XY-Achsweg
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2.5.2 Kompakter 3-Achs-Auslegerroboter, 200-mm XY-Achsweg
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Abbildung 2-12 Technische Daten, AuRenmalle, kompakter 3-Achs-Auslegerroboter, 200-mm XY-Achsweg
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2.5.3 Grolier 2-Achs-Auslegerroboter, 400-mm XY-Achsweg
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Abbildung 2-13 Technische Daten, AuRenmalfle, groRer 2-Achs-Auslegerroboter, 400-mm XY-Achsweg
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2.5.4 GrolRer 3-Achs-Auslegerroboter, 400-mm XY-Achsweg
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Abbildung 2-14 Technische Daten, AuRenmalle, grof3er 3-Achs-Auslegerroboter, 400-mm XY-Achsweg
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2.5.5 Kompakter 2-Achs-Portalroboter, 200-mm XY-Achsweg
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Abbildung 2-15 Technische Daten, AuRenmalle, kompakter 2-Achs-Portalroboter, 200-mm XY-Achsweg
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2.5.6 Kompakter 3-Achs-Portalroboter, 200-mm XY-Achsweg
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Abbildung 2-16 Technische Daten, AuBenmalf3e, kompakter 3-Achs-Portalroboter, 200-mm XY-Achsweg
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2.5.7 GrolRer 2-Achs-Portalroboter, 400-mm XY-Achsweg
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Abbildung 2-17 Technische Daten, AuRenmalle, grof3er 2-Achs-Portalroboter, 400-mm XY-Achsweg
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2.5.8 GrolRer 3-Achs-Portalroboter, 400-mm XY-Achsweg
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Abbildung 2-18 Technische Daten, AuRenmale, grof3er 3-Achs-Portalroboter, 400-mm XY-Achsweg
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3 Installationsbedingungen / Montage

Die Montage und Installation des Tischroboters erfolgt von qualifiziertem Fachpersonal.

WARNUNG

Installation, Montage

Die Folgen einer nicht fachgerecht ausgefiihrten Montage, Installation kénnten
Tod, schwere oder leichte Verletzungen, Maschinen- oder Steuerungsschaden
sowie Umweltschaden sein.

Die Montage und Installation des Tischroboters darf nur von qualifiziertem
Fachpersonal vorgenommen werden!

Beachten Sie Umgebungsbedingungen und EMV-MalRBhahmen!

Beachten Sie die Sicherheitshinweise!

3.1 Einsatzumgebung

Versperren Sie bei Installation des Tischroboters nicht die zur Kithlung vorgesehenen
Liftungséffnungen. (Unzureichende Bellftung verhindert nicht nur die volle Funktionsfahigkeit des
Roboters sondern kann auch zu Stérungen fihren.)

Verhindern Sie das Eindringen von Fremdkorpern in den Tischroboter durch die Liftungsoéffnungen.
Da die Steuerung im Innern des Roboters nicht staub- oder wasserdicht (6ldicht) aufgebaut ist, ist eine
Verwendung an Orten mit Staubbelastung, Olnebel oder umherspritzender Schneidfliissigkeit zu
vermeiden.

Setzen Sie den Tischroboter keiner direkten Sonneneinstrahlung oder Strahlung von einer
Warmequelle (z. B. einem Warmebehandlungsofen) aus.

Benutzen Sie den Tischroboter in einer nicht kondensierenden Umgebung, die frei von korrosiven oder
brennbaren Gasen ist.

Benutzen Sie den Tischroboter in einer Umgebung, in der er keinen externen Vibrationen oder Stél3en
ausgesetzt ist.

Verhindern Sie das Eindringen elektrischer Stérungen in den Tischroboter und die zugehdrigen Kabel.
Halten Sie die folgenden Umgebungsbedingungen ein:

Parameter Technische Daten
Temperaturbereich im Betrieb 0°C ~ 40°C
Iél;ftt:iee%chtigkeitsbereich im 30% ~ 85%

Temperaturbereich bei Lagerung | -10°C ~ 65°C

Staubschutz IP10

Versorgungsspannung einphasig, 100 bis 230 VAC + 10%
\Blgggfgsl\j\rlg;spannung +10%

\N/g:]srg:gggsgszpannung 50 Hz/60 Hz

Tabelle 3-1 Umgebungsbedingungen, Technische Daten
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3.2 Spannungsversorgung
Der Tischroboter bendtigt eine einphasige Versorgung mit 100 bis 230 VAC + 10%.

Die Leistungsaufnahme variiert wie folgt mit der Versorgungsspannung und der Anzahl der Achsen.

Spannungsversorgung
100 V 200V
Anzahl der 2 Achsen 150 VA 155 VA
Achsen 3 Achsen 210 VA 215 VA

Tabelle 3-2 Spannungsversorgung
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3.3 Montage

Nicht ausreichender Platz

Nicht ausreichender Platz bei Routineinspektionen und Wartungsarbeiten kann
dazu fihren, dass sie nicht durchgefiihrt werden kénnen und das Gerat zuletzt
stehen bleibt oder Schaden erleidet.

ACHTUNG Lassen Sie bei der Installation ausreichend Platz fiir Wartungsarbeiten und

Routineinspektionen!

3.3.1 Montagebugel (optional)

Der Tischroboter ist mit GummifliBen ausgestattet, so dass er auf der Aufstellflache nicht verrutscht.
Trotzdem kann sich der Roboter abhéangig von den Betriebsbedingungen (Last,
Beschleunigung/Verzdgerung) bewegen.

Optional erhéaltliche Montagebiigel befestigen den Roboter sicher und verhindern Bewegungen.

Montieren Sie die Montagebligel am Roboter an den dafuir vorgesehenen T-Nuten mit
Innensechskantschrauben (M6x12).

B>l O Q- o
Roboter-Montagebiigel > oo oo
(ontional QS*
5 in
[-] [ [] -]
I
@ @ @ @
=
8-07 s s o
Bohrungyg| (30| |10
50
30
f [ [ILI] n- THe o o opF
,E;“UMF_ & °
] o0
= a— T el 1 1 1

Abbildung 3-1 Montage, Montagebiigel (optional)
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3.3.2 Montage der Last usw.

Am Schlitten der X-Achse (nur beim Portalroboter), der Y-Achse, der Z-Achse befinden sich Gewinde- und
Positionierungsbohrungen. Verwenden Sie diese Bohrungen, um eine Last, ein Werkzeug oder ahnliches
an den Schlitten anzubringen.

Details finden Sie in den Maf3zeichnungen fiir die Roboter.

3.3.3 Verwendung der T-Nuten
T-Nuten, GrolRe M4, befinden sich am Rahmen, der die Linearachse aufnimmt.

Zusatzliche Werkzeuge und andere Einheiten konnen an den T-Nuten der Einheiten angebracht werden.

Zur Befestigung von Einheiten in den T-Nuten empfehlen wir Vierkantmuttern, doch kénnen auch normale
Sechskantmuttern verwendet werden.

Bezuglich der Schrauben zur Installation achten Sie bitte auf die Lange, so dass die Spitze der Schraube
den Grund der T-Nut nicht berihrt.

4.3

.
/]

|

;

;
FEMINS

1.8

/1.3

Abbildung 3-2 Montage, Verwendung der T-Nuten
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3.4 MalRnahmen zur elektromagnetischen Vertraglichkeit und Erdung

3.4.1 Erdung
Erdung
Leckstrome kénnen zu Stromschlagen oder Funktionsstérungen fihren.
Stellen Sie sicher, dass die Steuerung und Linearachse nach Klasse D geerdet
ACHTUNG ist (friher Klasse-3-Erdung: Erdungswiderstand bei 100 Q oder weniger)!

Die Netzeingangsklemme E wird fur die Schutzerdung verwendet. Stellen Sie an dieser Klemme separate
Erdung zur Verfugung.

Einphasig 100 bis 230-VAC ———

Erdung zur Entstérung

Verbinden Sie die Erdungsklemme mit Hilfe
— einer mdglichst kurzen Leitung von mdglichst
Separate Erdung @ grol3em Querschnitt mit dem Metallgehause.

(Schutzerdung) @)

Metallgehause

Schlie3en Sie die dafur vorgesehene Erdungsklemme des Tischroboters an.

O X

TISCh- andere T|SCh' andere
Gerate Geréte
roboter roboter

Sl S v

Erden Sie den Roboter nicht wie oben dargestellit.

Abbildung 3-3 Montage, Erdung
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3.4.2 Storquellen und Entstérung

Es gibt viele Stérquellen, aber Magnetventile, Magnetschalter und Relais sind beim Aufbau eines Systems
von besonderem Interesse. Die Stérungen von diesen Teilen kénnen mit den nachstehend aufgefiihrten

MalRnahmen unterdriickt werden:

(1) AC-Magnetventil, Magnetschalter, Relais

Maflinahme --- Einbau eines Entstérglieds parallel zur Spule:

U 4R
\elha 6

@
ol®)
e

e |
\\

Entstorglied

<— Punkt

Verdrahtung von jeder Spule Uber die kiirzeste
Entfernung.

Der Einbau eines Entstdrglieds am Klemmenblock
usw. ist wegen der gréReren Entfernung zur Spule
weniger wirkungsvoll.

Abbildung 3-4 Stérquellen und Entstérung, AC-Magnetventil, Magnetschalter, Relais
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(2) DC-Magnetventil, Magnetschalter, Relais

Mafnahme --- Einbau einer Diode parallel zur Spule.
Legen Sie die Diodenleistung entsprechend der Last fest:

Wird in einem Gleichstromkreis eine Diode mit falscher Polung
angeschlossen, werden die Diode, interne Teile der Steuerung
und die Gleichspannungsversorgung beschadigt. Gehen Sie
daher mit entsprechender Vorsicht vor.

T Diode

Abbildung 3-5 Stérquellen und Entstérung, DC-Magnetventil, Magnetschalter, Relais

Die vorstehende Stérungsbeseitigungsmalinahme ist besonders wichtig, wenn ein 24-VDC-Relais direkt
durch einen Steuerungsausgang angesteuert wird und es auch ein 100-VAC-Magnetventil 0.4. gibt.

Blockschaltbild:

Regler

| 4
ouT +24V

. @ 100 VAC -

COM o - i

@l: Uberspannungs-
schutz

ov ()
il

-

Magnetventil

Abbildung 3-6 Stérquellen und Entstérung, DC-Magnetventil, Magnetschalter, Relais, Blockschaltbild
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4 Systemeinrichtung

4.1 Verbinden des Tischroboters mit Peripheriegeraten
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Abbildung 4-1 Systemeinrichtung, Verbinden des Tischroboters mit Peripheriegeréten

Dokument BA Tischroboter TT 1 D, Stand 07/06



Teil 1

INSTALLATION / SYSTEMEINRICHTUNG

1T

4.2 EIA-Anschlussschema (Externe E/A’S)

4.2.1 NPN-Ausfihrung

Tabelle 4-1 Systemeinrichtung, E/A-Anschlussschema (Externe E/A’s), NPN-Ausfiihrung

Pin Nr.| Kategorie E/A-Nr. Funktion Kabelfarbe
1 E/A Spannungsversorgung Braun-1
424\

? 016 Universaleingang Rot-1 —0
3 017 Universaleingang Orange-1 —0 o— 4
4 018 Universaleingang Gelb-1 & O
5 019 Universaleingang Grin-1 0 o——
6 020 Universaleingang Blau-1 0 O«
7 021 Universaleingang Violett-1 o0 o— 4
8 022 Universaleingang Grau-1 0 O«
g Eingang 073 Universaleingang WeiR-1 —070——1
10 074 Universaleingang Schwarz-1 —0 O
11 075 Universaleingang Braun-2 —0 o—4
12 0726 Universaleingang Rot-2 5 O
13 027 Universaleingang Orange-2 —0 ot
14 028 Universaleingang Gelb-2 ——————— 0 O
15 079 Universaleingang Grin-2 —0 o——4
16 030 Universaleingang Blau-2 0
17 031 Universaleingang Violett-2 o o—— 4
18 316 Universalausgang Grau-2 T__Tﬁ
19 317 Universalausgang Weil3-2 ?:’Tj
20 318 Universalausgang Schwarz-2 ﬂ
Al 319 Universalausgang Braun-3 o1
22 320 Universalausgang Rot-3 ﬁ
23 321 Universalausgang Orange-3 s _1e
24 327 Universalausgang Gelb-3 4@
75 Ausgang 373 Universalausgang Grin-3 ﬁj—?
26 324 Universalausgang Blau-3 —ﬁ?
27 325 Universalausgang Violett-3 ?__Fﬂ-
28 376 Universalausgang Grau-3 —ﬁ
29 327 Universalausgang Weil3-3 ?:'Tj
30 3728 Universalausgang Schwarz-3 ﬂ
31 379 Universalausgang Braun-4 ‘r:?_?
37 330 Universalausgang Rot-4 . E .
33 331 Universalausgang Orange-4 ﬁ‘ﬁ
24 E/A Spannungs- Gelb-4

versorgung 0 V. oV

+24V

Dokument BA Tischroboter TT 1 D, Stand 07/06

4-2



Teil 1

INSTALLATION / SYSTEMEINRICHTUNG

1T

4.2.2 PNP-Ausfiuhrung

Tabelle 4-2 Systemeinrichtung, E/A-Anschlussschema (Externe DIOs), PNP-Ausfiihrung

Pin Nr.| Kategorie E/A-Nr. Funktion Kabelfarbe
1 E/A Spannfggf\/ersorgung Braun-1
2 016 Universaleingang Rot-1 —0 oOo— 4
3 017 Universaleingang Orange-1 5 04
4 018 Universaleingang Gelb-1 _— o ¢
5 019 Universaleingang Grin-1 —_—o-«0 0O
6 020 Universaleingang Blau-1 —_0 O
F 021 Universaleingang Violett-1 I N S
8 022 Universaleingang Grau-1 0 o— 4
9 Eingang 023 Universaleingang WeiR-1 s T e
10 024 Universaleingang Schwarz-1 0 O— 4
1 0725 Universaleingang Braun-2 -
12 026 Universaleingang Rot-2 —0 o b
13 027 Universaleingang Orange-2 5 O
14 028 Universaleingang Gelb-2 5 o— 4
15 029 Universaleingang Griin-2 — 8 O
16 030 Universaleingang Blau-2 0 Oo— 4
17 031 Universaleingang Violett-2 — 0 o0
18 316 Universalausgang Grau-2
19 317 Universalausgang WeiR-2 % * T +
20 118 Universalausgang Schwarz-2 _@
21 319 Universalausgang Braun-3 . 'k_1| .
27 120 Universalausgang Rot-3 -
23 321 Universalausgang Orange-3 ?—'Tj
24 329 Universalausgang Gelb-3 %
25 Ausgang 323 Universalausgang Griin-3 * T .
26 324 Universalausgang Blau-3 e
27 325 Universalausgang Violett-3 —Eﬁﬁ » ? »
28 326 Universalausgang Grau-3 P
29 327 Universalausgang WeiR-3 —Eﬁﬂ EFI—?
30 328 Universalausgang Schwarz-3 Y
31 329 Universalausgang Braun-4 —ﬁH_T . T ,
39 130 Universalausgang Rot-4 o
33 331 Universalausgang Orange-4 —Eﬁﬂ v ? ’
24 E/A Spannungs- Gelb-4
. versorgung 0 V o4V
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5 Verzeichnisse

5.1 Tabellen

Tabelle 2-1 Technische Daten, Grunddaten 2-2
Tabelle 2-2 Technische Daten, Bezeichnung und Funktion der einzelnen Komponenten 2-5
Tabelle 2-3 Technische Daten, Roboterbedienfeld, Bezeichnung und Funktion der einzelnen Bedienelemente _ 2-8
Tabelle 2-4 Kodes, die im Anzeigefenster erscheinen, (1) Anwendung 2-9
Tabelle 2-5 Kodes, die im Anzeigefenster erscheinen, (2) Kern 2-10
Tabelle 2-6 Technische Daten, Roboterriickwand, Bezeichnung und Funktion der einzelnen Bedienelemente _ 2-12
Tabelle 2-7 Technische Daten, E/A Steckverbinder-Pinbelegung 2-13
Tabelle 2-8 Technische Daten, E/A Flachbandkabel (mitgeliefert) 2-14
Tabelle 2-9 Technische Daten, Schnittstellen des Tischroboters, Standard-Schnittstelle 2-16
Tabelle 2-10 Technische Daten externer Eingang (NPN-Spezifikation) 2-18
Tabelle 2-11 Technische Daten externer Ausgang (NPN-Spezifikation) 2-19
Tabelle 2-12 Technische Daten externer Eingang (PNP-Spezifikation) 2-20
Tabelle 2-13 Technische Daten externer Ausgnag (PNP-Spezifikation) 2-21
Tabelle 3-1 Umgebungsbedingungen, Technische Daten 3-1
Tabelle 3-2 Spannungsversorgung 3-2
Tabelle 4-1 Systemeinrichtung, E/A-Anschlussschema (Externe E/A’s), NPN-Ausfiihrung 4-2
Tabelle 4-2 Systemeinrichtung, E/A-Anschlussschema (Externe E/A’s), PNP-Ausfuihrung 4-3
5.2 Abbildungen

Abbildung 2-1 Technische Daten, Portalroboter, Komponenten 2-3
Abbildung 2-2 Technische Daten, Auslegerroboter, Komponenten 2-4
Abbildung 2-3 Technische Daten, Roboterbedienfeld, Bedienelemente 2-6
Abbildung 2-4 Technische Daten, Roboterriickwand, Bedienelemente 2-11
Abbildung 2-5 Technische Daten, Roboterriickwand, Netzstecker, Kabelanbringung 2-12
Abbildung 2-6 Technische Daten, E/A Flachbandkabel (mitgeliefert) 2-14
Abbildung 2-7 Technische Daten, Eingangsstromkreis (NPN-Spezifikation) 2-18
Abbildung 2-8 Technische Daten, Ausgangsstromkreis (NPN-Spezifikation) 2-19
Abbildung 2-9 Technische Daten, Eingangsstromkreis (PNP-Spezifikation) 2-20
Abbildung 2-10 Technische Daten, Ausgangsstromkreis (PNP-Spezifikation) 2-21
Abbildung 2-11 Technische Daten, AuBenmalie, kompakter 2-Achs-Auslegerroboter, 200-mm XY-Achsweg _ 2-22
Abbildung 2-12 Technische Daten, Auflenmalle, kompakter 3-Achs-Auslegerroboter, 200-mm XY-Achsweg  2-23
Abbildung 2-13 Technische Daten, AufRenmalie, groRRer 2-Achs-Auslegerroboter, 400-mm XY-Achsweg 2-24
Abbildung 2-14 Technische Daten, AufRenmalie, groRer 3-Achs-Auslegerroboter, 400-mm XY-Achsweg 2-25
Abbildung 2-15 Technische Daten, Auenmalie, kompakter 2-Achs-Portalroboter, 200-mm XY-Achsweg 2-26
Abbildung 2-16 Technische Daten, Auenmalie, kompakter 3-Achs-Portalroboter, 200-mm XY-Achsweg 2-27
Abbildung 2-17 Technische Daten, AuRenmale, groRer 2-Achs-Portalroboter, 400-mm XY-Achsweg 2-28
Abbildung 2-18 Technische Daten, AuRenmalie, groRer 3-Achs-Portalroboter, 400-mm XY-Achsweg 2-29
Abbildung 3-1 Montage, Montagebiigel (optional) 3-3
Abbildung 3-2 Montage, Verwendung der T-Nuten 3-4
Abbildung 3-3 Montage, Erdung 3-5
Abbildung 3-4 Stérquellen und Entstérung, AC-Magnetventil, Magnetschalter, Relais 3-6
Abbildung 3-5 Stérquellen und Entstérung, DC-Magnetventil, Magnetschalter, Relais 3-7
Abbildung 3-6 Stérquellen und Entstérung, DC-Magnetventil, Magnetschalter, Relais, Blockschaltbild 3-7
Abbildung 4-1 Systemeinrichtung, Verbinden des Tischroboters mit Peripheriegeraten 4-1
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1 BEDIENEN / BETRIEB

1.1 Bedienelemente / Ubersicht

1.2  Tischroboter ein- und ausschalten

1.3 Programm starten

1.3.1 Programm durch Auto-Start Uber Parametereinstellung starten
1.3.2  Programm manuell tber das Roboterbedienfeld starten

1.4  Storungen im taglichen Betriebsablauf

1.5 AuRerliche Reinigung

2 STEUERUNGSDATEN

2.1 Datenstruktur

2.2 Daten speichern

3 VERZEICHNISSE

3.1 Tabellen

3.2 Abbildungen
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1 Bedienen / Betrieb

Der Tischroboter darf nur von autorisierten Personen bedient werden.
Die Betriebsanleitung muss dem Bediener zur Verfligung stehen.

UnsachgeméaRe Bedienung
Die Folgen einer unsachgemalfien Bedienung kénnen schwere oder leichte
Kérperverletzung (Personenschéaden), Sachschaden oder Umweltschaden sein.
Nur ausreichend qualifizierte und unterwiesene Personen dirfen an oder mit

ACHTUNG dem Tischroboter arbeiten!
Halten Sie Unbefugte fern!
Das Andern und Handhaben der Anwendungssoftware darf nur von speziell
dafur autorisierten und unterwiesenen Personen (Programmierer) erfolgen!
Nur qualifizierte Fachkréfte dirfen Wartungsarbeiten durchfihren!
Nur Fachkrafte oder beauftragte Kundendienste dirfen
Instandsetzungsarbeiten durchfihren.
Beachten Sie die Warnungen und Sicherheitshinweise!
Zweckentfremdete oder ungepflegte Arbeitsplatze
Die moglichen Folgen kdnnen Tod, schwere oder leichte Verletzungen
(Personenschéaden), Sachschaden oder Umweltschéaden sein.

ACHTUNG Reinigen Sie die Arbeitsplétze regelmafig!
Entfernen Sie Werkzeuge, Hilfsmittel, Késten, Eimer oder sonstige
Gegenstande, die an den Arbeitsplatzen nicht oder nicht mehr benétigt werden!
Halten Sie die Zugénge zu den Arbeitsplatzen, und insbesondere zu den
Stellteilen und Anzeigen des Tischroboters stets frei!
Der Not-Aus-Schalter muss stets zugéanglich sein!

Der Bediener ist eine qualifizierte und unterwiesene Person.

Der Bediener

schaltet den Tischroboter mit dem Netztrennschalter ein/aus,
bedient den Tischroboter tiber die Bedien-Arbeitspléatze,
stellt die jeweiligen Parameter auf das Produkt ein,

wahlt die Betriebsarten AUTO / MANU,

startet das Programm,

legt die Werkstticke ein,

entnimmt die Werkstucke,

» kontrolliert den Fertigungsprozess,

» beseitigt ggf. Stérungen im taglichen Betriebsablauf,

» meldet Fehler den Fachkréften,

» betatigt im Notfall den Not-Aus Schalter,

» flUhrt bei sicher stillgesetztem Tischroboter auf3erliche Reinigungsarbeiten durch.

Dokument BA Tischroboter TT 1 D, Stand 07/06



Teil 2
BEDIENEN / BETRIEB TT

1.1 Bedienelemente / Ubersicht

Anzeigefenster

Netztrennschalter,

(rickseitig, nicht o
sichtbar) \

LED-Anzeigen

Teaching-
Steckverbinder

Betriebsartenwahl-

Not-Aus-Schalter schalter

Bremsschalter
Startschalter

Digitaler Programmwabhlschalter

Abbildung 1-1 Bedienteile

Beachten Sie bitte auch die nédheren Details in Teil 1 Installation / Technische Daten.
Tabelle 2-3 enthélt Bezeichnung und Funktion der einzelnen Bedienelemente.
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1.2 Tischroboter ein- und ausschalten

Schalten Sie die Versorgungsspannung des Tischroboters tber den Netztrennschalter ein und aus.

ACHTUNG

Einschalten der Versorgungsspannung

Die mdglichen Folgen einer Fehlbedienung kénnen Tod, schwere oder leichte
Verletzungen, Sachschaden oder Umweltschaden sein.

Schalten Sie die Versorgungsspannung sofort wieder aus, wenn die LEDs auf
der Steuerung nach dem Einschalten nicht aufleuchten!

Lassen Sie das IAl-Kundendienstbiro, bei dem Sie das Positioniersystem
gekauft haben die Reparatur durchfihren!

1.3 Programm starten

ACHTUNG

Programm starten

Die mdglichen Folgen einer Fehlbedienung kénnen Tod, schwere oder leichte
Verletzungen, Sachschaden oder Umweltschaden sein.

Stellen Sie vor dem Starten des Tischroboters sicher, dass keine Personen
durch die anlaufenden Linearachsen gefahrdet werden!

Prifen Sie vor dem Starten, ob Werkzeuge oder Lappen im Arbeitsbereich des
Roboters liegen, um sie ggf. zu entfernen!

Setzen Sie bei Arbeitsunterbrechung den Tischroboter durch Ausschalten oder
NOT-AUS sicher still!

Beim Tischroboter kénnen die gespeicherten Programme auf eine der vier folgenden Arten gestartet
(ausgefiihrt) werden:

Automatischer Programmestart (iber eine Parametereinstellung (Auto-Start)
Manueller Programmestart Giber das Roboterbedienfeld

Start Uber das Handbediengerat

Start Uber die PC-Software
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Start tber die PC-Software und das Handbediengeréat eignen sich fir einfache Funktionsprifungen im
Rahmen der Stérungsbeseitigung. Beziiglich detaillierter Anleitungen zum Start der Programme des
Tischroboters Uiber die PC-Software oder das Handbediengeréat, siehe Bedienungsanleitung fir die
PC-Software oder das Handbediengerat.

Handbediengerat Start Uber den Dig.-
Tischroboter Programmwabhlschalter und
schrobote den Startschalter
Start Start
Start

Automatisch Uber

PC-Software Parameterein-

stellung starten

Abbildung 1-2 Arbeitsweise, Programm starten

Dokument BA Tischroboter TT 1 D, Stand 07/06 1-4



Teil 2

BEDIENEN / BETRIEB

1.3.1 Programm durch Auto-Start Gber Parametereinstellung starten

ACHTUNG

Starten eines Programms durch Auto-Start

Beim Starten eines Programms durch Auto-Start beginnt der automatische
Betrieb sofort nach dem Riicksetzen der Steuerung.

Unerwartete Bewegungen oder eine plotzliche Aktivierung der Linearachse
kénnten Personen verletzen.

Sehen Sie immer eine Verriegelungsfunktion vor, so dass zum Beispiel die
Programmbearbeitung nur nach Empfang eines Bestatigungssignals zu
Programmbeginn fortgesetzt werden kann!

Wollen Sie gleichzeitig mehrere Programme starten, schreiben Sie zu Beginn
des Hauptprogramms mehrere Befehle “EXPG”, um die restlichen Programme
zu starten!

Sehen Sie fir jedes zu startende Programm Sicherheitsmalinahmen vor!

E/A-Parameter Nr. 33 (Eingangsfunktionsauswahl 003) = 1 (Vorgabe-Werkseinstellung)

Dieser Parameter wird mit dem Handbediengerat oder

der PC-Software eingestellt. ]

Stellen Sie in anderer Parameter Nr. 1 (Auto-Start-
Programmnummer) die Nummer des Programms ein,
das automatisch gestartet werden soll.

Stellen Sie den Steuerungsmodus auf AUTO ein.

SchlieRen Sie die Spannung wieder an und die
Steuerung wird riickgesetzt.

Nachdem die Steuerung im vorstehenden Schritt
rickgesetzt wurde, startet das Programm mit der
eingestellten Nummer automatisch.
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1.3.2 Programm manuell Gber das Roboterbedienfeld starten

1 Tischroboter mit dem Netztrennschalter einschalten.
2 Nummer des gewiinschten Programms mit dem Digitalen Programmwahlschalter anwéahlen.

3 Vor Betatigung des Startschalters Uberpriifen, dass eine der folgenden Bedingungen gegeben ist:
= Der Roboter ist in der Betriebsart AUTO.
= Der Roboter ist in der Betriebsart MANU,
das Handbediengerat oder die PC-Software ist angeschlossen und
der Roboter ist online - wurde aber noch nicht gestartet.
(Nachdem das Handbediengerat oder die PC-Software online ist und der digitale Wahlschalter
eingestellt ist, kann das ausgewahlte Programm mit Hilfe des Startschalters gestartet werden,
selbst wenn die Verbindung wieder offline geschaltet worden ist.)

4 Programm mit dem Startschalter starten.

1.4 Storungen im taglichen Betriebsablauf
Im taglichen Betriebsablauf kann es zu Stérungen kommen.
Alle Uber Stérungsbeseitigungen hinausgehenden Arbeiten, wie

e Wartungs-und
= z. B. regelmaRiger Olwechsel, Schmierung, Reinigung innerhalb des Tischroboters darf nur von
qualifizierten Fachkréaften durchgefuhrt werden.

* Instandsetzungsarbeiten
= Reparaturen, Fehlersuche und -behebung,
sind in dieser Betriebsanleitung nicht beschrieben und dirfen nur vom Hersteller oder durch einen vom
Hersteller beauftragten Kundendienst ausgefuhrt werden.

Nicht stillgesetzter Roboter

Der Bediener kénnte sich an einem nicht sicher stillgesetzten Roboter schwer
verletzen.

Setzen Sie bei Stérungsbeseitigungen den Tischroboter durch Ausschalten
ACHTUNG oder NOT-AUS sicher still!

Wartungsarbeiten dirfen nur durch qualifizierte Fachkrafte ausgefiihrt werden!
Reparaturen und Fehlerbehebungen dirfen nur durch den Hersteller oder einen
vom Hersteller beauftragten Kundendienst erfolgen!

Beachten Sie die Warnungen und Sicherheitshinweise!
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1.5 AuRerliche Reinigung

Die AuRenflachen des Tischroboters sind bei Bedarf zu reinigen.

Nicht stillgesetzter Roboter

Der Bediener kénnte sich an einem nicht sicher stillgesetzten Roboter schwer
verletzen.

Setzen Sie bei Reinigungsarbeiten den Tischroboter durch Ausschalten oder
NOT-AUS sicher still!

Wartungsarbeiten dirfen nur durch qualifizierte Fachkrafte ausgefihrt werden!
Reparaturen und Fehlerbehebungen dirfen nur durch den Hersteller oder einen
vom Hersteller beauftragten Kundendienst erfolgen!

Beachten Sie die Warnungen und Sicherheitshinweise!

ACHTUNG

Unsachgemalile Reinigung

Durch unsachgemalfe Reinigung kann Staub in die Fihrungen und Dichtungen
gelangen, oder es kénnten Funktionen des Systems, insbesondere auch
Sicherheitsfunktionen, beeintréachtigt werden.

ACHTUNG  [Reinigen Sie niemals mit Dampfstrahl oder Wasserstrahl!
Verwenden Sie keine feuergefahrlichen, leicht vergasenden oder azenden
Flussigkeiten zum Saubern oder Kiihlen!

Fuhren Sie die auR3erliche Reinigung in folgender Reihenfolge durch:
1. Schalten Sie die Versorgungsspannung am Netztrennschalter aus.
2. Wischen Sie Schmutz mit einem weichen Tuch ab.

3. Bitte beachten Sie folgende Hinweise:

— Vewenden Sie keine Druckluft zum Reinigen der Linearachse, da dies Staub in die Ritzen treiben
kann.

— Verwenden Sie zum Reinigen von Kunststoffteilen oder lackierten Oberflachen keine
Losungsmittel auf Mineraldlbasis.

— Wenn der Roboter stark verschmutzt ist, verwenden Sie einen neutralen Reiniger oder Alkohol
und ein weiches Tuch. Mit leichtem Druck reinigen.
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2 Steuerungsdaten

2.1 Datenstruktur

Die Steuerung des Tischroboters speichert Parameter, Positionsdaten und Anwendungsprogramme, die
zur Ausfuhrung von SEL-Befehlen erforderlich sind.

Struktur der Daten, die in der Steuerung gespeichert sind

Treiber 1 Treiber 2

Treiber 3

Parameter Parameter

Parameter

Kommunikation

Hauptteil

Parameter

SEL-Sprache

Positions-
daten

Anwender-
programme

Abbildung 2-1 Steuerungsdaten, Datenstruktur

Der Anwender muss Positionsdaten und Anwenderprogramme erstellen. Die Parameter sind vordefiniert,
ihre Einstellungen kdnnen aber entsprechend dem Anwendersystem veréndert werden.

Einzelheiten zu den Parametern siehe Anhang, “Liste der Parameter”.
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2.2 Daten speichern

Wenn Daten mit Hilfe der PC-Software oder dem Handbediengerat erstellt/geandert werden und dann zur
Steuerung gesandt werden (oder wenn die [WRT]-Taste auf dem Handbediengerat gedriickt wird),
werden die Daten im Zwischenspeicher der Steuerung abgelegt. Die Daten, die im Zwischenspeicher der
Steuerung abgelegt sind, werden geldscht, sobald die Steuerung abgeschaltet oder (durch Software-
Reset) neu gestartet wird. Schreiben Sie wichtige Daten immer in den Flash-Speicher, damit sie nicht
verloren gehen.

Hinweis: Globale Daten (Variablen, Merker und Strings) und Fehlerlisten gehen verloren sobald
die Steuerung abgeschaltet oder (durch Software-Reset) neu gestartet wird. (Diese

Daten bleiben nach Abschaltung der Spannungsversorgung nicht erhalten.)

Im PC oder Handbediengerat | Die Daten werden erhalten, Die Daten bleiben selbst beim
bearbeitete Daten solange die Spannung Abschalten der Spannung erhalten.
eingeschaltet ist. Sie werden
bheim Riicksetzen geldscht
Programme, E—— -
Parameter Zum Flash-Speicher
(Inhalt 1), - Zwischen- Flash-
Symbole, Ubertragun speicher Speicher
Positionen Zum Riicksetzen
lesen
Slavekarten, Ubertragung
Parameter Zwischen-
(Inhalt 2) Dbertragung speicher EEPROM
Zum Ricksetzen
lesen
Drehgeber- Zwisch - Drehgeber
Parameter wischen- Ubertragung EEPROM
speicher
Ubertragung
Zum Ricksetzen
lesen
SEL(IﬁrI](;kI)taIS(;aten Zwischen-
’ ) speicher
Fehlerlisten Ubertragun P

Inhalt 1: Sonstige Parameter, die nicht Inhalt 2 oder Drehgeber-Parameter sind
Inhalt 2: Parameter von Treiberkarte, E/A-Steckplatzkarte (Stromversorgungskarte)
Inhalt 3: Merker, Variable, Zeichenfolgen

Abbildung 2-2 Steuerungdaten, Daten speichern
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Da die Programme, Parameter, Symbole und Positionen bei einem Wiederanlauf aus dem Flash-Speicher
gelesen werden, entsprechen die Daten im Zwischenspeicher den urspriinglichen Daten vor der
Bearbeitung, sofern die bearbeiteten Daten nicht in den Flash-Speicher geschrieben wurden. Die
Steuerung arbeitet immer entsprechend den Daten im Zwischenspeicher (innerhalb der gepunkteten
Linie) (Parameter ausgeschlossen).

Zu beachten:

Hinweis: Bei der Ubertragung von Daten und dem Schreiben in den Flash-Speicher zu
beachtende Punkte:

Schalten Sie niemals die Versorgungsspannung ab, solange Daten Uibertragen oder in
den Flash-Speicher geschrieben werden. Die Daten gehen verloren und der
Steuerungsbetrieb kann gesperrt werden.

Dokument BA Tischroboter TT 1 D, Stand 07/06



Teil 2 TT

BEDIENEN / BETRIEB / VERZEICHNISSE

3 Verzeichnisse

3.1 Tabellen
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1 In der SEL-Sprache verwendete Werte und Symbole

1.1 Liste der verwendeten Werte und Symbole

Die verschiedenen in einem Programm bendtigten Funktionen werden durch Werte und Symbole

dargestellt.

Funktion Globalbereich Lokalbereich Bemerkung

Eingang 000 bis 299 (300) Wechselt je nach
Funktion.

Ausgang 300 bis 599 (300) Wechselt je nach
Funktion.

Merker 600 bis 899 (300) 900 bis 999 (100)

Variable (ganze Zahl)

200 bis 299 (100)
1200 bis 1299 (100)

1 bis 99 (99)
1001 bis 1099 (99)

99 wird verwendet fur
IN, INB, OUT, OUTB
Uusw.

Variable (reelle Zahl)

300 bis 399 (100)
1300 bis 1399 (100)

100 bis 199 (100)
1100 bis 1199 (100)

199 wird benutzt fir
PPUT, PGET, PARG,
Uusw.

Zeichenfolge

300 bis 999 (700)

1 bis 299 (299)

Markierungsnummer 1 bis 99 (99)
Unterprogrammnummer 1 bis 99 (99)
Zonennummer 1 bis 4 (4)
Palettennummer 1 bis 10 (10)
Achsennummer 1 bis 3 (3) Wechselt je nach
Funktion.
Achsenmuster 0 bis 111
Positionsnummer 1 bis 3000 (3000)
Programmnummer 1 bis 64 (64)
Schritthummer 1 bis 6000 (6000)
Taskebene NORMAL/HOCH (2)
SlO-Kanalnummer 1 bis 1 (1) (auch benutzt
fur TP/PC)
WAIT-Zeitglied 1

Impuls-Zeitglied

16 (Anzahl Zeitglieder, die
gleichzeitig arbeiten
kénnen)

Kontaktplan-Zeitglied

Lokaler Merker (100)

Virtueller Eingang
(SEL-System — SEL-
Anwenderprogramm)

7000 bis 7299 (300)

Virtueller Ausgang
(SEL-Anwender-
programm — SEL-
System)

7300 bis 7599 (300)
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Funktion Globalbereich Lokalbereich Bemerkung
Anzahl 1000

Symboldefinitionen

Anzahl der 5000 (einschlieBlich Literale)

Verwendungen von
Symbolen in Befehlen

Von jedem Programm In jedem Programm
gemeinsam benutzt. separat benutzt.

Geloscht, wenn das
Programm gestartet
wird.

Tabelle 1-1 Liste der verwendeten Werte und Symbole

Hinweise: « Die Variablen 99 und 199 sind Spezialvariablen, die dieses System in Operationen
verwendet. Vermeiden Sie die Verwendung dieser beiden Variablen fur allgemeine
Zwecke.

« Die Werte in der Tabelle stellen Bereiche dar, die durch Software bearbeitet
werden kdnnen. Punkte, die physikalische Gerate bendtigen (z.B. E/A-Ports und
Funktionen, die sich auf Achsennummer und SIO beziehen), werden durch
maogliche Kombinationen und Modelle von handelsiiblichen Modulen usw.
festgelegt, die fur die einzelnen Gerateanwendungen verfigbar sind.

» Die Variablen und Merker im globalen Bereich bleiben erhalten, bis die
Versorgungsspannung der Steuerung abgeschaltet wird.

« Die Variablen und Merker im lokalen Bereich werden geldscht, wenn das
Programm startet (die Daten werden auch geldscht, wenn die Steuerung
abgeschaltet wird).

Bereiche von Werten, die in der SEL-Sprache verwendet werden kdnnen

Es kdnnen ganze Zahlen und reelle Zahlen verwendet werden.
Achten Sie aber auf die folgenden Einschrankungen:

(1) Numerische Daten:

Die X-SEL Steuerung kann maximal acht Stellen bearbeiten, einschlie3lich Vorzeichen und

Dezimalpunkt.

Ganze Zahlen: -9999999 bis 99999999

Reelle Zahlen: Maximal acht Stellen, einschlieBlich Vorzeichen und Dezimalpunkt,
unabhéngig vom Wert.
Beispiel) 999999.9, 0.123456, -0.12345

Wird in einer Operation ein Gleitpunkt verwendet, ist die Anzahl Stellen auf sieben beschrénkt.

Beachten Sie auch, dass Operationen mit einem Gleitpunkt Fehler enthalten kénnen.

(2) Positionsdaten:
Der Eingangsbereich von Positionsdaten besteht aus vier Stellen links vom Komma und drei
Dezimalstellen.
—9999.999 bis 9999.999
(Der Maximalwert hangt vom Linearachsenmodell ab.)
Werden Positionsdaten in internen Operationen als numerische Daten verwendet (wiederholte
Multiplikationen und Divisionen), kann die Genauigkeit der letzten Stelle abnehmen.

Beachten Sie die vorstehenden Einschrankung, wenn Sie Werte verwenden. Insbhesondere bei
Verwendung des Befehls CPEQ in einer Vergleichsoperation mit reellen Zahlen wird selten eine
Ubereinstimmung auftreten. In diesem Fall muss ein Befehl CPLE oder CPGE verwendet werden, der das
GroRRenverhaltnis der beiden Ausdriicke betrachtet.
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1.1.1 E/A-Anschlusse (Externe DIOs)

(1) Eingénge:

Benutzt als Eingange fiir Endschalter, Sensorschalter, usw.

(2) Ausgange:

Eingangsnummer-Zuweisung
016 bis 031 (Standard)

Benutzt als verschiedene Ausgange.

Ausgangsnummer-Zuweisung
316 bis 331 (Standard)

1.1.2 Virtuelle E/A

(1) Virtuelle Eingange

Eingangs-Nr. | Funktion

7000 Immer AUS

7001 Immer EIN

7002 Warnung "niedrige Spannung fir Systemspeicher-Pufferbatterie”

7003 Abnormale Spannung von Systemspeicher-Pufferbatterie

7004 Fur zukinftige Erweiterung = Benutzung verboten

7005 Fur zukinftige Erweiterung = Benutzung verboten

7006 Systemfehler oberste Ebene = Nachrichtenebenenfehler liegt vor

7007 Systemfehler oberste Ebene = Fehler auf Operationsaufthebungsebene liegt vor

7008 Systemfehler oberste Ebene = Fehler auf Kaltstartebene liegt vor

7009 Fur zukinftige Erweiterung = Benutzung verboten

7010 Antriebsquellen-Abschaltfaktor liegt vor (einschlieRRlich Warten auf Abschalt-
Rucksetzeingang)

7011 Speichernd gesetztes Signal das anzeigt, dass ein Faktor "alle Operationen aufheben"
vorhanden ist (speichernd gesetztes Signal zur Erkennung eines Wisch-Aufhebungs-
Faktors; die Speicherung wird durch 7300-EIN aufgehoben)

7012 Es liegt ein Faktor "alle Operationen pausieren” vor (einschlie3lich des Wartens auf
Wiederanlauf-Schaltsignal) (nur gultig, solange Automatikbetrieb erkannt wird)

7013 Es liegt ein Faktor "alle Achsantriebsachsen verriegelt" vor (Faktor "alle Operationen
pausieren" + Faktor "Verriegelungs-Eingangsport")

7014 Fur zukinftige Erweiterung = Benutzung verboten

7015 Fur zukinftige Erweiterung = Benutzung verboten

7016 Fur zukinftige Erweiterung = Benutzung verboten

7017 Fur zukinftige Erweiterung = Benutzung verboten
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Eingangs-Nr. | Funktion

7018 Fur zukinftige Erweiterung = Benutzung verboten
7019 Fur zukinftige Erweiterung = Benutzung verboten
7020 Fur zukinftige Erweiterung = Benutzung verboten
7021 Fur zukunftige Erweiterung = Benutzung verboten
7022 Fur zukinftige Erweiterung = Benutzung verboten
7023 bis 7030 | Fir zukiinftige Erweiterung = Benutzung verboten
7031 Fur zukinftige Erweiterung = Benutzung verboten
7032 Fur zukinftige Erweiterung = Benutzung verboten
7033 Fur zukinftige Erweiterung = Benutzung verboten
7034 Fur zukinftige Erweiterung = Benutzung verboten
7035 Fur zukinftige Erweiterung = Benutzung verboten
7036 Fur zukinftige Erweiterung = Benutzung verboten
7037 Fur zukinftige Erweiterung = Benutzung verboten

7038 bis 7040

Fur zukunftige Erweiterung = Benutzung verboten

7041 bis 7070

Fur zukunftige Erweiterung = Benutzung verboten

7071

Betriebsart AUTO

7072

Wahrend des Automatikbetriebs

7073 bis 7100

Fur zukunftige Erweiterung = Benutzung verboten

7101

Aktivierung Programm Nr. 01 (auch wéahrend Pause)

~

~

7164

Aktivierung Programm Nr. 64 (auch wahrend Pause)

7165 bis 7299

Fur zukunftige Erweiterung = Benutzung verboten

Tabelle 1-2 X-SEL-Sprachdaten, Werte und Symbole, Virtuelle Eingange

(2) Virtuelle Ausgange

Eingangs-Nr.

Funktion

7300

Gespeichert gesetzter Aufhebeausgang fir ein speichernd gesetztes Signal, das
anzeigt dass ein Faktor "alle Operationen aufheben" vorhanden ist (7011)
(Speicherung wird nur aufgehoben, wenn der Faktor "Operation auftheben" nicht langer
besteht) (7300 wird nach einem Versuch, die Speicherung aufzuheben, abgeschaltet.)

7301 bis 7380

Fur zukunftige Erweiterung = Benutzung verboten

7381 bis 7399

Fur zukunftige Erweiterung = Benutzung verboten

7400 bis 7599

Fur zukunftige Erweiterung = Benutzung verboten

Tabelle 1-3 X-SEL-Sprachdaten, Werte und Symbole, Virtuelle Ausgange
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1.1.3 Merker

Im Gegensatz zu der allgemeinen Bedeutung bedeutet der Begriff “Merker” bei Verwendung in der
Programmierung “Speicher”. Mit Merkern werden Daten gesetzt oder rlickgesetzt. Sie entsprechen
“Hilfsrelais” in einer Ablaufsteuerung.

Merker werden unterteilt in globale Merker (Nr. 600 bis 899), die in allen Programmen verwendet werden
kénnen, und lokale Merker (Nr. 900 bis 999), die nur im jeweiligen Programm verwendet werden kénnen.

Merker zur allgemeinen Verwendung (globale Merker) bleiben erhalten bis die Steuerung abgeschaltet
wird.

Zugeordnete Merker (lokale Merker) werden geléscht, wenn das Programm startet.

Merkernummer | 600 bis 899 | Kann in allen Programmen verwendet werden: ,Globale Merker*

Merkernummer | 900 bis 999 | Nur in einem Programm verwendet: “Lokale Merker”

Tabelle 1-4 X-SEL-Sprachdaten, Werte und Symbole, Merker

Progamm1l (— — — — — — — — — — Programm n
BTON 600 WTON 600
Merker 600 einschalten. Wartet, dass Merker 600
einschaltet.

(Wie hier kénnen globale Merker
zum Signalaustausch verwendet
werden)

BTON 900 BTON 900

(Obwohl die Nummer die gleiche ist, sind
dies lokale Merker, die nur in ihren
entsprechenden Programmen existieren
kénnen)

Abbildung 1-1 X-SEL-Sprachdaten, Werte und Symbole, Merker im Programmablauf
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1.1.4 Variablen

(1) Bedeutung der Variablen

“Variable” ist ein in der Softwareprogrammierung verwendeter Fachbegriff. In einfachen Worten bedeutet
dies “eine Box, in die ein Wert gelegt wird”. Variablen kénnen auf viele Arten verwendet werden, zum
Beispiel zum Einbringen oder Herausnehmen eines Wertes und zur Durchfiihrung von Addition oder
Subtraktion.

Eine Variable kann auf viele Arten verwendet werden,
zum Beispiel:

Eintragen eines Wertes (1234)

/ Herausnehmen eines Wertes (456), oder
N\
\f: Hinzufligen eines Wertes (+1).

Variable
box 1
Befehl Operand 1 Operand 2
ADD 1 1

Wird dieser Befehl auf Variablenbox 1 angewandt, die bereits 2 enthalt, wird 1 zum aktuellen Wert
hinzugefligt und das Ergebnis ist 3.

1 wird hinzugeflgt.
%

Variablen
box 1

(enthalt bereits 2)

Abbildung 1-2 X-SEL-Sprachdaten, Werte und Symbole, Anwendung der Variablenbox
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(2) Variablentypen
Variablen werden wie folgt in zwei Typen unterteilt:

» Ganzzahlige Variablen
Diese Variablen konnen keine Nachkommastellen enthalten.

[Beispiel] 1234

Ganzzahlige
Variablenbox

Variablen-
box 1

1 2 3 4

Abbildung 1-3 X-SEL-Sprachdaten, Werte und Symbole, Variablentypen, Ganzzahlige Variablen

Ganzzahlige 200 bis 299 Kann in allen Programmen verwendet werden:
Variablennummer 1200 bis 1299 | “Globale ganzzahlige Variablen”

Ganzzahlige 1 bis 99 Nur in einem Programm verwendet:
Variablennummer 1001 bis 1099 | “Lokale ganzzahlige Variablen”

Tabelle 1-5 X-SEL-Sprachdaten, Werte und Symbole, Variablentypen, Ganzzahlige Variablen

Hinweis: Ganze Zahl 99 ist ein Spezialregister, das dieses System bei ganzzahligen Operationen
verwendet. Alle Werte im Bereich zwischen —9999999 und 99999999 kénnen in
Programmen eingegeben werden.

* Reale Variablen
Istwerte. Diese Variablen kobnnen Nachkommastellen enthalten.

[Beispiel]  1234.567

. Reelle Variablenbox
(Dezimalpunkt)

Variablen-
box 1

1234.567

Abbildung 1-4 X-SEL-Sprachdaten, Werte und Symbole, Variablentypen, Reale Variablen

Reelle 300 bis 399 Kann in allen Programmen verwendet werden:
Variablennummer | 1300 bis 1399 | “Globale reelle Variablen”

Reelle 100 bis 199 . - ; ”
Variablennummer | 1100 bis 1199 Nur in einem Programm verwendet: “Lokale reelle Variablen

Tabelle 1-6 X-SEL-Sprachdaten, Werte und Symbole, Variablentypen, Reale Variablen

Hinweis: Reelle Zahl 199 ist ein Spezialregister, das dieses System bei Operationen mit reellen
Zahlen verwendet. Alle Werte im Bereich zwischen —99999,9 und 999999,9 (acht Stellen
einschliefdlich Vorzeichen) kédnnen in Programmen eingegeben werden.
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(3) Variablen mit “*” (Sternchen) (indirekte Spezifikation)

Mit einem “*” (Sternchen) wird eine Variable angegeben.

Im folgenden Beispiel wird der Inhalt von Variablenbox 1 in Variablenbox 2 gelegt. Enthalt Variablenbox 1

den Wert “1234”, dann wird “1234" in Variablenbox 2 gelegt.

Befehl Operand 1 Operand 2
LET 1 1234
1 2 3 4
Hineinlegen
Variablen-]
box 1
1 2 3 4
Befehl Operand 1 Operand 2
LET 2 *1
ariablen-
box 1
1 2 3 4
Variablen
X2 1y 2 3 4

Abbildung 1-5 X-SEL-Sprachdaten, Werte und Symbole, Variablen mit “*” (Sternchen) (indirekte Spezifikation)

Die vorstehende Verwendung von Variablen wird “indirekte Spezifikation” genannt.
Ein “*” wird auch dann verwendet, wenn eine Symbolvariable indirekt spezifiziert wird (siehe Kap. 1.1.7

Symbole).

Befehl Operand 1 | Operand 2

LET ABC 1 1 in Variable ABC eintragen.

LET BCD 2 2 in Variable BCD eintragen.

ADD ABC *BCD Den Inhalt von Variable BCD, oder 2, zu Variable ABC
addieren.

(Der Inhalt von Variable ABC wird 3.)

Tabelle 1-7 X-SEL-Sprachdaten, Werte und Symbole, Variablen mit “*” (Sternchen) (indirekte Spezifikation)
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1.1.5 Markierungen
Der Begriff “Markierung” bedeutet “Uberschrift”.

Markierungen werden auf die gleiche Weise verwendet wie Schilder, die Sie an die Seiten eines Buches
heften, die Sie haufig aufschlagen wollen.

Eine Markierung ist ein in einem Sprungbefehl “GOTO” angegebenes Ziel.

Befehl

Operand 1

TAG

Markierungsnummer (ganze Zahl zwischen 1 und 99)

Sie werden nur jeweils in einem Programm verwendet.

TAG 1

p— — —

GOTO1

.

Abbildung 1-6 X-SEL-Sprachdaten, Werte und Symbole, Markierungen

Markierung
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1.1.6 Unterprogramme

Werden wiederholt benutzte Programmteile ausgegliedert und als "Unterprogramme" eingetragen, kann
die gleiche Bearbeitung mit weniger Schritten durchgefiihrt werden (maximal sind 15 Verschachtelungen
mdglich).

Sie werden nur jeweils in einem Programm verwendet:

Befehl | Operand 1

EXSR | Unterprogrammnummer (ganze Zahl zwischen 1 und 99, Variablen werden auch unterstitzt)

Tabelle 1-8 X-SEL-Sprachdaten, Werte und Symbole, Unterprogramme, Unterprogramm-Ausfiihrungsbefehl

Befehl | Operand 1

BGSR Unterprogrammnummer (ganze Zahl zwischen 1 und 99)

Tabelle 1-9 X-SEL-Sprachdaten, Werte und Symbole, Unterprogramme, Unterprogramm-Startvereinbarung

Befehl Operand 1
EDSR

Tabelle 1-10 X-SEL-Sprachdaten, Werte und Symbole, Unterprogramme, Unterprogramm- Endevereinbarung

EXSR 1
Unterprogramme werden aufgerufen.
EXSR
EXSR 1
BGSR 1
Unterprograngme
EDSR

Abbildung 1-7 X-SEL-Sprachdaten, Werte und Symbole, Unterprogramme
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1.1.7 Symbole

Im Tischroboter kdnnen Werte wie Variablennummern und Merkernummern als Symbole behandelt
werden. Zur Symbolbearbeitung siehe “Symbole bearbeiten” im Betriebshandbuch fir X-SEL
Handbediengerat oder “Symbolbearbeitungsfenster” im Betriebshandbuch fir X-SEL PC-Software.

(1) Unterstitzte Symbole
Die folgenden Elemente kdnnen mit Symbolen ausgedriickt werden:

Variablennummer
Merkernummer
Markierungsnummer
Unterprogrammnummer
Programmnummer
Positionsnummer

e Eingangsnummer

* Ausgangsnummer

» Achsennummer

* Konstante

(2) Beschreibungsregeln fir Symbole

» Maximal neun alphanumerische Zeichen aus einem Byte oder Unterstrich, beginnend mit einem
Buchstaben
(Hinweis: Die Lange eines Zeichenfolgen-Literals darf nicht gro3er als acht 1-Byte-Zeichen sein.)
— Bei PC-Softwareversion 1.1.0.5 oder héher oder bei Handbediengeratversion 1.04 oder héher
kann in einem Symbol ein Unterstrich als erstes Zeichen verwendet werden. *

— Bei PC-Softwareversion 1.1.0.5 oder hoher kdnnen 1-Byte-ASCII-Zeichen von 21h bis 7Eh
(beschrankt auf Zeichen, die Uber die Tastatur eingegeben werden kénnen) ab dem zweiten
Zeichen eingegeben werden.”

Beachten Sie, dass der gleiche ASCII-Code bei der PC-Software und beim Handbediengerat
wegen der bei diesen beiden Komponenten verwendeten unterschiedlichen Schriftarten
unterschiedlich erscheinen kann. (Das gleiche gilt fiir Zeichenfolgen-Literale.)

5Ch: PC-Software: Backslash \ (auslandische Spezifikationen, usw.)

Handbediengerat: Yen-Zeichen ¥

7Eh: PC-Software: ~

Handbediengerat: Pfeil nach rechts —»

e Innerhalb einer Funktion dirfen nicht mehrere Symbole gleichen Namens definiert werden. (Das
gleiche lokale Symbol kann aber in unterschiedlichen Programmen verwendet werden.)

* Innerhalb von Merkernummern-, Eingangsnummern- oder Ausgangsnummerngruppen dirfen nicht
mehrere Symbole gleichen Namens definiert werden. (Das gleiche lokale Symbol kann aber in
unterschiedlichen Programmen verwendet werden.)

* Innerhalb von Gruppen ganzzahliger Variablennummern oder realer Variablennummern dirfen nicht
mehrere Symbole gleichen Namens definiert werden. (Das gleiche lokale Symbol kann aber in
unterschiedlichen Programmen verwendet werden.)

» Innerhalb von Gruppen ganzzahliger Konstanten oder reeller Konstanten diirfen nicht mehrere
Symbole gleichen Namens definiert werden.

e Anzahl definierbarer Symbole: Maximal 1000

» Haufigkeit, mit der Symbole in allen SEL-Programmen verwendet werden kdnnen:

Maximal 5000-mal, einschlie3lich Zeichenfolgen-Literalen

" Werden Symbole in allen Feldern firr Eingangsbedingungen, Operand 1, Operand 2 und Ausgang
verwendet, wird angenommen, dass sie in einem Schritt viermal verwendet werden.
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1.1.8 Zeichenfolgen-Literal
Zeichenfolgen-Literale werden in bestimmten Zeichenfolgenoperationsbefehlen verwendet. Sie bestehen
aus dem in einzelnen Anfiihrungszeichen (* ) eingeschlossenen Teil (maximal acht 1-Byte-Zeichen).

« Bei der PC-Software kdnnen 1-Byte-ASCII-Zeichen zwischen 20h und 7Eh (beschrankt auf Zeichen,
die Uber die Tastatur eingegeben werden kdnnen) innerhalb der einzelnen Anfiihrungszeichen
verwendet werden.

» Beim Handbediengerat kénnen 1 Byte lange alphanumerische Zeichen und 1-Byte-Unterstriche
verwendet werden.

1.1.9 Achsspezifikation
Achsen kénnen uber Achsennummer oder Achsenmuster spezifiziert werden.

(1) Achsennummern und wie Achsen angegeben werden

Jede von mehreren Achsen ist wie folgt angegeben:

Achsennummer |Wie eine Achse angegeben wird

1 Achse 1
2 Achse 2
3 Achse 3

Tabelle 1-11 X-SEL-Sprachdaten, Werte und Symbole, Achsennummern und wie Achsen angegeben werden

Die vorstehend angegebenen Achsennummern kdnnen auch mit Symbolen ausgedriickt werden.

Benutzen Sie die Achsennummer, wenn Sie nur eine von mehreren Achsen angeben wollen.

Befehle, die eine auf der Achsennummer aufbauenden Achsspezifikation verwenden:

* BASE
« PPUT
* PGET
ACHz
AXST
PASE
PCHZ
ACHZ
PARG
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(2) Achsenmuster

Ob eine Achse verwendet wird, wird mit “1” oder “0” angegeben.

(oben) (unten)

Achsennummer |Achse 3 Achse 2 Achse 1
Benutzt 1 1 1

Nicht benutzt 0 0 0

Tabelle 1-12 X-SEL-Sprachdaten, Werte und Symbole, Achsenmuster

[Beispiel] Achsen 1 und 2 werden benutzt
Achse 2

!

011 --- (Die fuhrende 0 ist nicht zwingend. Wird die Null entfernt, lautet der Ausdruck “11".)

T

Achse 1

[Beispiel] Achsen 1 und 3 werden benutzt
Achse 3

|

101 --- (In diesem Fall ist die Null erforderlich, um die Lage von Achse 3 anzuzeigen.)

T

Achse 1

Indirekte Spezifikation von Achsenmustern in einer Variablen:

Das Achsenmuster wird als Binarwert angesehen, und es wird ein konvertierter Dezimalwert einer
Variablen zugewiesen.

[Beispiel] Um nur fur Achse 3 Nullstellungsfahrt durchzufiihren, kénnen Sie auf der Grundlage
des Achsenmusters folgendes angeben:

HOME 100
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Bei indirekter Spezifikation wird 100 (binar) als 4 (dezimal) ausgedriickt, so dass die gleiche Operation wie
folgt angegeben werden kann:

LET 6 4
HOME *6

Benutzen Sie Achsenmuster, wenn Sie gleichzeitig mehrere Achsen auswahlen und spezifizieren missen.

Befehle, die eine auf Achsenmuster aufbauenden Achsspezifikation verwenden:

OFST
GRP
SVON
SVOF
HOME
JFWN
JFWF
JBWN
JBWF
STOP
PTST
PRED
CHVL
PBND
WZNA
WZNO
WZFA
WZFO
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Die X-SEL-Sprache besteht

» aus einem Positionsteil (Positionsdaten = Koordinaten, usw.) und
» einem Befehlsteil (Anwenderprogramm).

2 Positionsteil

Der Positionsteil umfasst die Einstellung und Speicherung von

» Positionsdaten,

» Koordinaten,

» Geschwindigkeiten,

» Beschleunigungs- und
* Verzogerungswerten.

* Maximum
Portalausfiihrung: 0,3 g
Auslegerausfiihrung: 0,2 g

1 bis 300 mm/s

* Maximum
Portalausfiihrung: 0,3 g
Auslegerausfiihrung: 0,2 g

Geschwip
igkeit

Positions-Nr. Achse 1| Achse 2 | Achse 3

niniinn

BeschleuH

\Verzoge-
no

WV

~

W

_— e W N

2998

2999

3000

Tabelle 2-1 X-SEL-Sprachdaten, Positionsteil

*

Wenn die Geschwindigkeit, Beschleunigung oder Verzégerung in den Positionsdaten angegeben ist,

erhalten diese Einstellungen eine hdéhere Prioritat als die entsprechenden im Anwendungsprogramm
eingestellten Daten. Lassen Sie die Positionsdatenfelder leer, wenn Sie die entsprechenden Daten im

Anwenderprogramm aktivieren wollen.
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3 Befehlsteil

Die Haupteigenschaft der SEL-Sprache ist ihre sehr einfache Befehlsstruktur. Wegen der einfachen
Struktur wird kein Compiler benétigt (zur Ubersetzung in die Computersprache) und Betrieb mit hoher
Geschwindigkeit ist Uber einen Interpreter mdglich (das Programm lauft so, wie die Befehle Ubersetzt

werden).

3.1 SEL-Sprachstruktur

Die nachstehende Tabelle zeigt die Struktur eines Befehlsschritts.

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung bedingung Befehl (Ausgang,
(AND, OR) (E/A, Merker) | vereinbarung| ©OP€rand1 | Operand2 Merker)

Mit einem Kontaktplan wird dies wie folgt ausgedriickt:
—— Befehl Operand 1 | Operand 2 Ausgang

e — |

(1) Die Bedingung vor dem Befehl ist 4quivalent zu “IF ~ THEN...” in BASIC.

1| Befehl Operand 1

Operand 2

Ausgang

Zum nachsten Schritt

1. Der Befehl wird ausgefiihrt, wenn die Eingangsbedingung erfllt ist. Wenn es eine
Ausgangsspezifikation gibt, wird der angegebene Ausgang durchgeschaltet. Wird die
Eingangsbedingung nicht erfiillt, geht das Programm unabhéngig von dem nachfolgenden Befehl
(z. B. WTON, WTOF) zum néchsten Schritt. Obwohl am Ausgang anscheinend nichts passiert, ist
Vorsicht angebracht.

2. Der Befehl wird unbedingt ausgefihrt, wenn keine Bedingung eingestellt ist.
3. Um sie in inverser Logik (“Kontakt-B-Logik” -

(NOT) hinzu.

Die Eingangsbedingung unterstitzt Eingang, Ausgang und Merker.

) zu benutzen, figen Sie der Bedingung "N"

Die Felder Operand 1, Operand 2 und Ausgang kénnen indirekt angegeben werden.
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(2) Das Ausgangsfeld, das den Feldern Befehl, Operand 1 und Operand 2 folgt, gibt folgende
Aktion an:

—| }——{ Befenl Operand 1 | Operand 2 Ausgang

2 |

1. Bezieht sich ein Steuerbefehl auf Linearachsenoperation usw., wird der Ausgang in dem Moment
ausgeschaltet, in dem die Ausfuihrung des Befehls begonnen wird. Er wird eingeschaltet, wenn die
Ausfiihrung abgeschlossen ist. Bei einem Berechnungsoperationsbefehl usw. wird der Ausgang
eingeschaltet, wenn das Ergebnis einem bestimmten Wert entspricht. Er wird ausgeschaltet, wenn

dies nicht der Fall ist.
2. Das Ausgangsfeld unterstiitzt Ausgang und Merker.
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3.2 Erweiterungsbedingung

Bedingungen kdnnen in komplexer Weise miteinander kombiniert werden:

AND-Erweiterung

I
Bedingung 1

.l

Bedingung 2

AND

AND

(Kontaktplandiagramm)

|

Bedingung 3

OR-Erweiterung

||
[
Bedingung 1

OR

|
I
Bedingung 2

AND-Erweiterung und OR-Erweiterung

Bedingung 1

L

Bedingung 2

AND

OR

(SEL-Sprache)

I
I
Bedingung 3

-

}7

. Befehl
Erweite- | Eingangs- Ausgang
rungsbe- | zystand
dingung Befehl Operand 1{Operand 2
Bedingung
1
A Bedlggung
A Bedir;gung Befehl Operand 1{Operand 2
. Befehl
Erweite- | Eingangs Ausgang
rungs- zustand
bedingung Befehl Operand 1|Operand 2
Bedingung
1
0 Bedingung | Befehl Operand 1 Operand 2
2
) Befehl
Erweite- | Eingangs Ausgang
rungs- zustand
bedingung Befehl Operand 1|Operand 2
Bedingun
gl
A Bedingun
g2
O Betgr;gun Befehl Operand 1|Operand 2

Abbildung 3-1 X-SEL-Sprachdaten, Befehlsteil, Erweiterungsbedingung
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4 \erzeichnisse

4.1 Tabellen

Tabelle 1-1 Liste der verwendeten Werte und Symbole 1-2
Tabelle 1-2 X-SEL-Sprachdaten, Werte und Symbole, Virtuelle Eingange 1-4
Tabelle 1-3 X-SEL-Sprachdaten, Werte und Symbole, Virtuelle Ausgange 1-4
Tabelle 1-4 X-SEL-Sprachdaten, Werte und Symbole, Merker 1-5
Tabelle 1-5 X-SEL-Sprachdaten, Werte und Symbole, Variablentypen, Ganzzahlige Variablen 1-7
Tabelle 1-6 X-SEL-Sprachdaten, Werte und Symbole, Variablentypen, Reale Variablen 1-7

Tabelle 1-7 X-SEL-Sprachdaten, Werte und Symbole, Variablen mit “**” (Sternchen) (indirekte Spezifikation)__ 1-8
Tabelle 1-8 X-SEL-Sprachdaten, Werte und Symbole, Unterprogramme, Unterprogramm-Ausfiihrungsbefehl _ 1-10
Tabelle 1-9 X-SEL-Sprachdaten, Werte und Symbole, Unterprogramme, Unterprogramm-Startvereinbarung __ 1-10
Tabelle 1-10 X-SEL-Sprachdaten, Werte und Symbole, Unterprogramme, Unterprogramm- Endevereinbarung _ 1-10
Tabelle 1-11 X-SEL-Sprachdaten, Werte und Symbole, Achsennummern und wie Achsen angegeben werden _ 1-12
Tabelle 1-12 X-SEL-Sprachdaten, Werte und Symbole, Achsenmuster 1-13
Tabelle 2-1 X-SEL-Sprachdaten, Positionsteil 2-1

4.2 Abbildungen

Abbildung 1-1 X-SEL-Sprachdaten, Werte und Symbole, Merker im Programmablauf 1-5
Abbildung 1-2 X-SEL-Sprachdaten, Werte und Symbole, Anwendung der Variablenbox 1-6
Abbildung 1-3 X-SEL-Sprachdaten, Werte und Symbole, Variablentypen, Ganzzahlige Variablen 1-7
Abbildung 1-4 X-SEL-Sprachdaten, Werte und Symbole, Variablentypen, Reale Variablen 1-7
Abbildung 1-5 X-SEL-Sprachdaten, Werte und Symbole, Variablen mit “*” (Sternchen) (indirekte Spezifikation) 1-8
Abbildung 1-6 X-SEL-Sprachdaten, Werte und Symbole, Markierungen 1-9
Abbildung 1-7 X-SEL-Sprachdaten, Werte und Symbole, Unterprogramme 1-10
Abbildung 3-1 X-SEL-Sprachdaten, Befehlsteil, Erweiterungsbedingung 3-3
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1 LISTE VON BEFEHLSKODES DER SEL-SPRACHE

1.1 Liste der Befehle, sortiert nach Funktion

1.2 Liste der Befehle, alphabetisch sortiert

2 ERLAUTERUNG DER BEFEHLE

2.1 Befehle
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2-14
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2-17

2.1.6 Zeitglieder

2-18
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2-21

2.1.8 Programmsteuerung

2-36
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2-41
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2-51

2.1.11 Linearachsen-Steuerungsvereinbarung
2.1.12 Linearachsen-Steuerbefehl

2-66

2-87
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2.1.15 Mehrfachverzweigung
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2.1.20 Palettenbezogen
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2-144
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3-1
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3-5

3.4 Befehle CIR2/ARC2/ARCD/ARCC

3-6

4 PALETTENFUNKTION

4-1

4.1 Benutzungshinweise

4-1

4.2 Paletteneinstellung

4-2
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4-10
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4-12
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4-14
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5-1

5.1 Grundrahmen

5-1
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5.3 Zu beachten

5-3
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5-4

6 VERZEICHNISSE

6-1
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6-1

6.2 Abbildungen

6-5
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1 Liste von Befehlskodes der SEL-Sprache

Eingabe von Variablen
Variablen kénnen in den Feldern

e Operand 1,
e Operand 2 und
e Ausgang

indirekt angegeben werden.

Eingabe von Symbolen
Symbole kénnen in den Feldern

» Bedingung,

e Operand 1,

» Operand 2 und
* Ausgang

eingegeben werden.
Die Eingabeelemente in () bei Operand 1 und Operand 2 sind optional.

Sobald ein Befehl “Linearachsen-Steuerungsvereinbarung” in einem Programm ausgefuhrt wurde, bleibt der Befehl
gultig, solange das Programm lauft. Um die durch den Befehl "Linearachsen-Steuerungsvereinbarung"” bereits
eingestellten Werte (in Operand 1, Operand 2, usw.) zu veréandern, missen die erforderlichen Teile des Programms
erneut eingestellt werden. Das heif3t, dass die vom zuletzt ausgefihrten Befehl eingestellten Werte vorherrschen.

Das Ausgangsfeld wird ausgeschaltet, wenn der Befehl ausgefuhrt wird. Sobald die Ausfiihrung abgeschlossen ist,
kann das Ausgangsfeld je nach Bedingung des Operationstyps im Ausgangsfeld eingeschaltet werden.
(Das Ausgangsfeld bleibt AUS, wenn die Bedingung nicht erfiillt ist.)

Hinweis: Das Ausgangsfeld eines CPXX-Vergleichsbefehls (CPEQ, CPNE, CPGT, CPGE, CPLT
und CPLE) wird nicht AUS geschaltet, wenn der Befehl ausgefiihrt wird.
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1.1 Liste der Befehle, sortiert nach Funktion

Operationstyp im Ausgangsfeld:

» CC: Befehl wurde erfolgreich ausgefihrt,
» ZR: Operationsergebnis ist Null, PE: Operation ist abgeschlossen,

« CP: Befehlsteil angenommen, TU: Zeit abgelaufen

» EQ: Operand 1 = Operand 2, NE: Operand 1 = Operand 2,
e GT: Operand 1 > Operand 2, GE: Operand 1 > Operand 2,
« LT: Operand 1 < Operand 2, LE: Operand 1 < Operand 2

Ausgang
Kategorie Bedingung | Befehl Operand 1 Operand 2 (aou’f’ég’t‘; Funktion Seite
1-2 erklart)
wahlweise |LET Zuwelsungs- Zugewiesener Wert | ZR zuweisen 2-1
variable
Variablen- . Variable kopiere | Variable kopiere .
Zuweisung wahlweise |TRAN Ziel Quelle ZR Kopieren 2-2
wahlweise |CLR Vgrlable . Variable Léschende |ZR Variable I6schen |2-3
Léschbeginn
wahlweise | ADD Variable erster Variable zweiter 7R Addieren 2.4
Summand Summand
wahlweise |SUB Variable Minuend | Subtrahend ZR Subtrahieren 2-5
Rechen- . Variable . Lo
operation wahlweise |MULT Multiplikand Multiplikator ZR Multiplizieren 2-6
wahlweise |DIV Variable Dividend | Divisor ZR Dividieren 2-7
wahlweise | MOD Variable . Divisor ZR Rest berechnen |2-8
Restzuweisung
wahlweise |SIN Va_rlable Sinuszu- Operand [rad] ZR Sinus 2-9
weisung
wahlweise |COS Vangble . Operand [rad] ZR Kosinus 2-10
Kosinuszuweisung
. Variable
Funktlpns- wahlweise | TAN Tangenszu- Operand [rad] ZR Tangens 2-11
operation .
weisung
wahlweise |ATN Variable |nve¢|ene Operand ZR Arkustangens 2-12
Tangenszuweisung
wahlweise |SQR Variable . Operand ZR Wurzel 2-13
Wurzelzuweisung
wahlweise | AND Variable UND- Operand ZR UND 2-14
Operand
Logische . Variable ODER-
Operation wahlweise |OR Operand Operand ZR ODER 2-15
. Variable Exklusiv- .
wahlweise |EOR ODER-Operand Operand ZR Exklusiv-ODER | 2-16
EQ, NE,
Vergleich wahlweise | CPXX Vergleichsvariable | Vergleichswert GT, GE, |Vergleich 2-17
LT, LE
Zeitglied wahlweise | TIMW Wartezeit (sek) Verboten TU Warten 2-18
wahlweise |TIMC Programmnummer | Verboten CP Warten 2-19
aufheben
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Ausgang
Kategorie Bedingung | Befehl Operand 1 Operand 2 (aou’f’ég’t‘; Funktion Seite
1-2 erklart)
wahlweise |GTTM Va_r lable . Verboten CP Zeit erfassen 2-20
Zeitzuweisung
. Startausgang, (Endeausgang, Ausgang, Merker |,
wahlweise | BTXX Merker Merker) cP [ON, OF, NT] 221
wahlweise |BTPN Ausgang, Merker | Zeitgliedeinstellung |CP msgl‘:be EIN- 2-22
wahlweise |BTPF Ausgang, Merker | Zeitgliedeinstellung |CP XTJpSu'S Ausgang 2-24
Warten auf E/A,
wahlweise |WTXX E/A, Merker Wartezeit TU Merker [EIN, 2-24
AUS]
E/A, Merker- . Bin&reingang
operation wahlweise |IN E/A lesen, Merker |Ende-E/A, Merker CcC (max. 32 Bit) 2-27
wahlweise |INB E/A lesen, Merker |Umwandlungsstellen |CC BCD-Eingang 2-29
(max. 8 Stellen)
. Ausgang . Bin&drausgang )
wahlweise |OUT schreiben, Merker Ende-E/A, Merker CcC (max. 32 Bits) 2-30
. Ausgang BCD-Ausgang )
wahlweise |OUTB schreiben, Merker Umwandlungsstellen |CC (max. 8 Stellen) 2-31
IN(B)/OUT(B) -
wahlweise |FMIO Formattyp Verboten CP Befehlsformat 2-32
einstellen
Markierungs-
wahlweise |GOTO nummer Verboten CP Sprung 2-36
Sprungziel
Vereinbarungs- Sprunaziel
verboten TAG Markierungs- Verboten CP prung 2-37
vereinbaren
nummer
Programm- Ausfiihrung Unteroroaramm
steuerung wahlweise |EXSR Unterprogramm Verboten CP TProg 2-38
ausfuihren
Nummer
Vereinbarung Start
Verboten BGSR Unterprogramm Verboten CP 2-39
Unterprogramm
Nummer
Ende
Verboten EDSR Verboten Verboten CP 2-40
Unterprogramm
wahlweise |EXIT Verboten Verboten CP Programmende |2-41
Ausfuhrung .
wahlweise |EXPG Programm Ausflihrung CcC Programm 2-42
Programm Nummer starten
Nummer
Task: wahiweise |ABPG | SIOPP Programm [ Stopp Programm | | Stopp anderes 1, 4,
Management 9
wahlweise | SSPG Pause Programm | Pause Programm cc Pause .46
Nummer Nummer Programm
Fortsetzung Fortsetzun Programm
wahlweise |RSPG Programm 9 CcC 9 2-48
Programm Nummer fortsetzen
Nummer
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Ausgang
Kategorie Bedingung | Befehl Operand 1 Operand 2 (aou’f’ég’t‘; Funktion Seite
1-2 erklart)
Variable 199,
wahlweise |PGET Achsennummer Positionsnummer CcC Position 2-51
zuweisen
wahlweise |PPUT Achsennummer Positionsnummer CP Variable 199’ 2-52
Wert zuweisen
wahlweise |PCLR Startpositions- Endpositionshummer | CP I?_osmonsdaten 2-53
nummer I6schen
wahlweise | PCPY Kop_le_r2|el Kop_le_rquelle cp Pos_ltlonsdaten 254
Positionsnummer | Positionsnummer kopieren
. . . Aktuelle
wahlweise | PRED ﬁchsenmuster Speicherziel Position cp Achsposition 255
esen Nummer
lesen
Aktuelle
wahlweise |[PRDQ Achsennummer Variablennummer CP Achsposition 2-56
lesen (1 Achse
direkt)
wahlweise |PTST Bestétigung Besye}tlgung cc Pq_’sltlonsdaten 257
Achsenmuster Positionsnummer prufen
Positions- Geschwindigkeit | Zuweisungsziel Geschwindig-
. wahlweise |PVEL o CP keitsdaten 2-58
operation [mm/s] Positionsnummer .
zuweisen
. Beschleunigung Zuweisungsziel Beschleuni-
wahlweise |PACC o CP gungsdaten 2-59
[G] Positionsnummer .
zuweisen
wahlweise |PDCL Verzégerung [G] Zuwgsungsmel CP Verzogerungs- 2-60
Positionsnummer daten zuweisen
Achsenmuster- Achsenmuster
wahlweise |PAXS Zuweisung Positionsnummer CP 2-61
X lesen
Variablennummer
wahlweise | PSIZ Grolenzuweisung cp Positionsdaten |, ¢,
Variablennummer prufen
Geschwindig-
wahlweise |GVEL Variablennummer | Positionshnummer CP keitsdaten 2-63
erfassen
Beschleuni-
wahlweise |[GACC Variablennummer | Positionshummer CP gungsdaten 2-64
erfassen
wahlweise |GDCL Variablennummer | Positionshummer CP Verzogerungs- 2-65
daten erfassen
Achs- wahlweise | VEL Geschwindigkeit Verboten cp G_eschwmdlgkelt 2.66
steuerungs- [mm/s] einstellen
vereinbarung —
. Geschwindigkeits- Geschwindig-
wahlweise |OVRD A Verboten CP keitskoeffizient |2-67
verhaltnis [%] :
einstellen
wahlweise |ACC Beschleunigung Verboten CP B_eschleunlgung 2-68
[G] einstellen
wahlweise |DCL Verzdgerung [G] | Verboten CP \/_erzogerung 2-69
einstellen
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Ausgang
Kategorie Bedingung | Befehl Operand 1 Operand 2 (aou’f’ég’t‘; Funktion Seite
1-2 erklart)
S-Kurven-
wahlweise |SCRV Verhéltnis [%] Verboten CP Bewegungsver- |2-70
héltnis einstellen
wahlweise |OFST Aphsenmuster Offsetwert [mm] CP Offset einstellen |2-71
einstellen
wahlweise |DEG Teilungswinkel Verboten CP T_enungswmkel 2-72
[deg] einstellen
wahlweise |BASE Referenzachsen- Verboten CP R_eferenzachse 2-73
nummer einstellen
wahlweise |GRP zulassiges Verboten CP G_ruppenachsen 2-74
Achsenmuster einstellen
Achse wird
wahlweise |HOLD Pausen-Eingang | (HOLD-Typ) CP voribergehend |2-75
angehalten
Restliche
wahlweise |CANC Abbruch-Eingang | (CANC-Typ) CP Bewegung 2-77
abbrechen
VLMX- Maximal-
wahlweise |VLMX Verboten Verboten CP Geschwindigkeit |2-79
angeben
Splineteilungs-
wahlweise |DIS Weg Verboten CP abstand 2-80
einstellen
PATH-
wahlweise |POTP 0 oder 1 Verboten CP Ausgangstyp 2-81
einstellen
Einstellung Weg,
wahlweise |PAPR Weg Geschwindigkeit CP Geschwindigkeit |2-83
PUSH-Befehl
Schnell-
wahlweise |QRTN 0 oder 1 Verboten CP Ruckkehrmodus |2-85
einstellen
Linear- . Operations- Antrieb [EIN
achsen- wahlweise |SVXX Achsenmuster Verboten PE AUS] 2-87
Steuerbefehl Ach :
wahlweise |HOME chsenmuster Verboten PE Nullpunktfahrt 2-88
Nullpunktfahren
wahlweise | MOVP Positionsnummer | Verboten PE Zu a}qgegebener 2-89
Position fahren
Zu angegebener
wahlweise | MOVL Positionsnummer | Verboten PE Position mit 2-90
Interpolation
fahren
wahlweise | MVPI Positionsnummer | Verboten PE 2u r_e_latlver 2-91
Position fahren
Zu relativer
wahlweise | MVLI Positionsnummer | Verboten PE Position m't 2-93
Interpolation
fahren
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Ausgang
Kategorie  |Bedingung |Befehl |Operand 1 Operand 2 (aou’f’ég’t‘; Funktion Seite
1-2 erklart)
wahlweise |PATH Startpositions- Endpositionsnummer | PE Entlang Bahn 2-95
nummer fahren
wahlweise |Jxwx | Achsoperations- |\ e/a Merker | PE Tippen [FN, FF, 15 g7
muster BN, BF]
wahlweise |STOP Achsenmuster Verboten CP Achse verzogern 2-99
und stoppen
wahlweise |PSPL Startpositions- Endpositionsnummer | PE Entlang Spline | 2-
nummer fahren 100
wahlweise |PUSH Zielpositions- Verboten PE Bewegung durch | 2-
nummer Schubbewegung | 101
. Zwischenpositions | Zwischenpositions Kreisbogeninter- | 2-
wahlweise | CIR2 Nr. 1 Nr. 2 PE polation 104
wahlweise |ARC2 Zwischenpositions- Endpositionsnummer | PE Kreisbogeninter- | 2-
nummer polation 106
. -, . o Dreidimensional
wahlweise |CIRS Zwischenpositions | Zwischenpositions PE auf Kreisbogen 2-
Nr. 1 Nr. 2 108
verfahren
. i, . . Dreidimensional
wahlweise | ARCS Zwischenpositions- | Zwischenpositions- PE auf Kreisbogen 2-
nummer nummer 110
verfahren
wahlweise |CHVL Achsenmuster Geschwindigkeit CP geschwmdlgkelt 2
andern 112
Entlang
Kreisbogen tber
. Endpositions- . . Spezifikation von | 2-
wahlweise |ARCD nummer Mittenwinkel [deg] PE Endposition und | 114
Mittenwinkel
verfahren
Entlang
Kreisbogen tber
wahlweise |ARCC Mittenpositions- Mittenwinkel [deg] PE Spe2|f|kat!qn von | 2-
nummer Mittenposition 116
und Mittenwinkel
verfahren
wahlweise | PBND Achsenmuster Weg cP Positionier- 2
bereich setzen 118
) - . . Kreisbogen-
wahiweise | CIR Zwischenpositions | Zwischenpositions PE bewegung (CIR2 2-
Nr. 1 Nr. 2 ; 120
wird empfohlen)
Kreisbogen-
. Zwischenpositions- - bewegung 2-
wahlweise |ARC nummer Endpositionsnummer | PE (ARC2 wird 122
empfohlen)
Siehe Seite 1-9 ,Palettierung zu Befehlen beziglich Kreishogenbewegung*
wahlweise |ARCH Positionsnummer | Positionsnummer PE Bogenbewegung §99
Vereinbarung o
wahlweise |ACHZ Achsennummer Verboten CP Bogenbewegung
184
Z-Achse
Dokument BA Tischroboter TT 1 D, Stand 07/06 1-6




Teil 4

BEFEHLE / LISTE VON BEFEHLSKODES DER SEL-SPRACHE

1T

Ausgang
Kategorie Bedingung | Befehl Operand 1 Operand 2 (aou’f’ég’t‘; Funktion Seite
1-2 erklart)
wahlweise |ATRG Positionsnummer | Positionsnummer CP K_relsbogen- 2
trigger einstellen | 185
Zusammen-
wahlweise | AEXT Positionsnummer | Verboten CP setzung Kreis- - 2-
bogenbewegung | 186
einstellen
Offset Z-Achse
wahlweise | OFAZ Offsetwert Verboten cpP bei Kreisbogen- | 2-
bewegung 187
einstellen
Vergleich [EQ, 2.
wahlweise | IFXX Vergleichsvariable |Vergleichswert CP NE, GT, GE, LT, 124
LE]
wahlweise |ISXX Spaltennummer Spaltennummer, CcP Zeichenfolgen 2
Literalzeichen vergleichen 126
Strukturelles Vereinbarung
IF des Ausfih-
Verboten ELSE Verboten Verboten CP rgngszu?ls, wenn | 2-
die Bedingung 128
des IF-Befehls
nicht zutrifft.
Vereinbarung 2-
Verboten EDIF Verboten Verboten CP Ende von IE 129
Schleife [EQ, o
wahlweise | DWXX Vergleichsvariable |Vergleichswert CP NE, GT, GE, LT, 130
LE]
. 2-
gt(r)ukturelles wahlweise |LEAV Verboten Verboten CcpP DO verlassen 131
wahlweise |ITER Verboten Verboten CP wiederhole DO iSZ
Verboten EDDO Verboten Verboten CP Ende von DO i33
Beginn von 5.
wahlweise |SLCT Verboten Verboten CP Mehrfach- 134
verzweigung
Verzweigungs- 2.
Verboten WHXX Vergleichsvariable | Vergleichswert CP wert [EQ, NE, 135
GT, GE, LT, LE]
Spaltennummer Verzweigungs- |,
Mehrfach- Verboten WSXX Spaltennummer Literalzeichen CP [ZEeg:hsréf]olge 137
verzweigung '
Vereinbarung
des Verzwei-
Verboten OTHE Verboten Verboten CP gungsz!els, 2-
wenn die 139
Bedingung nicht
zutrifft.
Vereinbarung 2-
Verboten EDSL Verboten Verboten CP Ende von SLCT | 140
System- wahlweise | AXST Variablennummer | Achsennummer CcP A(;hsstatus i41
informations- eriassen
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Ausgang
Kategorie Bedingung | Befehl Operand 1 Operand 2 (aou’f’ég’t‘; Funktion Seite
1-2 erklart)
erfassung wahlweise |PGST Variablennummer | Programmnummer CP Programmstatus | 2-
erfassen 142
wahlweise |SYST Variablennummer |Verboten CP Systemstatus 2
erfassen 143
. Warten auf Zone | 2-
wahlweise |WZNA Zonennummer Achsenmuster CP EIN, mit UND 144
. Warten auf Zone | 2-
wahlweise |WZNO Zonennummer Achsenmuster CP EIN, mit ODER | 148
Zone
. Warten auf Zone | 2-
wahlweise |WZFA Zonennummer Achsenmuster CP AUS, mit UND 146
. Warten auf Zone | 2-
wahlweise |WZFO Zonennummer Achsenmuster CP AUS, mit ODER | 150
wahlweise |OPEN Kanalnummer Verboten CcP Kanal 6ffnen §52
wahlweise |[CLOS Kanalnummer Verboten CP Kanal schlieRen i53
wahlweise |READ Kanalnummer Spaltennummer CcC Von Kanal lesen §54
Kommuni- READ-
kation TERTS X _ .
wahlweise |TMRD Z_eltglled Verboten CP Ub_erwachungs 2
einstellung zeitwert 156
einstellen
wahlweise |WRIT Kanalnummer Spaltennummer CP Ausgang zum 2
Kanal 158
wahlweise | SCHA Zeichencode Verboten CP Endezeichen 2
einstellen 159
Zeichen- wahlweise |SCPY Spaltennummer S_paltenn_ummer, CcC Zelghenfolge 2
folgen- Literalzeichen kopieren 160
operation _
. Spaltennummer, Zeichenfolgen 2-
wahlweise | SCMP Spaltennummer Literalzeichen EQ vergleichen 161
wahlweise |SGET Variablennummer S_paltenn_ummer, CP Zeichenfolge o
Literalzeichen erfassen 162
wahlweise |SPUT Spaltennummer Daten CP Z_elchenfolge 2
einstellen 163
Zeichenfolge 2.
wahlweise |STR Spaltennummer Daten CC umwandeln; 164
dezimal
Zeichenfolge o
wahlweise |STRH Spaltennummer Daten CcC umwandeln; 166
hexadezimal
Zeichenfolgen-
wahlweise |VAL Variablennummer S_paltenn_ummer, CcC daten . 2
Literalzeichen umwandeln; 168
dezimal
Zeichenfolgen-
wahlweise |VALH Variablennummer S_paltenn_ummer, CcC daten . C
Literalzeichen umwandeln; 169
hexadezimal
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Ausgang
Kategorie Bedingung | Befehl Operand 1 Operand 2 (aou’f’ég’t‘; Funktion Seite
1-2 erklart)
wahlweise |SLEN Zeichenfolgen- Verboten CP Lange einstellen 2
lange 170
Start Paletten-
Paletten- . ] 2-
bezogen wahlweise |BGPA Palettennummer | Verboten CP elnst.ellung 171
vereinbaren
Ende Paletten- 5.
Verboten EDPA Verboten Verboten CP einstellung 172
vereinbaren
wahlweise |PAPI  |Zahlwert Zahlwert cP Palettennr. 2
einstellen 173
wahlweise |PAPN Musternummer Verboten CP P.alettenmuster 2-
einstellen 174
wahlweise | PASE Achsennummer Achsennummer CP P_alettenachsen 2
einstellen 175
Paletten- 2.
wahlweise |PAPT Schrittweite Schrittweite CP schrittweite 176
einstellen
Paletten- 5.
wahlweise |PAST Positionsnummer | Verboten CP Referenzpunkt 177
einstellen
3 Palettenpunkte 2.
wahlweise |PAPS Positionsnummer | Verboten CcP zum Einlernen 178
einstellen
wahlweise |PSLI Offsetbetrag Zahlwert CP Z!ckzack 2-
einstellen 179
Palettierung in o
wahlweise |PCHZz (Achsennummer) |Verboten CP Z-Richtung 180
einstellen
Paletten- o
wahlweise |PTRG Positionsnummer | Positionsnummer CP Kreisbogen- 181
trigger einstellen
Paletten- 5.
wahlweise |PEXT Positionsnummer | Verboten CP kombination 182
einstellen
Offsetwert der 2.
wahlweise |OFPZ Offsetbetrag Verboten CP Paletten-z- 183
Achse einstellen
Vereinbarung 5.
wahlweise |ACHZ Achsennummer Verboten CP Bogenbewegung
184
Z-Achse
wahlweise |ATRG Positionsnummer | Positionsnummer CP B_ogentngger 2
einstellen 185
Zusammen-
wahlweise |AEXT Positionsnummer | Verboten CP setzung Kreis- 2-
bogenbewegung | 186
einstellen
Offset Z-Achse
wahlweise |OFAZ Offsetbetrag Verboten CP bei Kreisbogen- | 2-
bewegung 187
einstellen
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Ausgang
Kategorie Bedingung | Befehl Operand 1 Operand 2 (aou’f’ég’t‘; Funktion Seite
1-2 erklart)
Paletten- o
wahlweise |PTNG Palettennummer Variablennummer CP Positionsnum- 188
mer erfassen
Paletten-
wahlweise |PINC Palettennummer | Verboten CcC Positions- 2
nummer um 1 188
erhdhen
Paletten-
wahlweise |PDEC Palettennummer Verboten CcC Positions- 2
nummer um 1 190
verringern
Paletten-
wahlweise |PSET Palettennummer | Daten cC Positions-, 2
nummer direkt 191
einstellen
wahlweise |PARG Palettennummer Achsennummer CP Palettenwinkel 2
erfassen 192
Paletten- o
wahlweise |PAPG Palettennummer Positionsnummer CP Berechnungs- 192
daten erfassen
Uber PTP zu 9.
wahlweise |PMVP Palettennummer Positionsnummer PE Palettenpunkten 194
verfahren
Uber
wahlweise |PMVL Palettennummer Positionsnummer PE Interpolation zu | 2-
Palettenpunkten |195
verfahren
Bogenbewegung o
wahlweise |PACH Palettennummer Positionsnummer PE an den Paletten- 196
punkten
wahlweise |ARCH Positionsnummer | Positionsnummer PE Bogenbewegung i99
Erweiterungsbedingungen LD (LOAD), A (AND), O (OR), AB (AND BLOCK) und OB (OR
BLOCK) werden unterstutzt.
wahlweise |CHPR |0 oder 1 Verboten CP Taskebene 2
wechseln 201
Verarbeitung
angeben, die bei
Aufbau von fehlender o
Pseudo- Verboten TPCD 0 oder 1 Verboten CP Eingangs-
. ? 202
Kontaktplane bedingung
n durchgefihrt
In AWL werden soll
Verboten TSLP Zeit Verboten CP Taskruhe 203
wahlweise |OUTR Ausgang, Verboten CP A_usgangsrelals 5-2
Merkernummer fur Kontaktplan
. Lokale Lo Zeitgliedrelais fur
wahlweise | TIMR Merkernummer Zeitgliedeinstellung |CP Kontaktplan 5-2
Tabelle 1-1 Liste von Befehlskodes der SEL-Sprache, sortiert nach Funktion
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1.2 Liste der Befehle, alphabetisch sortiert

Operationstyp im Ausgangsfeld:

» CC: Befehl wurde erfolgreich ausgefihrt,

* ZR: Operationsergebnis ist Null, PE: Operation ist abgeschlossen,
« CP: Befehlsteil angenommen, TU: Zeit abgelaufen

» EQ: Operand 1 = Operand 2, NE: Operand 1 = Operand 2,

e GT: Operand 1 > Operand 2, GE: Operand 1 > Operand 2,

« LT: Operand 1 < Operand 2, LE: Operand 1 < Operand 2

Ausgang
Befehl Seite |Bedingung |Operation1 Operation2 (S%;int.éTypauf Funktion
1-11 erklért)
A
ABPG 244 | wahlweise Stopp Programm Stopp Programm cc Stopp anderes
Nummer Nummer Programm
ACC 2-68 |wahlweise |Beschleunigung Verboten CP B.eschleunlgung
einstellen
Vereinbarung
ACHz 2-184 |wahlweise |Achsennummer Verboten CP Bogenbewegung
Z-Achse
ADD 2.4 wahlweise Variable erster Variable zweiter 7R Addieren
Summand Summand
Zusammensetzung
AEXT 2-186 |wahlweise |Positionsnummer Verboten CP Kreisbogenbewegung
einstellen
AND 2-14 |wahlweise |Variable UND-Operand |Operand ZR UND
ARC 2-122 |wahlweise Zwischenpositions- Endpositionsnummer | PE Bogen fahren
nummer
ARC2 2-106 |wahlweise Zwischenpositions- Endpositionsnummer | PE Bogen fahren2
nummer
Entlang Kreisbogen
ARCC 2-116 |wahlweise | Mittenpositionsnummer | Mittenwinkel PE uper Spez_n_‘lkatlon von
Mittenposition und
Mittenwinkel verfahren
Entlang Kreisbogen
ARCD 2-114 |wahlweise | Endpositionshnummer Mittenwinkel PE Uber Sp.e'2|f|kat|on von
Endposition und
Mittenwinkel verfahren
ARCH 2-199 |wahlweise |Positionsnummer Positionsnummer PE Bogenbewegung
ARCS 2110 | wahlweise Zwischenpositionshnumm | Zwischenpositionsnu PE Dre_ldlmen3|onal auf
er mmer Kreisbogen verfahren
ATN 2-12  |wahlweise Variable mvertllerte Operand ZR Arkustangens
Tangenszuweisung
ATRG 2-185 |wahlweise |Positionsnummer Positionsnummer CP K_relsbogentrlgger
einstellen
AXST 2-141 |wahlweise |Variablennummer Achsennummer CP Achsstatus erfassen
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Ausgang
Befehl Seite |Bedingung |Operation1 Operation2 (S%'i’t;Typ auf | Fynktion
1-11 erkléart)
BASE 2-73 |wahlweise |Referenzachsennummer |Verboten CP R_eferenzachse
einstellen
Start Paletten-
BGPA 2-171 |wahlweise |Palettennummer Verboten CP einstellung
vereinbaren
BGSR 2-39 |Verboten Vereinbarung Verboten CP Start Unterprogramm
Unterprogramm Nummer
BTPF 2-24 |wahlweise |Ausgang, Merker Zeitgliedeinstellung CP Impuls Ausgang AUS
BTPN 2-22  |wahlweise |Ausgang, Merker Zeitgliedeinstellung CP Ausgabe EIN-Impuls
i . (Endeausgang, Ausgang, Merker [ON,
BTXX 2-21 |wahlweise | Startausgang, Merker Merker) CP OF, NT]
CANC 2-77 |wahlweise |Abbruch-Eingang (CANC-Typ) CP Restliche Bewegung
abbrechen
CHPR 2-201 |wahlweise |0 oder 1 Verboten CP Taskebene wechseln
CHVL 2-112 |wahlweise |Achsenmuster Geschwindigkeit CP gr:edsgrk;]wmdlgkelt
CIR 2-120 |wahlweise |Zwischenposition Nr. 1 §W|schenposmon Nr. PE Kreis fahren
CIR2 2-104 |wahlweise |Zwischenposition Nr. 1 §W|schenposmon Nr. PE Kreis fahren 2
CIRS 2-108 |wahlweise |Zwischenposition Nr. 1 Zwischenposition Nr. PE Dre}dlmen5|onal auf
2 Kreis verfahren
CLOS 2-153 |wahlweise |Kanalnummer Verboten CP Kanal schlief3en
CLR 2-3 wahlweise | Variable Léschbeginn Variable Léschende |ZR Variable |6schen
COos 2-10 |wahlweise Varl_able . Operand ZR Kosinus
Kosinuszuweisung
CPXX 2-17 |wahlweise |Vergleichsvariable Vergleichswert Vergleich
DCL 2-69 |wahlweise |Verzégerung Verboten CP V_erzogerung
einstellen
DEG 2-72 |wahlweise |Teilungswinkel Verboten CP T_ellungswmkel
einstellen
DIS 2-80 |wahlweise |Weg Verboten CP S.pllnetellungsabstand
einstellen
DIV 2-7 wahlweise | Variable Dividend Divisor ZR Dividieren
DWXX 2-130 |wahlweise |Vergleichsvariable Vergleichswert CP Schieife [EQ, NE, GT,
GE, LT, LE]
EDDO 2-133 |Verboten Verboten Verboten CP Ende von DO
EDIF 2-129 |Verboten  |Verboten Verboten cP Vereinbarung Ende

von IF
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Ausgang
Befehl Seite |Bedingung |Operation1 Operation2 (S(g'i’t;Typa”f Funktion
1-11 erkléart)
Ende Paletten-
EDPA 2-172 |Verboten Verboten Verboten CP einstellung
vereinbaren
EDSL 2-140 |Verboten Verboten Verboten CP Vereinbarung Ende
von SLCT
EDSR 2-40 |Verboten Verboten Verboten CP Ende Unterprogramm
Vereinbarung des
Ausfuhrungsziels,
ELSE 2-128 |Verboten Verboten Verboten CP wenn die Bedingung
des IF-Befehls nicht
zutrifft.
EOR 216 |wahlweise | Y2riable Exklusiv-ODER- Operand ZR Exklusiv-ODER
Operand
EXIT 2-41 |wahlweise |Verboten Verboten CP Programmende
EXPG 2-42  |wahlweise Ausfiihrung Programm | Ausfuhrung CcC Programm starten
Nummer Programm Nummer
EXSR 2-38 |wahlweise Ausftihrung Verboten CP Unte__rprogramm
Unterprogramm Nummer ausflihren
F
IN(B)/OUT(B) -
FMIO 2-32 |wahlweise |Formattyp Verboten CP Befehlsformat
einstellen
G
GACC 2-64 |wahlweise |Variablennummer Positionsnummer CP Beschleunigungsdaten
erfassen
GDCL 2-65 |wahlweise |Variablennummer Positionsnummer CP Verzogerungsdaten
erfassen
GOTO 2-36 |wahlweise Markleru_ngsnummer Verboten CP Sprung
Sprungziel
GRP 2-74 |wahlweise zulassiges Verboten CP G_ruppenachsen
Achsenmuster einstellen
GTTM 2-20 |wahlweise |Variable Zeitzuweisung |Verboten CP Zeit erfassen
GVEL 2-63 |wahlweise |Variablennummer Positionsnummer CP Geschwindigkeits-
daten erfassen
Achse wird
HOLD 2-75 |wahlweise |Pausen-Eingang (HOLD-Typ) CP voribergehend
angehalten
HOME 2-88 |wahlweise Achsenmuster Verboten PE Nullpunktfahrt
Nullpunktfahren
|
. . . . Vergleich [EQ, NE,
IFXX 2-124 |wahlweise | Vergleichsvariable Vergleichswert CP GT, GE, LT, LE]
INB 2-29 |wahlweise |E/A lesen, Merker Umwandlungsstellen |CC BCD-Eingang

(max. 8 Stellen)
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Ausgang
Befehl Seite |Bedingung |Operation1 Operation2 (S%'i’t;Typa”f Funktion
1-11 erkléart)
IN 2-27 |wahlweise |E/A lesen, Merker Ende-E/A, Merker CcC Blnarelngang
(max. 32 Bit)
ISXX 2-126 |wahlweise |Spaltennummer S_paltenn_ummer, CP Zelche_nfolgen
Literalzeichen vergleichen
ITER 2-132 |wahlweise |Verboten Verboten CP wiederhole DO
J
IXWX 2-97 |wahlweise |Achsoperationsmuster Start E/A, Merker PE l"llr:)]pen [FN, FF, BN,
L
LEAV 2-131 |wahlweise |Verboten Verboten CP DO verlassen
LET 2-1 wahlweise | Zuweisungsvariable Zugewiesener Wert ZR zuweisen
M
MOD 2-8 wahlweise | Variable Restzuweisung | Divisor ZR Rest berechnen
Zu angegebener
MOVL 2-90 |wahlweise |Positionsnummer Verboten PE Position mit
Interpolation fahren
MOVP 2-89 |wahlweise |Positionsnummer Verboten PE Zu a_lr]gegebener
Position fahren
MULT 2-6 wahlweise | Variable Multiplikand Multiplikator ZR Multiplizieren
Zu relativer Position
MVLI 2-93 |wahlweise |Positionsnummer Verboten PE mit Interpolation
fahren
MVPI 2-91 |wahlweise |Positionsnummer Verboten PE é%:‘g;atlver Position
(0]
Offset Z-Achse bei
OFAZ 2-187 |wahlweise |Offsetbetrag Verboten CP Kreisbogenbewegung
einstellen
Offsetwert der
OFPz 2-183 |wahlweise | Offsetbetrag Verboten CP Paletten-Z-Achse
einstellen
OFST 2-71 |wahlweise |Achsenmuster einstellen | Offsetwert CP Offset einstellen
OPEN 2-152 |wahlweise |Kanalnummer Verboten CP Kanal 6ffnen
OR 2-15 |wahlweise |Variable ODER-Operand | Operand ZR ODER
Vereinbarung des
OTHE 2-139 | Verboten Verboten Verboten CP Verzwe_lgungs_mels,
wenn die Bedingung
nicht zutrifft.
ouT 2-30 |wahlweise Ausgang schreiben, Ende-E/A, Merker cc Blnarausgqng
Merker (max. 32 Bits)
ouTB 2-31 |wahlweise Ausgang schreiben, Umwandlungsstellen |CC BCD-Ausgang
Merker (max. 8 Stellen)
OUTR 5-2 wahlweise Ausgang, Verboten CP Ausgangsrelais fur
Merkernummer Kontaktplan
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Ausgang
Befehl Seite |Bedingung |Operation1 Operation2 (S%'i’t;Typa”f Funktion
1-11 erkléart)
OVRD 2-67 |wahlweise Geschwindigkeits- Verboten CP Geschwindigkeits-
verhéaltnis verhéltnis einstellen
P
PACC 2-59 |wahlweise |Beschleunigung Zuvygsungsmel CP Beschleunlgungsdaten
Positionsnummer zuweisen
PACH 2-196 |wahlweise | Palettennummer Positionsnummer PE Bogenbewegung an
den Palettenpunkten
Paletten-
PAPG 2-192 |wahlweise |Palettennummer Positionsnummer CP Berechnungsdaten
erfassen
PAPI 2173 |wahlweise | Zahiwert Zahiwert cP Palettennummer
einstellen
PAPN 2-174 |wahlweise | Musternummer Verboten CP P_alettenmuster
einstellen
Einstellung Weg,
PAPR 2-83 |wahlweise |Weg Verboten CP Geschwindigkeit
PUSH-Befehl
PAPS 2-178 |wahlweise |Positionsnummer Verboten CP 3'Palettenp_unkte zum
Einlernen einstellen
PAPT 2-176 |wahlweise | Schrittweite Schrittweite CP P_alettenschrlttwelte
einstellen
PARG 2-192 |wahlweise |Palettennummer Achsennummer CP Palettenwinkel
erfassen
PASE 2-175 |wahlweise |Achsennummer Achsennummer CP P_alettenachsen
einstellen
Paletten-
PAST 2-177 |wahlweise |Positionsnummer Verboten CP Referenzpunkt
einstellen
PATH 2-95 |wahlweise | Startpositionsnummer Endpositionsnummer | PE Entlang Bahn fahren
Achsenmuster-
PAXS 2-61 |wahlweise |Zuweisung Positionsnummer CP Achsenmuster lesen
Variablennummer
PBND 2-118 |wahlweise |Achsenmuster Weg CP Positionierbereich
setzen
PCHz 2-180 |wahlweise |(Achsennummer) Verboten CP Palgttlerung n
Z-Richtung einstellen
PCLR 2-53 |wahlweise | Startpositionsnummer Endpositionshummer |CP IFf’jc;ilrt]lgr?sdaten
PCPY 254 | wahlweise Kop_le_r2|el Kop_le_rquelle cp Pos_ltlonsdaten
Positionsnummer Positionsnummer kopieren
PDCL 2-60 |wahlweise |Verzdgerung Zuvygsungsmel CP Verzqgerungsdaten
Positionsnummer zuweisen
Paletten-
PDEC 2-190 |wahlweise |Palettennummer Verboten cc Positionsnummer um
1 verringern
PEXT 2-182 |wahlweise |Positionsnummer Verboten CP Palettenkombination

einstellen
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Ausgang
Befehl Seite |Bedingung |Operation1 Operation2 (S%'i’t;Typa”f Funktion
1-11 erkléart)

PGET 2-51 |wahlweise |Achsennummer Positionsnummer CcC Varla_ble 199, Position
zuweisen

PGST 2-142 |wahlweise |Variablennummer Programmnummer CP Programmstatus
erfassen
Paletten-

PINC 2-188 |wahlweise |Palettennummer Verboten cC Positionsnummer um
1 erhthen
Uber Interpolation zu

PMVL 2-195 |wahlweise |Palettennummer Positionsnummer PE Palettenpunkten
verfahren
Uber PTP zu

PMVP 2-194 |wahlweise | Palettennummer Positionsnummer PE Palettenpunkten
verfahren

POTP  |2-81 |wahiweise |0 oder 1 Verboten cp PATH-Ausgangstyp
einstellen

PPUT 2-52  |wahlweise | Achsennummer Positionsnummer CP Vana_ble 199, Wert
zuweisen

PRDQ 2-56 |wahlweise |Achsennummer Variablennummer CP AktueIIeAchspo§|t|on
lesen (1 Achse direkt)

PRED 255 |wahlweise | Achsenmuster lesen Speicherziel Position cp Aktuelle Achsposition

Nummer lesen

Paletten-

PSET 2-191 |wahlweise |Palettennummer Daten CcC Positionsnummer
direkt einstellen

PSIz 2-62 |wahlweise Gro_Benzuwelsung CP Positionsdaten prufen

Variablennummer

PSLI 2-179 |wahlweise | Offsetbetrag Zahlwert CP Zickzack einstellen

PSPL 2-100 |wahlweise | Startpositionsnummer Endpositionshummer | PE Entlang Spline fahren
Paletten-

PTNG 2-188 |wahlweise |Palettennummer Variablennummer CP Positionsnummer
erfassen
Paletten-

PTRG 2-181 |wahlweise |Positionsnummer Positionsnummer CP Kreisbogentrigger
einstellen

PTST 2-57 |wahlweise Bestatigung Bes_ta_ltlgung CP Positionsdaten prufen

Achsenmuster Positionsnummer

PUSH 2-101 |wahlweise | Zielpositionsnummer Verboten PE Bewegung durch

Schubbewegung
) ] Geschwindigkeits-
PVEL 2-58 |wahlweise |Geschwindigkeit guw_e_lsungsmel CP daten zuweisen
ositionsnummer

Q
Schnell-

QRTN 2-85 |wahlweise |0 oder1 Verboten CP Ruckkehrmodus
einstellen

R

READ ‘2-154 ‘Wahlweise Kanalnummer Spaltennummer ‘CC ‘Von Kanal lesen
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1T

Ausgang
Befehl Seite |Bedingung |Operation1 Operation2 (S%'i’t;Typa”f Funktion
1-11 erkléart)
RSPG 2-48 |wahlweise Fortsetzung Programm | Fortsetzung cC Programm fortsetzen
Nummer Programm Nummer
S
SCHA 2-159 |wahlweise |Zeichencode Verboten CP E.ndezelchen
einstellen
SCMP 2-161 |wahlweise |Spaltennummer S_paltenn_ummer, EQ Zelche_nfolgen
Literalzeichen vergleichen
SCPY 2-160 |wahlweise |Spaltennummer S_paltenn_ummer, CcC Zeichenfolge kopieren
Literalzeichen
SCRV 2-70 |wahlweise |Verhaltnis Verboten CP S-Kurven-Bewegungs-
verhaltnis einstellen
SGET 2-162 |wahlweise | Variablennummer S_paltenn_ummer, CP Zeichenfolge erfassen
Literalzeichen
SIN 2-9 wahlweise |Variable Sinuszuweisung | Operand ZR Sinus
SLCT 2-134 |wahlweise |Verboten Verboten CP Beginn von .
Mehrfachverzweigung
SLEN 2-170 |wahlweise |Zeichenfolgenlange Verboten CP Lange einstellen
SPUT 2-163 |wahlweise |Spaltennummer Daten CP Z_elchenfolge
einstellen
SQR 2-13 |wahlweise Variable . Operand ZR Wurzel
Wurzelzuweisung
SSPG 2-46 |wahlweise Pause Programm Pause Programm CC Pause Programm
Nummer Nummer
STOP 2-99 |wahlweise |Achsenmuster Verboten CP Achse verzogem und
stoppen
STR 2-164 |wahlweise | Spaltennummer Daten CcC Zelchenfolgg .
umwandeln; dezimal
Zeichenfolge
STRH 2-166 |wahlweise |Spaltennummer Daten CcC umwandeln;
hexadezimal
SUB 2-5 wahlweise |Variable Minuend Subtrahend ZR Subtrahieren
SVXX 287 |wahlweise |OPerations- Verboten PE Antrieb [EIN  AUS]
Achsenmuster
SYST 2-143 |wahlweise |Variablennummer Verboten CP Systemstatus
erfassen
T
Vereinbarungs- Sprungziel
TAG 2-37 | Verboten . Verboten CP .
Markierungsnummer vereinbaren
TAN 2-11  |wahlweise Variable . Operand ZR Tangens
Tangenszuweisung
TIMC 2-19 |wahlweise |Programmnummer Verboten CP Warten aufheben
TIMR 5-2 wahlweise |Lokale Merkernummer | Zeitgliedeinstellung CP Zeitgliedrelais fur
Kontaktplan
TIMW 2-18 |wahlweise |Wartezeit Verboten TU Warten
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BEFEHLE / LISTE VON BEFEHLSKODES DER SEL-SPRACHE

1T

Ausgang
Befehl Seite |Bedingung |Operation1 Operation2 (S%'i’t;Typ auf | Fynktion
1-11 erkléart)
READ-
TMRD 2-156 |wahlweise |Zeitgliedeinstellung Verboten CP Uberwachungs-
zeitwert einstellen
Verarbeitung
angeben, die bei
TPCD 2-202 |Verboten 0 oder 1 Verboten CP fehlender Eingangs-
bedingung durch-
gefiihrt werden soll
TRAN 2-2 wahlweise |Variable kopiere Ziel \Q/igﬁgle kopiere ZR Kopieren
TSLP 2-203 | Verboten Zeit Verboten CP Taskruhe
Vv
VAL 2-168 |wahlweise |Variablennummer S_paltenqummer, cC Zewhenfolggnda_ten
Literalzeichen umwandeln; dezimal
Spaltennummer Zeichenfolgendaten
VALH 2-169 |[wahlweise |Variablennummer P . ! CcC umwandeln;
Literalzeichen )
hexadezimal
VEL 2-66 |wahlweise |Geschwindigkeit Verboten CP QeschW|nd|gke|t
einstellen
VLMX-Maximal-
VLMX 2-79 |wahlweise |Verboten Verboten CP Geschwindigkeit
angeben
W
Verzweigungswert
WHXX 2-135 | Verboten Vergleichsvariable Vergleichswert CP [EQ, NE, GT, GE, LT,
LE]
WRIT 2-158 |wahlweise |Kanalnummer Spaltennummer CcC Ausgang zum Kanal
) Spaltennummer, Verzweigungs-
WSXX 2-137 | Verboten Spaltennummer Literalzeichen CP Zeichenfolge [EQ, NE]
. . Warten auf E/A,
WTXX 2-24 wahlweise | E/A, Merker Wartezeit TU Merker [EIN, AUS]
WZFA 2-146 |wahlweise |Zonennummer Achsenmuster CP Warten auf Zone AUS,
mit UND
WZFO 2-150 |wahlweise |Zonennummer Achsenmuster CP Warten auf Zone AUS,
mit ODER
WZNA 2-144 |wahlweise |Zonennummer Achsenmuster CP Warten auf Zone EIN,
mit UND
WZNO 2-148 |wahlweise |Zonennummer Achsenmuster CP Warten auf Zone EIN,

mit ODER

Tabelle 1-2 Liste von Befehlskodes der SEL-Sprache, alphabetisch sortiert
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2 Erlauterung der Befehle
2.1 Befehle
2.1.1 Variablenzuweisung

LET (Zuweisen)

TRAN (Kopieren)

. . Variablen-
wahlweise wahlweise LET Daten ZR
nummer
Tabelle 2-1 LET (Zuweisen)
Funktion: Weist der im Operand 1 angegebene Variablen den in Operand 2 angegebenen Wert zu.

Der Ausgang wird durchgeschaltet, wenn der in Operand 1 angegebenen Variablen 0
zugewiesen wird.

Beispiel 1: LET 1 10 Weise der Variablen 1 den Wert 10 zu.
Beispiel 2: LET 1 2 Weise der Variablen 1 den Wert 2 zu.

LET 3 10 Weise der Variablen 3 den Wert 10 zu.

LET *1 *3 Weise der Variablen des Inhalts von Variable 1

(Variable 2) den Inhalt von Variable 3 (10) zu.
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TRAN (Kopieren)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1| Operand 2 Merker)

wahlweise wahlweise TRAN Variablen- - Variablen- |,
nummer nummer

Tabelle 2-2 TRAN (Kopieren)

Funktion:

angegebenen Variablen zu.
Der Ausgang wird durchgeschaltet, wenn der in Operand 1 angegebenen Variablen 0
zugewiesen wird.

Beispiel 1:

Beispiel 2:

Die Variablen andern sich wie folgt:

Weist der in Operand 1 angegebenen Variablen den Inhalt der in Operand 2

Weise der Variablen 1 den Inhalt von Variable 2

Ein LET-Befehl mit der gleichen Wirkung wie die
vorstehende Operation.

Weise der Variablen 1 den Wert 2 zu.

Weise der Variablen 2 den Wert 3 zu.

Weise der Variablen 3 den Wert 4 zu.
Weise der Variablen 4 den Wert 10 zu.

Weise der Variablen des Inhalts von Variable 1

(Variable 2) den Inhalt von Variable 3 (d.h.

Variable 4, oder 10) zu.

TRAN 1 2
ZU.

LET 1 *2

LET 1

LET 2

LET 3

LET 4 10

TRAN *1 *3
4 2 4
10 | > 2 10 | 4 10

Tabelle 2-3 Veranderung der Variablen

Dokument BA Tischroboter TT 1 D, Stand 07/06

2-2



Teil 4 TT
BEFEHLE / ERLAUTERUNG DER BEFEHLE

CLR (Variable l6schen

) ) Variablen- |Variablen-
wahlweise wahlweise CLR /R
nummer nummer

Tabelle 2-4 CLR (Variable 16schen)

Funktion: Loscht die Variablen ab der in Operand 1 angegebenen Variablen bis einschlie3lich der in
Operand 2 angegebenen Variablen.
Die Inhalte der geléschten Variablen werden 0.
Der Ausgang wird durchgeschaltet, wenn der in Operand 1 angegebenen Variablen 0
zugewiesen wird.

Beispiel 1: CLR 1 5 Lésche Variablen 1 bis 5.
Beispiel 2: LET 1 10 Weise der Variablen 1 den Wert 10 zu.
LET 2 20 Weise der Variablen 2 den Wert 20 zu.
CLR *1 *2 Losche die Variablen ab dem Inhalt von Variable 1

(Variable 10) bis einschlie3lich dem Inhalt von
Variable 2 (Variable 20).
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1T

2.1.2 Arithmetische Operationen

ADD (Addieren)

wahlweise wahlweise ADD Variablen- |0, ZR
nummer
Tabelle 2-5 ADD (Addieren)
Funktion: Addiert den Inhalt der in Operand 1 angegebenen Variablen zu dem in Operand 2

angegebenen Wert und weise das Ergebnis der in Operand 1 angegebenen

Variablen zu.

Der Ausgang wird durchgeschaltet, wenn das Operationsergebnis 0 wird.

Beispiel 1: LET 1 3
ADD 1
Beispiel 2: LET 1
LET
LET 3
ADD *1 *3

Weise der Variablen 1 den Wert 3 zu.
Addiere 2 zu dem Inhalt von Variable 1 (3).
5 (3+2=5) wird in Variable 1 gespeichert.

Weise der Variablen 1 den Wert 2 zu.
Weise der Variablen 2 den Wert 3 zu.
Weise der Variablen 3 den Wert 2 zu.

Addiere den Inhalt von Variable 3 (2) zum Inhalt
von Variable 1 (Variable 2).

5 (3+2=5) wird in Variable 2 gespeichert.
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SUB (Subtrahieren

Variablen-

wahlweise wahlweise SUB Daten ZR
nummer
Tabelle 2-6 SUB (Subtrahieren)
Funktion: Subtrahiert den in Operand 2 angegebenen Wert vom Inhalt der in Operand 1

angegebenen Variablen und weist das Ergebnis der in Operand 1 angegebenen

Variablen zu.

Der Ausgang wird durchgeschaltet, wenn das Operationsergebnis O wird.

Beispiel 1: LET 1
SUB 1
Beispiel 2: LET
LET 2 3
LET
SUB *1 *3

Weise der Variablen 1 den Wert 3 zu.
Subtrahiere 2 vom Inhalt von Variable 1 (3).
1 (3-2=1) wird in Variable 1 gespeichert.

Weise der Variablen 1 den Wert 2 zu.
Weise der Variablen 2 den Wert 3 zu.
Weise der Variablen 3 den Wert 2 zu.

Subtrahiere den Inhalt von Variable 3 (2) vom
Inhalt von Variable 1 (Variable 2).

1 (3-2=1) wird in Variable 2 gespeichert.
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MULT (Multiplizieren)

: . Variablen-
wahlweise wahlweise MULT ariable Daten ZR
nummer
Tabelle 2-7 MULT (Multiplizieren)
Funktion: Multipliziert den Inhalt der in Operand 1 angegebenen Variablen mit dem in Operand 2

angegebenen Wert und weist das Ergebnis der in Operand 1 angegebenen Variablen zu.
Der Ausgang wird durchgeschaltet, wenn das Operationsergebnis 0 wird.

Beispiel 1: LET 1 3
MULT 1
Beispiel 2: LET 1
LET
LET 3
MULT *1 *3

Weise der Variablen 1 den Wert 3 zu.
Multipliziere den Inhalt von Variable 1 (3) mit 2.
6 (3x2=6) wird in Variable 1 gespeichert.

Weise der Variablen 1 den Wert 2 zu.
Weise der Variablen 2 den Wert 3 zu.
Weise der Variablen 3 den Wert 2 zu.

Multipliziere den Inhalt von Variable 1 (Variable 2)
mit dem Inhalt von Variable 3 (2).

6 (3x2=6) wird in Variable 2 gespeichert.
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DIV (Dividiere)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,
O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operznell | Cperne 2 Merker)
: . Variablen-
wahlweise wahlweise DIV Daten ZR
nummer

Tabelle 2-8 DIV (Dividiere)

Funktion: Dividiert den Inhalt der in Operand 1 angegebenen Variablen durch den in Operand 2
angegebenen Wert und weist das Ergebnis der in Operand 1 angegebenen Variablen zu.
Der Ausgang wird durchgeschaltet, wenn das Operationsergebnis 0 wird.
Hinweis: Ist die in Operand 1 angegebene Variable eine ganzzahlige Variable, werden alle
Dezimalstellen gerundet.
Beispiel 1: LET 1 Weise der Variablen 1 den Wert 6 zu.
DIV 1 Dividiere den Inhalt von Variable 1 (6) durch 2.
3 (6+-2=3) wird in Variable 1 gespeichert.
Beispiel 2: LET 1 Weise der Variablen 1 den Wert 2 zu.
LET Weise der Variablen 2 den Wert 6 zu.
LET 3 Weise der Variablen 3 den Wert 2 zu.
DIV *1 *3 Dividiere den Inhalt von Variable 1 (Variable 2) mit

dem Inhalt von Variable 3 (2).

3 (6+2=3) wird in Variable 2 gespeichert.
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MOD (Rest der Division)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,
O, AB, OB) Merker) Vereinbarung CperEmef | OpErEnt 2 Merker)
: : Variablen-
wahlweise wahlweise MOD Daten ZR
nummer

Tabelle 2-9 MOD (Rest der Division)

Funktion: Weist der im Operand 1 angegebenen Variablen den Rest aus der Division des Inhalts
der in Operand 1 angegebenen Variablen durch den in Operand 2 angegebenen Wert zu.
Der Ausgang wird durchgeschaltet, wenn das Operationsergebnis 0 wird.
Hinweis: Ein MOD-Befehl wird mit ganzzahligen Variablen verwendet.
Beispiel 1: LET 1 7 Weise der Variablen 1 den Wert 7 zu.
MOD 1 3 Ermittle den Rest aus der Division des Inhalts von
Variable 1 (7) durch 3.
1 (7+3=2 mit einem Rest von 1) wird der Variablen 1
zugewiesen.
Beispiel 2: LET 1 2 Weise der Variablen 1 den Wert 2 zu.
LET 2 Weise der Variablen 2 den Wert 7 zu.
LET Weise der Variablen 3 den Wert 3 zu.
MOD *1 *3 Ermittle den Rest aus der Division des Inhalts von

Variable 1 (Variable 2) durch den Inhalt von Variable
3 (3).

1 (7+3=2 mit einem Rest von 1) wird der Variablen 2
zugewiesen.
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2.1.3 Funktionsoperationen

SIN (Sinusoperation)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
O, AB, OB) Merker) Vereinbarung CperEmef | OpErEn 2 Merker)
: . Variablen-
wahlweise wahlweise SIN Daten ZR
nummer

Tabelle 2-10 SIN (Sinusoperation)

Funktion:  Weist der in Operand 1 angegebenen Variablen den Sinuswert des in Operand 2
angegebenen Werts zu.

Der Ausgang wird durchgeschaltet, wenn das Operationsergebnis 0 wird.

Der Wert in Operand 1 muss eine reelle Zahl in einem Bereich zwischen 100 und 199, 1100
und 1199, 300 und 399 oder 1300 und 1399 sein.

Der Wert in Operand 2 wird im Bogenmal3 angegeben.

Hinweis 1: |BogenmaR = Winkel x «t + 180

Beispiel 1: SIN 100 0.523599  Weise der Variablen 100 den Sinus von 0.523599
(0.5) zu.
Beispiel 2: LET 1 100 Weise der Variablen 1 den Wert 100 zu.
LET 101 30 30 x & + 180 (BogenmaR)
MULT 101 3-141592] (30° wird ins Bogenmaf} umgewandelt und der
DIV 101 180 Variablen 101 zugewiesen)
SIN *1 *101 Weise den Sinus des Inhalts von Variable 101 (0.5)

dem Inhalt von Variable 1 (Variable 100) zu.
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COS (Kosinusoperation)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,
O, AB, OB) Merker) Vereinbarung CperEmef | OpErEnt 2 Merker)
: : Variablen-
wahlweise wahlweise COS Daten ZR
nummer

Tabelle 2-11 COS (Kosinusoperation)

Funktion:

Weist der in Operand 1 angegebenen Variablen den Kosinuswert des in Operand 2
angegebenen Werts zu.

Der Ausgang wird durchgeschaltet, wenn das Operationsergebnis 0 wird.
Der Wert in Operand 1 muss eine reelle Zahl in einem Bereich zwischen 100 und 199, 1100
und 1199, 300 und 399 oder 1300 und 1399 sein.

Der Wert in Operand 2 wird im Bogenmald angegeben.

Hinweis1:

Bogenmald = Winkel x &t + 180

Beispiel 1:

Beispiel 2:

COoSs 100

LET 1
LET 101
MULT 101
DIV 101
COS *1

1.047197

(0.5) zu.

100

60
3.141592]

180
*101

Weise der Variablen 1 den Wert 100 zu.
60 x © + 180 (Bogenmal?)

(60 ° wird ins Bogenmall umgewandelt und der
Variablen 101 zugewiesen)

Weise der Variablen 100 den Kosinus von 1.047197

Weise den Kosinus des Inhalts von Variable 101

(0.5) dem Inhalt von Variable 1 (Variable 100) zu.
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TAN (Tangensoperation)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,
O, AB, OB) Merker) Vereinbarung CperEmef | OpErEnt 2 Merker)
: : Variablen-
wahlweise wahlweise TAN Daten ZR
nummer

Tabelle 2-12 TAN (Tangensoperation)

Funktion:

Weist der in Operand 1 angegebenen Variablen den Tangenswert des in Operand 2
angegebenen Werts zu.

Der Ausgang wird durchgeschaltet, wenn das Operationsergebnis 0 wird.
Der Wert in Operand 1 muss eine reelle Zahl in einem Bereich zwischen 100 und 199, 1100
und 1199, 300 und 399 oder 1300 und 1399 sein.

Der Wert in Operand 2 wird im Bogenmald angegeben.

[Hinweis 1: |BogenmaR = Winkel x x + 180

Beispiel 1:

Beispiel 2:

TAN 100
LET 1
LET 101
MULT 101
DIV 101
TAN *1

0.785398

(1) zu.

100

45
3.141592

180
*101

Weise der Variablen 1 den Wert 100 zu.
45 x t + 180 (Bogenmal)

(45 ° wird ins Bogenmall umgewandelt und der
Variablen 101 zugewiesen)

Weise der Variablen 100 den Tangens von 0.785398

Weise den Tangens des Inhalts von Variable 101 (1)
dem Inhalt der Variablen 1 (Variable 100) zu.
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ATN (Arkustangensoperation)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,
O, AB, OB) Merker) Vereinbarung CperEmef | OpErEnt 2 Merker)
: : Variablen-
wahlweise wahlweise ATN Daten ZR
nummer

Tabelle 2-13 ATN (Arkustangensoperation)

Funktion: Weist der in Operand 1 angegebenen Variablen den Arkustangenswert des in Operand 2
angegebenen Werts zu.
Der Ausgang wird durchgeschaltet, wenn das Operationsergebnis 0 wird.
Der Wert in Operand 1 muss eine reelle Zahl in einem Bereich zwischen 100 und 199, 1100
und 1199, 300 und 399 oder 1300 und 1399 sein.
Der Wert des Arkustangens wird im Bogenmal3 angegeben.

[Hinweis 1 [BogenmaR = Winkel x 3,14 / 180 |

Beispiel 1: ATN 100 1 Weise der Variablen 100 den Arkustangens von 1
(0.785398) zu.
Beispiel 2: LET 1 100 Weise der Variablen 1 den Wert 100 zu.
LET 101 1 Weise der Variablen 101 den Wert 1 zu.
ATN *1 *101 Weise den Arkustangens des Inhalts von Variable
101 (0.785398) dem Inhalt der Variablen 1 (Variable
100) zu.
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SQR (Quadratwurzeloperation)

SOR Variablen-
nummer

wahlweise wahlweise Daten /R

Tabelle 2-14 SQR (Quadratwurzeloperation)

Funktion: Weist der in Operand 1 angegebenen Variablen die Quadratwurzel des in Operand 2
angegebenen Werts zu.

Der Ausgang wird durchgeschaltet, wenn das Operationsergebnis 0 wird.

Beispiel 1: SQR 1 4 Weise der Variablen 1 den Wert der Quadratwurzel
von 4 (2) zu.
Beispiel 2: LET 1 10 Weise der Variablen 1 den Wert 10 zu.
LET 2 4 Weise der Variablen 2 den Wert 4 zu.
SQR *1 *2 Weise dem Inhalt der Variablen 1 (Variable 10) den
Wert der Quadratwurzel des Inhalts von Variable 2
(4) zu.
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2.1.4 Logische Operationen

AND (Logisch UND)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1 Operand 2 Merker)

wahlweise wahlweise AND Variablen- Daten ZR
nummer

Tabelle 2-15 AND (Logisch UND)

Funktion: Weist der in Operand 1 angegebenen Variablen das Ergebnis der logischen UND-
Verknupfung des Inhalts der in Operand 1 angegebenen Variablen und des in Operand 2

angegebenen Werts zu.

Der Ausgang wird durchgeschaltet, wenn das Operationsergebnis 0 wird.

Beispiel 1: LET 1
AND 1
Beispiel 2: LET
LET
LET
AND *1
Dezimal Binar
204 11001100
AND 170 AND 10101010
136 10001000

Tabelle 2-16 AND (Logisch UND)

204
170

204
170
*3

Weise der Variablen 1 den Wert 204 zu.

Weise der Variablen 1 das Ergebnis (136) der
logischen UND-Verknipfung des Inhalts von
Variable 1 (204) mit dem Wert 170 zu.

Weise der Variablen 1 den Wert 2 zu.
Weise der Variablen 2 den Wert 204 zu.
Weise der Variablen 3 den Wert 170 zu.

Weise dem Inhalt von Variable 1 (Variable 2) das
Ergebnis (136) der logischen UND-Verknipfung des
Inhalts von Variable 1 (d.h. Variable 2, oder 204) mit
dem Inhalt von Variable 3 (170) zu.
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OR (Logisch ODER)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1 Operand 2 Merker)

wahlweise wahlweise OR Variablen- Daten ZR
nummer

Tabelle 2-17 OR (Logisch ODER)

Weist der in Operand 1 angegebenen Variablen das Ergebnis der logischen ODER-
Verknipfung des Inhalts der in Operand 1 angegebenen Variablen und des in Operand 2

Der Ausgang wird durchgeschaltet, wenn das Operationsergebnis 0 wird.

Funktion:
angegebenen Werts zu.
Beispiel 1: LET 1 204
OR 1 170
Beispiel 2: LET 1 2
LET 2 204
LET 3 170
OR *1 *3
Dezimal Binar
204 11001100
OR 170 OR 10101010
238 11101110

Tabelle 2-18 OR (Logisch ODER)

Weise der Variablen 1 den Wert 204 zu.

Weise der Variablen 1 das Ergebnis (238) der
logischen ODER-Verknipfung des Inhalts von
Variable 1 (204) mit dem Wert 170 zu.

Weise der Variablen 1 den Wert 2 zu.
Weise der Variablen 2 den Wert 204 zu.
Weise der Variablen 3 den Wert 170 zu.

Weise dem Inhalt von Variable 1 (Variable 2) das
Ergebnis (238) der logischen ODER-Verknupfung
des Inhalts von Variable 1 (d.h. Variable 2, oder 204)
mit dem Inhalt von Variable 3 (170) zu.
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EOR (Logisch Exklusiv-ODER)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,
O, AB, OB) Merker) Vereinbarung CperEmef | OpErEnt 2 Merker)
: : Variablen-
wahlweise wahlweise EOR Daten ZR
nummer

Tabelle 2-19 EOR (Logisch Exklusiv-ODER)

Funktion:  Weist der in Operand 1 angegebenen Variablen das Ergebnis der logischen Exklusiv-
ODER-Verknupfung des Inhalts der in Operand 1 angegebenen Variablen und des in
Operand 2 angegebenen Werts zu.
Der Ausgang wird durchgeschaltet, wenn das Operationsergebnis 0 wird.

Beispiel 1: LET 1 204 Weise der Variablen 1 den Wert 204 zu.

EOR 1 170 Weise der Variablen 1 das Ergebnis (102) der
logischen Exklusiv-ODER-Verknupfung des Inhalts
von Variable 1 (204) mit dem Wert 170 zu.

Beispiel 2: LET 1 2 Weise der Variablen 1 den Wert 2 zu.
LET 2 204 Weise der Variablen 2 den Wert 204 zu.
LET 3 170 Weise der Variablen 3 den Wert 170 zu.
EOR *1 *3 Weise dem Inhalt von Variable 1 (Variable 2) das

Ergebnis (102) der logischen Exklusiv-ODER-
Verknupfung des Inhalts von Variable 1 (d.h.
Variable 2, oder 204) mit dem Inhalt von Variable 3
(170) zu.

Dezimal Binar
204 11001100
EOR 170 EOR 10101010
102 01100110

Tabelle 2-20 EOR (Logisch Exclusiv-ODER)
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2.1.5 Vergleichsoperationen

CPXX (Vergleichen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [gefenl (Ausgang,
0, AB, OB) Merker) Vereinbarung |OPerand 1 |Operand 2|y oy
iabl = o
wahlweise wahlweise CPXX vaniablen- | ien GT GE
nummer
LT LE

Tabelle 2-21 CPXX (Vergleichen)

Funktion: Der Ausgang wird durchgeschaltet, wenn der Vergleich zwischen dem Inhalt der in Operand
1 angegebenen Variablen und dem in Operand 2 angegebenen Wert die Bedingung erflillt.
Der Wert in der Variablen wird nicht verandert.
Der Ausgang wird abgeschaltet, wenn die Bedingung nicht erfillt ist.
Hinweis Bei einer Hauptanwendungsversion von 0.32 oder friher wird der Ausgang
abgeschaltet, wenn der Befehl ausgefihrt ist.
Bei einer Hauptanwendungsversion von 0.33 oder héher wird der Ausgang nicht
abgeschaltet, wenn der Befehl ausgefihrt ist.
CPXX
EQ oo, Operand 1 = Operand 2
NE ... Operand 1 # Operand 2
GT ... Operand 1 > Operand 2
GE ..o Operand 1 > Operand 2
LT i, Operand 1 < Operand 2
LE e Operand 1 < Operand 2
Beispiel 1: LET 1 10 Weise der Variablen 1 den Wert 10 zu.
CPEQ 1 10 600 Schalte Merker 600 durch, wenn der Inhalt
von Variable 1 gleich 10 ist.
600 ADD 2 1 Addiere 1 zu Variable 2, wenn Merker 600
durchgeschaltet ist.
Beispiel 2: LET 2 Weise der Variablen 1 den Wert 2 zu.
LET 10 Weise der Variablen 2 den Wert 10 zu.
LET 10 Weise der Variablen 3 den Wert 10 zu.
CPEQ *1 *3 310 Schalte Ausgang 310 durch, wenn der Inhalt

von Variable 1 (Variable 2) gleich dem Inhalt
von Variable 3 ist.
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2.1.6 Zeitglieder

TIMW (Zeitglied)

wahlweise wahlweise TIMW Zeit Verboten |TU

Tabelle 2-22 TIMW (Zeitglied)

Funktion:  Stoppt das Programm und wartet die in Operand 1 angegebene Zeit ab.
Der Einstellbereich ist 0.01 bis 99,99 die Einheit ist Sekunde.
Der Ausgang wird durchgeschaltet, wenn die angegebene Zeit abgelaufen ist und das
Programm zum n&chsten Schritt geht.

Beispiel 1: TIMW 15 Warte 1,5 Sekunden lang.
Beispiel 2: LET 1 10 Weise der Variablen 1 den Wert 10 zu.
TIMW  *1 Warte den Inhalt von Variable 1 (10 Sekunden) lang.
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TIMC (Zeitglied aufheben)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1| Operand 2 Merker)

wahlweise wahlweise TIMC Programm- Verboten |CP
nummer

Tabelle 2-23 TIMC (Zeitglied aufheben)

Funktion: Hebt ein Zeitglied in einem anderen parallel laufenden Programm auf.
Hinweis Es kénnen Zeitglieder in den Befehlen TIMW, WTON, WTOF und READ aufgehoben
werden. Selbst wenn keine Uberwachungszeit angegeben wurde, wird bei den
Befehlen WTON, WTOF und READ angenommen, dass ein unbegrenztes Zeitglied
angegeben wurde, und die Wartezeit wird aufgehoben.
Beispiel 1:  TIMC 10 Hebe die Wartezeit in Programm 10 auf.
Beispiel 2: LET 1 10 Weise der Variablen 1 den Wert 10 zu.
TIMC *1 Hebe die Wartezeit in dem durch den Inhalt von
Variable 1 angegebenen Programm (Programm 10)
auf.
Beispiel 3:  Programm 1 Programm 10
WTON 8 20 Programm 10 wartet 20 Sekunden lang auf Eingang 8.
(Warten auf
Eingang 8)
TIMC 10 (Warten auf Hebe die Wartezeit in Programm 10 auf.
Eingang 8)
Hinweis Im vorstehendem Beispiel werden die Schritte dargestellt, die simultan in

unterschiedlichen Programmen ausgefihrt werden.
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GTTM (Zeit erfassen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1| Operand 2 Merker)

wahlweise wahlweise GTTM Variablen- Verboten |CP
nummer

Tabelle 2-24 GTTM (Zeit erfassen)

Funktion:

von 10 Millisekunden angegeben.
Die hier ermittelte Zeit hat keinen Grundwert. Dieser Befehl wird daher zweimal aufgerufen.
Aus dem Unterschied wird die verstrichene Zeit berechnet.

Beispiel 1:

Beispiel 2:

GTTM 1
ADD 1
GTTM 2
DWLE 2
GTTM 2
EDDO

LET 1
GTTM *1

Lese die Referenzzeit in Variable 1 ein.

500

Stelle die Endezeit auf 5 Sekunden spater ein.

Lies die aktuelle Systemzeit in Variable 2 ein.

Liest die Systemzeit in die in Operand 1 angegebene Variable. Die Zeit wird in Einheiten

*1 Gehe nach Ablauf von 5 Sekunden weiter zu dem Schritt
nach EDDO.

Dieser Vorgang wird 5 Sekunden lang wiederholt.

Lies die aktuelle Systemzeit in Variable 2 ein.

5 Weise der Variablen 1 den Wert 5 zu.

Speichere die aktuelle Systemzeit im Inhalt von Variable 1
(Variable 5).
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2.1.7 E/A, Merkeroperationen

BTXX (Ausgang, Merkeroperation)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1| Operand 2 Merker)

wahlweise wahlweise BTXX Ausgang, | Ausgang, CcpP
Merker Merker

Tabelle 2-25 BTXX (Ausgang, Merkeroperation)

Funktion:

BTXX

Beispiel 1:

Beispiel 2:

Beispiel 3:

Beispiel 4:

Schalte den Zustand auf

EIN um.

Schalte den Zustand auf

AUS um.

Kehre den Zustand um.

BTON 300
BTOF 300
LET 1
BTNT *1
LET 1
LET 2
BTON *1

Schalte Ausgang 300 EIN.

Kehrt die EINJAUS-Zustande der Ausgange oder Merker in dem von Operand 1 und
Operand 2 (einschlief3lich) angegebenen Bereich um.

307 Schaltet die Ausgange 300 bis einschlief3lich 307
AUS.

600 Weise der Variablen 1 den Wert 600 zu.
Schalte den durch den Inhalt von Variable 1
angegebenen Punkt (Merker 600) um.

600 Weise der Variablen 1 den Wert 600 zu.

607 Weise der Variablen 2 den Wert 607 zu.

*2 Schalte die Merker zwischen dem durch den Inhalt von

Variable 1 angegebenen Punkt (Merker 600) bis zu
dem durch den Inhalt von Variable 2 angegebenen
Punkt (Merker 607, einschlief3lich) EIN.
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BTPN (Ausgang EIN)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,
O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1| Operand 2 Merker)
Ausgangs- I
wahlweise wahlweise BTPN port, ze itglied CP
einstellung
Merker

Tabelle 2-26 BTPN (Ausgang EIN)

Funktion:

Schaltet den angegebenen Ausgang oder Merker fir die Dauer der angegebenen Zeit EIN.
Wenn dieser Befehl ausgefuhrt wird, wird der in Operand 1 angegebene Ausgang oder

Merker EIN geschaltet und das Programm féhrt danach mit dem nachsten Schritt fort. Der

Ausgang oder Merker wird automatisch AUS geschaltet, nachdem die in Operand 2

angegebene Zeit abgelaufen ist.

Das Zeitglied kann in einem Bereich zwischen 0,01 und 99,00 Sekunden (auf maximal zwei
Dezimalstellen genau) eingestellt werden.

Tabelle 2-27 BTPN (Ausgang EIN)

Zeitgliedeinstellung
‘(Sekunden)

EIN

AUS

v

Hier wird der Ausgang oder Merker EIN
geschaltet. Danach fahrt das Programm mit dem
nachsten Schritt fort.

Abbildung 2-1 Merker einschalten
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Hinweis 1

Wird dieser Befehl fiir einen bereits EIN geschalteten Ausgang oder Merker
ausgefihrt, wird der betreffende Ausgang oder Merker bei Ablauf der
Zeitgliedeinstellung AUS geschaltet.

Hinweis 2 |Endet das Programm nach Ausfiihrung dieses Befehls, ehe das Zeitglied abgelaufen
ist, wird der Ausgang oder Merker nicht AUS geschaltet.
Hinweis 3 |Dieser Befehl wird durch den Befehl TIMC nicht aufgehoben.

Hinweis 4

In einem Programm kdnnen maximal 16 Zeitglieder (einschlie8lich BTPN und BTPF)
gleichzeitig betrieben werden. (Diese Zeitglieder kbnnen in einem einzelnen
Programm beliebig oft eingesetzt werden.)

Beispiel:

BTPN 300 1 Schalte den Ausgang 300 eine Sekunde lang EIN.
BTPN 600 10 Schalte Merker 600 zehn Sekunden lang EIN.
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BTPF (Ausgang AUS)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,
O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1| Operand 2 Merker)
Ausgangs- I
wahlweise wahlweise BTPF port, ze itglied CP
einstellung
Merker

Tabelle 2-28 BTPF (Ausgang AUS)

Schaltet den angegebenen Ausgang oder Merker fur die Dauer der angegebenen Zeit AUS.
Wenn dieser Befehl ausgefuhrt wird, wird der in Operand 1 angegebene Ausgang oder

Merker AUS geschaltet und das Programm fahrt danach mit dem nachsten Schritt fort. Der

Ausgang oder Merker wird automatisch EIN geschaltet, nachdem die in Operand 2

Das Zeitglied kann in einem Bereich zwischen 0,01 und 99,00 Sekunden (auf maximal zwei

Funktion:

angegebene Zeit abgelaufen ist.
Dezimalstellen genau) eingestellt werden.

Zeitgliedeinstellung

(Sekunden)

< >

EIN
AUS

v

Hier wird der Ausgang oder Merker AUS
geschaltet. Danach fahrt das Programm mit dem
nachsten Schritt fort.

Abbildung 2-2 Merker ausschalten
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Hinweis 1

Wird dieser Befehl fiir einen bereits AUS geschalteten Ausgang oder Merker
ausgefihrt, wird der betreffende Ausgang oder Merker bei Ablauf der
Zeitgliedeinstellung EIN geschaltet.

Hinweis 2 |Endet das Programm nach Ausfiihrung dieses Befehls, ehe das Zeitglied abgelaufen
ist, wird der Ausgang oder Merker nicht EIN geschaltet.
Hinweis 3 |Dieser Befehl wird durch den Befehl TIMC nicht aufgehoben.

Hinweis 4

In einem Programm kdnnen maximal 16 Zeitglieder (einschlie8lich BTPN und BTPF)
gleichzeitig betrieben werden. (Diese Zeitglieder kbnnen in einem einzelnen
Programm beliebig oft eingesetzt werden.)

Beispiel:

BTPF 300 1 Schalte den Ausgang 300 eine Sekunde lang AUS.
BTPF 600 10 Schalte Merker 600 zehn Sekunden lang AUS.
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WTXX (Warten auf E/A-Port, Merker)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,
O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1 |Operand 2|0 rep)
. . E/A, .
wahlweise wahlweise WTXX (Zeit) TU
Merker

Tabelle 2-29 WTXX (Warten auf E/A-Port, Merker)

Funktion: Wartet darauf, dass der in Operand 1 angegebene E/A-Port oder Merker EIN/AUS schaltet.
Das Programm kann nach der angegebenen Zeit abgebrochen werden, indem in Operand 2
ein Zeitwert angegeben wird.

Der Einstellbereich liegt zwischen 0,01 und 99,99 Sekunden.
Der Ausgang wird durchgeschaltet, wenn die angegebene Zeit verstrichen ist (nur wenn
Operand 2 angegeben ist).
|Hinweis |In Operand 1 kann kein lokaler Merker eingegeben werden.
WTXX
EIN ... Warte, bis der betreffende E/A-Port oder Merker
EIN wird.
OF . ... Warte, bis der betreffende E/A-Port oder Merker
AUS wird.

Beispiel 1: WTON 15 Warte, dass Eingang 15 EIN geschaltet wird.

Beispiel 2: WTOF 308 10 Warte 10 Sekunden, dass Ausgang 308 AUS

geschaltet wird.

Beispiel 3: LET 1 600 Weise der Variablen 1 den Wert 600 zu.

WTON *1 Warte, bis der durch den Inhalt von Variable 1
angegebene Punkt (Merker 600) EIN schaltet.

Beispiel 4: LET 1 Weise der Variablen 1 den Wert 8 zu.

LET 2 5 Weise der Variablen 2 den Wert 5 zu.
WTOF *1 *2 Warte tiber die durch den Inhalt von Variable 2

vorgegebene Zeit (5 Sekunden), dass der durch den
Inhalt von Variable 1 angegebene Punkt (Eingang 8)
AUS schaltet.
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IN (Lese E/A, Merker als Binarwert)

E/A, E/A,
Merker Merker

wahlweise wahlweise IN CcC

Tabelle 2-30 IN (Lese E/A, Merker als Binarwert)

Funktion: Liest die E/A-Ports oder Merker in dem von Operand 1 und Operand 2 (einschlief3lich)
vorgegebenen Bereich als Binarwert in Variable 99.

27 2° 2° 2* 23 2? 2! 2> Binar

15 14 13 12 11 10 9 8 i, Eingang-nummer
EIN | AUS | AUS | AUS | AUS | EIN | AUS | EIN

1 ool o] o] 1] 0| 1 [wmm Binar

27+ 0 + 0 + 0 + 0 + 22+ 0 + 2°

126+ 0 + 0 + 0 + 0 + 4 + 0 + 1 _ 13
133 | e Variable 99
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Hinweis 1 |Es kénnen maximal 32 Bits eingegeben werden.
Hinweis 2 |Wurden 32 Bits eingegeben und ist das hdchstwertige Bit EIN, wird der in Variable 99
eingelesene Wert als negativer Wert behandelt.
Hinweis 3 |Das Lesedatenformat kann mit einem FMIO-Befehl (siehe Abschnitt iiber FMIO-
Befehl) verandert werden. (Diese Funktion ist nur in der Hauptanwendungsversion
0.56 oder héher verfiigbar.)
Beispiel 1: IN 8 15 Lies Eingénge 8 bis einschlie8lich 15 als Binarwert in
Variable 99 ein.
Beispiel 2: LET 1 8 Weise der Variablen 1 den Wert 8 zu.
LET 2 15 Weise der Variablen 2 den Wert 15 zu.
IN *1 *2 Lies die Eingange aus dem durch den Inhalt von

Variable 1 (Eingang 8) und (einschlieRlich) den Inhalt
von Variable 2 (Eingang 15) vorgegebenen Bereich als
Binarwert in Variable 99 ein.
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INB (Lese E/A, Merker als BCD-Wert)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

OABOE) |t |Veionbanng [Opeard 1 [operandz |15

wahlweise wahlweise INB I\E/I/::\r’ker gtcéll:l)e-zn cC
Tabelle 2-31 INB (Lese E/A, Merker als BCD-Wert)

Funktion: Liest die E/A-Ports oder Merker ab dem in Operand 1 angegebenen Punkt um die in
Operand 2 angegebene Anzahl Stellen weiter als BCD-Wert in Variable 99 ein.
obere Stelle untere Stelle
15 14 13 12 11 10 9 8 . Eingangs-Nr.
EIN | AUS | AUS | AUS | AUS | EIN | AUS | EIN
8 5
............................................... Variable 99
Hinweis 1 |Es kénnen maximal acht Stellen (32 Bits) eingegeben werden.
Hinweis 2 |Es kénnen 4 x n (Stellen) E/A-Ports und Merker verwendet werden.
Hinweis 3 |Das Lesedatenformat kann mit einem FMIO-Befehl (siehe Abschnitt iiber FMIO-
Befehl) veréndert werden. (Diese Funktion ist nur in der Hauptanwendungsversion
0.56 oder hdher verfugbar.)
Beispiel 1: INB 8 2 Lies Eingénge 8 bis einschlie3lich 15 (2 Stellen) als
BCD-Wert in Variable 99 ein.
Beispiel 2; LET 1 8 Weise der Variablen 1 den Wert 8 zu.
LET 2 2 Weise der Variablen 2 den Wert 2 zu.
INB *1 *2 Lies die Eingange aus dem bei dem durch den Inhalt

von Variable 1 festgelegten Punkt (Eingang 8)
beginnenden und um den Inhalt von Variable 2 (2
Stellen) weitergehenden Bereich (bis Eingang 15) als
BCD-Wert in Variable 99 ein.
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OUT (Schreibe Ausgang, Merker als Binarwert)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,
O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1| Operand 2 Merker)
. . A n A n
wahlweise wahlweise ouT usgang, usgang. \oc
Merker Merker

Tabelle 2-32 OUT (Schreibe Ausgang, Merker als Binarwert)

Funktion:

Operand 2 (einschlief3lich) vorgegebenen Bereich.

Hoéher-
wertig

Nieder-
wertig

1 ol ol olo] 1] o] 1

307

306 305

304

303

302 301 300

EIN | AUS | AUS | AUS | AUS | EIN | AUS | EIN

Variable 99

Ausgangs-Nr.

Schreibt den Wert aus Variable 99 in die Ausgangs oder Merker in dem von Operand 1 und

Hinweis 1

Es kénnen maximal 32 Bits ausgegeben werden.

Hinweis 2

Das Schreibdatenformat kann mit einem FMIO-Befehl (siehe Abschnitt tber FMIO-
Befehl) veréndert werden. (Diese Funktion ist nur in der Hauptanwendungsversion
0.56 oder héher verfugbar.)

Beispiel 1:

Beispiel 2:

ouT 300

LET 1
LET 2
ouT *1

307

300
307
*2

Schreibe den Wert aus Variable 99 als Binarwert in die
Ausgange 300 bis einschlieRlich 307.

Weise der Variablen 1 den Wert 300 zu.
Weise der Variablen 2 den Wert 307 zu.
Schreibe den Wert aus Variable 99 als Binarwert in
den durch den Inhalt von Variable 1 (Ausgang 300)
und (einschlielich) den Inhalt von Variable 2
(Ausgang 307) festgelegten Bereich.
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OUTB (Schreibe Ausgang, Merker als BCD-Wert)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1| Operand 2 Merker)

wahlweise wahiweise  |ouTB  |Ausgang, |BCD- cc
Merker Stellen

Tabelle 2-33 OUTB (Schreibe Ausgang, Merker als BCD-Wert)

Funktion:  Schreibt den Wert aus Variable 99 als BCD-Wert in die E/A-Ports oder Merker ab dem in
Operand 1 angegebenen Punkt um die in Operand 2 angegebene Anzahl Stellen weiter.
............................................... Variable 99
307 306 305 304 303 302 301 300 ... Ausgangs-Nr.
FINI I Al | Al I Al I | Al I I FINI | Al | FIN|
Hinweis 1 |Es kénnen maximal acht Stellen (32 Bits) ausgegeben werden.
Hinweis 2 |Es kénnen 4 x n (Stellen) Ausgange und Merker verwendet werden.
Hinweis 3 |Das Schreibdatenformat kann mit einem FMIO-Befehl (siehe Abschnitt Gilber FMIO-
Befehl) verandert werden. (Diese Funktion ist nur in der Hauptanwendungsversion
0.56 oder héher verfigbar.)
Beispiel 1: ouTB 300 2 Schreibe den Wert von Variable 99 als BCD-Wert in
die Ausgange ab 300 2 stellig weiter (bis Ausgang
307).
Beispiel 2: LET 1 300 Weise der Variablen 1 den Wert 300 zu.
LET 2 2 Weise der Variablen 2 den Wert 2 zu.
ouTB  *1 *2 Schreibe den Wert aus Variable 99 als BCD-Wert in

den durch den Inhalt von Variable 1 (Ausgang 300)
und (einschlie3lich) den Inhalt von Variable 2 (zwei

Stellen, bis Ausgang 307) festgelegten Bereich.
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FMIO (IN, INB, OUT, OUTB Befehlsformat einstellen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl Ausgang,
O, AB, OB) Merker) Vereinioarung Operand 1 Operand 2 f\/lerkger) °
wahlweise wahlweise FMIO Formattyp |Verboten |CP

Tabelle 2-34 FMIO (IN, INB, OUT, OUTB Befehlsformat einstellen)

Funktion: Einstellen des Datenformats zum Lesen oder Schreiben von E/A-Ports und Merkern mit
einem Befehl IN, INB, OUT oder OUTB.

(1) Operand 1 = 0 (Vorgabestatus, wenn noch kein FMIO-Befehl ausgefiihrt wurde)
Die Daten werden ohne Umkehr gelesen oder geschrieben.

(E/A, obere (E/A, untere
Merkernummer) Merkernummer)
01234567h |« | 01h | 23h | 45h | 67h | <>| 0000 0001 | 0010 0011 | 0100 0101 | 0110 0111
Variable 99 Temporére Daten E/A-Port, Merkerzustand (0 = AUS, 1 = EIN)
Befehl OUT(B)
>
< Befehl IN(B)

(2) Operand1 =1
Die Daten werden gelesen oder geschrieben, nachdem die oberen acht Bits und die unteren acht Bits
jeweils in Abschnitten von 16 Bits vertauscht wurden.

(E/A, obere (E/A, untere

Merkernummer) Merkernummer)
01234567h |« | 23h | 01h | 67h | 45h |<| 0010 0011 | 0000 0001 | 01100111 | 0100 0101
Variable 99 —_— E/A-Port, Merkerzustand (0 = AUS, 1 = EIN)

XA XA

Temporare Daten
Befehl OUT(B)

>
< Befehl IN(B)

(3) Operand1 =2
Die Daten werden gelesen oder geschrieben, nachdem die oberen 16 Bits und die unteren 16 Bits
jeweils in Abschnitten von 32 Bits vertauscht wurden.
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(E/A, obere (E/A, untere

Merkernummer) Merkernummer)
0100 0101 | 01100111 | 0000 0001 | 0010 0011
E/A-Port, Merkerzustand (0 = AUS, 1 = EIN)

01234567h
Variable 99

45h | 67h

A4

Temporare Daten

= 01h | 23h |

Befehl OUT(B)
<

>

Befehl IN(B)

(4) Operand1 =3
Die Daten werden gelesen oder geschrieben, nachdem ihre oberen 16 Bits und die unteren 16 Bits
jeweils in Abschnitten von 32 Bits und ihre oberen acht Bits und unteren acht Bits jeweils in
Abschnitten von 16 Bits vertauscht wurden.

(E/A, obere (E/A, untere

Merkernummer) Merkernummer)
01234567h |« | 67h | 45h | 23h | 01h |<| 0110 0111 | 0100 0101 | 0010 0011 | 0000 0001
Variable 99 —_— E/A-Port, Merkerzustand (0 = AUS, 1 = EIN)

Temporare Daten
Befehl OUT(B)

<

>

Befehl IN(B)

Hinweis: Der FMIO-Befehl wird in der Hauptanwendungsversion 0.56 oder hoher, der PC-

unterstitzt.

Softwareversion 2.0.45 oder héher und der Handbediengerateversion 1.13 oder héher
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Beispiel 1: Variable 99 = 00123456h (dezimal: 1193046, BCD: 123456)
Befehl OUT(B) ]
00123456h | < Variable 99 1193046 (Befehl IN/OUT)
Befehl IN(B) 123456 (Befehl INB/OUTB)
A
Befehl OUT(B) Befehl IN(B)
(E/A, obere (E/A, untere
Merkernummer) Merkernummer)
FMIO =0 00h | 12h | 34h | 56h = 0000 0000 | 0001 0010 | 0011 0100 | 0101 0110
FMIO =1 12h | 00h | 56h | 34h = 0001 0010 | 0000 0000 | 0101 0110 | 0011 0100
FMIO =2 34h | 56h | 00h | 12h o 0011 0100 | 0101 0110 | 0000 0000 | 0001 0010
FMIO =3 56h | 34h | 12h | O0Oh o 0101 0110 | 0011 0100 | 0001 0010 | 0000 0000
Temporare Datengefehl OUT(B)  E/A-Port, Merkerzustand (0 = AUS, 1 = EIN)
>
<
Befehl IN(B)
Beispiel 2: Variable 99 = 00001234h (dezimal: 4660, BCD: 1234)
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00001234 | BeIENOUT(B) |/ iable 99 4660 (Befehl IN/OUT)
Befehl IN(B) 1234 (Befehl INB/OUTB)
Befehl OUT(B) Befehl IN(B)
(E/A, obere (E/A, untere
Merkernummer) Merkernummer)
FMIO =0 00h | 00h | 12h | 34h & 0000 0000 | 0000 0000 | 0001 0010 | 0011 0100
FMIO =1 00h | 00h | 34h | 12h = 0000 0000 | 0000 0000 | 0011 0100 | 0001 0010
FMIO =2 12h | 34h | 00h | 00h = 0001 0010 | 0011 0100 | 0000 0000 | 0000 0000
FMIO =3 34h | 12h | 00h | 00h = 0011 0100 | 0001 0010 | 0000 0000 | 0000 0000
Temporére Daten E/A-Port, Merkerstatus (0 = AUS, 1 = EIN)
Befehl OUT(B) ,,
<
Befehl IN(B)
Beispiel 3: Variable 99 = 00000012h (dezimal: 18, BCD: 12)

00000012h

Befehl OUT(B) >

<
Befehl IN(B)

Befehl OUT(B) Befehl IN(B)
FMIO=0| |00h|00h|OONh|12h|
FMIO=1| |00h|00h|12h|[00h|
FMIO=2| |00h|12h|00h|00h|
FMIO=3| |12h|00h|00Oh|[00h| <

Temporéare Daten

Variable 99 18 (Befehl IN/OUT)
12 (Befehl INB/OUTB)

(E/A, obere

Merkernummer)

(E/A, untere
Merkernummer)

0000 0000

0000 0000

0000 0000

0001 0010

0000 0000

0000 0000

0001 0010

0000 0000

0000 0000

0001 0010

0000 0000

0000 0000

0001 0010

0000 0000

0000 0000

0000 0000

E/A-Port, Merkerstatus (0 = AUS, 1 = EIN)

Befehl OUT(B) >

<

Befehl IN(B)
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2.1.8 Programmsteuerung

GOTO (Sprung)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedlngung (LD, A, bed|ngung (E/A, Befehl (Ausgang’

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1| Operand 2 Merker)

wahlweise wahiweise  |GoTo  |MaKen Iy erhoten P
nummer

Tabelle 2-35 GOTO (Sprung)

Funktion: Springe zu der Position der in Operand 1 angegebenen Markennummer.

[Hinweis |Ein GOTO-Befehl gilt nur innerhalb eines Programms.
Beispiel 1: TAG 1 Setze eine Marke.
GOTO 1 Springe zu Marke 1.

Die Verwendung eines GOTO-Befehls zur Verzweigung aus einer oder in eine der nachfolgend
aufgefiihrten Syntaxstrukturen ist verboten.

Die maximale Anzahl Verschachtelungen ist fiir jeden bedingten Verzweigungsbefehl oder

Unterprogrammaufruf festgelegt. Wird kein EDXX-Befehl angetroffen, wird eine Verschachtelung daher

unendlich oft wiederholt und es wird ein Verschachtelungs-Uberlauffehler generiert. Bei

Paletteneinstellung wird ein Fehler gemeldet, wenn der zweite BGPA-Befehl nach der ersten BGPA-

Vereinbarung angegeben wird, ohne dass ein EDPA angetroffen wurde.

Syntax IFXX oder ISXX und EDIF
Syntax DWXX und EDDO

Syntax SLCT und EDSL

Syntax BGSR und EDSR

Syntax BGPA und EDPA
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TAG (Marke vereinbaren)

Verboten Verboten TAG Marken- Verboten
nummer

CP

Tabelle 2-36 TAG (Marke vereinbaren)

Funktion:  Setzen derin Operand 1 angegebenen Markennummer.

Beispiel 1: Siehe Abschnitt iUber GOTO-Befehl.
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EXSR (Unterprogramm ausfuhren)

Unter-
wahlweise wahlweise EXSR programm- |Verboten |CP
nummer

Tabelle 2-37 EXSR (Unterprogramm ausfiihren)

Funktion:  Fihrt das in Operand 1 angegebene Unterprogramm aus.
Es werden maximal 15 geschachtelte Unterprogrammaufrufe untersttzt.

[Hinweis | Dieser Befehl gilt nur fiir Unterprogramme innerhalb eines Programms.
Beispiel 1: EXSR 1 Fihre Unterprogramm 1 aus.
EXIT
BGSR 1 Beginn Unterprogramm 1.
EDSR Ende Unterprogramm 1.
Beispiel 2: LET 1 10 Weise der Variablen 1 den Wert 10 zu.
EXSR *1 Fihre den Inhalt von Variable 1 aus (Unterprogramm 10).
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BGSR (Beginn Unterprogramm)

Unter-
Verboten Verboten BGSR programm- |Verboten |CP

nummer

Tabelle 2-38 BGSR (Beginn Unterprogramm)

Funktion: Vereinbart den Beginn des in Operand 1 angegebenen Unterprogrammes.

Beispiel 1: Siehe Abschnitt Uber EXSR-Befehl.

Hinweis Die Verwendung eines GOTO-Befehls zur Verzweigung aus einer oder in eine BGSR-

EDSR-Syntax ist verboten.
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EDSR (Unterprogramm beenden)

Verboten Verboten EDSR Verboten |Verboten CP

Tabelle 2-39 EDSR(Unterprogramm beenden)

Funktion:  Vereinbart das Ende eines Unterprogramms.
Dieser Befehl ist immer am Ende eines Unterprogramms erforderlich.
Danach fahrt das Programm mit dem Schritt nach dem aufgerufenen EXSR-Befehl fort.

Beispiel 1: Siehe Abschnitt Giber EXSR-Befehl.
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2.1.9 Task-Management

EXIT (Programmende)

wahlweise wahlweise

EXIT Verboten |Verboten

CP

Tabelle 2-40 EXIT (Programmende)

Funktion:  Beendet das Programm.

Wurde der letzte Schritt erreicht, ohne dass ein EXIT-Befehl angetroffen wurde, springt das
Programm zurtick an den Anfang.

Hinweis Status am ° Ausgénge........ Erhalten
Programmende ° Lokale Merker _.......... Geloscht
° Lokale Variablen.......... Geldscht
° Aktuelle Werte _.......... Erhalten
) Globale Merker,,.......... Erhalten
® Globale Variablen,,...... Erhalten
Beispiel 1:
EXIT Programm beenden.
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EXPG (anderes Programm starten)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl Ausgang,
O, AB, OB) Merker) Verein,barung Operand1 | Operand 2 f\/lerkger) :
Proaramm- (Programm-
wahlweise wahlweise EXPG 9 nummer CcC
nummer . i
(Hinweis))

Tabelle 2-41 EXPG (anderes Programm starten)

Funktion: Startet die Programme ab dem in Operand 1 angegebenen Programm bis einschlieRlich dem
in Operand 2 angegebenen Programm und lasst sie parallel ablaufen. Eine Angabe nur in
Operand 1 ist zulassig.

Hinweis |Bei Hauptanwendungsversion 0.20 oder frither darf in Operand 1 nur ein Programm
angegeben werden.

Beispiel 1: EXPG 10 12 Starte Programme Nr. 10, 11 und 12.

Fehlermeldungen/Ausgangs-Betriebszustande (Hauptanwendungsversion 0.21 oder héher)

Wenn ein EXPG-Programm angegeben wird (es wird nur Operand 1 angegeben)

Kein Programmnummernfehler *1
Zustand des Programm bereits registriert Programm-
g?ggergaent]);r;en Programm lauft Pro_gra_mm noch nient nummernfehler *1
Programm lauft o9 registriert
nicht
A57 Cco3 cC2
Fehler “Fehler, mehrere |Kkeines “Fehler, keine “Programm-
Programme registrierte g »
, . |nummernfehler
gestartet Programmspezifikation
Ausgangsoperation |EIN EIN AUS AUS

Tabelle 2-42 Programmnummernfehler

Die in der Tafel gezeigten Fehler wurden entsprechend dem Status des angegebenen Programms
generiert. Durch andere Faktoren verursachte Fehler sind nicht enthalten.
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1 Programmnummernfehler gibt an, dass eine Zahl kleiner als 1 oder groR3er als 64 angegeben
wurde.

Wenn mehrere EXPG-Programme angegeben werden (es werden beide Operanden 1 und 2 angegeben)

Kein Programmnummernfehler *2
Das registrierte Programm besteht im
Zustand des angegebenen Bereich *3
angegebenen : Keines der Programme | Programm-
Programms Das laufende Keines der im angegebenen nummernfehler *1
Programm besteht | Programme im Bereich ist registriert
im angegebenen |angegebenen
Bereich Bereich lauft
A57 Cco3 ce2
Fehler “Fehler, mehrere | Keines “Fehler, keine “Proaramm-
Programme registrierte num?nernfehler”
gestartet” Programmspezifikation”
Ausgangsoperation |EIN EIN AUS AUS

Tabelle 2-43 Programmnummernfehler

Die in der Tafel gezeigten Fehler wurden entsprechend dem Status des angegebenen Programms
generiert. Durch andere Faktoren verursachte Fehler sind nicht enthalten.

2 Programmnummernfehler gibt an, dass eine Zahl kleiner als 1 oder groR3er als 64 angegeben
wurde.
3 In diesem Fall werden nicht registrierte Programme im angegebenen Bereich nicht als

Operationsziel behandelt. Dies hat keinen Einfluss auf die Fehlergenerierung oder die
Ausgangsoperation.
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ABPG (anderes Programm abbrechen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung Befehl. Ver- Ausgang,

O, AB, OB) (E/A, Merker) | ginparung | OPerand 1 | Operand 2 fv,erkger) .

wahlweise wahlweise  |ABPG Programm- | (Programmnummer |
nummer (Hinweis 3))

Tabelle 2-44 ABPG (anderes Programm abbrechen)

Funktion: Zwangsweises Beenden der Programme ab dem in Operand 1 bis zu dem in Operand 2
angegebenen Programm. Eine Angabe nur in Operand 1 ist zulassig.

Hinweis 1 |Die Achsen werden sofort verzégert und gestoppt, wenn ein ABPG-Befehl
ausgegeben wird, wahrend ein Verfahrbefehl ausgefiihrt wird.

Hinweis 2 |Es wird nicht nur die Operation, sondern auch die Ausfiihrung des Schrittes selbst
beendet.

Hinweis 3 |Bei Hauptanwendungsversion 0.20 oder friher darf in Operand 1 nur ein Programm
angegeben werden.

Beispiel 1: ABPG 10 12 Beende Programme Nr. 10, 11 und 12.

Fehlermeldungen/Ausgangs-Betriebszustande (Hauptanwendungsversion 0.21 oder hdher)

Wenn ein ABPG-Programm angegeben wird (es wird nur Operand 1 angegeben)

Kein Programmnummernfehler *1
Zustandbdes Programm bereits registriert Programmnummern-
2”9999 bl Programm noch  |fehler *1
rogramms 5 ; -
9 Programm lauft | -rogramm lauft | nicht registriert
nicht
cac
Fehler Keines Keines Keines “Programmnummern-
fehler”
Ausgangsoperation |EIN (AUS *2) EIN EIN AUS
Tabelle 2-45 Programmnummernfehler
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Die in der Tafel gezeigten Fehler wurden entsprechend dem Status des angegebenen Programms
generiert. Durch andere Faktoren verursachte Fehler sind nicht enthalten.

1 Programmnummernfehler gibt an, dass eine Zahl kleiner als 1 oder groR3er als 64 angegeben
wurde.
2 Wurde in einem ABPG-Befehl eine eigene Task (eigenes Programm) angegeben, wird die eigene

Task beendet und dann geldscht. Der Ausgang wird AUS geschaltet.

Wenn mehrere ABPG-Programme angegeben werden (es werden beide Operanden 1 und 2 angegeben)

Kein Programmnummernfehler *3
Das registrierte Programm besteht im
Zustand des angegebenen Bereich *4
angegebenen _ Keines der Programme | Programm-
Programms Das laufende Keines der im angegebenen nummernfehler *1
.PrOgramm besteht PrOgramme m Bereich ist registriert
im angegebenen |angegebenen
Bereich Bereich lauft
ca2c
Fehler Keines Keines Keines “Programm-
nummernfehler”
Ausgangsoperation |EIN (AUS *5) EIN EIN AUS

Tabelle 2-46 Programmnummernfehler

Die in der Tafel gezeigten Fehler wurden entsprechend dem Status des angegebenen Programms
generiert. Durch andere Faktoren verursachte Fehler sind nicht enthalten.

3 Programmnummernfehler gibt an, dass eine Zahl kleiner als 1 oder groR3er als 64 angegeben
wurde.
4 In diesem Fall werden nicht registrierte Programme im angegebenen Bereich nicht als

Operationsziel behandelt. Dies hat keinen Einfluss enthalten, wird die eigene Task beendet. Hierauf endet
die Bearbeitung des auf die Fehlergenerierung oder die Ausgangsoperation.

5 Ist eine eigene Task (ein eigenes Programm) im angegebenen Bereich ABPG-Befehls. Da die
eigene Task geldscht wird, wird das Ergebnis der Beendigung der Bearbeitung des angegebenen
Programms unbestimmbar. Gehen Sie daher vorsichtig vor. Der Ausgang wird unabhangig vom Ergebnis
immer AUS geschaltet.
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SSPG (Pause Programm)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung Befehl. Ver- Ausgang,
O, AB, OB) (E/A, Merker) |ginparung | OPerand1 | Operand 2 fv,erkger) o
Programm- |(Programm-
wahlweise wahlweise SSPG 9 nummer CcC
nummer . .
(Hinweis 3))

Tabelle 2-47 SSPG (Pause Programm)

Funktion: Halt die Programme ab dem in Operand 1 angegebenen Programm bis einschlief3lich dem
in Operand 2 angegebenen Programm am aktuellen Schritt voriibergehend an. Eine Angabe
nur in Operand 1 ist zulassig.

Hinweis 1 |Beim voribergehenden Anhalten eines Programms wird auch die Operation, die das
Programm gerade bearbeitet, vorilbergehend angehalten.

Hinweis 2 |Es wird nicht nur die Operation, sondern auch die Ausfiihrung des Schrittes selbst
voribergehend angehalten.

Hinweis 3 |Bei Hauptanwendungsversion 0.20 oder friher darf in Operand 1 nur ein Programm
angegeben werden.

Beispiel 1: 10 12 Halte Programme Nr. 10, 11 und 12 am aktuellen Schritt

SSPG -
vorubergehend an.
SSPG

\\_,Aktuell ausgefihrter

Schritt

Schritt

Aktuell ausgefuhrter

Aktuell ausgefuhrter
Schritt

Abbildung 2-3 SSPG (Pause Programm)
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Fehlermeldungen/Ausgangs-Betriebszustande (Hauptanwendungsversion 0.21 oder héher)

Wenn ein SSPG-Programm angegeben wird (es wird nur Operand 1 angegeben)

Kein Programmnummernfehler *1
Zustand des Programm bereits registriert Programm-
gngeQEbenen Programm noch nicht nummernfehler *1
rogramms 5 istri
g Programm lauft Programm [auft | registriert
nicht

Cco3 CoC

Fehler Keines Keines “Fehler, keine “Programm-
registrierte Programm- nummernfehler”
spezifikation”

Ausgangsoperation |EIN AUS AUS AUS

Tabelle 2-48 Programmnummernfehler 1

Die in der Tafel gezeigten Fehler wurden entsprechend dem Status des angegebenen Programms
generiert. Durch andere Faktoren verursachte Fehler sind nicht enthalten.

1 Programmnummernfehler gibt an, dass eine Zahl kleiner als 1 oder groR3er als 64 angegeben
wurde.

Wenn mehrere SSPG-Programme angegeben werden (es werden beide Operanden 1 und 2 angegeben)

Kein Programmnummernfehler *2

Das registrierte Programm besteht im
Zustand des angegebenen Bereich *3 . Programm-
angegebenen Keines der Programme nummern-
Programms Das laufende Keines der im angegebenen fehler *1
_Programm besteht Programme im Bereich ist registriert
im angegebenen | angegebenen
Bereich *4 Bereich lauft
Cco3 coC
Fehler Keines Keines “Fehler, keine “Programm-
registrierte Programm- »
e nummernfehler
spezifikation
Ausgangsoperation |EIN AUS AUS AUS

Tabelle 2-49 Programmnummernfehler 2

Die in der Tafel gezeigten Fehler wurden entsprechend dem Status des angegebenen Programms
generiert. Durch andere Faktoren verursachte Fehler sind nicht enthalten.

2 Programmnummernfehler gibt an, dass eine Zahl kleiner als 1 oder groR3er als 64 angegeben
wurde.
3 In diesem Fall werden nicht registrierte Programme im angegebenen Bereich nicht als

Operationsziel mit Befehlen EXPG, ABPG, SSPG und RSPG behandelt. Dies hat keinen Einfluss auf die
Fehlergenerierung oder die Ausgangsoperation.

4 In diesem Fall werden nicht laufende (aber bereits registrierte) Programme im angegebenen
Bereich nicht als Operationsziel mit Befehlen SSPG und RSPG behandelt. Dies hat keinen Einfluss auf
die Fehlergenerierung oder die Ausgangsoperation.
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RSPG (Programm fortsetzen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl Ausgang,
O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1| Operand 2 f\/lerkger) :
Programm- | (Programm-
wahlweise wahlweise RSPG 9 nummer CcC
nummer . i
(Hinweis 2))

Tabelle 2-50 RSPG (Programm fortsetzen)

Funktion:  Setzt die Programme ab dem in Operand 1 angegebenen Programm bis einschliel3lich dem
in Operand 2 angegebenen Programm fort. Eine Angabe nur in Operand 1 ist zulassig.

Hinweis 1 |Bei der Wiederaufnahme eines Programms wird auch die Operation, die das
Programm vor der Pause bearbeitet hat, wieder aufgenommen.

Hinweis 2 |Bei Hauptanwendungsversion 0.20 oder friher darf in Operand 1 nur ein Programm
angegeben werden.

Beispiel 1: RSPG 10 12 Programme Nr. 10, 11 und 12 am angehaltenen Schritt

wieder aufnehmen.
120

Programm-Nr. 10

Programm-Nr. 11

Programm-Nr. 12

SSPG

Schritt

Aktuell angehaltener

—”|Schritt

[AKtuell angehaltener
Schritt

RSPG

Abbildung 2-4 RSPG (Programm fortsetzen)
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Fehlermeldungen/Ausgangs-Betriebszustande (Hauptanwendungsversion 0.21 oder héher)

Wenn ein RSPG-Programm angegeben wird (es wird nur Operand 1 angegeben)

Zustand des

Kein Programmnummernfehler *1

Programm bereits registriert

Programm-

gngegebenen Programm noch nicht | nummernfehler *1
rogramms 5 iy
g Programm l&uft Programm lauft | registriert
nicht

Cco3 ca2c

Fehler Keines Keines “Fehler, keine “Programm-
registrierte Programm- | nummernfehler”
spezifikation”

Ausgangsoperation |EIN AUS AUS AUS

Tabelle 2-51 Kein Programmnummernfehler 1

Die in der Tafel gezeigten Fehler wurden entsprechend dem Status des angegebenen Programms
generiert. Durch andere Faktoren verursachte Fehler sind nicht enthalten.

1 Programmnummernfehler gibt an, dass eine Zahl kleiner als 1 oder groR3er als 64 angegeben

wurde.

Wenn mehrere RSPG-Programme angegeben werden (es werden beide Operanden 1 und 2 angegeben)

Zustand des

Kein Programmnummernfehler *2

Das registrierte Programm besteht im
angegebenen Bereich *3

Programm-

angegebenen Keines der Programme .
Programms Das laufende Keines der im angegebenen nummernfehler *1
Programm besteht | Programme im Bereich ist registriert

im angegebenen | angegebenen
Bereich *4 Bereich lauft
Cco3 ca2c
Fehler Keines Keines “Fehler, keine “Programm-
registrierte Programm- | nummernfehler”
spezifikation”
Ausgangsoperation |EIN AUS AUS AUS

Tabelle 2-52 Kein Programmnummernfehler 2
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Die in der Tafel gezeigten Fehler wurden entsprechend dem Status des angegebenen Programms
generiert. Durch andere Faktoren verursachte Fehler sind nicht enthalten.

2 Programmnummernfehler gibt an, dass eine Zahl kleiner als 1 oder groR3er als 64 angegeben
wurde.
3 In diesem Fall werden nicht registrierte Programme im angegebenen Bereich nicht als

Operationsziel behandelt. Dies hat keinen Einfluss auf die Fehlergenerierung oder die
Ausgangsoperation.

4 In diesem Fall werden nicht laufende (aber bereits registrierte) Programme im angegebenen
Bereich nicht als Operationsziel mit Befehlen SSPG und RSPG behandelt. Dies hat keinen Einfluss auf
die Fehlergenerierung oder die Ausgangsoperation.
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2.1.10 Positionsoperationen

PGET (Positionsdaten lesen)

wahlweise wahlweise PGET Achsen- | Positions- | .~

nummer nummer

Tabelle 2-53 PGET (Positionsdaten lesen)

Funktion: Liest die in Operand 2 angegebenen Positionsdaten der in Operand 1 angegebenen
Achsennummer und schreibt sie in Variable 199.

Die Daten werden nicht in Variable 199 gespeichert (dieser Befehl wird nicht ausgefihrt),
wenn die gelesenen Daten XXX.XX lauten.

Beispiel 1: PGET 2 3 Lese die Daten von Achse 2 bei Position 3 in die Variable
199 ein.
Beispiel 2: LET 1 2 Weise der Variablen 1 den Wert 2 zu.
LET 2 3 Weise der Variablen 2 den Wert 3 zu.

PGET *1 *2 Lese die Daten des Inhalts von Variable 1 (Achse 2) vom
Inhalt von Variable 2 (Position 3) in Variable 199 ein.
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PPUT (Positionsdaten schreiben)

wahlweise wahlweise PPUT Achsen-  |Positions- |~
nummer  |nummer

Tabelle 2-54 PPUT (Positionsdaten schreiben)

Funktion: Schreibt die Daten aus Variable 199 in die in Operand 2 angegebenen Positionsdaten der in
Operand 1 angegebenen Achsennummer.

Beispiel 1: LET 199 150  Weise der Variablen 199 den Wert 150 zu.
PPUT 2 3 Schreiben den Inhalt von Variable 199 (150) bei Position 3 in
Achse 2.
Beispiel 2: LET 199 150 Weise der Variablen 199 den Wert 150 zu.
LET 1 2 Weise der Variablen 1 den Wert 2 zu.
LET 2 3 Weise der Variablen 2 den Wert 3 zu.

PPUT *1 *2 Schreibe den Inhalt von Variable 199 (150) zum Inhalt von
Variable 1 (Achse 2) vom Inhalt von Variable 2 (Position 3).
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PCLR (Positionsdaten Idschen)

PCLR Positions- |Positions-
nummer nummer

wahlweise wahlweise CP

Tabelle 2-55 PCLR (Positionsdaten léschen)

Funktion: L&scht die Positionsdaten ab dem in Operand 1 angegebenen Wert bis einschlie3lich dem in
Operand 2 angegebenen Wert.

Die geldschten Daten werden als XX.XXX (nicht 0.000) dargestelit.

Beispiel 1: PCLR 10 20 Die Daten der Positionen Nr. 10 bis einschlie3lich 20
I6schen.
Beispiel 2: LET 1 10 Weise der Variablen 1 den Wert 10 zu.
LET 2 20 Weise der Variablen 2 den Wert 20 zu.

PCLR *1 *2 Ldsche die Daten ab dem Inhalt von Variable 1 (Position 10)
bis einschlief3lich dem Inhalt von Variable 2 (Position 20).
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PCPY (Positionsdaten kopieren)

PCPY Positions- | Positions-
nummer  |nummer

wahlweise wahlweise CP

Tabelle 2-56 PCPY (Positionsdaten kopieren)

Funktion: Kopiert die in Operand 2 angegebenen Positionsdaten in die in Operand 1 angegebene

Positionsnummer.
Beispiel 1: PCPY 20 10 Kopiere die Daten von Paosition Nr. 10 in Position Nr. 20.
Beispiel 2: LET 1 20 Weise der Variablen 1 den Wert 20 zu.
LET 2 10 Weise der Variablen 2 den Wert 10 zu.

PCPY *1 *2 Kopiere die Daten des Inhalts von Variable 2 (Position 10) in
den Inhalt von Variable 1 (Position 20).
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PRED (Aktuelle Position lesen)

PRED Achsen- Positions-
muster nummer

wahlweise wahlweise CP

Tabelle 2-57 PRED (Aktuelle Position lesen)

Funktion: Liest die aktuelle Position der in Operand 1 angegebenen Achse in die in Operand 2
angegebene Position ein.

Beispiel 1: PRED 11 10 Lese die aktuellen Positionen der Achsen 1 und 2 in Position
Nr. 10.
Beispiel 2: Das Achsenmuster kann indirekt mit einer Variablen angegeben werden.

Der Befehl in Beispiel 1: wird durch eine indirekte Spezifikation mit einer Variablen
neu formuliert:

11 (bindr) — 3 (dezimal)
LET 1 3 Weise der Variablen 1 den Wert 3 zu.
PRED *1 *10

Beispiel 3: LET 1 10 Weise der Variablen 1 den Wert 10 zu.

PRED 11 *1 Lese die aktuellen Positionen der Achsen 1 und 2 in den
Inhalt von Variable 1 (Position 10) ein.
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PRDQ (Aktuelle Achsenposition lesen (1 Achse direkt))

wahiveise  |wahiweise |PRDQ | [ETEEE | (BT P

Tabelle 2-58 PRDQ (Aktuelle Achsenposition lesen (1 Achse direkt))

Dieser Befehl wird von Steuerungen mit Hauptanwendungsversion 0.33 oder héher unterstiitzt. PRDQ-
Befehle kénnen mit PC-Software Version 1.1.0.5 oder héher oder Handbediengerat Version 1.05 oder
hdher eingegeben werden.

Funktion: Liest die aktuelle Position der in Operand 1 angegebenen Achsennummer in die in Operand
2 angegebene Variable ein.

Die aktuelle Position kann schneller als mit dem PRED-Befehl ermittelt werden.
Die aktuelle Position einer synchronisierten Slaveachse kann ebenfalls gelesen werden.

Beispiel: PRDQ 2 100 Lese die aktuelle Position von Achse 2 in Variable 100 ein.

Dokument BA Tischroboter TT 1 D, Stand 07/06 2-56



Teil 4

BEFEHLE / ERLAUTERUNG DER BEFEHLE

1T

PTST (Positionsdaten prifen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung CperEmef | OpErEnt 2 Merker)

wahlweise wahlweise  |PTST Achsen- |Positions- |
muster nummer

Tabelle 2-59 PTST (Positionsdaten prifen)

Funktion: Prift, ob das in Operand 1 angegebene Achsenmuster an der in Operand 2 angegebenen
Position gultige Daten enthalt.
Der Ausgang wird durchgeschaltet, wenn alle vom Achsenmuster angegebenen Daten
ungltig sind (XX.XXX).
“0” wird als gliltiges Datum betrachtet.
Beispiel 1: PTST 11 10 300  Schalte Ausgang 300 durch, wenn es bei den Achsen 1
und 2 keine gultigen Werte an Position 10 gibt.
Ausgang 300 wird AUS geschaltet, wenn die
Positionsdaten wie folgt angegeben werden:
Beispiel 2: Das Achsenmuster kann indirekt mit einer Variablen angegeben werden.
Der Befehl in Beispiel 1: wird durch eine indirekte Spezifikation mit einer Variablen neu
formuliert:
11 (bin&r) — 3 (dezimal)
LET 1 3 Weise der Variablen 1 den Wert 3 zu.
PTST *1 10 300
Beispiel 3: LET 1 11 Weise der Variablen 1 den Wert 11 zu.
PTST 11 *1 600  Schalte Merker 600 EIN, wenn es in den Daten der
Achsen 1 und 2 an der durch den Inhalt von Variable 1
angegebene Stelle (Position 11) keine glltigen Werte
gibt.
Merker 600 wird EIN geschaltet, wenn die
Positionsdaten wie folgt angegeben werden:
Nr. Achse 1 Achse 2 Achse 3 Geschwindig- | Be- Verzdgerung
keit schleunigung
10 100.000 50.000 XXXX XXX | XXX XXXX XXXX
11 XXXX. XXX XXXX. XXX 200.000 XXX XXXX XXXX
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1T

PVEL (Geschwindigkeitsdaten zuweisen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl Ausgang,
O, AB, OB) Merker) Vereinioarung Operand 1 Operand 2 f\/lerkger) °
Ge- Positions-
wahlweise wahlweise PVEL schwindig- CP
keit nummer

Tabelle 2-60 PVEL (Geschwindigkeitsdaten zuweisen)

Funktion: Schreibt die in Operand 1 angegebene Geschwindigkeit in die in Operand 2 angegebene
Positionsnummer.

Hinweis |Wird mit einem PVEL-Befehl ein negativer Wert geschrieben, wird ein Alarm erzeugt,
wenn diese Position in einer Verfahroperation 0.4. angegeben wurde. Gehen Sie
daher vorsichtig vor.

Beispiel 1: PVEL 100 10 Schreibe eine Geschwindigkeit von 100 mm/s zu Position

Nr. 10.
Beispiel 2: LET 1 100  Weise der Variablen 1 den Wert 100 zu.
LET 2 10 Weise der Variablen 2 den Wert 10 zu.
PVEL *1 *2 Schreibe den Inhalt von Variable 1 (Geschwindigkeit

100 mm/s) an die im Inhalt von Variable 2 angegebene
Stelle (Position 10).
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PACC (Beschleunigungsdaten zuweisen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl. Ver- (Ausgang,
O, AB, OB) Merker) einbarung Operand 1 Operand 2 Merker)
wahlweise wahlweise PACC Be- Positions- | -p
schleunigung [nummer

Tabelle 2-61 PACC (Beschleunigungsdaten zuweisen)

Funktion: Schreibt die in Operand 1 angegebene Beschleunigung in die in Operand 2 angegebene
Positionsnummer.

Hinweis |Bei einem PACC-Befehl erfolgt keine Bereichsprifung. Achten Sie sorgfaltig darauf,
die fir die einzelnen Linearachsen eingestellten Grenzen nicht zu Uberschreiten.

Beispiel 1: PACC 0.3 10 Schreibe eine Beschleunigung von 0,3 g in Position Nr. 10.
Beispiel 2: LET 100 0.3 Weise der Variablen 100 den Wert 0.3 zu.
LET 2 10 Weise der Variablen 2 den Wert 10 zu.

PACC  *100 *2 Schreibe den Inhalt von Variable 100 (Beschleunigung
0,3 g) an die im Inhalt von Variable 2 angegebene Stelle
(Position 10).
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PDCL (Verzbgerungsdaten zuweisen)

wahlweise wahlweise PDCL Verzogerung El?rsr:g:)enrs- CcpP

Tabelle 2-62 PDCL (Verzdgerungsdaten zuweisen)

Funktion: Weist die in Operand 1 angegebenen Verzégerungsdaten der Verzégerung den in Operand 2
angegebenen Positionsdaten zu.

Die Verzogerung wird in g eingestellt und kann bis zu zwei Dezimalstellen umfassen.

Beispiel 1: PDCL 0.3 3 Weise den Verzdgerungsdaten an Position Nr. 3 den Wert
0,3 zu.
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PAXS (Achsenmuster lesen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operznell | Cperne 2 Merker)

wahlweise wahlweise PAXS variablen- - |Positions- | .,
nummer nummer

Tabelle 2-63 PAXS (Achsenmuster lesen)

Funktion:

angegebene Variable.

Beispiel 1:

Beispiel 2:

PAXS 1
LET 1
LET 2
PAXS *1

Speichert das Achsenmuster der in Operand 2 angegebenen Position in die in Operand 1

Lese das Achsenmuster von Position 99 in die Variable 1
ein.

Ist die Position wie folgt angegeben, wird “1” (binar 01) in
Variable 1 eingelesen.

Weise der Variablen 1 den Wert 3 zu.
Weise der Variablen 2 den Wert 101 zu.

Lese das Achsenmuster der durch den Inhalt von Variable 2
angegebenen Stelle (Position 101) in den Inhalt von Variable
1 (Variable 3).

Ist der Punkt wie folgt angegeben, wird “3” (binar 11) in
Variable 3 gespeichert.

Die nachstehende Tabelle zeigt unterschiedliche Positionen und entsprechende in einer Variablen

gespeicherte Werte.

Achse 1 Achse 2
98 XX XXX XX XXX | 00=0+0=0
99 100.XXX XX XXX | 01=0+1=1
100 [ XX.XXX 150.000 | ... 10=2+0=2
101 |100.000 50.000 | 11=2+1=3

Tabelle 2-64 unterschiedliche Positionen und entsprechend in einer Variablen gespeicherte Werte
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PSIZ (PositionsdatengrdofRe prifen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1 |Operand 2|0 rep)

wahlweise wahlweise PSIZ Variablen- Verboten |CP
nummer

Tabelle 2-65 PSIZ (Positionsdatengrof3e priifen)

Funktion:

Beispiel:

Setzt entsprechend der Parametereinstellung einen geeigneten Wert in die in Operand 1

angegebene Variable ein.

Ist “anderer Parameter Nr. 23, PSIZ-Funktionstyp” = 0,

wird die maximale Anzahl Positionsdaten, die im Controller gespeichert werden kann,
eingestellt.

(Unabhangig davon, ob diese Daten verwendet werden.)

Ist “anderer Parameter Nr. 23, PSIZ-Funktionstyp” = 1,
wird die Anzahl verwendeter Positionsdaten eingestellt.

PSIZ 1

Ist “anderer Parameter Nr. 23, PSIZ-Funktionstyp” = 0,
wird die maximale Anzahl Positionsdaten, die in Variable 1 gespeichert werden kann,
eingestellt.

Ist “anderer Parameter Nr. 23, PSIZ-Funktionstyp” = 1,
wird die Anzahl aktuell verwendeter Positionsdaten in Variable 1 eingestellt.
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GVEL (Geschwindigkeitsdaten erfassen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operznell | Cperne 2 Merker)

wahlweise wahlweise GVEL variablen- - |Positions- | .,
nummer nummer

Tabelle 2-66 GVEL (Geschwindigkeitsdaten erfassen)

Funktion: Erfasst die Geschwindigkeitsdaten von dem Geschwindigkeitselement aus den in Operand 2
angegebenen Positionsdaten und setzt den Wert in die in Operand 1 angegebene Variable.

Beispiel: GVEL 100 10 Setzt die Geschwindigkeitsdaten bei Position Nr. 10 in

Variable 100.

Postions: | achse 1 |Achse2 |Achse3 |VEL |ACC |DCL

1 XXX XXX [ RXXXXX [ XXXXXX [ XXX [ XXX | XXX

2 XXX XXX [ RXXXXX [ XXXXXX [ XXX [ XXX | XXX

.

.

.

.

10 50.000 100.000 150.000 200 0.30 |0.30

.

.

Tabelle 2-67 Positionsdaten

Werden die Positionsdaten bei Ausfiihrung des Befehls wie oben eingestellt, wird in Variable 100 der Wert

200 eingestellt.
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GACC (Beschleunigungsdaten erfassen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operznell | Cperne 2 Merker)

wahlweise wahlweise  |GAcc | varablen- fPositions- |-
nummer nummer

Tabelle 2-68 GACC (Beschleunigungsdaten erfassen)

Funktion: Erfasst die Beschleunigungsdaten von dem Beschleunigungselement aus den in Operand 2
angegebenen Positionsdaten und setzt den Wert in die in Operand 1 angegebene Variable.

Beispiel 1: GACC 100 10 Stelle die Beschleunigungsdaten bei Position Nr. 10 in

Variable 100 ein.

E?_Si“ons' Achse 1 |Achse2 |Achse3 |VEL |ACC |DCL

1 XXXXXX [ XXXXXX [ XXXXXX [ XXX [ XXX | XXX

2 XXXXXX [ XXXXXX [ XXXXXX [ XXX [ XXX | XXX

.

.

.

.

10 50.000 100.000 |150.000 [200 {0.30 |0.30

.

.

Tabelle 2-69 Positionsdaten

Werden die Positionsdaten bei Ausfiihrung des Befehls wie oben eingestellt, wird in Variable 100 der Wert

0.3 eingestellt.
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GDCL (Verzégerungsdaten erfassen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operznell | Cperne 2 Merker)

wahlweise wahlweise GDCL variablen- - |Positions- | .,
nummer nummer

Tabelle 2-70 GDCL (Verzégerungsdaten erfassen)

Funktion: Erfasst die Verzégerungsdaten von dem Verzdgerungselement aus den in Operand 2
angegebenen Positionsdaten und setzt den Wert in die in Operand 1 angegebene Variable.

Beispiel: GDCL 100 10 Stelle die Verzdgerungsdaten bei Position Nr. 10 in Variable

100 ein.

Postions: | achse 1 |Achse2 |Achse3 |VEL |ACC |DCL

1 XXX XXX [ RXXXXX [ XXXXXX [ XXX [ XXX | XXX

2 XXX XXX [ RXXXXX [ XXXXXX [ XXX [ XXX | XXX

.

.

.

.

10 50.000 100.000 150.000 200 0.30 [0.30

.

.

Tabelle 2-71 Positionsdaten

Werden die Positionsdaten bei Ausfiihrung des Befehls wie oben eingestellt, wird in Variable 100 der Wert

0.3 eingestellt.
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2.1.11 Linearachsen-Steuerungsvereinbarung

VEL (Geschwindigkeit einstellen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [gefenl Ausgang,
O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1 Operand 2 I(\/Ierkger) °
Ge-
wahlweise wahlweise VEL schwindig- |Verboten |CP
keit

Tabelle 2-72 VEL (Geschwindigkeit einstellen)

Funktion: Stellt die Linearachsen-Verfahrgeschwindigkeit in dem in Operand 1 angegebenen Wert ein.
Die Einheit ist mm/s.
Die maximale Geschwindigkeit andert sich je nach dem Modell der angeschlossenen
Linearachse. Die eingestellte Geschwindigkeit darf die entsprechende
Maximalgeschwindigkeit nicht Ubersteigen.
Hinweis 1 |Es kénnen keine Dezimalzahlen benutzt werden. Dies fuhrt zu einer Fehlermeldung.
Hinweis 2 |Die Minimalgeschwindigkeit betragt 1 mm/s.
Beispiel 1: VEL 100 Stelle die Geschwindigkeit auf 100 mm/s ein.
MOVP 1 Verfahre mit 100 mm/s zu Punkt 1.
Beispiel 2; VEL 500 Stelle die Geschwindigkeit auf 500 mm/s ein.
MOVP 2 Verfahre mit 500 mm/s zu Punkt 2.
Beispiel 3: LET 1 300 Weise der Variablen 1 den Wert 300 zu.
VEL *1 Stelle die Geschwindigkeit auf den Inhalt von Variable 1

(300 mm/s) ein.
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OVRD (Geschwindigkeitskoeffizient einstellen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1 Operand 2 Merker)
Ge-

wahlweise wahlweise OVRD ig:}[\év_mdlg' Verboten |CP
verhaltnis

Tabelle 2-73 OVRD (Geschwindigkeitskoeffizient einstellen)

Funktion:

Beispiel 1:

Reduziert die Geschwindigkeit entsprechend dem in Operand 1 angegebenen Verhaltnis
(Geschwindigkeitskoeffizienteneinstellung). Das Geschwindigkeitsverhéltnis wird in einem
Bereich zwischen 1 und 100% eingestellt.

Mit OVRD kann ein Geschwindigkeitsbefehl erzeugt werden, der eine Geschwindigkeit von
weniger als 1 mm/s angibt.

Soll-Grenzgeschwindigkeit fir weichen Betrieb: 1 Impuls/ms
Generierbare Soll-Grenzgeschwindigkeit: 1 Impuls/256 ms

(Die Laufruhe der eigentlichen Operation kann nicht garantiert werden. Die Bewegung muss
an der echten Maschine gepruft werden.)

1 Impuls: Steigung [mm)] / 16384 --- Standardprodukt mit einem Ubersetzungsverhaltnis von
11

(Die in einem PAPR-Befehl (Schubbewegungs-Annaherungsgeschwindigkeit) wird durch die
Minimalgeschwindigkeit von 1 mm/s begrenzt.)

VEL 100 Stelle die Geschwindigkeit auf 100 mm/s ein.
OVRD 50 Reduziere die Geschwindigkeit auf 50%.

Somit wird die aktuelle Geschwindigkeit 50 mm/s.
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ACC (Beschl

eunigung einstellen)

wahlweise

Be-
schleunigung

wahlweise ACC Verboten |CP

Tabelle 2-74 ACC (Beschleunigung einstellen)

Funktion:

Einstellen der Verfahrbeschleunigung der Linearachse.

Die maximale Beschleunigung andert sich je nach Last und Modell der angeschlossenen
Linearachse.

Die Beschleunigung wird in g eingestellt und kann bis zu zwei Dezimalstellen umfassen.

Hinweis

Enthalten die Positionsdaten keine Beschleunigung UND wurde keine Beschleunigung
durch einen ACC-Befehl eingestellt, verfahrt die Linearachse auf der Grundlage des in
“Alle Achsen, Parameter Nr. 11, Vorgabebeschleunigung” eingestellten Vorgabewerts.

Beispiel 1:

ACC 0.3 Stelle die Beschleunigung auf 0,3 g ein.

Hinweis

Wird die Beschleunigung auf einen Wert gesetzt, der den angegebenen Bereich fir die
Linearachse tUiberschreitet, kann es zu einer Fehlermeldung kommen. Es kann auch zu
einem Ausfall oder einer verkirzten Lebensdauer fiihren.
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DCL (Verzdgerung einstellen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl. Ver- Ausgang,
O, AB, OB) Merker) einbarimg Operne 1 Opperene! 2 f\/lerkger) :
wahlweise wahlweise DCL Verzogerung |Verboten |CP

Tabelle 2-75 DCL (Verzdgerung einstellen)

Funktion: Einstellen der Verfahrverzégerung der Linearachse.

Die maximale Verzdgerung &ndert sich je nach Last und Modell der angeschlossenen

Linearachse.

Die Verzégerung wird in g eingestellt und kann bis zu zwei Dezimalstellen umfassen.

Hinweis |Enthalten die Positionsdaten keine Verzogerung UND wurde keine Verzégerung durch
einen DCL-Befehl eingestellt, verfahrt die Linearachse auf der Grundlage des in “Alle
Achsen, Parameter Nr. 12, Vorgabeverzégerung” eingestellten Vorgabewerts

Ein DCL-Befehl kann nicht zusammen mit CIR- und ARC-Befehlen verwendet werden.

Beispiel:

DCL 0.3

Stelle die Verzdégerung auf 0,3 g ein.

Hinweis |Wird die Verzdgerung auf einen Wert gesetzt, der den angegebenen Bereich fir die
Linearachse tUiberschreitet, kann es zu einer Fehlermeldung kommen. Es kann auch zu
einem Ausfall oder einer verkirzten Lebensdauer fihren.
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SCRYV (S-Kurven-Bewegungsverhéltnis einstellen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl Ausgang,
O, AB, OB) Merker) Vereinioarung Operand 1 Operand 2 f\/lerkger) °
wahlweise wahlweise SCRV Verhéltnis |Verboten |[CP

Tabelle 2-76 SCRV (S-Kurven-Bewegungsverhéltnis einstellen)

Funktion: Stellt das Verhaltnis der S-Kurven-Bewegungssteuerung der Linearachse auf den in Operand

1 angegebenen Wert ein.

Das Verhaltnis wird als eine ganze Zahl in einem Bereich zwischen 0 und 50 (%) eingestellt.

g X 100 (%)

Es wird eine trapezférmige Bewegung vollfihrt, wenn das Verhaltnis nicht mit diesem Befehl
eingestellt oder auf 0% gesetzt wurde.

Ein SCRV-Befehl kann zusammen mit folgenden Befehlen verwendet werden: MOVP, MOVL,

MVPI, MVLI, JBWF, JBWN, JFWF, JFWN

Geschwindigkeit

Abbildung 2-5 S-Kurven Bewegungssteuerung

Beispiel 1:

SCRV 30

Stelle das S-Kurven-Bewegungsverhéltnis auf 30% ein.

Zeit
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OFST (Offset einstellen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1| Operand 2 Merker)

wahlweise wahlweise OFST Achsen- | hgoetwert |CP
muster

Tabelle 2-77 OFST (Offset einstellen)

Funktion:

Zielwert durch Addition des in Operand 2 angegebenen Offsetwerts zu dem urspriinglichen

Zielwert neu einstellen, wenn die in Operand 1 angegebene Linearachsenbewegung
durchgefihrt wird.

Der Offset wird in mm eingestellt, die wirksame Auflésung betragt 0,001 mm.

Solange der Betriebsbereich nicht tiberschritten wird, kann ein negativer Offset angegeben
werden.

Beziglich Softwareachsen wird ein OFST-Befehl vor einer BASE-Verschiebung durchgefihrt.

Hinweis

Ein OFST-Befehl kann nicht auRerhalb des zutreffenden Programms verwendet
werden. OFST kann nur dann in mehreren Programmen verwendet werden, wenn der
Befehl in jedem einzelnen Programm ausgefuhrt wird.

Ein OFST-Befehl kann nicht zusammen mit MVPI- und MVLI-Befehlen verwendet

werden.
Beispiel 1: OFST 1100 50 Addiere 50 mm zu den angegebenen Positionen der Achsen
3und 4.
OFST 1100 O Setze die Offsets der Achsen 3 und 4 auf 0 zurlick.
Beispiel 2: Das Achsenmuster kann indirekt mit einer Variablen angegeben werden.

Beispiel 3:

Der Befehl in Beispiel 1: wird durch eine indirekte Spezifikation mit einer Variablen
neu formuliert:

1100 (binar) —» 12 (dezimal)

LET 1 12 Weise der Variablen 1 den Wert 12 zu.

OFST *1 50

OFST *1 0

LET 1 100 Weise der Variablen 1 den Wert 100 zu.

OFST 1010 *1 Addiere den Inhalt von Variable 1 (100 mm) zu den

angegebenen Positionen der Achsen 2 und 4.
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DEG (Teilungswinkel einstellen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl Ausgang,
O, AB, OB) Merker) Vereinioarung Operand 1 Operand 2 f\/lerkger) °
wahlweise wahlweise DEG Winkel Verboten |[CP

Tabelle 2-78 DEG (Teilungswinkel einstellen)

Funktion:

(Kreisbogen-Bewegung) realisierte Interpolation.

Einstellung eines Teilungswinkels fur die mit einem Befehl CIR (Kreis-Bewegung) oder ARC

Bei der Ausfiihrung der Befehle CIR oder ARC wird ein Kreis durch den hier eingestellten
Winkel geteilt, um die Punkte zu berechnen, zu denen gefahren werden muss.

Der Winkel wird in einem Bereich zwischen 0 und 120 Grad eingestellt.

Wird der Winkel auf “0” eingestellt, wird automatisch ein entsprechender Teilungswinkel

berechnet, so dass die Linearachse mit der eingestellten Geschwindigkeit arbeitet (maximal
180 Grad).

Der Winkel wird in Grad eingestellt und kann bis zu einer Dezimalstelle umfassen.

Hinweis

Wird ein CIR- oder ein ARC-Befehl ausgefihrt, ohne dass mit diesem Befehl ein Winkel
eingestellt wurde, wird der in “Alle Achsen, Parameter Nr. 30, Vorgabe-Teilungswinkel”
gespeicherte Vorgabewert verwendet.

Beispiel:

DEG 10

Stelle den Teilungswinkel auf 10 Grad ein.
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BASE (Achsenbasis angeben)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang
O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1 Operand 2 Merker)
wahlweise wahlweise BASE ﬁgrr;]srﬁgr Verboten CcP

Tabelle 2-79 BASE (Achsenbasis angeben)

Funktion: Za&hlt die Achsen sequentiell auf der Grundlage, dass die im Operand 1 angegebene
Achsennummer die erste Achse angibt.

Ein BASE-Befehl kann zusammen mit den Befehlen PRED, PRDQ, AXST, ARCH, PACH,
PMVP, PMVL, Linearachsensteuerung und Zonenbefehlen verwendet werden. Es ist zu

beachten, dass der Linearachse die einzelnen Zonenbereiche iber Parameter zugewiesen
sind.

Beispiel 1: HOME 1 Achse 1 fahrt zum Nullpunkt zurtick.
BASE 2 Achse 2 wird als erste Achse angenommen.
HOME 1 Achse 2 fahrt zum Nullpunkt zurtick.

Danach werden die Achsen 2 bis 4 auf der Grundlage der Spezifikationen fur die Achsen 1 bis 3 betrieben
(Achsennummer, Achsenmuster, Positionsdaten, usw.).

Beispiel 2: LET 1 3 Weise der Variablen 1 den Wert 3 zu.
BASE *1 Der Inhalt von Variable 1 (Achse 3) wird als erste Achse
angenommen.

Danach werden die Achsen 3 und 4 auf der Grundlage der Spezifikationen fir die Achsen 1 und 2
betrieben.
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GRP (Gruppenachsen einstellen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
SEelingug (0, & | Beelngng (20, Befenhl, Operand 1 Operand 2 (Ausgang,
0O, AB, OB) Merker) .
Vereinbarung Merker)
wahlweise wahlweise GRP Achsen- Verboten |CP
muster

Tabelle 2-80 GRP (Gruppenachsen einstellen)

Funktion:

Lasst nur die Positionsdaten des in Operand 1 angegebenen Achsenmusters giiltig werden.

Das Programm nimmt an, dass es fiir andere nicht angegebenen Achsen keine Daten gibt.

Laufen mehrere Programme gleichzeitig, kénnen durch die Zuweisung von Achsen die
gleichen Positionsdaten effizient zwischen den Programmen verwendet werden.

Ein GRP-Befehl kann mit Operandachsenmuster-Spezifikationsbefehlen auRer dem OFST-
Befehl sowie mit Antriebsbetriebsbefehlen unter Verwendung von Positionsdaten eingesetzt
werden.

Bezilglich Softwareachsen wird ein GRP-Befehl vor einer BASE-Verschiebung durchgefihrt.

Beispiel 1:

Beispiel 2:

GRP 1100
CIR2 1 2

Daten der Achsen 3 und 4 werden giltig.

Es gibt keinen Achsenmusterfehler, selbst wenn Daten fir
Achse 1 oder 2 eingestellt werden.

Das Achsenmuster kann indirekt mit einer Variablen angegeben werden.

Der Befehl in Beispiel 1: wird durch eine indirekte Spezifikation mit einer Variablen
neu formuliert:

1100 (bin&r) — 12 (dezimal)
LET 1 12
GRP *1

CIR2 1 2

Weise der Variablen 1 den Wert 12 zu.
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HOLD (Anhalten: Achse wird voribergehend angehalten)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl Ausgang,
O, AB, OB) Merker) Vereinioarung Operand 1 Operand 2 f\/lerkger) °
(Eingangs-
wahlweise wahlweise HOLD port, (HOLD- CcP
globaler Typ)
Merker)

Tabelle 2-81 HOLD (Anhalten: Achse wird voriibergehend angehalten)

Funktion:

Angabe eines Eingangs oder globalen Merkers, der wahrend der Ausflihrung eines
Antriebsbefehls diesen anhalten soll.

Erfolgt eine Bedienung an dem in Operand 1 angegebenen Eingang oder globalen Merker,
wird die aktuelle Antriebsverarbeitung voribergehend angehalten. (In Bewegung befindliche
Achsen werden bis zum Anhalten abgebremst.)

Wird in Operand 1 nichts angegeben, wird die aktuelle Pausenvereinbarung ungiltig.

Bei einer Hauptanwendungsversion von 0.26 oder héher kann in Operand 2 ein HOLD-Typ
angegeben werden.

[HOLD-Typ]
0 = SchlieRer-Kontakt (Verzégerung Stopp)
1 = Offner-Kontakt (Verzégerung Stopp)

2 = Offner-Kontakt (Verzégerung Stopp — Achse (Antrieb) AUS (die Antriebsquelle wird
nicht abgeschaltet))

Der HOLD-Typ wird auf “0” (Kontakt a) gesetzt, wenn das Programm gestartet wird.
Wird in Operand 2 nichts angegeben, wird der aktuelle HOLD-Typ verwendet.

Die Verwendung einer anderen Task zur Ausgabe eines Befehls "Achse (Antrieb) EIN" zu
einer momentan mit einem Befehl "HOLD Achse (Antrieb) AUS" angehaltenen Achse fihrt
zu einem “Fehler Nr. C66, Achsen-Doppelverwendungsfehler”. War der Antrieb dieser
Achse vor dem HOLD-Stopp EIN, schaltet das System den Antrieb automatisch ein, wenn
der HOLD-Befehl aufgehoben wird. Es darf daher kein Befehl "Achse (Antrieb) EIN" an eine
Achse ausgegeben werden, die aktuell Gber einen Befehl "HOLD Achse (Antrieb) AUS"
gestoppt ist.

Wird eine aktuell durch einen Befehl "HOLD Achse (Antrieb) AUS" gestoppte Achse durch
eine von aulRen angreifende Kraft aus der gestoppten Position weg bewegt, und war der
Antrieb dieser Achse vor dem HOLD-Stopp EIN, verfahrt die Achse vor Wiederaufnahme
des Betriebs nach Aufhebens des HOLD-Befehls zu der Position, an der sie urspriinglich
gestoppt wurde.

Bei einer Hauptanwendungsversion 0.25 oder friher ist die Spezifikation von Operand 2
verboten. Entsprechend ist der HOLD-Typ fest auf “Kontakt a”.
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Hinweis 1 |Der durch eine HOLD-Vereinbarung angegebene Eingang oder globale Merker halt

nur die Achsen voriibergehend an, die in der Task (dem Programm) verwendet
werden, in dem der HOLD-Befehl vereinbart ist. Die Vereinbarung gilt nicht fir
Achsen, die in anderen Tasks (Programmen) verwendet werden.

Hinweis 2

Das voriubergehende Anhalten eines Eingangs oder globalen Merkers gilt fur alle
aktiven Antriebsbefehle, jedoch nicht fir einen SVOF-Befehl. (Ein Verzégerungsstopp
wird auch in IXWX- und PATH-Operationen angestof3en.)

Hinweis 3

Nach einer Pause im Nullpunktfahren wird die Operation wieder am Anfang der
Nullpunktfahrtsequenz aufgenommen.

Beispiel:

HOLD 15 0 Die Achsen werden zu einem Stopp abgebremst, wenn
Eingang 15 EIN geschaltet wird.

. Die Bewegung ist
Eingang 15 EIN abgeschlossen,

v v

Restoperation

Halten

A

Eingang 15 AUS

Abbildung 2-6 Eingang EIN/AUS
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CANC (Abbruch: Restliche Bewegung abbrechen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl Ausgang,
O, AB, OB) Merker) Vereinioarung Operand 1 Operand 2 f\/lerkger) °
(Eingangs-
wahlweise wahlweise CANC port, (CANC-Iop
globaler Typ)
Merker)

Tabelle 2-82 CANC (Abbruch: Restliche Bewegung abbrechen)

Funktion:

Angabe eines Eingangs oder globalen Merkers, der wahrend der Ausfiihrung eines
Antriebsbefehls diesen abbrechen werden soll.

Erfolgt eine Bedienung an dem in Operand 1 angegebenen Eingang oder globalen Merker,
wird die aktuelle Antriebsverarbeitung abgebrochen. (Bewegte Achsen werden bis zum Stopp
abgebremst, ehe die Verarbeitung abgebrochen wird.)

Wird in Operand 1 nichts angegeben, wird die aktuelle Abbruchvereinbarung ungultig.

Bei einer Hauptanwendungsversion von 0.26 oder héher kann in Operand 2 ein CANC-Typ
angegeben werden.

[CANC-Typ]

0 = SchlieRer-Kontakt (Verzégerung Stopp)

1 = Offner-Kontakt (Verzégerung Stopp)

Der CANC-Typ wird auf “0” (Kontakt a) gesetzt, wenn das Programm gestartet wird.

Wird in Operand 2 nichts angegeben, wird der aktuelle CANC-Typ verwendet.

Bei einer Hauptanwendungsversion 0.25 oder friiher ist die Spezifikation von Operand 2
verboten. Entsprechend ist der CANC-Typ fest auf “Kontakt a”.

Hinweis 1

Der durch einen CANC-Befehl angegebene Eingang oder globale Merker bricht nur
den Betrieb der Achsen ab, die in der Task (dem Programm) verwendet werden, in
dem der CANC-Befehl vereinbart ist. Die Vereinbarung gilt nicht fir Achsen, die in
anderen Tasks (Programmen) verwendet werden.

Hinweis 2

Das voriibergehende Anhalten eines Eingangs oder globalen Merkers gilt fur alle
aktiven Antriebsbefehle, jedoch nicht fir einen SVOF-Befehl. (Ein Verzégerungsstopp
wird auch in IXWX- und PATH-Operationen angestof3en.)
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Beispiel: CANC 14 0 Die Achsen werden zu einem Stopp abgebremst, wenn
Eingang 14 EIN geschaltet wird.

Eingang 14 EIN

v

Nicht ausgefiihrt.

/ Y
/ 5,

N
/ 5,
\

/ Restoperation  \

Die Bewegung ist
abgeschlossen.

Abbildung 2-7 Eingang 14 EIN
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VLMX (VLMX-Geschwindigkeit angeben)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl Ausgang,
O, AB, OB) Merker) Vereinioarung Operand 1 Operand 2 f\/lerkger) °
wahlweise wahlweise VLMX Verboten |Verboten |[CP

Tabelle 2-83 VLMX (VLMX-Geschwindigkeit angeben)

Funktion:

Durch Ausflihrung eines VLMX-Befehls wird der in “Achsspezifischer Parameter Nr. 29,

Verfahrgeschwindigkeit der
Maximalgeschwindigkeit).

auf die VLMX-Geschwindigkeit einstellen (normalerweise

VLMX-Geschwindigkeit” gespeicherte Wert als Verfahrgeschwindigkeit eingestellt.

Hinweis

Wird die VLMX-Geschwindigkeit in einem kontinuierlichen Positions-Verfahrbefehl
(PATH, PSPL) angegeben, wird die Zielgeschwindigkeit zu den einzelnen Positionen
eine zusammengesetzte VLMX-Geschwindigkeit, die die fur die einzelnen Achsen in
“Achsspezifischer Parameter Nr. 28, maximale Betriebsgeschwindigkeit der einzelnen
Achsen” eingestellte Geschwindigkeit nicht Ubersteigt. Um eine konstante
Zielgeschwindigkeit zu erreichen, muss ausdriicklich eine gewlinschte
Geschwindigkeit mit einem VEL-Befehl eingestellt werden.

Beispiel:

VEL

MOVP 2

VLMX

MOVP 3

MOVP 4

1000

MOVP 1 In diesem Abschnitt wird eine Geschwindigkeit von

1000 mm/s erreicht.

:’ In diesem Abschnitt wird eine Geschwindigkeit von
VLMX mm/s erreicht.
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DIS (Einstellung der Abstandsteilung fur Splinebewegungen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl Ausgang,
O, AB, OB) Merker) Vereinbarung | OPe"and 1 |Operand 2 f\/lerkger) :
wahlweise wahlweise DIS Weg Verboten |CP

Tabelle 2-84 DIS (Einstellung der Abstandsteilung fir Splinebewegungen)

Funktion:

durchgefihrte Interpolation.

Einstellung einer Abstandsteilung fur die durch einen Befehl PSPL (entlang Spline fahren)

Bei Ausfuhrung eines PSPL-Befehls wird bei jedem hier eingestellten Abstand ein Stiitzpunkt

berechnet. Diese berechneten Stiitzpunkte werden als Interpolationspunkte verwendet.

Wird der Abstand auf “0” eingestellt, wird automatisch eine geeignete Abstandsteilung

berechnet, so dass die Linearachse mit der eingestellten Geschwindigkeit arbeitet.

Der Abstand wird in mm eingegeben.

Interpolationspunkte

Abstandsteilung

Abbildung 2-8 Interpolationspunkte
Hinweis |Wird ein PSPL-Befehl ausgefuhrt, ohne dass mit einem DIS-Befehl ein Abstand
eingestellt wurde, wird der in “Alle Achsen, Parameter Nr. 31, Vorgabe-
Abstandsteilung” gespeicherte Vorgabewert verwendet.
Beispiel: DIS 10 Stelle die Abstandsteilung auf 10 mm ein.
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POTP (PATH-Ausgangstyp einstellen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl Ausgang,
O, AB, OB) Merker) Vereinioarung Operand 1 Operand 2 f\/lerkger) °
wahlweise wahlweise POTP 0 oder 1 Verboten |[CP

Tabelle 2-85 POTP (PATH-Ausgangstyp einstellen)

Funktion: Stellt den Ausgangstyp im Ausgangsfeld ein, der bei Ausfiihrung eines Befehls PATH oder
PSPL verwendet werden soll.
Wird ein Befehl PATH oder PSPL ausgefiihrt, arbeitet der Ausgang wie folgt entsprechend
der Einstellung des POTP-Befehls.
(2) POTP [Operand 1] = 0 (EIN bei Abschluss der Operation)
Der Ausgang oder Merker wird bei Abschluss der Operation EIN geschaltet.
(2) POTP [Operand 1] = 1 (Wegzuwachs und Ausgang beim Anfahren der einzelnen
Positionen. EIN bei Abschluss der Operation fiir die letzte Position)
Bei Ausfuhrung von PATH oder PSPL wird beim Anfahren jeder angegebenen Position der
im Ausgangsfeld angegebene Ausgang oder Merker inkrementiert und EIN geschaltet. Bei
der letzten Position wird der Ausgang beim Abschluss der Operation EIN geschaltet. Diese
Einstellung gibt einen Daumenwert fir den Ausgang in der Ablaufsteuerung.

Hinweis 1 |Vor Einstellung ist der Vorgabewert fir POTP “0.”

Hinweis 2 |Ist POTP = 1 und gibt es an der angegebenen Position keine gliltigen Daten, wird zwar

die Ausgangsnummer erhéht, aber der Ausgang wird nicht EIN geschaltet. (Die
Ausgangsnummer wird unabhangig von der Grof3e der in den Operanden 1 und 2
eines Befehls PATH oder PSPL angegebenen Positionsnummern erhdht.)
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Beispiel: POTP 1

PATH 1 5 300  Schalte die Ausgange Nr. 300 bis einschlief3lich 304
jedes Mal nacheinander ein, wenn eine angegebene
Position wahrend einer Verfahrbewegung von den
Positionen Nr. 1 bis einschlieZlich 5 angefahren wird,
angefangen bei der ersten Position.

Nr. 3 Nr. 5

Positions-Nr. 1

Schalte Ausgang 302 EIN.

Schalte Ausgang 300 EIN. /
AN\

Schalte Ausgang 304 EIN.

Ursprungsposition / Nr. 4
Nr. 2 Schalte Ausgang 303 EIN.

Schalte Ausgang 301 EIN.

Abbildung 2-9 Ausgang einschalten
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PAPR (Einstellung Weg, Geschwindigkeit Schubbewegung)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befenl Ausgang,
O, AB, OB) Merker) Vereinlbarung Operand 1  |Operand 2 f\/lerk%r) 9
Ge-
wahlweise wahlweise PAPR Weg schwindig- |CP
keit

Tabelle 2-86 PAPR (Einstellung Weg, Geschwindigkeit Schubbewegung)

Funktion: Einstellung der bei Ausfihrung eines PUSH-Befehls durchzufiihrenden Operation.

In Operand 1 Einstellen der Entfernung (Schubbewegungs-Anfahrentfernung), tber die die
Schubbewegungs-Anfahroperation (drehmomentbegrenzende Operation) durchgefihrt wird
(in mm), sowie in Operand 2 Einstellen der Geschwindigkeit (Schubbewegungs-
Annaherungsgeschwindigkeit), mit der die Schubbewegungs-Anfahroperation
(drehmomentbegrenzende Operation) durchgefuhrt wird (in mm/s).

Waéhrend die in Operand 1 angegebene Schubbewegungs-Anfahrentferung bis zu drei

Dezimalstellen umfassen kann, enthalt die in Operand 2 angegebene Geschwindigkeit keine
Dezimalstellen.

Y-Achse

Ursprunggposition

/—H

»

»

Zielposition

p X-Achse

Schubbewegungs-Anfahrentferung

Startposition der Schubbewegungs-Anfahroperation
(drehmomentbegrenzende Operation)

Abbildung 2-10 Startposition der Schubbewegungs-Anfahroperation
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Beispiel: PAPR 100 30 Stelle die Schubbewegungs-Anfahrentferung in einem
PUSH-Befehl auf 100 mm und die Schubbewegungs-
Annéaherungsgeschwindigkeit auf 30 mm/s ein.

Hinweis: Die Schubbewegungs-Annaherungsgeschwindigkeit in einem OVRD-Befehl wird
durch die Minimalgeschwindigkeit von 1 mm/s begrenzt. (Bei
Minimalgeschwindigkeit ist keine korrekte Schubbewegungsoperation garantiert.
Die Operation bei langsamem Schubbewegungs-Anfahren muss an der eigentlichen
Maschine unter Beriicksichtigung der Auswirkungen der mechanischen
Eigenschaften usw. geprift werden.)
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QRTN (Schnell-Rickkehrmodus einstellen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,
O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1 Operand 2 Merker)
wahlweise wahlweise QRTN 0 oder 1 Verboten |CP

Tabelle 2-87 QRTN (Schnell-Ruckkehrmodus einstellen)

Funktion:

A

Aktiviert und deaktiviert die schnelle Riickfahrt.
(2) QRTN [Operand 1] = 0 (Normalmodus)

Die Positionierung wird als abgeschlossen betrachtet, wenn alle Befehlsimpulse ausgegeben
wurden und die aktuelle Position innerhalb des Positionsbereichs liegt.

* Wird bei der schnellen Riickfahrt ein Verzdgerungsbefehl ausgefiihrt, wartet das
System darauf, dass alle Befehlsimpulse ausgegeben wurden.

(2) QRTN [Operand 1] = 1 (schnelle Riickfahrt)

Die Positionierung wird als abgeschlossen betrachtet, wenn “ein normaler
Verzdgerungsbefehl gerade ausgefuhrt wird (jedoch keine Verzégerung wegen eines
Stoppbefehls 0.4.) oder alle Befehlsimpulse ausgegeben wurden” UND “die aktuelle Position
liegt innerhalb des Positionsbereichs”. Mit dieser Einstellung werden andere Verarbeitungen
wahrend der Verzdgerung in Verbindung mit einem PBND-Befehl durchgefiihrt.

RUCkkopp|ungs_ Bei der schnellen Riickfahrt g||t

impulse der Positionsbereich in diesem
Bereich.
Befehls- \

impulse \ ¥

\ 4

Abbildung 2-11 Schnelle Rickfahrt
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Hinweis 1 |Die schnelle Ruckfahrt wird am Programmende aufgehoben. (Die Einstellung des
Positionsbereichs durch einen PBND-Befehl wird nicht aufgehoben.)

Hinweis 2 |Wird eine Achse nur einmal in der schnellen Riickfahrt verwendet, gibt das Programm
das Recht zur Benutzung der Achse erst auf, wenn QRTN auf “0” (Normalmodus)
gesetzt wird oder das Programm endet. Jeder Versuch, die Achse von einem anderen
Programm aus zu benutzen, fuhrt zu einer Fehlermeldung “Fehler Nr. C66, Achsen-
Doppelverwendungsfehler.”

Hinweis 3 |Nach einer Rickkehr aus einem normalen Verzégerungsbefehl in die schnelle
Ruckfahrt wird die nachste Positionierung gestartet, nachdem alle Befehlsimpulse fur
die vorherige Positionierung ausgegeben wurden. Wegen der zusatzlichen
Abschlussprifung bendtigt daher eine einfache Pendelbewegung eine langere
Taktzeit. In diesem Sinne sollte diese Einstellung nur verwendet werden, wenn die
Gesamttaktzeit durch andere Verarbeitungen wahrend der Verzdégerung verkiirzt
werden soll.

Hinweis 4 |Die schnelle Ruckfahrt stellt eine sehr unregelmalige Verarbeitung dar. Bei
Abschluss der Uberlagerungsverarbeitung im notwendigen Abschnitt ist daher die
Ruckkehr zum Normalmodus sicherzustellen.

Hinweis 5 |Die schnelle Ruckfahrt kann nicht mit einem Schubbewegungs-Verfahrbefehl oder
einem Kreisbogeninterpolationsbefehl verwendet werden.
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2.1.12 Linearachsen-Steuerbefehl

SVXX (Antrieb EINJAUS schalten)

wahlweise wahlweise SVXX Achsen- Verboten PE
muster

Tabelle 2-88 SVXX (Antrieb EIN/AUS schalten)

Funktion: Schaltet die Antriebe der durch das Achsenmuster in Operand 1 angegebenen Achsen ein.

SVXX
EIN ... Schaltet den Antrieb EIN.
OF ... Schaltet den Antrieb AUS.
Beispiel 1: SVON 1100 Schalte die Antriebe der Achsen 3 und 4 EIN. Es passiert
nichts, wenn die Achsenantriebe bereits EIN sind.
Beispiel 2: Das Achsenmuster kann indirekt mit einer Variablen angegeben werden.

Der Befehl in Beispiel 1: wird durch eine indirekte Spezifikation mit einer Variablen
neu formuliert:

1100 (binar) —» 12 (dezimal)
LET 1 12 Weise der Variablen 1 den Wert 12 zu.
SVON *1

Dokument BA Tischroboter TT 1 D, Stand 07/06 2-87



Teil 4

BEFEHLE / ERLAUTERUNG DER BEFEHLE TT

HOME (Nullpunktfahren)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1 Operand 2 Merker)

wahlweise wahlweise HOME Achsen- Verboten PE
muster

Tabelle 2-89 HOME (Nullpunktfahren)

Funktion:

Fuhrt fur die durch das Achsenmuster in Operand 1 angegebenen Achsen eine Nullpunktfahrt
durch.

Der Antrieb jeder Achse bei der Nullpunktfahrt wird automatisch EIN geschaltet.

Der Ausgang wird am Anfang der Nullpunktfahrt AUS geschaltet. Bei Abschluss der
Nullpunktfahrt wird der Ausgang EIN geschaltet.

Hinweis

Nach einer Pause im Nullpunktfahren wird die Operation wieder am Anfang der
Nullpunktfahrtsequenz aufgenommen.

Das Nullpunktfahren einer Achse mit Absolutwert-Drehgeber ist eine Bewegung zu
einer Rotationsdaten-Ricksetzposition, und kann von einer Bewegung zu den
voreingestellten Nullpunktskoordinaten (einschlieB3lich 0) verschieden sein. Es sollte
ein MOVP-Befehl statt eines HOME-Befehls benutzt werden, wenn ein Nullpunktfahren
durchgefihrt werden soll, um Ausgang 304 EIN zu schalten, wenn “E/A-Parameter Nr.
50, Ausgangsfunktionsauswahl 304" auf “1” (Ausgabe, wenn alle gultigen Achsen am
Nullpunkt (= 0) sind) oder “3” (Ausgabe, wenn alle giltigen Achsen auf den
voreingestellten Nullpunktskoordinaten sind) gesetzt ist.

Wird die Operation wahrend der Ausfihrung eines HOME-Befehls fiir eine Achse mit
Absolutwert-Drehgeber in einer vom tber Software oder Handbediengerat
angestoRenen Absolutwert-Riicksetzen verschiedenen Betriebsart gestoppt oder
aufgehoben, kann je nach Position ein “Istpositions-Softwarebegrenzungsfehler”
ausgegeben werden. Es wird nicht empfohlen, ein Nullpunktfahren durchzufiihren, das
nicht der Einstellung einer Absolutwert-Drehgeberachse dient.

Beispiel 1:

Beispiel 2:

HOME 1100 Achsen 3 und 4 fiihren Nullpunktfahren durch.

Das Achsenmuster kann indirekt mit einer Variablen angegeben werden.

Der Befehl in Beispiel 1: wird durch eine indirekte Spezifikation mit einer Variablen
neu formuliert:

1100 (bin&r) — 12 (dezimal)
LET 1 12 Weise der Variablen 1 den Wert 12 zu.
HOME *1
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MOVP (Punkt zu Punkt zur angegebenen Position fahren)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1 Operand 2 Merker)

wahlweise wahlweise MOVP Positions- Verboten PE
nummer

Tabelle 2-90 MOVP (PTP zur angegebenen Position fahren)

Funktion: Verfahrt die Linearachse ohne Interpolation zu der Position, die der in Operand 1
angegebenen Positionsnummer entspricht (PTP steht fur “Punkt-zu-Punkt”).

Der Ausgang wird am Anfang der Achsenbewegung AUS geschaltet. Bei Abschluss der
Bewegung wird der Ausgang EIN geschaltet.

Beispiel 1: MOVP 1 Verfahre die Achsen zu der Position, die Position Nr. 1
(X=200, Y=100) entspricht.

Beispiel 2: LET 1 2 Weise der Variablen 1 den Wert 2 zu.

MOVP *1 Verfahre die Achsen zu der Position, die dem Inhalt von
Variable 1 entspricht (Position Nr. 2, oder (X=100, Y=100)).

Nr. X-Achse Y-Achse Geschwindigkeit Beschleunigung Verzdgerung
1 200.000 100.000 XXX XXXX XXXX
2 100.000 100.000 XXX XXXX XXXX

Verfahrweg vom Nullpunkt zu der Position, die Position Nr. 1 (200, 100) entspricht.

Y-Achse
Nur die Y-Achse schliel3t ihre Jede Achse verfahrt
Bewegung ab. mit der angegebenen
100 mm Geschwindigkeit.
X-Achse

Nullpunkt0 100 mm 200 mm

Abbildung 2-12 Verfahrweg vom Nullpunkt zu der Position, die Position Nr. 1 (200, 100) entspricht.
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MOVL (zur angegebenen Position mit Interpolation fahren)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1 Operand 2 Merker)

wahlweise wahlweise MOVL Positions- Verboten PE
nummer

Tabelle 2-91 MOVL (zur angegebenen Position mit Interpolation fahren)

Funktion: Verfahrt die Linearachse mit Interpolation zu der Position, die der in Operand 1 angegebenen
Positionsnummer entspricht.

Der Ausgang wird am Anfang der Achsenbewegung AUS geschaltet. Bei Abschluss der

Bewegung wird der Ausgang EIN geschaltet.

Beispiel 1:

Beispiel 2:

Nr. X-Achse

1 200.000
2 100.000

MOVL 1 Verfahre die Achsen mit Interpolation zu der Position, die
Position Nr. 1 (X=200, Y=100) entspricht.
LET 1 2 Weise der Variablen 1 den Wert 2 zu.
MOVL *1 Verfahre die Achsen mit Interpolation zu der Position, die
dem Inhalt von Variable 1 entspricht (Position Nr. 2, oder
(200, 100y).
Y-Achse Geschwindigkeit Beschleunigung Verzdgerung
100.000 XXX XXXX XXXX
100.000 XXX XXXX XXXX

Verfahrweg vom Nullpunkt zu der Position, die Position Nr. 1 (X=200, Y=100) entspricht.

Y-Achse

100 mm

X-und Y-Achse beenden ihre
Bewegung gleichzeitig.

X-Achse

Nullpunkt O

100 mm

200 mm

Die resultierende
Geschwindigkeit jeder Achse

entspricht der programmierten
Geschwindigkeit.

Abbildung 2-13 Verfahrweg vom Nullpunkt zu der Position, die Position Nr. 1 (X=200, Y=100) entspricht.
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MVPI (zu relativer Position fahren)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung | OPe"and 1 fOperand 2 y,eryer

wahlweise wahlweise MVPI Positions- Verboten |PE
nummer

Tabelle 2-92 MVPI (zu relativer Position fahren)

Funktion:

die der in Operand 1 angegebenen Positionsnummer entspricht.

Der Ausgang wird am Anfang der Achsenbewegung AUS geschaltet. Bei Abschluss der

Bewegung wird der Ausgang EIN geschaltet.

Die Bewegung kann unterbleiben, wenn die angegebene Verfahrlange kleiner als die

Aufldsung (1 Impuls) ist:

Verfahrt die Linearachse ohne Interpolation von der aktuellen Position um die Verfahrlange,

1 Impuls: Steigung [mm] / 16384 --- Standardprodukt bei einem Ubersetzungsverhéltnis von

1:1

Beispiel 1:

Beispiel 2:

Nr. X-Achse
1 150.000
2 100.000

Ist die aktuelle Position (50, 50) und wird die Position Nr. 1

auf (150, 100) gesetzt, verfahren die Achsen ab der

aktuellen Position um 150 in X-Richtung und um 100 in Y-

Weise der Variablen 1 den Wert 2 zu.

Verfahre von der aktuellen Position um die dem Inhalt von
Variable 1 (Position Nr. 2, oder (100, 100)) entsprechende

Beschleunigung Verzdgerung

MVPI 1
Richtung (200, 150).
LET 1
MVPI *1
Verfahrlange.
Y-Achse Geschwindigkeit
100.000 XXX XXXX
100.000 XXX XXXX

XXXX
XXXX
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Verfahrweg von (50, 50) um die Verfahrlange, die Position Nr. 1 (150, 100) entspricht.

X-Achse

Y-Achse Nur die Y-Achse schlie’t ihre
Bewegung ab.
150 mm
50 mm
Nullpunkt O

50 mm 200 mm

Abbildung 2-14 Verfahrweg von (50, 50) um die Verfahrlange, die Position Nr. 1 (150, 100) entspricht.

Jede Achse verfahrt
mit der angegebenen
Geschwindigkeit.
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MVLI (zu relativer Position mit Interpolation fahren)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung | OPe"and 1 fOperand 2 y,eryer

wahlweise wahlweise MVLI Positions- Verboten |PE
nummer

Tabelle 2-93 MVLI (zu relativer Position mit Interpolation fahren)

Funktion: Verfahrt die Linearachse mit Interpolation von der aktuellen Position um die Verfahrlange, die
der in Operand 1 angegebenen Positionshnummer entspricht.

Der Ausgang wird am Anfang der Achsenbewegung AUS geschaltet. Bei Abschluss der

Bewegung wird der Ausgang EIN geschaltet.

Die Bewegung kann unterbleiben, wenn die angegebene Verfahrlange kleiner als die
Aufldsung (1 Impuls) ist:

1 Impuls: Steigung [mm] / 16384 --- Standardprodukt bei einem Ubersetzungsverhaltnis von

1:1

Beispiel 1:

Beispiel 2:

Nr. X-Achse
1 200.000
2 100.000

MVLI 1

LET 1
MVLI *1

Y-Achse
100.000
100.000

Ist die aktuelle Position (50, 50) und wird die Position Nr. 1
auf (150, 100) gesetzt, verfahren die Achsen mit
Interpolation ab der aktuellen Position um 150 in X-Richtung

und um 100 in Y-Richtung (200, 150).

2 Weise der Variablen 1 den Wert 2 zu.

Verfahre von der aktuellen Position um die dem Inhalt von
Variable 1 (Position Nr. 2, oder (100, 100)).

Geschwindigkeit

XXX
XXX

Beschleunigung Verzdgerung

XXXX
XXXX

XXXX
XXXX
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Verfahrweg von (50, 50) um die Verfahrlange, die Position Nr. 1 (150, 100) entspricht

Y-Achse X- und Y-Achse beenden ihre
Bewegung gleichzeitig.

150 mm
Die resultierende
Geschwindigkeit jeder Achse
entspricht der programmierten
50 mm Geschwindigkeit.
X-Achse
Nullpunkt 0 50 mm 200 mm

Abbildung 2-15 Verfahrweg von (50, 50) um die Verfahrlange, die Position Nr. 1 (150, 100) entspricht
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PATH (entlang Bahn verfahren)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1 Operand 2 Merker)
Start- End-

wahlweise wahlweise PATH positions- |positions- |PE
nummer nummer

Tabelle 2-94 PATH (entlang Bahn verfahren)

Funktion:

Verfahrt kontinuierlich von der in Operand 1 angegebenen Position zu der in Operand 2
angegebenen Position.

Der Ausgangstyp im Ausgangsfeld kann mit einem Linearachsenvereinbarungsbefehl POTP
eingestellt werden.

Durch Erh6hung der Beschleunigung rucken die Stitzpunkte naher an die angegebenen
Positionen.

Werden bei einer Positionsnummer zwischen Start- und Endpositionsnummer ungtiltige
Daten eingestellt, wird diese Positionsnummer bei der kontinuierlichen Bewegung
Ubersprungen.

Startposition

Ursprungsposition N

Endposition

Abbildung 2-16 Positionen

Hinweis 1

Mit einem PATH-Befehl kdnnen mehrdimensionale Bewegungen durchgefihrt
werden.

In diesem Fall wird die Punktnummer des nachsten Ziels in Operand 1 eingegeben,
nicht die vorhergesagte aktuelle Position bei Ausfiihrung des entsprechenden
Befehls.

(Die Eingabe einer Punktnummer, die der vorgesagten aktuellen Position entspricht,
[6st wahrend der kontinuierlichen Bewegung eine Bewegung zum gleichen Punkt
aus, wodurch die Geschwindigkeit abféallt.)

Dokument BA Tischroboter TT 1 D, Stand 07/06 2-95




Teil 4 TT
BEFEHLE / ERLAUTERUNG DER BEFEHLE

Beispiel 1: PATH 100 120 Verfahre kontinuierlich von Position Nr. 100 zu Position Nr.
120.
Beispiel 2: LET 1 50 Weise der Variablen 1 den Wert 50 zu.
LET 2 100  Weise der Variablen 2 den Wert 100 zu.
PATH *1 *2 Verfahre kontinuierlich entlang den Positionen vom Inhalt

von Variable 1 (Position Nr. 50) zum Inhalt von Variable 2
(Position Nr. 100).
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JXWX (Tippen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,
O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1 Operand 2 Merker)
Eingang,
. . Achsen- Ausgang,
wahlweise wahlweise JIXWX PE
muster Merker-
nummer

Tabelle 2-95 JXWX (Tippen)

Funktion:

Die Achsen in dem in Operand 1 angegebenen Achsenmuster werden vorwarts oder
rickwarts verfahren, wahrend der in Operand 1 angegebene Eingangs- oder Ausgang oder
Merker EIN oder AUS ist.

JBWF . Ruckwarts verfahren, wahrend der angegebene Port AUS ist.
JBWN __Ruckwarts verfahren, wahrend der angegebene Port EIN ist.
JFWEF__ Vorwarts verfahren, wahrend der angegebene Port AUS ist.

JFWN, . Vorwarts verfahren, wahrend der angegebene Port EIN ist.

Hinweis 1

Dieser Befehl gilt auch fir eine Achse, fir die das Nullpunktfahren noch nicht
abgeschlossen wurde. In diesem Fall wird die Maximalgeschwindigkeit durch “Alle
Achsen, Parameter Nr. 15, maximale Tippgeschwindigkeit vor Nullpunktfahren”
beschrankt. Da die Koordinatenwerte vor dem Nullpunktfahren keine Bedeutung
haben, ist darauf zu achten, dass es nicht zu Kollisionen mit den Endpunkten kommt.

Hinweis 2

Wurde bei einer entsprechend JXWX bewegten Achse ihr “achsspezifischer
Parameter Nr. 1, Achsenoperationstyp” auf “0” (Linearbewegungsachse) UND ihr
“achsspezifischer Parameter Nr. 68, Auswahl Linearbewegungsmodus” auf “1”
(unbegrenzter Hubmodus*) gesetzt, arbeitet die Achse auf der Grundlage eines
unbegrenzten Hubs. Siehe “Kombinationstabelle von lineare/rotatorische
Steuerparameter der X-SEL” im Anhang.

Ist unbegrenzter Hub freigegeben, bewegt sich die Istposition zyklisch zwischen ca.
10 m und 10 m.

Jeder von obigem Befehl abweichende Positionierbefehl zu einer Position au3erhalb
eines Koordinatenbereichs von ca. —-9990 und +9990 erzeugt einen “Fehler Nr. CBE,
Zieldatengrenze Uberschritten”.

Dia Ausfihrung eines vom obigem Befehl abweichenden Positionierbefehls
auf3erhalb eines Koordinatenbereichs von ca. -9990 und +9990 erzeugt ebenfalls
einen “Fehler Nr. CC5, Positionierungsgrenzen-Abweichung”.

(Diese Fehlermeldungen werden erzeugt, weil der Anwender die Betriebsrichtung um
die Grenzen herum nicht zuverlassig erkennen kann. Ein Ricksetzen des aktuellen
Werts mit einem HOME-Befehl kann erforderlich werden, zusammen mit
“achsspezifischer Parameter Nr. 10, Nullpunktfahrtmethode” auf “1” (aktuelle
Position Nullpunkt)).

Ist unbegrenzter Hub aktiviert, muss mit einer anderen Task oder einem externen
System eine Zeitliberschreitungskontrolle durchgefiihrt werden.
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Hinweis: Der unbegrenzte Hubmodus kann nur fir eine Achse mit Inkrementaldrehgeber
angegeben werden.

Nehmen Sie immer mit dem technischen Vertrieb von IAl Kontakt auf, wenn Sie den
unbegrenzten Hubmodus einsetzen wollen.

Beispiel 1: JBWF 1100 10 Verfahre die Achsen 3 und 4 riickwérts, wahrend Eingang
10 AUS ist.
Beispiel 2: Das Achsenmuster kann indirekt mit einer Variablen angegeben werden.

Der Befehl in Beispiel 1: wird durch eine indirekte Spezifikation mit einer Variablen
neu formuliert:

1100 (bin&r) — 12 (dezimal)
LET 1 12 Weise der Variablen 1 den Wert 12 zu.
JBWF *1 10

Beispiel 3: LET 5 20 Weise der Variablen 5 den Wert 20 zu.

JFWN 1010 *5 Verfahre die Achsen 2 und 4 vorwarts, wahrend der durch
den Inhalt von Variable angegebene Punkt (Eingang 20) EIN
ist.
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STOP (Achse verzdgern und stoppen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1 |Operand 2|0 rep)

wahlweise wahlweise STOP Achsen- Iy boten | CP
muster

Tabelle 2-96 STOP (Achse verzégern und stoppen)

Funktion:

Verzégert und stoppt die durch das Achsenmuster in Operand 1 angegebenen Achsen.

Hinweis 1

Ein STOP-Befehl kann aufRer mit einem SVOF-Befehl mit allen aktiven
Antriebsbefehlen verwendet werden.

Hinweis 2

Ein STOP-Befehl gibt nur einen Verzégerung-Stopp-Befehl (Betriebsstopp) an ein
angegebenes Achsenmuster aus. Er wartet nicht darauf, dass der Stoppvorgang
abgeschlossen wird. Andere Antriebsbefehle, die an eine verzégernde Achse
ausgegeben werden, werden entweder unglltig oder erzeugen einen “Achsen-
Doppelverwendungsfehler” usw.

In dem Programm ist ein Zeitglied o0.a. einzustellen, so dass der nachste
Antriebsbefehl ausgegeben wird, nachdem eine ausreichende Verzégerungs-Stopp-
Verarbeitungszeit verstrichen ist.

Selbst wenn ein STOP-Befehl an eine aktuell gestoppte Achse ausgegeben werden
soll, ist ein Mindestabstand von 0,1 Sekunden vor Ausgabe des nachsten
Antriebsbefehls vorzusehen.

Beispiel 1:

Beispiel 2:

STOP 1100 Achsen 3 und 4 verzdgern und stoppen.
Das Achsenmuster kann indirekt mit einer Variablen angegeben werden.

Der Befehl in Beispiel 1: wird durch eine indirekte Spezifikation mit einer Variablen
neu formuliert:

1100 (binar) —» 12 (dezimal)
LET 1 12 Weise der Variablen 1 den Wert 12 zu.
STOP *1
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PSPL (entlang Spline fahren)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1 Operand 2 Merker)
Start- End-

wahlweise wahlweise PSPL positions- |positions- |PE
nummer nummer

Tabelle 2-97 PSPL (entlang Spline fahren)

Funktion: Kontinuierliche Bewegung von der angegebenen Startposition zur Endposition mit
Interpolation entlang einer Spline-Interpolationskurve.

Der Ausgangstyp im Ausgangsfeld kann mit einem Linearachsenvereinbarungsbefehl POTP
eingestellt werden.

Werden bei einer Positionsnummer zwischen Start- und Endpositionsnummer ungiltige
Daten eingestellt, wird diese Positionsnummer bei der kontinuierlichen Bewegung
Ubersprungen.

Startposition

Ursprungsposition
Endposition

(Die hier gezeigte Kurve ist nur ein Beispiel.)

Abbildung 2-17 Positionen (Beispiel)

Hinweis |Unterscheiden sich die Beschleunigungs- und Verzégerungswerte zwischen einzelnen
Punkten, gehen die Geschwindigkeiten nicht gleichmagig ineinander uber.

In diesem Fall ist in Operand 1 die Punktnummer des nachsten Ziels einzugeben, nicht
die vorhergesagte aktuelle Position bei Ausfiihrung des entsprechenden Befehls.

(Die Eingabe einer Punktnummer, die der vorgesagten aktuellen Position entspricht,
I6st wahrend der kontinuierlichen Bewegung eine Bewegung zum gleichen Punkt aus,
wodurch die Geschwindigkeit abfallt.)

Beispiel: PSPL 100 120 Verfahre kontinuierlich entlang einer Spline-
Interpolationskurve von Position Nr. 100 zu
Positionsnummer 120.
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PUSH (Bewegung durch Schubbewegung)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung | OPe"and 1 fOperand 2 y,eryer
Ziel-

wahlweise wahlweise PUSH positions- |Verboten |PE
nummer

Tabelle 2-98 PUSH (Bewegung durch Schubbewegung)

Funktion:

Y-Achse

Ursprungs

Schubbewegungsoperation durchfiihren, bis die in Operand 1 angegebene Zielposition
erreicht ist.

Die Achsen verfahren wie im PAPR-Befehl festgelegt ab der Ursprungsposition in einem
Normalmodus zur Schubbewegungs-Anfahrstartposition. Danach wird die Schubbewegungs-
Anfahroperation (drehmomentbegrenzende Operation) durchgefiihrt. Die Geschwindigkeit der
Schubbewegungs-Anfahroperation (drehmomentbegrenzende Operation) wird durch die
durch einen PAPR-Befehl angegebene Schubbewegungs-Anndherungsgeschwindigkeit
bestimmt. Wird das Ausgangsfeld angegeben, schaltet der Ausgang EIN, wenn ein Kontakt
bestatigt ist, und schaltet AUS, wenn ein verfehlter Kontakt erkannt wird.

Schubbewegungs-Anfahrentferung

—

position > >

Zielposition

p X-Achse

Startposition der Schubbewegungs-Anfahroperation
(drehmomentbegrenzende Operation)

Abbildung 2-18 Schubbewegungs-Anfahrentfernung

Der Schub kann mit “Treiberkarten-Parameter Nr. 33, Schubmomentgrenze bei Positionierung” eingestellt

werden (Vorg

abewert: 70%).
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Hinweis 1

Ein PUSH-Befehl verféhrt nur eine einzige Achse. Werden mehrere Achsen
angegeben, wird ein “Fehler Nr. C91, mehrere Schubachsen angegeben”
ausgegeben.

Hinweis 2

Eine Schubbewegungs-Annaherungsgeschwindigkeit, die tiber der vom System
erlaubten Maximalgeschwindigkeit liegt, wird auf die Maximalgeschwindigkeit

begrenzt. (Die maximale Systemgeschwindigkeit ist nicht die maximal praktikable

Geschwindigkeit. Eine praktikable Geschwindigkeit unter Berlicksichtigung des

StoRRes bei Kontakt usw. festlegen.)

Hinweis 3

Mit einer Antriebssteuerung ist keine Schubbewegungsoperation méglich.

Beispiel:

PAPR
MOVP
PUSH

100
2
10

20

Stelle die Schubbewegungs-Anfahrentferung auf 100 mm und die Schubbewegungs-
Annéaherungsgeschwindigkeit auf 20 mm/s ein.

Verfahre von der aktuellen Position zu Position Nr. . 2.

Fuhre eine Schubbewegung von Position Nr. 2 zu Position Nr. 10 durch.

Das nachstehende Diagramm beschreibt eine Schubbewegung auf der Grundlage der in der

nachstehenden Tabelle aufgefuihrten Positionsdaten:

Positions-Nr. |Achse 1 Achse 2 Achse 3 VEL ACC DCL
1 XXX XXX XXX XXX XXX XXX XXX XXX XXX
2 50.000 100.000 XXX XXX XXX XXX XXX
.
.
.
.
10 200.000 200 0.30 0.30
.
.
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Verfahre mit 200 mm/s.

Fuhre eine Schubbewegungs-Anfahroperation
Achse 2 ) durch (Geschwindigkeit: 20 mm/s).

e

Y
Y

Positions-Nr. 10
Positions-Nr.| 2

» Achse 1
50 100 200

Abbildung 2-19 Schubbewegungs-Anfahroperation durch Geschwindigkeit
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CIR2 (Bogenbewegung 2 (Kreisbogeninterpolation))

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1 Operand 2 Merker)

wahlweise wahlweise CIR2 Zwischen- | Zwischen- - |0
position Nr. 1 |position Nr. 2

Tabelle 2-99 CIR2 (Bogenbewegung 2 (Kreisbogeninterpolation))

Funktion:

Kreisbogeninterpolation.

Bewegung entlang eines Kreises ab der aktuellen Position tiber die Positionen 1 und 2, mit

Die Drehrichtung des Kreises wird durch die angegebenen Positionsdaten festgelegt.

Die nachstehende Abbildung zeigt eine Bewegung im Uhrzeigersinn. Bei Umkehr der
Zwischenpositionen 1 und 2 erfolgt die Bewegung im Gegenuhrzeigersinn.

Geschwindigkeit und Beschleunigung nehmen auf der Grundlage folgender Prioritaten giltige Werte an:

Prioritat

Geschwindigkeit

Beschleunigung (Verzdégerung)

Einstellung in den in
1 Operand 1 angegebenen
Positionsdaten

Einstellung in den in Operand 1 angegebenen

Positionsdaten

VEL

Einstellung durch Befehl

Einstellung durch Befehl ACC (DCL)

Vorgabebeschleunigung in alle Achsen,

Parameter Nr. 11

(Vorgabeverzdgerung in alle Achsen, Parameter

Nr. 12)

Tabelle 2-100 Geschwindigkeit und Beschleunigung

Wird die Geschwindigkeit nicht eingestellt, wird ein Fehler “C88 Geschwindigkeits-Spezifikation” erzeugt.

Ist die Beschleunigung/Verzdgerung nicht giltig, wird ein Fehler “C89 Beschleunigung/Verzégerungs-

Spezifikation” erzeugt.
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Zwischenposition Nr. 1
Achse 2 ,

Ursprungs- Zwischenposition Nr. 2
position

» Achse 1l

Abbildung 2-20 Zwischenposition Nr. 1/2 und Ursprungsposition

Hinweis |Dieser Befehl gilt bei beliebigen orthogonalen Ebenen. (Achse 2 kann automatisch vor
Achse 1 entsprechend den Positionsdaten ausgewahlt werden.)

Funktion: CIR2 100 101 Bewegung entlang eines Kreises (Zirkularinterpolation)
durch die Positionen Nr. 100 und 101.

Achse 2  Positions-Nr. 100
A

Ursprungs- Positions-Nr. 101
position

p Achsel

Abbildung 2-21 Positions-Nr. 100/101 und Ursprungsposition
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ARC2 (Bewegung entlang Kreis 2 (Kreisbogeninterpolation))

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,
O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1| Operand 2 Merker)

Zwischen- |End-
wahlweise wahlweise ARC2 positions- |positions- |PE
nummer nummer

Tabelle 2-101 ARC2 (Bewegung entlang Kreis 2 (Kreisbogeninterpolation))

Funktion: Bewegung entlang eines Kreishogens, beginnend mit der aktuellen Position, durch die
angegebene Position und endend an der Endposition, mit Kreisbogeninterpolation.

Geschwindigkeit und Beschleunigung nehmen auf der Grundlage folgender Prioritaten giltige Werte an:

Prioritat | Geschwindigkeit Beschleunigung (Verzdgerung)

Einstellung in den in Einstellung in den in Operand 1 angegebenen

1 Ope_r_and 1 angegebenen Positionsdaten
Positionsdaten
2 Einstellung durch Befehl | . iollung durch Befehl ACC (DCL)

VEL

Vorgabebeschleunigung in alle Achsen,
Parameter Nr. 11

(Vorgabeverzdgerung in alle Achsen, Parameter
Nr. 12)

Tabelle 2-102 Geschwindigkeit und Beschleunigung

Wird die Geschwindigkeit nicht eingestellt, wird ein Fehler “C88 Geschwindigkeits-Spezifikation” erzeugt.

Ist die Beschleunigung/Verzégerung nicht giltig, wird ein Fehler “C89 Beschleunigung/Verzégerungs-
Spezifikation” erzeugt.
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Zwischenposition

N

Ursp.rungs- Endposition
position

Achse 2

p Achse 1

Abbildung 2-22 Bewegung entlang eines Kreisbogens

Hinweis |Dieser Befehl gilt bei beliebigen orthogonalen Ebenen. (Achse 2 kann automatisch vor
Achse 1 entsprechend den Positionsdaten ausgewahlt werden.)

Funktion: ARC2 100 101 Bewegung entlang eines Kreishogens (Zirkularinterpolation)
von der aktuellen Position zu Position Nr. 101 Gber
Zwischenposition Nr. 100.

Achse 2
A

f\

Positions-Nr. 101
Ursprungs-
position

» Achse 1
»

Abbildung 2-23 Positions-Nr. 101 und Ursprungsposition
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CIRS (dreidimensional auf Kreis verfahren)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung rperEme 1 CrpErEnt 2 Merker)

wahlweise wahlweise CIRS Zwischen- Zwischen- | e
position Nr. 1 |position Nr. 2

Tabelle 2-103 CIRS (dreidimensional auf Kreis verfahren)

Dieser Befehl wird von Steuerungen mit Hauptanwendungsversion 0.33 oder hdher unterstitzt. Der Befehl
kann mit PC-Software Version 1.1.0.5 oder héher oder Handbediengerat Version 1.05 oder hdher
eingegeben werden.

Funktion: Bewegung entlang eines Kreises (dreidimensionale Bewegung) ab der aktuellen Position
nacheinander Uber die Positionen 1 und 2.

Die Drehrichtung des Kreises wird durch die angegebenen Positionsdaten festgelegt.

Die Bewegung in nachstehender Abbildung wird in umgekehrter Richtung durchgefiihrt, wenn
die Zwischenpositionen 1 und 2 umgekehrt werden.

Achse 3
A

. . Zwischenposition Nr. 2
Zwischenposition Nr.|1

Achse 2

Ursprungsposition

Achse 1

Abbildung 2-24 Bewegung entlang eines Kreises ab der aktuellen Position tiber Positionen 1 und 2

Dokument BA Tischroboter TT 1 D, Stand 07/06 2-108



Teil 4

BEFEHLE / ERLAUTERUNG DER BEFEHLE

1T

Geschwindigkeit und Beschleunigung nehmen auf der Grundlage folgender Prioritten giiltige Werte an:

Prioritat

Geschwindigkeit

Beschleunigung

Verzdgerung

Einstellung in den in

Einstellung in den in

1 Operand 1 angegebenen |Operand 1 angegebenen
Positionsdaten Positionsdaten
5 Einstellung durch Befehl Einstellung durch Befehl
VEL ACC
Vorgabebeschleunigung in
3 alle Achsen, Parameter Nr.

11

Wie gliltiger
Beschleunigungs-
wert

Tabelle 2-104 Geschwindigkeit und Beschleunigung

Wird die Geschwindigkeit nicht eingestellt, wird ein Fehler “C88 Geschwindigkeits-Spezifikation” erzeugt.

Ist die Beschleunigung/Verzégerung nicht glltig, wird ein Fehler “C89 Beschleunigung/Verzégerungs-

Spezifikation” erzeugt.

Hinweis 1

Hinweis 2

Hinweis 3

Dieser Befehl gilt bei beliebigen Ebenen in einem dreidimensionalen Raum. (Achse 2

(wenn es nur zwei gultige Achsen gibt) oder Achse 3 kann automatisch vor Achse 1
entsprechend den Positionsdaten eingestellt werden.)

Einstellung der Positionsdaten.

Die Ortskurve geht bei steigender Geschwindigkeit gern nach innen. Es kénnen
kleinere Einstellungen erforderlich werden, wie eine leicht nach auf3en gehende

Ist der Kreisdurchmesser in Bezug zur eingestellten Geschwindigkeit klein, kann die

Geschwindigkeit begrenzt werden. (Eine Erhéhung von Beschleunigung/Verzégerung
verringert die Geschwindigkeitsbegrenzung. Diese Werte diirfen aber nicht den fir

die Linearachse erlaubten Bereich Ubersteigen.)
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ARCS (dreidimensional auf Kreisbogen verfahren)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,
O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1| Operand 2 Merker)

Zwischen- |End-
wahlweise wahlweise ARCS positions- |positions- |PE
nummer nummer

Tabelle 2-105 ARCS (dreidimensional auf Kreisbogen verfahren)

Dieser Befehl wird von Steuerungen mit Hauptanwendungsversion 0.33 oder hdéher unterstitzt. Der Befehl
kann mit PC-Software Version 1.1.0.5 oder héher oder Handbediengerat Version 1.05 oder hdher
eingegeben werden.

Funktion: Bewegung entlang eines Kreisbogens (dreidimensionale Bewegung), beginnend mit der
aktuellen Position, durch die angegebene Position und endend an der Endposition.

Achse 3
A

Zwischenposition Endposition

Achse 2

Ursprungsposition

Achse 1

Abbildung 2-25 Bewegung entlang eines Kreisbogens

Geschwindigkeit und Beschleunigung nehmen auf der Grundlage folgender Prioritaten gultige Werte an:

Prioritat | Geschwindigkeit Beschleunigung Verzégerung
Einstellung in den in Einstellung in den in Wie gliltiger
1 Operand 1 angegebenen |Operand 1 angegebenen |Beschleunigungswert
Positionsdaten Positionsdaten
5 Einstellung durch Befehl Einstellung durch Befehl
VEL ACC
Vorgabebeschleunigung in
3 alle Achsen, Parameter Nr.
11

Tabelle 2-106 Geschwindigkeit und Beschleunigung
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Wird die Geschwindigkeit nicht eingestellt, wird ein Fehler “C88 Geschwindigkeits-Spezifikation” erzeugt.

Ist die Beschleunigung/Verzégerung nicht glltig, wird ein Fehler “C89 Beschleunigung/Verzégerungs-
Spezifikation” erzeugt.

Hinweis 1

Dieser Befehl gilt bei beliebigen Ebenen in einem dreidimensionalen Raum. (Achse 2
(wenn es nur zwei glltige Achsen gibt) oder Achse 3 kann automatisch vor Achse 1
entsprechend den Positionsdaten eingestellt werden.)

Hinweis 2

Die Ortskurve geht bei steigender Geschwindigkeit gern nach innen. Es kénnen
kleinere Einstellungen erforderlich werden, wie eine leicht nach auf3en gehende
Einstellung der Positionsdaten.

Hinweis 3

Ist der Kreisbogendurchmesser in Bezug zur eingestellten Geschwindigkeit klein,
kann die Geschwindigkeit begrenzt werden.

(Eine Erhéhung von Beschleunigung/Verzégerung verringert die
Geschwindigkeitsbegrenzung. Diese Werte dirfen aber nicht den fir die Linearachse
erlaubten Bereich Uibersteigen.)
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CHVL (Geschwindigkeit andern)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung R el Merker)

wahlweise wahlweise CHVL Achsen- Geschwindig- | -,
muster keit

Tabelle 2-107 CHVL (Geschwindigkeit andern)

Funktion: Andert die Geschwindigkeit der in anderen Tasks arbeitenden Achsen.

Bei Ausfuhrung eines Befehls CHVL wechselt die Geschwindigkeit der in Operand 1
angegebenen Achsen auf denin  Operand 2 angegebenen Wert.

Hinweis 1 | Dieser Befehl gilt nicht auf einer durch einen Befehl CIR, ARC, PSPL, PUSH, ARCH,
PACH, CIRS oder ARCS bewegten Achse.

Hinweis 2 |Wird ein Befehl CHVL fir eine in S-Kurvenbewegung (Befehl SCRV) verfahrenen
Achse ausgefihrt, entsteht ein “Fehler Nr. CC1, Geschwindigkeitsdnderungsfehler”.

Hinweis 3 |Dies ist ein temporéarere Geschwindigkeitsanderungsbefehl, der von einer anderen
Task zu dem aktiven Paket (Punkt) ausgegeben wird. Er wird nicht durch die von
VEL vereinbarten Daten beeinflusst.

Programm 1 Programm 2

VEL 300 ) )
Wird der Befehl CHVL in Programm 1 ausgefuhrt,

* wahrend MOVP2 in Programm 2 ausgefiihrt wird,
dann andert sich die Verfahrgeschwindigkeit von
MOVP2 auf 100 mm/s.

MOVP 1
Die Geschwindigkeiten anderer Verfahrbefehle
CHvVL 111 100 MOVP 2 bleiben 300 mm/s.
MOVP 3

Tabelle 2-108 Befehl CHVL

Das Achsenmuster kann indirekt mit einer Variablen angegeben werden.

Wenn Programm 1 auf der Grundlage einer indirekter Spezifikation mit
einer Variable neu formuliert wird:

111 (bin&r) — 7 (dezimal)
LET 1 7 Weise der Variablen 1 den Wert 7 zu.
CHVL *1 100
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Hinweis 4

Da dieser Befehl nur fur das Paket gultig ist, das zum Zeitpunkt der Ausfihrung des
Befehls fiir eine kontinuierliche Bewegung in einem PATH-Befehl 0.4. aktiv ist, muss
beziiglich der zeitlichen Verschiebung mit entsprechender Vorsicht vorgegangen
werden. Die Paketbearbeitung geht wahrend der Bearbeitung der
Geschwindigkeitsanderung auf Wartestellung. Beziiglich der Verschiebung der
Ortskurve muss hier also auch mit entsprechender Vorsicht vorgegangen werden.

Programm 1 Programm 2
. VEL 300
[ ] [ ]
[ ] [ ]
CHVL 111 100 — PATH 1 5

Abbildung 2-26

Befehl PATH

Wird CHVL in Programm 1 ausgefuhrt, wahrend PATH in Programm 2 ausgefuhrt
wird, oder speziell wahrend der PATH-Bewegung von Punkt Nr. 2 zu Punkt Nr. 3, wird
die durch CHVL vorgegebene Geschwindigkeit (100 mm/s im vorstehenden Beispiel)
erst gultig wahrend der PATH-Bewegung zu Punkt Nr. 3. Andere
Verfahrgeschwindigkeiten bleiben auf der durch VEL vorgegebenen Geschwindigkeit
(300 mm/s im vorstehenden Beispiel).

Hinweis 5

Es erfolgt ein Uberspeichern der CHVL-Aufruftask, daher ist entsprechende Vorsicht
erforderlich.

Hinweis 6

Die maximale Geschwindigkeit der angegebenen Achse bei Abschluss des
Nullpunktfahrens wird auf den Minimalwert begrenzt, der in “achsspezifischer
Parameter Nr. 28, maximale Betriebsgeschwindigkeit der einzelnen Achsen” oder
“achsspezifischer Parameter Nr. 27, maximale Geschwindigkeit begrenzt durch die
maximale Motordrehzahl” beziiglich der angegebenen Achse und der aktuell
betriebenen zugehdrenden Interpolationsachsen eingestellt wurde. Um zu
verhindern, dass die maximale Geschwindigkeit begrenzt wird wegen der
Auswirkung einer anderen Achse, deren Maximalgeschwindigkeit geringer als die im
Befehl CHVL angegebene Geschwindigkeit ist, muss ein CHVL-Befehl in mehreren
Schritten entsprechend den jeweiligen Achsen mit unterschiedlichen
Maximalgeschwindigkeiten ausgegeben werden. Insbesondere wird die Angabe
eines CHVL-Befehl in einem separaten Schritt bei einer Rotationsachse empfohlen.

Beispiel:

CHVL 1111 500 = CHVL 111 500
CHVL 1000 500
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ARCD (entlang Kreisbogen Uber Spezifikation von Endposition und Mittenwinkel verfahren
(Kreisbogeninterpolation))

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,
O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1 Operand 2 Merker)
. . End- Mitten-
wahlweise wahlweise ARCD positions- winkel PE
nummer

Tabelle 2-109 ARCD (entlang Kreisbogen uber Spezifikation von Endposition und Mittenwinkel verfahren
(Kreisbogeninterpolation))

Funktion: Bewegung entlang eines Kreishogens, beginnend mit der aktuellen Position und endend an
der Endposition, mit Kreisbogeninterpolation.

Die Endposition der Bewegung wird in Operand 1 angegeben, der durch Ursprungsposition
und Endposition gebildete Mittenwinkel wird in Operand 2 angegeben. Der Mittenwinkel wird
in einem Bereich zwischen —359,999 und —0,001 oder 0,001 und 359,999 angegeben. Ein

positiver Wert zeigt eine Bewegung im Gegenuhrzeigersinn, ein negativer Wert eine

Bewegung im Uhrzeigersinn an.

Der Mittenwinkel wird in Grad eingestellt und kann bis zu drei Dezimalstellen umfassen.

Geschwindigkeit und Beschleunigung nehmen auf der Grundlage folgender Prioritaten giltige Werte an:

Prioritat | Geschwindigkeit

Beschleunigung (Verzdégerung)

Einstellung in den in
1 Operand 1 angegebenen
Positionsdaten

Einstellung in den in Operand 1 angegebenen
Positionsdaten

VEL

Einstellung durch Befehl

Einstellung durch Befehl ACC (DCL)

Vorgabebeschleunigung in allen Achsen,
Parameter Nr. 11

(Vorgabeverzdgerung in allen Achsen, Parameter

Nr. 12)

Tabelle 2-110 Geschwindigkeit und Beschleunigung

Wird die Geschwindigkeit nicht eingestellt, wird ein Fehler “C88 Geschwindigkeits-Spezifikation” erzeugt.

Ist die Beschleunigung/Verzégerung nicht glltig, wird ein Fehler “C89 Beschleunigung/Verzégerungs-

Spezifikation” erzeugt.
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Endposition

./\ Ursprungsposition

.
",

-

Mittenwinkel

L
L ]

Tabelle 2-111 Bewegungen entlang eines Kreishogens

Hinweis |Dieser Befehl gilt bei beliebigen orthogonalen Ebenen. (Achse 2 kann automatisch vor
Achse 1 entsprechend den Positionsdaten ausgewahlt werden.)
Beispiel: ARCD 100 120 Bewegung entlang eines Kreisbogens von der

Ursprungsposition zu Position Nr. 100 bei einem
Mittenwinkel von 120 Grad (im Gegenuhrzeigersinn).
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ARCC (entlang Kreisbogen Uber Spezifikation von Endposition und Mittenwinkel verfahren
(Kreisbogeninterpolation))

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,
O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1 Operand 2 Merker)
Mitten- :
, . e Mitten-
wahlweise wahlweise ARCC positions- winkel PE
nummer

Tabelle 2-112 ARCC (entlang Kreisbogen uber Spezifikation von Endposition und Mittenwinkel verfahren
(Kreisbogeninterpolation))

Funktion: Bewegung entlang eines Kreishogens, der bei der aktuellen Position beginnt und einen
angegebenen Radius von der Mittenposition einhalt, mit Kreisbogeninterpolation.

Die Mittenposition wird in Operand 1 angegeben, der durch Ursprungsposition und
Endposition gebildete Mittenwinkel wird in Operand 2 angegeben. Der Mittenwinkel wird in
einem Bereich zwischen —3600 und 3600 Grad eingestellt (+10 Umdrehungen). Ein positiver
Wert zeigt eine Bewegung im Gegenuhrzeigersinn, ein negativer Wert eine Bewegung im
Uhrzeigersinn an (Einstelleinheit: Grad).

Der Mittenwinkel wird in Grad eingestellt und kann bis zu drei Dezimalstellen umfassen.

Geschwindigkeit und Beschleunigung nehmen auf der Grundlage folgender Prioritaten giltige Werte an:

Prioritat | Geschwindigkeit Beschleunigung (Verzdégerung)

Einstellung in den in
1 Operand 1 angegebenen
Positionsdaten

Einstellung in den in Operand 1 angegebenen
Positionsdaten

Einstellung durch Befehl

VEL Einstellung durch Befehl ACC (DCL)

Vorgabebeschleunigung in alle Achsen,
Parameter Nr. 11

(Vorgabeverzdgerung in alle Achsen, Parameter
Nr. 12)

Tabelle 2-113 Geschwindigkeit und Beschleunigung

Wird die Geschwindigkeit nicht eingestellt, wird ein Fehler “C88 Geschwindigkeits-Spezifikation” erzeugt.

Ist die Beschleunigung/Verzégerung nicht glltig, wird ein Fehler “C89 Beschleunigung/Verzégerungs-
Spezifikation” erzeugt.
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Abbildung 2-27 Bewegung entlang eines Kreisbogens, der bei der aktuellen Position beginnt und einen
angegebenen Radius von der Mittenposition einhélt, mit Kreisbogeninterpolation.

Hinweis |Dieser Befehl gilt bei beliebigen orthogonalen Ebenen. (Achse 2 kann automatisch vor
Achse 1 entsprechend den Positionsdaten ausgewéhlt werden.)

Beispiel: ARCC 100 120 Verfahre entlang eines Kreisbogens von der
Ursprungsposition durch einen Mittenwinkel von 120 Grad
um Position Nr. 100 als Kreismittelpunkt
(Gegenuhrzeigersinn).
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PBND (Positionsbereich einstellen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1| Operand 2 Merker)

wahlweise wahlweise PBND Achsen- Weg CP
muster

Tabelle 2-114 PBND (Positionsbereich einstellen)

Funktion:

Einstellung des Positionsbereichs fur die Achsen in dem in Operand 1 angegebenen
Achsenmuster. Der Abstand in Operand 2 wird in mm eingestellt.

In der Regel wird die Positionierung als abgeschlossen betrachtet, wenn alle Befehlsimpulse
ausgegeben wurden und die aktuelle Position innerhalb des Positionsbereichs liegt. Dieser
Befehl ist daher wirkungsvoll, wenn Sie die Taktzeit durch eine Reduzierung der
Positionierungs-Einschwingzeit verkirzen wollen. (Normalerweise zeigt eine Einstellung von
ca. 3 bis 5 mm eine Wirkung. Diese Wirkung muss aber an der echten Maschine tberprift
werden.)

(Dieser Befehl kann in speziellen Anwendungen mit einem Befehl QRTN kombiniert werden.
Einzelheiten siehe Abschnitt iber Befehl QRTN.)

Ruckkopplungsimpulse

Liegt der eingestellte Positionsbereich
Befehls- \v auRerhalb dieses Bereichs wird die
impulse Einschwingzeit zu “0.”

v

A

=

Einschwingzeit

Abbildung 2-28 Riickkopplungsimpulse/Befehlsimpulse und Einschwingzeit
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Hinweis 1

Wird der Positionsbereich nicht mit einem PBND-Befehl eingestellt, wird der in
“achsspezifischer Parameter Nr. 58, Positionsbereich” eingestellte Wert verwendet.

Hinweis 2

Bei einer Veranderung des Positionsbereichs bleiben die neuen Einstellungen selbst
bei Programmende giltig. Beim Aufbau eines Programms mit PBND-Befehlen muss
daher vor Ausfiihrung jedes einzelnen Programms ausdriicklich ein Positionsbereich
mit einem PBND-Befehl vereinbart werden. Die Vermutung, dass der Positionsbereich
am Ende der Ausfiihrung in einem anderen Programm auf den Originalwert
zurtckgesetzt wird, kann zu unerwarteten Problemen fiihren, da der Positionsbereich
sich von den erwarteten Werten unterscheiden kann, wenn das betreffende
Programm wegen eines Fehlers 0.4. abgebrochen wurde.

Hinweis 3

Der in “achsspezifischer Parameter Nr. 58, Positionsbereich” eingestellte Bereich
wird nicht durch einen PBND-Befehl geschrieben.

Beispiel 1:

Beispiel 2:

PBND 11 5 Stelle nach diesem Befehl den Positionsbereich fur die
Achsen 1 und 2 auf 5 mm ein.

Das Achsenmuster kann indirekt mit einer Variablen angegeben werden.

Der Befehl in Beispiel 1: wird durch eine indirekte Spezifikation mit einer Variablen
neu formuliert:

11 (bindr) —» 3 (dezimal)
LET 1 3 Weise der Variablen 1 den Wert 3 zu.
PBND *1 5
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CIR (Kreisbewegung)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung g 4 Opereinzl 2 Merker)

wahlweise wahlweise CIR Zwischen- Zwischen- - | pe
position Nr. 1 |position Nr. 2

Tabelle 2-115 CIR (Kreisbewegung)

Funktion:

Bewegung entlang eines Kreises ab der aktuellen Position tber die in den Operanden 1 und
2 angegebenen Positionen.

Ein Vertauschen der Einstellungen der Operanden 1 und 2 erzeugt daher eine
Kreisbewegung in der umgekehrten Richtung.

Der Ausgang wird am Anfang der Kreisbewegung AUS geschaltet. Bei Abschluss der
Bewegung wird der Ausgang EIN geschaltet.

Unterschied zu CIR2:

Wahrend die CIR-Verarbeitung der Bewegung entlang eines Polygons mit einem PATH-
Befehl ahnelt, fihrt CIR2 eine Kreisbogeninterpolation durch.

Waéhlen Sie den entsprechenden Befehl unter Berlicksichtigung der Eigenschaften des
jeweiligen Befehls aus. (Normalerweise wird CIR2 benutzt.)

Hinweis 1

Wird der Teilungswinkel bei einem DEG-Befehl auf “0” gesetzt (der Teilungswinkel
wird automatisch auf der Grundlage der Prioritdtsgeschwindigkeitseinstellung
berechnet), wird die in den Daten bei Zwischenposition 1 eingestellte
Geschwindigkeit oder die durch einen VEL-Befehl eingestellte Geschwindigkeit
verwendet (vorzugsweise die erstere). Die in den Daten bei Zwischenposition 2
eingestellte Geschwindigkeit hat keine Bedeutung.

Hinweis 2

Wird der Teilungswinkel mit einem DEG-Befehl auf einen von "0" verschiedenen Wert
eingestellt (normaler Teilungswinkel), wird die in den Zielpositionsdaten angegebene
Geschwindigkeit verwendet. (Die durch einen VEL-Befehl eingestellte
Geschwindigkeit wird wirksam, wenn keine Positionsdaten angegeben wurden.)

Bei einer Kreisbewegung kehren die Achsen mit der durch einen VEL-Befehl
vereinbarten Geschwindigkeit von der Zwischenposition 2 zur Startposition zurick.
Daher muss mit einem CIR-Befehl immer ein VEL-Befehl benutzt werden.

Hinweis 3

Die Beschleunigung wird eingestellt in der Reihenfolge der Beschleunigung in den
Daten bei Zwischenposition 1, gefolgt von dem Wert in “alle Achsen, Parameter Nr.
11, Vorgabebeschleunigung.”

Die Verzdgerung nimmt den gleichen Wert wie die oben eingestellte gultige
Beschleunigung an. Der Verzégerungswert der Daten von Zwischenposition 1 und
der Beschleunigungs-/Verzégerungswert der Daten von Zwischenposition 2 haben
daher keine Bedeutung.

Hinweis 4

Dieser Befehl gilt bei beliebigen orthogonalen Ebenen. (Achse 2 kann automatisch
vor Achse 1 entsprechend den Positionsdaten ausgewéahlt werden.)
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Beispiel 1: CIR 100 101 Verfahre entlang eines Kreises von der aktuellen Position
aus nacheinander Gber die Zwischenpositionen 100 und
101.
Beispiel 2: LET 1 5 Weise der Variablen 1 den Wert 5 zu.
LET 2 6 Weise der Variablen 2 den Wert 6 zu.
CIR *1 *2 Verfahre entlang eines Kreises von der aktuellen Position

aus nacheinander Uber die durch den Inhalt der Variablen 1
und 2 angegebenen Positionen (Positionen 5 und 6).
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ARC (Kreisbogenbewegung)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung | OPe"and 1 fOperand 2 y,eryer
Zwischen- |End-

wahlweise wahlweise ARC positions- |positions- |PE
nummer nummer

Tabelle 2-116 ARC (Kreisbogenbewegung)

Funktion:

Bewegung entlang eines Kreisbogens von der aktuellen Position tber die in Operand 1
angegebene Position zu der in Operand 2 angegebenen Position.

Der Ausgang wird am Anfang der Kreisbogenbewegung AUS geschaltet. Bei Abschluss der
Bewegung wird der Ausgang EIN geschaltet.

Unterschied zu ARC2:

Waéhrend die ARC-Verarbeitung der Bewegung entlang eines Polygons mit einem PATH-
Befehl ahnelt, fiihrt ARC2 eine Kreisbogeninterpolation durch.

Waéhlen Sie den entsprechenden Befehl unter Berlicksichtigung der Eigenschaften des
jeweiligen Befehls aus. (Normalerweise wird ARC2 benutzt.)

Hinweis 1

Wird der Teilungswinkel bei einem DEG-Befehl auf “0” gesetzt (der Teilungswinkel
wird automatisch auf der Grundlage der Prioritdtsgeschwindigkeitseinstellung
berechnet), wird die in den Daten bei Zwischenposition 1 eingestellte
Geschwindigkeit oder die durch einen VEL-Befehl eingestellte Geschwindigkeit
verwendet (vorzugsweise die erstere). Die in den Daten bei Zwischenposition 2
eingestellte Geschwindigkeit hat keine Bedeutung.

Hinweis 2

Wird der Teilungswinkel mit einem DEG-Befehl auf einen von "0" verschiedenen Wert
eingestellt (normaler Teilungswinkel), wird die in den Zielpositionsdaten angegebene
Geschwindigkeit verwendet. (Die durch einen VEL-Befehl eingestellte
Geschwindigkeit wird wirksam, wenn keine Positionsdaten angegeben wurden.)

Hinweis 3

Die Beschleunigung wird eingestellt in der Reihenfolge der Beschleunigung in den
Daten bei Zwischenposition 1, gefolgt von dem Wert in “alle Achsen, Parameter Nr.
11, Vorgabebeschleunigung” eingestellten Vorgabewerts.

Die Verzdégerung nimmt den gleichen Wert wie die oben eingestellte glltige
Beschleunigung an. Der Verzégerungswert der Daten von Zwischenposition 1 und
der Beschleunigungs-/Verzégerungswert der Daten von Zwischenposition 2 haben
daher keine Bedeutung.

Hinweis 4

Dieser Befehl gilt bei beliebigen orthogonalen Ebenen. (Achse 2 kann automatisch
vor Achse 1 entsprechend den Positionsdaten ausgewéahlt werden.)
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Beispiel 1: ARC 100 101 Verfahre entlang eines Kreisbogens von der aktuellen
Position aus Uber Position 100 zu Position 101.

Beispiel 2: LET 1 5 Weise der Variablen 1 den Wert 5 zu.
LET 2 6 Weise der Variablen 2 den Wert 6 zu.
ARC *1 *2 Bewegung entlang eines Kreisbogens von der aktuellen

Position Gber die durch den Inhalt von Variable 1
angegebenen Position (Position 5) zu der durch den Inhalt
von Variable 2 angegebenen Position (Position 6).
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2.1.13 Strukturelles IF

IFXX (strukturelles IF)

wahlweise wahlweise IFXX Variablen- Daten CP

nummer

Tabelle 2-117 IFXX (strukturelles IF)

Funktion: Vergleicht den Inhalt der in Operand 1 angegebenen Variablen mit dem in Operand 2

angegebenen Wert. Wird die Bedingung erfillt, fahrt das Programm mit dem nachsten Schritt
fort.

Wird die Bedingung nicht erfullt, fahrt das Programm fort mit dem néchsten auf den
entsprechenden ELSE-Befehl (falls vorhanden) folgenden Schritt oder mit dem auf den
entsprechenden EDIF-Befehl folgenden Schritt.

Wird die Eingangsbedingung nicht erfillt und der IFXX-Befehl nicht ausgefihrt, fahrt das
Programm mit dem auf den entsprechenden EDIF-Befehl folgenden Schritt fort.

Bei einer Kombination von ISXX und DWXX sind maximal 15 Verschachtelungen mdoglich.
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IFXX

Beispiel 1: — 600

NE
GT
GE
LT
LE

IFEQ
IFGE
JFWN
ELSE
JBWN
EDIF
ELSE
IFLT
JBWN
ELSE
JFWN
EDIF
EDIF

10

10

Operand 1 = Operand 2
Operand 1 # Operand 2
Operand 1 > Operand 2
Operand 1 > Operand 2
Operand 1 < Operand 2
Operand 1 < Operand 2

g1 O -

g1 O

Auswabhl einer Achse.

Auswabhl einer Bewegungsrichtung.
Verfahre Achse 1 vorwaérts.
Verfahre Achse 1 riickwarts.
Auswahl einer Bewegungsrichtung.

Verfahre Achse 2 riickwarts.

Verfahre Achse 2 vorwarts.

Tippe durch Auswahl von Achse 1/Achse 2 tiber Variable 1 und
Vorwarts/Ruckwarts (+/-) Uber Variable 2.

Es geschieht nichts, wenn Merker 600 AUS ist. In diesem Fall féahrt das
Programm mit dem néchsten Schritt nach dem letzten EDIF-Befehl fort.

Hinweis |Die Verwendung eines GOTO-Befehls zur Verzweigung aus einer oder in eine IFXX-
EDIF-Syntax ist verboten.
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ISXX (Zeichenfolgen vergleichen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,
O, AB, OB) Merker) Vereinbarung CperEmef | OpErEnt 2 Merker)
Spalten-
wahlweise wahlweise ISXX Spalten-  fnummer, |,
nummer Literal-
zeichen

Tabelle 2-118 ISXX (Zeichenfolgen vergleichen)

Funktion: Vergleicht die Zeichenfolge in den in den Operanden 1 und 2 angegebenen Spalten und fahrt
mit dem nachsten Schritt fort, wenn die Bedingung erfullt ist.

Wird die Bedingung nicht erfillt, fahrt das Programm mit dem nachsten auf den

entsprechenden ELSE-Befehl (falls vorhanden) folgenden Schritt oder mit dem auf den

entsprechenden EDIF-Befehl folgenden Schritt fort.

Der Vergleich wird tiber die durch einen Befehl SLEN eingestellte Lange durchgefihrt.

Wird in Operand 2 ein Literalzeichen angegeben, erfolgt der Vergleich tber die gesamte
Lange des Literals.

Wird die Eingangsbedingung nicht erfillt und der ISXX-Befehl nicht ausgefuhrt, fahrt das
Programm mit dem auf den EDIF-Befehl folgenden Schritt fort.

Bei einer Kombination von IFXX und DWXX sind maximal 15 Verschachtelungen méglich.
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ISXX
B EQ e Operand 1 = Operand 2
NE ... Operand 1 = Operand 2
Beispiel 1: SCPY 10 ‘GOFD’
(Vorwarts-
bewegung)
SCPY 14 ‘GOBK’
(Ruckwarts-
bewegung)
LET 1 5
LET 2 14
SLEN 4 Stelle die Anzahl verglichener Zeichen auf 4
ein.
— 600 ISEQ 1 ‘1AXS’ (Achse Auswahl einer Achse.
R 1)
ISEQ 5 10 Auswabhl einer Bewegungsrichtung.
— JFWN 01 5 Verfahre Achse 1 vorwarts.
ELSE
— JBWN 01 5 Verfahre Achse 1 rlickwarts.
EDIF
A ELSE
ISNE *1 *2 Auswahl einer Bewegungsrichtung.
- JFWN 10 5 Verfahre Achse 2 rickwarts.
ELSE
— JBWN 10 5 Verfahre Achse 2 vorwarts.
— EDIF
EDIF
Tippe durch Auswahl von Achse 1/Achse 2 iber Spalten 1 bis 4 und
Vorwarts/Ruckwarts Uber Spalten 5 bis 8.
Es geschieht nichts, wenn Merker 600 AUS ist. In diesem Fall fahrt das
Programm mit dem nachsten Schritt nach dem letzten EDIF-Befehl fort.
Achse 1 wird vorwarts bewegt, wenn die Spalten 1 bis 8 die folgenden Daten
enthalten.
12 34 56 78
| 1a[xs|co|FD|
Hinweis |Die Verwendung eines GOTO-Befehls zur Verzweigung aus einer oder in eine ISXX-

EDIF-Syntax ist verboten.
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ELSE (Else)

Verboten Verboten ELSE Verboten |Verboten CP
fabelle 2-119 ELSE (Else)
Funktion:

Beispiel 1:

Ein ELSE-Befehl wird beliebig in Verbindung mit einem IFXX- oder ISXX-Befehl zur
Vereinbarung des bei Nichterfullung der Bedingung auszuflihrenden Befehlsteils verwendet.

Siehe Abschnitte Uber IFXX und ISXX.
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EDIF (Ende IFXX)

Verboten Verboten EDIF Verboten

Verboten

CP

Tabelle 2-120 EDIF (Ende IFXX)

Funktion: Vereinbart das Ende eines IFXX- oder ISXX-Befehls.

Beispiel 1: Siehe Abschnitte Gber IFXX und ISXX.
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2.1.14 Strukturelles DO

DWXX (Schleife)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedlngung (LD, A, bed|ngung (E/A, Befehl (Ausgang’

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1 |Operand 2|0 rep)

wahlweise wahlweise DWXX Variablen- -\, 0y CP
nummer

Tabelle 2-121 DWXX (Schleife)

Funktion: Vergleicht den Inhalt der in Operand 1 angegebenen Variablen mit dem in Operand 2
angegebenen Wert. Wird die Bedingung erfillt, fahrt das Programm mit den nachsten

Schritten bis zum EDDO-Befehl fort.

Wird die Bedingung nicht mehr erfillt, fahrt das Programm mit dem nachsten auf den

entsprechenden EDDO-Befehl folgenden Schritt fort.

Mit dem Befehl LEAV kann ein Ende der Schleife erzwungen werden.

Wird die Eingangsbedingung nicht erfillt und der DWXX-Befehl nicht ausgefihrt, fahrt das
Programm mit dem auf den entsprechenden EDDO-Befehl folgenden Schritt fort.

Bei einer Kombination von IFXX und ISXX sind maximal 15 Verschachtelungen méglich.

DWXX

Beispiel 1:

008

NE
GT
GE
LT
LE

EDDO

Operand 1 = Operand 2
Operand 1 # Operand 2
Operand 1 > Operand 2
Operand 1 > Operand 2
Operand 1 < Operand 2
Operand 1 < Operand 2

0 Wiederhole den Befehl bis zu einem EDDO-Befehl,
solange Variable 1 den Wert “0” enthalt

Wird DWXX am Start angegeben und ist Eingang 8 AUS, passiert nichts und das Programm féhrt mit dem
auf EDDO folgenden Schritt fort.

Hinweis |Die Verwendung eines GOTO-Befehls zur Verzweigung aus einer oder in eine DWXX-
EDDO-Syntax ist verboten.
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LEAV (DO WHILE verlassen)

wahlweise wahlweise LEAV Verboten |Verboten CP

Tabelle 2-122 LEAV (DO WHILE verlassen)

Funktion: Verlasst einer DOXX-Schleife und fahrt mit dem auf EDDO folgenden Schritt fort.

Beispiel 1: DWEQ 1 0 Wiederhole die Befehle bis zu einem EDDO-Befehl,
solange Variable 1 den Wert ‘0"enthalt.

600 LEAV Beende die Schleife, wenn Merker 600 EIN ist und fahre
mit dem néchsten Schritt nach einem EDDO-Befehl fort.

EDDO
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ITER (Wiederholen)

wahlweise wahlweise ITER Verboten |Verboten CP

Tabelle 2-123 ITER (Wiederholen)

Funktion: Erzwungene Umschaltung der Kontrolle auf EDDO in einer DOXX-Schleife.

Beispiel 1: DWEQ 1 0 Wiederhole die Befehle bis zu einem EDDO-Befehl,
solange Variable 1 den Wert "0"enthalt.
600 ITEi? Schalte die Kontrolle auf einen EDDO-Befehl um und
. ) fuhre eine Endebeurteilung durch, wenn Merker 600
EIN ist.

EDDO

Dokument BA Tischroboter TT 1 D, Stand 07/06 2-132



Teil 4 TT
BEFEHLE / ERLAUTERUNG DER BEFEHLE

EDDO (Ende von DO WHILE)

Verboten Verboten EDDO Verboten |Verboten CP

Tabelle 2-124 EDDO (Ende von DO WHILE)

Funktion: Vereinbart das Ende einer Schleife, die mit DWXX begonnen wurde.

Wird die DWXX-Bedingung nicht erfillt, fahrt das Programm mit dem néchsten auf diesen
Befehl folgenden Schritt fort.

Beispiel 1: Siehe Abschnitt iber DWXX-Befehl.
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2.1.15 Mehrfachverzweigung

SLCT (Beginn ausgewahlte Gruppe)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, Befehl Ausgang,
O, AB, OB) Merker) Verein,barung Operand 1 Operand 2 f\/lerkger) °
wahlweise wahlweise SLCT Verboten |Verboten |[CP

Tabelle 2-125 SLCT (Beginn ausgewahlte Gruppe)

Funktion: Verzweigung zu dem Schritt vor einem WHXX- oder WSXX-Befehl, der wiederum vor einem
EDSL-Befehl steht und dessen Bedingung erflillt wird, oder zu dem Schritt nach einem
OTHE-Befehl, falls keine der Bedingungen erfillt wurde.

Einem SLCT-Befehl muss ein WHXX-, WSXX- oder EDSL-Befehl folgen.
Maximal werden 15 Verschachtelungen unterstitzt.

Hinweis |Die Verwendung eines GOTO-Befehls zur Verzweigung aus einer oder in eine SLCT-
EDSL-Syntax ist verboten.

Beispiel 1: SCPY 1 ‘Rechts’ Weise den Spalten 1 und 2 "Rechts" zu.

600 SLCT Springe zu einem WXXX-Befehl, dessen Bedingung

erfillt ist.

WSEQ 1 ‘Rechts’ Dieser Befehl wird ausgefihrt, wenn den Spalten 1 und
2 "Rechts" zugeordnet ist.

WSEQ 1 ‘Links’ Dieser Befehl wird ausgefihrt, wenn "Links"
gespeichert ist.

OTHE Enthalten die Spalten 1 und 2 keines der beiden, wird
dieser Befehl ausgefunhrt.

EDSL Ist Merker 600 AUS, geht die Bearbeitung bei

Ausfiihrung einer der Bedingungen nach hier.
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WHXX (Auswahl wenn WAHR; Variable)

Verboten Verboten WHXX Variablen- Daten CP
nummer

Tabelle 2-126  WHXX (Auswahl wenn WAHR; Variable)

Funktion: Dieser Befehl wird zwischen den Befehlen SLCT und EDSL verwendet. Er vergleicht den
Inhalt der Variablen in Operand 1 mit dem Wert in Operand 2. Trifft die Bedingung zu, dann
werden die Befehle bis zum néachsten Befehl WHXX, OTHE oder EDSL ausgeftihrt.

WHXX
— EQ ... Operand 1 = Operand 2
NE ......... Operand 1 = Operand 2
GT e, Operand 1 > Operand 2
GE .. Operand 1 > Operand 2
LT e Operand 1 < Operand 2
LE e Operand 1 < Operand 2
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1T

Beispiel 1: LET 1 20
LET 2 10

SLCT
WHEQ 1 10

1)

WHGT 1 *2

)

OTHE

®3)

EDSL

4)

Weise der Variablen 1 den Wert 20 zu.
Weise der Variablen 2 den Wert 10 zu.

Mehrfachverzweigung ausfihren

(1) wird ausgefihrt, wenn der Inhalt von Variable 1
gleich 10 ist. Da Variable 1 aber 20 enthélt wird die
nachste Bedingung angesprochen.

Dieser Befehl wird ausgefuhrt, wenn der Inhalt von
Variable 1 groRer als der Inhalt von Variable 2 ist.

Da Variable 1 (= 20) > Variable 2 (=10) wird (2)
ausgefihrt.

Dieser Befehl wird ausgefihrt, wenn keine der
Bedingungen erfullt ist. In diesem Beispiel wurde (2)
ausgefihrt, somit wird (3) nicht ausgefiihrt.

Die Bearbeitung geht hier weiter, wenn eine der
Bedingungen erfillt ist und der entsprechende Befehl
ausgefihrt wurde. In diesem Beispiel werden (2) und (4)
ausgefihrt.

Werden wahrscheinlich mehrere Bedingungen erflillt, ist zu beachten, dass alle auf den ersten giiltigen
WXXX-Befehl folgenden Befehle nicht ausgefiihrt werden. Daher sollte mit dem Befehl mit der
schwierigsten Bedingung oder der héchsten Prioritéat begonnen werden.
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WSXX (Auswahl wenn WAHR; Zeichen)

Spalten-
Verboten Verboten WSXX Spaltennu nummer, | ~p
mmer Literal-
zeichen

Tabelle 2-127 WSXX (Auswahl wenn WAHR; Zeichen)

Funktion: Dieser Befehl wird zwischen den Befehlen SLCT und EDSL verwendet. Er vergleicht die
Zeichenfolgen in den in den Operanden 1 und 2 angegebenen Spalten miteinander. Trifft die
Bedingung zu, dann werden die Befehle bis zum nachsten Befehl WHXX, OTHE oder EDSL

ausgefihrt.
Der Vergleich wird Giber die durch einen Befehl SLEN eingestellte Lange durchgefiihrt.

Wird in Operand 2 ein Literalzeichen angegeben, erfolgt der Vergleich tiber die gesamte
Lange des Literals.

T EQ e Operand 1 = Operand 2
NE Operand 1 # Operand 2
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Beispiel 1: SLEN 3
SCPY 1 ‘ABC’
LET 1 2
SLCT
WSEQ 1 ‘XYz’
@

WSEQ 2 *1

)

OTHE

®3)

EDSL

(4)

Stelle die Anzahl verglichener Zeichen auf 3 ein.
Weise Spalte 1 ‘ABC’ zu.

Weise der Variablen 1 den Wert 2 zu.

Mehrfachverzweigung ausfuhren.

(1) wird ausgefuhrt, wenn die Spalten 1 bis 3 ‘XYZ’
enthalten. Da die Spalten 1 bis 3 aber ‘ABC’ enthalten,
wird dieser Befehl nicht ausgefiihrt.

(2) wird ausgefiihrt, wenn der Inhalt der durch SLEN
nach Spalte 2 angegebenen Anzahl Zeichen der gleiche
ist wie der Inhalt der in Variable 1 angegebenen Spalte.

Dieser Befehl wird ausgefiihrt, wenn keine der
Bedingungen erfullt ist. In diesem Beispiel wurde (2)
ausgefihrt, somit wird (3) nicht ausgefiihrt.

Die Bearbeitung geht hier weiter, wenn eine der
Bedingungen erfillt ist und der entsprechende Befehl
ausgefihrt wurde. In diesem Beispiel werden (2) und (4)
ausgefihrt.

Werden wahrscheinlich mehrere Bedingungen erflillt, ist zu beachten, dass alle auf den ersten giiltigen
WXXX-Befehl folgenden Befehle nicht ausgefiihrt werden. Daher sollte mit dem Befehl mit der
schwierigsten Bedingung oder der héchsten Prioritéat begonnen werden.
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OTHER (andere auswéhlen)

Verboten Verboten OTHE Verboten |Verboten CP

Tabelle 2-128 OTHE (andere auswéhlen)

Funktion: Dieser Befehl wird zwischen den Befehlen SLCT und EDSL dazu benutzt, den Befehl zu
vereinbaren, der ausgefihrt werden soll, wenn keine der Bedingungen erflillt wird.

Beispiel 1: Siehe Abschnitte zu SLCT, WHXX und WSXX.
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EDSL (Ende der gewahlten Gruppe)

Verboten Verboten EDSL Verboten

Verboten

CP

Tabelle 2-129 EDSL (Ende der gewahlten Gruppe)

Funktion: Vereinbart das Ende des SLCT-Befehls.

Beispiel 1: Siehe Abschnitte zu SLCT, WHXX und WSXX.
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2.1.16 Systeminformationserfassung

AXST (Achsstatus erfassen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, Befehl (Ausgang,
O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1| Operand 2 Merker)

wahlweise wahlweise AXST Variablen- |Achsen- cp
nummer nummer

Tabelle 2-130 AXST (Achsstatus erfassen)

Funktion: Speichert in der in Operand 1 angegebenen Variablen den Status (Achsenfehlernummer) der
in Operand 2 angegebenen Achse.

Hinweis 1 |Es liegt kein Achsenfehler vor, wenn das abgefragte Ergebnis “0” ist.

Hinweis 2 |Die Fehlerlisten sind in hexadezimaler Schreibweise und missen daher in
Dezimalwerte umgewandelt werden.

Beispiel: AXST 1 2 Lese die Fehlernummer fur Achse 2 in Variable 1
ein.

Wenn nach Ausfiihrung dieses Befehls in 3188 (dezimal) in Variable 1 gespeichert ist:

3188 +16=199 ,.4
199+16=12(=C) ,,7

3188 =12(=C)X16°+7X 16 +4
= C74 (HEX) (Hexadezimalwert)

Somit liegt ein “Fehler Nr. C74, Istpositions-Softwarebegrenzungsfehler” vor.
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PGST (Programmstatus erfassen)

PGST Variablen- |Programm-
nummer nummer

wahlweise wahlweise CP

Tabelle 2-131 PGST (Programmstatus erfassen)

Funktion: Speichertin der in Operand 1 angegebenen Variablen den Status (Programmfehlernummer)
des in Operand 2 angegebenen Programmes.

Hinweis 1 |Es liegt kein Programmfehler vor, wenn das abgefragte Ergebnis “0” ist.

Hinweis 2 |Die Fehlerlisten sind zwar in hexadezimaler Schreibweise, der zu speichernde Status
(Programmfehlernummer) ist aber dezimal. Die dezimalen Programmfehlernummern
mussen daher in Hexadezimalwerte umgewandelt werden.

Beispiel: PGST 1 2 Fehlernummer fur Programm Nr. 2 in Variable 1
einlesen.
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SYST (Systemstatus erfassen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1| Operand 2 Merker)

wahlweise wahlweise SYST variablen- -\, oten  |cp
nummer

Tabelle 2-132 SYST (Systemstatus erfassen)

Funktion: Speichert den Systemstatus (Systemfehlernummer héchste Prioritat) in der in Operand 1
angegebenen Variablen.

Hinweis 1 |Es liegt kein Systemfehler vor, wenn das abgefragte Ergebnis “0” ist.

Hinweis 2 |Die Fehlerlisten sind in hexadezimaler Schreibweise und missen daher in
Dezimalwerte umgewandelt werden.

Hinweis 3 |Verhaltnis der Fehlerzustande

Systemfehler Programmfehler

Achsenfehler

Sonstige Fehler

Ein wahrend einer Operation mit einem Programmbefehl entstandener Achsenfehler wird sowohl als
Programmfehler als auch als Achsenfehler eingetragen.

Beispiel: SYST 1 Lese die Systemfehlernummer in Variable 1 ein.
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2.1.17 Zone

WZNA (Warten auf Zone EIN, mit UND)

wahlweise wahlweise WZNA Zonen- Achsen- CP

nummer muster

Tabelle 2-133 WZNA (Warten auf Zone EIN, mit UND)

Funktion: Warten, dass der Zonenstatus aller durch das Achsenmuster in Operand 1 angegebenen
Achsen (UND) bezuglich der in Operand 1 angegebenen Zone auf EIN geht (in Zone).

Hinweis 1 |Der Zonenstatus von Achsen, die das Nullpunktfahren noch nicht abgeschlossen
haben, bleibt AUS (au3erhalb Zone).

Hinweis 2 |Fir jede Achse kénnen maximal vier Bereiche als Zonen eingestellt werden
(“achsspezifische Parameter Nr. 86 bis 97").

Hinweis 3 |Der Zonenausgang kann unabhéangig von diesem Befehl mit “achsspezifische
Parameter Nr. 88, 91, 94 und 97" angegeben werden.
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Beispiel 1: WZNA 1 11 Werden die Parameter wie folgt eingestellt, wartet
das Programm, bis der Zonenstatus der Achsen 1
und 2 EIN wird (innerhalb des schraffierten
Bereichs der nachstehenden Abbildung).

Beispiel 2: Das Achsenmuster kann indirekt mit einer Variablen angegeben werden.

Der Befehl in Beispiel 1: wird durch eine indirekte Spezifikation mit einer Variablen
neu formuliert:

11 (binar) — 3 (dezimal)
LET 5 3 Weise der Variablen 5 den Wert 3 zu.
WZNA 1 *5

Achse 1 Achse 2

“Achsspezifischer Parameter Nr. 86, Zone 1 300000 200000
max.” (Wert wird in Einheiten von 0,001 mm
eingestellt)

“Achsspezifischer Parameter Nr. 87, Zone 1 150000 100000
min.” (Wert wird in Einheiten von 0,001 mm

eingestellt)
Das Programm féahrt mit dem nachsten Schritt fort,
wenn die Achsen 1 und 2 beide innerhalb des
Achse 2 schattierten Bereichs liegen.
A
200
100
P G— p Achse 1l
150 300

Abbildung 2-29 Achse 1 und 2 bei Befehl WZNA
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WZFA (Warten auf Zone AUS, mit UND)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung CperEmef | OpErEnt 2 Merker)

wahlweise wahlweise WZFA Zonen- Achsen- -,
nummer muster

Tabelle 2-134 WZFA (Warten auf Zone AUS, mit UND)

Funktion: Warten, dass der Zonenstatus aller durch das Achsenmuster in Operand 1 angegebenen
Achsen (UND) bezuglich der in Operand 1 angegebenen Zone auf EIN geht (auRerhalb
Zone).

Hinweis 1 |Der Zonenstatus von Achsen, die das Nullpunktfahren noch nicht abgeschlossen
haben, bleibt AUS (auBerhalb Zone).

Hinweis 2 |Fir jede Achse kénnen maximal vier Bereiche als Zonen eingestellt werden
(“achsspezifische Parameter Nr. 86 bis 97").

Hinweis 3 |Der Zonenausgang kann unabhéangig von diesem Befehl mit “achsspezifische
Parameter Nr. 88, 91, 94 und 97" angegeben werden.
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Beispiel: WZFA 1 11 Werden die Parameter wie folgt eingestellt, wartet
das Programm, bis der Zonenstatus der Achsen 1
und 2 AUS wird (innerhalb des schraffierten
Bereichs der nachstehenden Abbildung).

Beispiel 2: Das Achsenmuster kann indirekt mit einer Variablen angegeben werden.

Der Befehl in Beispiel 1: wird durch eine indirekte Spezifikation mit einer Variablen
neu formuliert:

11 (binar) — 3 (dezimal)
LET 5 3 Weise der Variablen 5 den Wert 3 zu.
WZFA 1 *5

Achse 1 Achse 2

“Achsspezifischer Parameter Nr. 86, Zone 1 300000 200000
max.” (Wert wird in Einheiten von 0,001 mm
eingestellt)

“Achsspezifischer Parameter Nr. 87, Zone 1 150000 100000
min.” (Wert wird in Einheiten von 0,001 mm
eingestellt)

Das Programm féahrt mit dem néchsten Schritt fort,
Achse 2 wenn die Achsen 1 und 2 beide innerhalb des
chse schattierten Bereichs liegen.

AL\ &

200

100

<‘:> » Achse 1
150 300

Abbildung 2-30 Achse 1 und 2 bei Befehl WZFA
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WZNO (Warten auf Zone EIN, mit ODER)

wahlweise wahlweise WZNO Zonen- Achsen- CP
nummer muster

Tabelle 2-135 WZNO (Warten auf Zone EIN, mit ODER)

Funktion: Warten, dass der Zonenstatus einer der durch das Achsenmuster in Operand 2
angegebenen Achsen (ODER) beziglich der in Operand 1 angegebenen Zone auf EIN geht
(in Zone).

Hinweis 1 |Der Zonenstatus von Achsen, die das Nullpunktfahren noch nicht abgeschlossen
haben, bleibt AUS (aulRerhalb Zone).

Hinweis 2 |Fur jede Achse kénnen maximal vier Bereiche als Zonen eingestellt werden
(“achsspezifische Parameter Nr. 86 bis 97").

Hinweis 3 |Der Zonenausgang kann unabhangig von diesem Befehl mit “achsspezifische
Parameter Nr. 88, 91, 94 und 97" angegeben werden.
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Beispiel 1: WZNO 1 11 Werden die Parameter wie folgt eingestellt, wartet
das Programm, bis der Zonenstatus der Achsen 1
oder 2 EIN wird (innerhalb des schraffierten
Bereichs der nachstehenden Abbildung).

Beispiel 2; Das Achsenmuster kann indirekt mit einer Variablen angegeben werden.

Der Befehl in Beispiel 1: wird durch eine indirekte Spezifikation mit einer Variablen
neu formuliert:

11 (bindr) — 3 (dezimal)

LET 5 3 Weise der Variablen 5 den Wert 3 zu.

WZNO 1 *5

Achse 1 Achse 2

“Achsspezifischer Parameter Nr. 86, Zone 1 300000 200000
max.” (Wert wird in Einheiten von 0,001 mm
eingestellt)

“Achsspezifischer Parameter Nr. 87, Zone 1 150000 100000
min.” (Wert wird in Einheiten von 0,001 mm
eingestellt)

Das Programm féhrt mit dem néachsten Schritt fort,
wenn die Achsen 1 und 2 beide innerhalb des
Achse 2 schattierten Bereichs liegen.
A

200

100

» Achse 1
G
150 300

Abbildung 2-31 Achse 1 und 2 bei Befehl WZNO
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WZFO (Warten auf Zone AUS, mit ODER)

wahlweise wahlweise WZFO Zonen- Achsen- CP
nummer muster

Tabelle 2-136 WZFO (Warten auf Zone AUS, mit ODER)

Funktion: Warten, dass der Zonenstatus einer der durch das Achsenmuster in Operand 2
angegebenen Achsen (ODER) beziglich der in Operand 1 angegebenen Zone auf AUS geht
(auRerhalb Zone).

Hinweis 1 |Der Zonenstatus von Achsen, die das Nullpunktfahren noch nicht abgeschlossen
haben, bleibt AUS (aulRerhalb Zone).

Hinweis 2 |Fur jede Achse kénnen maximal vier Bereiche als Zonen eingestellt werden
(“achsspezifische Parameter Nr. 86 bis 97").

Hinweis 3 |Der Zonenausgang kann unabhangig von diesem Befehl mit “achsspezifische
Parameter Nr. 88, 91, 94 und 97" angegeben werden.
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Beispiel 1: WZFO 1 11 Werden die Parameter wie folgt eingestellt, wartet
das Programm, bis der Zonenstatus der Achsen 1
oder 2 AUS wird (innerhalb des schraffierten
Bereichs der nachstehenden Abbildung).

Beispiel 2; Das Achsenmuster kann indirekt mit einer Variablen angegeben werden.

Der Befehl in Beispiel 1: wird durch eine indirekte Spezifikation mit einer Variablen
neu formuliert:

11 (bindr) — 3 (dezimal)
LET 5 3 Weise der Variablen 5 den Wert 3 zu.
WZFO 1 *5

Achse 1 Achse 2

“Achsspezifischer Parameter Nr. 86, Zone 1 ~ 300000 200000
max.” (Wert wird in Einheiten von 0,001 mm
eingestellt)

“Achsspezifischer Parameter Nr. 87, Zone 1 150000 100000
min.” (Wert wird in Einheiten von 0,001 mm
eingestellt)

Das Programm féhrt mit dem néchsten Schritt fort,
wenn die Achsen 1 und 2 beide innerhalb des
Achse 2 schattierten Bereichs liegen.

A \

200

100

— » Achse 1
150 300

Abbildung 2-32 Achse 1 und 2 bei Befehl WZFO
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2.1.18 Kommunikation

OPEN (Kanal 6ffnen)

wahlweise wahlweise OPEN Kanal- Verboten CP

nummer

Tabelle 2-137 OPEN (Kanal 6ffnen)

Funktion: Offnet den in Operand 1 angegebenen Kanal.
Der angegebene Kanal ist danach zum Senden/Empfangen freigegeben.

Vor Ausfuhrung dieses Befehls muss ein SCHA-Befehl zum Setzen eines Endezeichens

benutzt werden.
Beispiel: SCHA 10
OPEN 1
Gib 10 (= LF) als Endezeichen an.
Offne Kanal 1.

Hinweis: Wird “OPEN 1" ausgefuhrt, wird der Handbediengerate-Steckverbinder (D-Sub, 25-
polig) abgeklemmt. (Das liegt daran, dass Kanal 1 von Handbediengerat/PC-Software
gemeinsam benutzt wird.)

Dokument BA Tischroboter TT 1 D, Stand 07/06 2-152



Teil 4 TT
BEFEHLE / ERLAUTERUNG DER BEFEHLE

CLOS (Kanal schlieRen)

wahlweise wahlweise | CLOS Kanal- Verboten |CP

nummer

Tabelle 2-138 CLOS (Kanal schlief3en)

Funktion: Schlie3t den in Operand 1 angegebenen Kanal.

Der angegebene Kanal ist danach zum Senden/Empfangen gesperrt.

Beispiel: CLOS 1
SchlieRe Kanal 1.

LET 1 2
CLOS *1
Weise der Variablen 1 den Wert 2 zu.

Schlie3e den Inhalt von Variable 1 (Kanal 2).
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READ (Lesen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1| Operand 2 Merker)

wahlweise wahlweise READ Kanal- Spalten- |~
nummer nummer

Tabelle 2-139 READ (Lesen)

Funktion:

angegebene Spalte.

Liest eine Zeichenfolge aus dem in Operand 1 angegebenen Kanal in die in Operand 2

Das Lesen endet, wenn das durch einen SCHA-Befehl angegebene Zeichen empfangen

wird.

Es kann entweder eine lokale oder eine globale Spalte angegeben werden.

Bei einer Hauptanwendungsversion 0.41 oder hdher fuhrt die Angabe von “0" in Operand 2

dazu, dass ein Dummylesen ausgefuhrt wird (Empfangspuffer I6schen und Empfangen

deaktivieren) (Ruckmeldecode: erfolgreicher Abschluss). Die Toolversionen, die die Eingabe
von “0” in Operand 2 unterstiitzen, sind nachstehend aufgefiihrt. Indirekte Spezifikation ist
auch dann verfiigbar, wenn “0” nicht von einem Tool eingegeben werden kann.

Beispiel:

PC-Softwareversion 1.1.1.0 oder héher

Handbediengerat Anwendungsversion 1.06 oder hoher

SCHA 10
OPEN 1
READ 1
CLOS 1

Stelle LF (= 10) als Endezeichen ein.

Offne Kanal 1.

2 Lese von Kanal 1 eine Zeichenfolge in Spalte 2

ein, bis LF empfangen wird.

SchlieRe den Kanal.
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Rickmeldecode des READ-Befehls

Der Rickmeldecode wird in einer lokalen Variable gespeichert. Bei einer Hauptanwendungsversion von
0.21 oder héher kann die Variablennummer durch “anderer Parameter Nr. 24" eingestellt werden. Die
Vorgabe-Variablennummer ist 99.

In Hauptanwendungsversion 0,20 und vorher ist die Variablennummer fest auf 99 eingestellt.

READ erfolgreich abgeschlossen (Empfang abgeschlossen)
READ-Zeitliberschreitung (der Zeitiberschreitungswert wird Giber einen TMRD-Befehl eingestellt)
(Empfang fortsetzen)
2: READ wegen Zeitgeber annulliert (der Wartestatus wurde durch einen TIMC-Befehl annulliert)
(Empfang fortsetzen)
3: READ SCIF Uberlauffehler (Empfang gesperrt)
4. READ SCIF Empfangsfehler (Rahmenfehler oder Paritatsfehler) (Empfang gesperrt)
5. READ Faktorfehler (Programmabbruchfehler) (Empfang gesperrt)
(Kann von SEL-Befehlen nicht erkannt werden)
6: READ-Task beendet (Programmsendeanforderung usw.) (Empfang gesperrt)
(Kann von SEL-Befehlen nicht erkannt werden)
7. READ SCIF Empfangsfehler wegen anderem Faktor (Empfang gesperrt)
8: READ erweiterte SIO, Uberlauffehler (Empfang gesperrt)
9: READ erweiterte SIO, Paritatsfehler (Empfang gesperrt)
10: READ erweiterte SIO, Rahmenfehler (Empfang gesperrt)
11: READ erweiterte SIO, Zwischenspeicheriberlauffehler (Empfang gesperrt)
12: READ erweiterte SIO, Empfangsfehler wegen anderem Faktor (Empfang gesperrt)

2o
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TMRD (READ-Uberwachungszeitswert einstellen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1 |Operand 2|0 rep)

wahlweise wahlweise TMRD Zeitglied- Verboten |CP
einstellung

Tabelle 2-140 TMRD (READ Uberwachungszeitwert einstellen)

Funktion:

Einstellen der auf einen READ-Befehl anzuwendenden Uberwachungszeit.

Die in Operand 1 angegebene Zeitgliedeinstellung stellt die maximale Zeit ein, die das
Programm bei Ausfihrung eines READ-Befehls wartet, bis das Lesen der Zeichenfolge
beendet ist.

Konnte das Endezeichen nicht vor Ablauf des Zeitglieds wahrend der Ausfihrung des READ-
Befehls gelesen werden, tritt eine Zeitliberschreitung auf und das Programm geht weiter zum
nachsten Schritt.

(Ob tatsachlich eine Zeitliberschreitung aufgetreten ist kann mit dem Rickmeldecode
Uberpriift werden, der unmittelbar nach Ausfiihrung des READ-Befehls in einer lokalen
Variablen gespeichert wird.)

Wird das Zeitglied auf "0" gesetzt, wartet der READ-Befehl unbegrenzt lange ohne
Zeitlberschreitung, bis das Endezeichen gelesen wird.

Die Zeitgliedeinstellung wird in Sekunden eingegeben (Einstellbereich: 0 bis 99,00
Sekunden), einschlieB3lich bis zu zwei Dezimalstellen.

Hinweis

In der Voreinstellung vor Ausfilhrung der TMRD-Einstellung ist TMRD auf “0”
eingestellt.
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Beispiel: SCHA
TMRD

OPEN
READ

TRAN
CLOS

10
30

=

Stelle LF (= 10) als Endezeichen ein.

Stelle den READ-Zeitliberschreitungswert auf 30
Sekunden ein.

Offne Kanal 1.

Lese von Kanal 1 die Zeichenfolge in Spalte 2 ein,
bis LF gelesen wird.

Weise der Variablen 1 den Riickmeldecode zu.

SchlieRe den Kanal.

Das Lesen wird erfolgreich innerhalb von 30 Sekunden abgeschlossen — Variable Nr. 1 =0

Es tritt eine Zeituberschreitung auf — Variable Nr. 1 =1

Der Rickmeldecode des READ-Befehls kann auf andere Werte als 0 oder 1 erweitert werden. Die
Variable zum Speichern des Riickmeldecodes kann in “anderer Parameter Nr. 24" eingestellt werden
(unterstitzt durch die Hauptanwendungsversion 0.21 oder héher). Einzelheiten siehe Erlauterung des

READ-Befehls.
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WRIT (Schreiben)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1| Operand 2 Merker)

wahlweise wahlweise WRIT Kanal- Spalten- | -,
nummer nummer

Tabelle 2-141 WRIT (Schreiben)

Funktion:

Beispiel:

Schreibt die Zeichenfolge aus der in Operand 2 angegebenen Spalte in die in Operand 1
angegebene Kanal-Nummer.

Die Operation endet, wenn das durch einen SCHA-Befehl angegebene Zeichen geschrieben
wird.

Es kann entweder eine lokale oder eine globale Spalte angegeben werden.

SCHA 10
OPEN 1
WRIT 1 2

Stelle LF (= 10) als Endezeichen ein.
Offne Kanal 1.

Schreibe Zeichenfolge aus Spalte 2 zu Kanal 1,
bis LF geschrieben wird.

CLOS 1 SchlieRe den Kanal.

Hinweis 1

Bei einer Hauptanwendungsversion 0.41 oder héher ist die Funktion “Empfang
unmittelbar vor Senden zwangsweise freigeben” verfligbar, wenn erweiterte SIOs
(Kanal 2 und weiter; Option) tiber RS232C oder RS422 verwendet wird (diese Funktion
kann Gber Parameter aufgehoben werden). Wird diese Funktion benutzt, kann die X-
SEL nach einem Senden eine Antwort von der anderen Seite ohne Verzégerung
empfangen.

Hinweis 2

Werden erweiterte SIOs (Kanal 2 und weiter; Option) Gilber RS232C oder RS422
verwendet, kénnen nach Ausfiihrung von OPEN andere Tasks ebenfalls zur
Ausfuhrung von WRIT (Senden) verwendet werden. Die X-SEL kann daher nach einem
Senden von der anderen Seite ohne Verzdgerung eine Antwort erhalten, indem READ
mit einer OPEN-Task und dann WRIT mit einer anderen Task ausgefiuhrt wird.

Hinweis 3

Werden erweiterte SIOs (Kanal 2 und weiter; Option) Gber RS485 benutzt oder werden
Standard-SIOs (Kanal 1; auch vom Handbediengerat benutzt) verwendet, ist die
Funktion “Empfang unmittelbar vor Senden zwangsweise freigeben” verfigbar. Durch
Benutzung dieser Funktion entsteht aber eine Verzdgerung (die Funktion kann tber
Parameter aufgehoben werden). Ehe die X-SEL nach Ausfiihrung eines Sendens eine
Antwort von der anderen Seite empfangt ist eine Mindestverzégerung von 3 ms
erforderlich.
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SCHA (Endezeichen einstellen)

Zeichen-
code

wahlweise wahlweise SCHA Verboten CP

Tabelle 2-142 SCHA (Endezeichen einstellen)

Funktion: Einstellen des Endezeichens, das bei den Befehlen READ oder WRIT verwendet werden soll.

Es kann ein beliebiges Zeichen zwischen 0 und 255 (in BASIC usw. benutzter Zeichencode)
angegeben werden.

Beispiel:  Siehe Abschnitte Uber READ- und WRIT-Befehle.
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2.1.19 Zeichenfolgenoperation

SCPY (Zeichenfolge kopieren)

Spalten- Spaltennummer
nummer Literalzeichen

wahlweise wahlweise |SCPY CC

Tabelle 2-143 SCPY (Zeichenfolge kopieren)

Funktion: Kopiert die Zeichenfolge aus der in Operand 2 angegebenen Spalte in die in Operand 1
angegebene Spalte.

Das Kopieren wird fiir die durch einen Befehl SLEN eingestellte Lange durchgefihrt.

Wird in Operand 2 ein Literalzeichen angegeben, erfolgt das Kopieren tber die gesamte
Lénge des Literals.

Beispiel: SCPY 1 ‘ABC’ Kopiere ‘ABC’ in Spalte 1.

SLEN 10 Stelle die Kopierlédnge auf 10 Byte ein.
SCPY 100 200 Kopiere 10 Bytes von Stelle 200 nach Stelle 100.
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SCMP (Zeichenfolgen vergleichen)

wahlweise wahlweise |SCMP Spalten- S_paltenn_ummer EQ
nummer Literalzeichen

Tabelle 2-144 SCMP (Zeichenfolgen vergleichen)

Funktion: Vergleicht die in Operand 1 angegebene Spalte mit der in Operand 2 angegebenen Spalte.
Der Vergleich wird Giber die durch einen Befehl SLEN eingestellte Lange durchgefihrt.

Wird in Operand 2 ein Literalzeichen angegeben, erfolgt der Vergleich tiber die gesamte
Lénge des Literals.

Beispiel: SCMP 1 ‘ABC’ 600  Merker 600 wird EIN geschaltet, wenn die Spalten 1 bis
3 ‘ABC’ enthalten.

SLEN 5 Stelle die zu vergleichende Lange auf 5 Byte ein.

SCMP 10 30 999  Schalte Merker 999 EIN, wenn finf Byte ab den
Spalten 30 und 10 Ubereinstimmen.
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SGET (Zeichenfolge erfassen)

SGET Variablen- S_paltenn_ummer
nummer Literalzeichen

wahlweise wahlweise CP

Tabelle 2-145 SGET (Zeichenfolge erfassen)

Funktion: Weist der in Operand 1 angegebenen Variablen ein Zeichen aus der in Operand 2
angegebenen Spalte zu.

Wird in Operand 2 ein Zeichenfolgen-Literal angegeben, wird das erste Zeichen zugewiesen.

Beispiel: SGET 1 100

Weise der Variablen 1 ein Byte von Spalte 100 zu.

LET 1 3 Weise der Variablen 1 den Wert 3 zu.
LET 2 1 Weise der Variablen 2 den Wert 1 zu.
SCPY 1 ‘A Kopiere ‘A’ in Spalte 1.

SGET *1 *2 Weise dem Inhalt von Variable 1 (Variable 3) ein ‘A’ aus
dem Inhalt von Variable 2 (Spalte 1) zu.
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SPUT (Zeichenfolge einstellen)

wahlweise wahlweise SPUT Spalten- Daten CP
nummer

Tabelle 2-146 SPUT (Zeichenfolge einstellen)

Funktion: Stelltin der in Operand 1 angegebenen Spalte die in Operand 2 angegebenen Daten ein.

Beispiel: SPUT 5 10 Stelle 10 (LF) in Spalte 5 ein.
LET 1 100  Weise der Variablen 1 den Wert 100 zu.
LET 2 50 Weise der Variablen 2 den Wert 50 zu.

SPUT *1 *2 Stelle den Inhalt von Variable 2 (50 (‘2’)) im Inhalt von
Variable 1 (Spalte 100) ein.
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STR (Zeichenfolge in Dezimalwert umwandeln)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1| Operand 2 Merker)

wahlweise wahlweise STR Spalten- | Jien cc
nummer

Tabelle 2-147 STR (Zeichenfolge in Dezimalwert umwandeln)

Funktion: Kopiert eine aus den in Operand 2 angegebenen Daten umgewandelten dezimale

Zeichenfolge in die in Operand 1 angegebene Spalte.

Die Daten werden auf die durch einen Befehl SLEN eingestellte Laénge angepasst.

Ubersteigen die Daten die angegebene Lange, werden sie bei der durch einen SLEN-Befehl
eingestellten Lange abgeschnitten.

Der Ausgang wird durchgeschaltet, wenn alle Daten innerhalb der durch einen SLEN-Befehl

eingestellten Lange umgewandelt wurden.

Hinweis |Handelt es sich bei den in Operand 2 angegebenen Daten um eine 10-stellige ganze
Zahl mit mindestens acht gultigen Stellen, ist die Umwandlung der Werte ab der achten
Stelle nicht garantiert (die Werte bis einschlief3lich der siebten Stelle werden korrekt
umgewandelt).
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Beispiel: SLEN 5.3 Stelle eine Lange aus funf Vor- und drei
Nachkommastellen ein.
STR 1 123 In den Stellen 1 bis 9 werden folgende Werte

eingetragen:

LET 1 10 Weise der Variablen 1 den Wert 10 zu.

LET 102  987.6543 Weise der Variablen 102 den Wert 987.6543 zu.

SLEN 2.3 Stelle eine Lange aus zwei Vor- und drei
Nachkommastellen ein.

STR *1 *102 In den Stellen 10 bis 15 werden folgende Werte

eingetragen:

10 11 12 13 14 15
8 |7 |. |6 |5 |4

Da die Daten die angegebene Lénge Ubersteigen,
werden die "9" in der Hunderterstelle und die "3" in der
vierten Dezimalstelle abgeschnitten.
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STRH (Zeichenfolge in Hexadezimaldaten umwandeln)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1| Operand 2 Merker)

wahlweise wahlweise STRH Spalten- | Jien cc
nummer

Tabelle 2-148 STRH (Zeichenfolge in Hexadezimaldaten umwandeln)

Funktion: Kopiert eine aus den in Operand 2 angegebenen Daten umgewandelten hexadezimale
Zeichenfolge in die in Operand 1 angegebene Spalte.

Nur der ganzzahlige Teil wird auf die durch einen Befehl SLEN eingestellte Ladnge angepasst.

Ubersteigen die Daten die angegebene Lange, werden sie bei der durch einen SLEN-Befehl

eingestellten Lange abgeschnitten.

Der Ausgang wird durchgeschaltet, wenn alle Daten innerhalb der durch einen SLEN-Befehl

eingestellten Lange umgewandelt wurden.

Daten acht Spalten erforderlich.

Hinweis |Wird in Operand 2 ein negativer Wert angegeben, sind zur Umwandlung der gesamten
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Beispiel: SLEN

STRH

LET
LET
SLEN

STRH

102
2.3

*1

255

10
987.6543

*102

Stelle ein aus fiinf ganzzahligen Stellen bestehendes
Format ein.

In den Spalten 1 bis 5 werden folgende Werte
eingetragen:

Weise der Variablen 1 den Wert 10 zu.
Weise der Variablen 102 den Wert 987.6543 zu.

Stelle eine Lange aus zwei Vor- und drei
Nachkommastellen ein.

In den Stellen 10 und 11 werden folgende Werte
eingetragen:

10 11

D |B

“.3" im SLEN-Befehl und “.6543" in Variable 102, die den
Dezimalteil darstellen, werden ignoriert.

Der ganzzahlige Teil wird als ‘3DB’ (hexadezimal)
ausgedrickt. Da die Lange zwei Stellen betragt, wird die
“3” in der dritten Stelle abgeschnitten.
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VAL (Zeichenfolgedaten in Dezimalwert umwandeln)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung Befehl. Ver- Ausgandg,

O, AB, OB) (E/A, Merker) |ginparung | OPerand1 | Operand 2 S\Aerkger) -

wahlweise wahlweise |VAL Variablen- S.paltenn_ummer CC
nummer |Literalzeichen

Tabelle 2-149 VAL (Zeichenfolgedaten in Dezimalwert umwandeln)

Funktion: Wandelt die Dezimaldaten aus der in Operand 2 spezifizierten Spalte in einen Bindrwert um
und weist das Ergebnis der in Operand 1 angegebenen Variablen zu.

Die Umwandlung wird tber die durch einen Befehl SLEN eingestellte Lange durchgefiihrt.

Wird in Operand 2 ein Zeichenfolgen-Literal angegeben, erfolgt die Umwandlung Uber die
gesamte Lange des Literals.

Hinweis |Die Umwandlungslange sollte 18 Zeichen nicht Ubersteigen.

Beispiel:

SCPY
SLEN
VAL

LET
LET
SCPY
SCPY
SLEN
VAL

10

20
24

*1

1234’

10

100
20
1234’
567

*2

Stelle ‘1234’ in Spalte 10 ein.
Stelle die Umwandlungslange auf vier Byte ein.

Weise der Variablel 1 den Wert 1234, eine binar
umgewandelte Form von ‘1234’ in Spalte 10, zu.

Weise der Variablen 1 den Wert 100 zu.

Weise der Variablen 2 den Wert 20 zu.

Kopiere ‘1234’ in Spalte 20.

Kopiere ‘567’ in Spalte 24.

Stelle die Umwandlungslange auf acht Byte ein.

Weise dem Inhalt von Variable 1 (Variable 100) den Wert
1234.567 zu. Dies ist die binar umgewandelte Form von
1234.567' aus dem Inhalt von Variable 2 (Spalte 20).
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VALH (Zeichenfolgedaten in Hexadezimalwert umwandeln)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) (E/A, Merker) | yereinbarung | OPerand 1 |Operand 2 Merker)

wahlweise wahlweise |VALH Variablen- | Spaltennummer CcC
nummer |Literalzeichen

Tabelle 2-150 VALH (Zeichenfolgedaten in Hexadezimalwert umwandeln)

Funktion: Wandelt die Hexadezimaldaten aus der in Operand 2 spezifizierten Spalte in einen Binarwert
um und weist das Ergebnis der in Operand 1 angegebenen Variablen zu.

Die Umwandlung wird tber die durch einen Befehl SLEN eingestellte Lange durchgefihrt.

Nur der ganzzahlige Teil wird umgewandelt, der Dezimalteil wird ignoriert.

Wird in Operand 2 ein Zeichenfolgen-Literal angegeben, erfolgt die Umwandlung Uber die
gesamte Lange des Literals.

Hinweis |Die Umwandlungslénge sollte 8 Zeichen nicht tibersteigen.

Beispiel:

SCPY
SLEN
VALH

LET
LET
SCPY
SLEN
VALH

10

20

*1

1234’

10

100
20
‘ABCD’

*2

Stelle ‘1234’ in Spalte 10 ein.
Stelle die Umwandlungslange auf vier Byte ein.

Weise der Variablel den Wert 4660, eine binar
umgewandelte Form des Hexadezimalwerts ‘1234’ in
Spalte 10, zu.

Weise der Variablen 1 den Wert 100 zu.

Weise der Variablen 2 den Wert 20 zu.

Kopiere ‘ABCD’ in Spalte 20.

Stelle die Umwandlungslange auf vier Byte ein.

Weise dem Inhalt von Variable 1 (Variable 100) den Wert
43981 zu. Dies ist die binar umgewandelte Form des
Hexadezimalwerts ‘ABCD’ aus dem Inhalt von Variable 2
(Spalte 20).
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SLEN (Lange einstellen)

wahlweise wahlweise SLEN Zelchep- Verboten |CP
folgenlange

Tabelle 2-151 SLEN (L&nge einstellen)

Funktion: Einstellen der durch einen Zeichenfolgenbefehl zu verarbeitenden Lange.

Dieser Wert muss immer vor Ausfiihrung der folgenden Befehle eingestellt werden:

SCMP e, Dezimalteil ist unguiltig.
SCPY e Dezimalteil ist ungultig.
ISXX Dezimalteil ist ungultig.
WSXX Dezimalteil ist ungultig.
STRH ..o Dezimalteil ist ungultig.
xﬁtH _____________ Dezimalteil ist unguiltig.
STR il Dezimalteil ist gultig.

Beispiel: Siehe Beispiele der vorstehenden Befehle.
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2.1.20 Palettenbezogen

BGPA (Start Palettierung)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, Befehl (Ausgang,
O, AB, OB) Merker) Vereinbarung SRe g Operand 2 Merker)
wahlweise wahlweise BGPA Palettennum | Ver- CP

mer boten

Tabelle 2-152 BGPA (Start Palettierung)

Vereinbarung des Starts einer Paletteneinstellung.

Funktion: Nachdem dieser Befehl ausgefiihrt wurde, wird die Paletteneinstellung fiir die in Operand 1
angegebene Palettennummer aktiviert.
(Bei den Befehlen ACHZ, AEXT, OFAZ und ATRG wird die Einstellung ohne Vereinbarung
von BGPA aktiviert.)
Der Eingangsbereich der Palettennummer geht von 1 bis 10.
Am Abschluss der Paletteneinstellung wird EDPA ausgefihrt.
Geschachtelte BGPA-Befehle werden nicht unterstiitzt. Um den Start einer anderen
Paletteneinstellung zu vereinbaren wird ein EDPA-Befehl und dann erneut ein BGPA-Befehl
ausgefuhrt.
Ist das Ausgangsfeld angegeben, wird der Ausgang nach Ausflihrung dieses Befehls EIN
geschaltet.
Palettennummern liegen im lokalen Bereich. Eine Paletteneinstellung ist daher nur innerhalb
des Programms gultig, in dem sie eingestellt wurde.

Hinweis |Die Verwendung eines GOTO-Befehls zur Verzweigung aus einer oder in eine BGPA-

EDPA-Syntax ist verboten.
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EDPA (Ende Palettierung)

Verboten Verboten EDPA Verboten |Verboten CP

Tabelle 2-153 EDPA (Ende Palettierung)

Vereinbarung des Endes einer Paletteneinstellung.

Funktion: Wird ein Paletteneinstellbefehl (auRer BGPA, ACHZ, ATRG, AEXT und OFAZ) ausgefiihrt,
ehe nach einer Ausflihrung dieses Befehls ein anderer BGPA vereinbart wurde (= wahrend
Paletteneinstellung nicht freigegeben ist), wird eine Fehlermeldung ausgegeben.

Ist das Ausgangsfeld angegeben, wird der Ausgang nach Ausfiihrung dieses Befehls EIN
geschaltet.
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PAPI (Palettennummer einstellen)

wahlweise wahlweise PAPI Zahlwert Zahlwert CP

Tabelle 2-154 PAPI (Palettennummer einstellen)

Einstellen von Zahlwerten in den Richtungen der Palettenachse.

Funktion: Wahrend der in Operand 1 angegebene Z&ahlwert fir die Richtung der Vorzugsachse (PX-
Achse) gilt, gilt der in Operand 2 angegebene Zahlwert fur die Richtung der PY-Achse.

Eine Fehlermeldung wird ausgegeben, wenn dieser Befehl vor Vereinbarung von BGPA
ausgefiihrt wird (= solange Paletteneinstellung nicht aktiviert ist).

Ist das Ausgangsfeld angegeben, wird der Ausgang nach Ausflihrung dieses Befehls EIN
geschaltet.

Dokument BA Tischroboter TT 1 D, Stand 07/06 2-173



Teil 4 TT
BEFEHLE / ERLAUTERUNG DER BEFEHLE

PAPN (Palettenmuster einstellen)

wahlweise wahlweise PAPN Muster- Verboten |CP

nummer

Tabelle 2-155 PAPN (Palettenmuster einstellen)

Funktion: Einstellung eines Palettenmusters.
Das in Operand 1 angegebene Palettenmuster wird eingestellt (1 = Muster 1, 2 = Muster 2).
Muster 1 wird verwendet, wenn dieser Befehl nicht vereinbart wird.

Eine Fehlermeldung wird ausgegeben, wenn dieser Befehl vor Vereinbarung von BGPA
ausgefuhrt wird (= solange Paletteneinstellung nicht aktiviert ist).

Ist das Ausgangsfeld angegeben, wird der Ausgang nach Ausfiihrung dieses Befehls EIN
geschaltet.
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PASE (Palettenachsen einstellen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung CperEmef | OpErEnt 2 Merker)

wahlweise wahlweise PASE Achsen- JAchsen- |,
nummer nummer

Tabelle 2-156 PASE (Palettenachsen einstellen)

Funktion:

Die in Operand 1 angegebene Achse wird als Vorzugsachse (PX-Achse) eingestellt.

Die in Operand 2 angegebene Achse wird als PY-Achse eingestellt.

Dieser Befehl wird zusammen mit PAPT und PAST verwendet.

Einstellung der beiden bei der Palettierung zu verwendenden Achsen (PX und PY).

Er kann nicht zusammen mit einem 3-Punkt-Einlernbefehl (PAPS) verwendet werden. Der
jeweils spater gesetzte Befehl hat Prioritat.

Hinweis:

Erfordert die Palettierung eine hohe Genauigkeit, wird die Verwendung eines 3-Punkt-
Einlernbefehls (PAPS) empfohlen.

Eine Fehlermeldung wird ausgegeben, wenn dieser Befehl vor Vereinbarung von BGPA ausgefiihrt wird
(= solange Paletteneinstellung nicht aktiviert ist).

Ist das Ausgangsfeld angegeben, wird der Ausgang nach Ausfihrung dieses Befehls EIN geschaltet.
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PAPT (Palettenschrittweite einstellen)

wahlweise wahlweise PAPT Schrittweite | Schrittweite | CP

Tabelle 2-157 PAPT (Palettenschrittweite einstellen)

Funktion: Einstellen der Palettenschrittweite.

Wahrend der in Operand 1 angegebene Zahlwert als Schrittweite fiir die Vorzugsachse (PX-
Achse) eingestellt wird, wird der in Operand 2 angegebene Zahlwert als Schrittweite fiir die
PY-Achse eingestellt.

Dieser Befehl wird zusammen mit PASE und PAST verwendet.

Eine Fehlermeldung wird ausgegeben, wenn dieser Befehl vor Vereinbarung von BGPA
ausgefihrt wird (= solange Paletteneinstellung nicht aktiviert ist).

Ist das Ausgangsfeld angegeben, wird der Ausgang nach Ausfiihrung dieses Befehls EIN
geschaltet.
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PAST (Paletten-Referenzpunkt einstellen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Verein,barung Operand 1 Operand 2 f\/lerkger) :

wahlweise wahlweise PAST (Positions- Verboten |CP
nummer)

Tabelle 2-158 PAST (Paletten-Referenzpunkt einstellen)

Einstellung des bei der Palettierung verwendeten Referenzpunkts.

Wird in Operand 1 ein Wert eingestellt, wird diese in Operand 1 angegebene Positionsnummer zur
Speicherung der Referenzpunktdaten verwendet.

Wird in Operand 1 kein Wert eingestellt, wird die Positionshnummerneinstellung fiir die Speicherung der
Referenzpunktdaten ungiltig.

Dieser Befehl wird zusammen mit PASe und PAPT verwendet.

Wird dieser Befehl nicht verwendet, werden die Koordinaten (0O, 0) als Referenzpunkt verwendet. Wird
dieser Befehl verwendet, werden die eingestellten Koordinaten als Referenzpunkt bei der Berechnung der
Positionskoordinaten der Palettenpunkte verwendet.

Die Koordinaten in Richtung der PX- und PY-Achse miissen immer als Referenzpunktkoordinaten
eingestellt werden. Wird aber ein Paletten-Verfahrbefehl wie PMVP oder PMVL ausgefihrt, ist die
Spezifikation der Paletten-Z-Achsen-Koordinate (PZ-Achse) optional. Wird eine Z-Achsen-Koordinate
angegeben, wird die Bewegung in Richtung der PZ-Achse freigegeben. Selbst wenn keine PZ-Achsen-
Koordinate angegeben wird, wird die Operation dennoch durchgefuhrt—Ilediglich die Position bewegt sich
nicht in Richtung der PZ-Achse. Es ist jedoch zu beachten, dass in folgenden Féllen eine Fehlermeldung
ausgegeben wird:

Werden dieser Befehl und die PZ-Achse angegeben, ohne dass die PX-, PY- und PZ-Achsen als gultige
Achsen in den Referenzpunktdaten eingestellt sind, wird bei der Berechnung der Positionskoordinaten
eine Fehlermeldung ausgegeben. Wird die Paletten-Z-Achse nicht eingestellt und werden die PX- und PY-
Achsen nicht als giltige Achsen in den Referenzpunktdaten angegeben, wird bei Berechnung der
Positionskoordinaten auch eine Fehlermeldung ausgegeben. “Bei Berechnung der Positionskoordinaten”
bedeutet, die Ausfiihrung von PAPG (Paletten-Berechnungsdaten erfassen) oder eines anderen Paletten-
Verfahrbefehls (z.B. PMVP, PMVL oder PACH).

Eine Fehlermeldung wird ausgegeben, wenn dieser Befehl vor Vereinbarung von BGPA ausgefiihrt wird
(= solange Paletteneinstellung nicht aktiviert ist).

Ist das Ausgangsfeld angegeben, wird der Ausgang nach Ausfihrung dieses Befehls EIN geschaltet.
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PAPS (Palettenpunkte einstellen) fir 3-Punkt-Einlernen

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1| Operand 2 Merker)

wahlweise wahlweise PAPS Positions- Verboten |CP
nummer

Tabelle 2-159 PAPS (Palettenpunkte einstellen) fiir 3-Punkt-Einlernen

Angabe der ersten der drei Positionsnummern, die Positionsdaten zur Verwendung in der
Palettenberechnung enthalten.

Wird in Operand 1 “n” als Positionsnummer eingestellt, stellt Punkt n den Referenzpunkt dar, Punkt n+1
den Endpunkt in Richtung der PX-Achse und Punkt n+2 den Endpunkt in Richtung der PY-Achse.

Wird nach Angabe der mit einem GRP-Befehl zu verwendenden Achsen ein PAPS-Befehl (Palettenpunkte
einstellen) ausgefiihrt, werden die auf die Palettenachsen in den vorstehenden Positionsdaten von n, n+1
und n+2 anwendbaren Teile als Paletten-Positionsdaten verwendet. Es hat keine merklichen
Auswirkungen, wenn danach ein GRP-Befehl in einer anderen Einstellung ausgefihrt wird.

Passt das giiltige Achsenmuster der 3-Punkt-Einlerndaten nicht, wird ein Fehler “CBO, giiltige Achsen und
Paletten-3-Punkt-Einlerndaten passen nicht zusammen” ausgegeben.

Wurde bereits eine Paletten-Z-Achse (PZ-Achse) vereinbart, muss es aufler der PZ-Achse noch zwei
glltige Achsen geben. Wurde noch keine PZ-Achse vereinbart, muss es zwei oder drei gliltige Achsen
geben. Gibt es nicht geniigend gultige Achsen, wird eine Fehlermeldung “CAE, zu wenige gliltige Achsen
fur Paletten-3-Punkt-Einlerndaten” ausgegeben. Gibt es zu viele glltige Achsen, wird eine Fehlermeldung
“CAE, zu viele glltige Achsen fur Paletten-3-Punkt-Einlerndaten” ausgegeben.

Der Befehl kann nicht zusammen mit PASE (Palettenachsen einstellen) benutzt werden. Der jeweils
spater gesetzte Befehl hat Prioritat.

Ein einzelner PAPS-Befehl kann PASE, PAPT und PAST ersetzen.

Eine Fehlermeldung "CB5, BGPA bei Paletteneinstellung nicht vereinbart" wird ausgegeben, wenn dieser
Befehl vor Vereinbarung von BGPA ausgefiihrt wird (= solange Paletteneinstellung nicht aktiviert ist).

Ist das Ausgangsfeld angegeben, wird der Ausgang nach Ausfiihrung dieses Befehls EIN geschaltet.
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PSLI (Zickzack einstellen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1| Operand 2 Merker)

wahlweise wahlweise PSLI Offset- Zahlwert |CP
betrag

Tabelle 2-160 PSLI (Zickzack einstellen)

Einstellung einer Zickzack-Palettierung..

Der in Operand 1 angegebene Wert wird als der Offsetbetrag flr geradzahlig nummerierte Reihen
eingestellt.

Der in Operand 2 angegebene Zahlwert wird als der Zahlwert fir geradzahlig nummerierte Reihen
eingestellt.

(Siehe “Paletteneinstellung” — “Zickzackeinstellung” unter "Benutzungshinweise".)

Wird Operand 2 nicht angegeben, wird der Zahlwert fir geradzahlig nummerierte Reihen der gleiche wie
der Zahlwert fir ungeradzahlig nummerierte Reihen.

Wird eine Einstellung tGber 3-Punkt-Einlernen mit PAPS (Palettenpunkte einstellen) durchgefiihrt,
brauchen die PX- und PY-Achsen nicht zu den physikalischen Achsen parallel zu sein. In diesem Fall gilt
der Offset parallel zur PX-Achse. Ist der Offset ein positiver Wert, wird der Absolutwert des Offsets in
Endpunktrichtung der PX-Achse angewandt. Ist der Offset ein negativer Wert, wird der Absolutwert des
Offsets in Anfangspunktrichtung der PX-Achse angewandt.

Eine Fehlermeldung wird ausgegeben, wenn dieser Befehl vor Vereinbarung eines BGPA-Befehls
ausgefihrt wird (= solange Paletteneinstellung nicht aktiviert ist).

Ist das Ausgangsfeld angegeben, wird der Ausgang nach Ausfihrung dieses Befehls EIN geschaltet.
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PCHZ (Palettierung in Z-Richtung einstellen) nur wenn es mindestens drei Achsen gibt.

) . Achsen-
wahlweise wahlweise PCHZ nummer Verboten CP

Tabelle 2-161 PCHZ (Palettierung in Z-Richtung einstellen) nur wenn es mindestens drei Achsen gibt.

Angabe der Achsennummer, die die Paletten-Z-Richtung angibt.

Die in Operand 1 angegebene Achsennummer wird als die Achsennummer eingestellt, die die Paletten-Z-
Richtung darstellt.

Wird Operand 1 nicht angegeben, wird die bereits vereinbarte Spezifikation der Paletten-Z-Achse ungultig.

Eine Fehlermeldung wird ausgegeben, wenn dieser Befehl vor Vereinbarung eines BGPA-Befehls
ausgefiuhrt wird (= solange Paletteneinstellung nicht aktiviert ist).

Ist das Ausgangsfeld angegeben, wird der Ausgang nach Ausfuhrung dieses Befehls EIN geschaltet.
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1T

PTRG (Paletten-Bogentrigger einstellen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operznell | Cperne 2 Merker)

wahlweise wahlweise PTRG Positions- | Positions- | -,
nummer nummer

Tabelle 2-162 PTRG (Paletten-Bogentrigger einstellen)

Einstellung der einzelnen Bogentrigger, die bei der Bogenbewegung entlang der Palettenpunkte
verwendet werden sollen.

Diese Einstellung wird gultig, wenn ein PACH-Befehl ausgefihrt wird.)

Stellt die Positionsdaten der Palletierungs-Z-Achse (PZ-Achse) fur den in Operand 1 angegebenen Punkt
als Bogentrigger-Anfangspunkt und die Positionsdaten der PZ-Achse fur den in Operand 2 angegebenen

Punkt als Bogentrigger-Endpunkt ein.

Paletten-Bogentrigger-

Anfangspunkt
Positions-Nr. 11

Startpunkt

Abbildung 2-33 Bogentrigger

(Siehe “Paletteneinstellung” —

PTRG 11

13

Endpunkt

“Paletten-Bogentrigger” unter "Benutzungshinweise".)

Paletten-Bogentrigger-Endpunkt
Positions-Nr. 13

Wie bei den Positionsdaten miissen die durch einen PCHZ-Befehl angegebenen PZ-Achsendaten giiltig

sein.

Die Einstellung einer Bogenbewegung entlang der Palettenpunkte ist so vorzunehmen, dass eine
Horizontalbewegung beginnt, wenn der Bogentrigger-Anfangspunkt beim Ansteigen vom Anfangspunkt
erreicht wird und dass der Bogentrigger-Endpunkt erreicht wird, nachdem eine Horizontalbewegung
wahrend der Abwartsbewegung abgeschlossen ist.

Eine Fehlermeldung wird ausgegeben, wenn dieser Befehl vor Vereinbarung eines BGPA-Befehls
ausgefuhrt wird (= solange Paletteneinstellung nicht aktiviert ist).

Ist das Ausgangsfeld angegeben, wird der Ausgang nach Ausfuhrung dieses Befehls EIN geschaltet.
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1T

PEXT (Palettenkombination einstellen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Verein,barung Operand 1 Operand 2 f\/lerkger) :

wahlweise wahlweise PEXT (Positions- Verboten |CP
nummer)

Tabelle 2-163 PEXT (Palettenkombination einstellen)

Palettenkombination einstellen.

Die in Operand 1 angegebene Positionsnummer wird zur Benutzung in der Kombination eingestellt.

Wenn ein Paletten-Verfahrbefehl ausgefuhrt wird, enthalten die Daten aller von den PX-, PY- (und PZ-)
Achsen verschiedenen Achsen in den angegebenen Positionsdaten die Endpunktkoordinaten der

Verbundachse.

Wird Operand 1 nicht angegeben, wird die bereits vereinbarte Positionsnummer fiir die

Kombinationseinstellung ungultig.

Eine Fehlermeldung wird ausgegeben, wenn dieser Befehl vor Vereinbarung eines BGPA-Befehls
ausgefiihrt wird (= solange Paletteneinstellung nicht aktiviert ist).

Ist das Ausgangsfeld angegeben, wird der Ausgang nach Ausflihrung dieses Befehls EIN geschaltet.
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1T

OFPZ (Offsetwert der Paletten-Z-Achse einstellen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl Ausgang,
O, AB, OB) Merker) Vereinbarung | OPe"and 1 |Operand 2 f\/lerkger) :
wahlweise wahlweise OFPZ Offsetwert |Verboten |CP

Tabelle 2-164 OFPZ (Offsetwert der Paletten-Z-Achse einstellen)

Offsetwert in Richtung der Paletten-Z-Achse einstellen

Der in Operand 1 angegebene Wert wird als der Offset in Richtung der Paletten-Z-Achse eingestellt.

Der Offsetbetrag wird in mm eingestellt, die wirksame Auflésung betragt 0,001 mm.

Solange der Arbeitsbereich nicht Giberschritten wird kann auch ein negativer Wert als Offset angegeben

werden.

Der Offset gilt nur fir den Endpunkt einer PACH-Operation (Bogenbewegung an den Palettenpunkten).

Eine Fehlermeldung wird ausgegeben, wenn dieser Befehl vor Vereinbarung eines BGPA-Befehls

ausgefuhrt wird (= solange Paletteneinstellung nicht aktiviert ist).

Ist das Ausgangsfeld angegeben, wird der Ausgang nach Ausfiihrung dieses Befehls EIN geschaltet.
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ACHZ (Vereinbarung Bogenbewegung Z-Achse)

) . Achsen-
wahlweise wahlweise ACHZ nummer Verboten CP

Tabelle 2-165 ACHZ (Vereinbarung Bogenbewegung Z-Achse)

Angabe der Achsennummer, die die Bogenbewegungs-Z-Richtung angibt.

Die in Operand 1 angegebene Achsennummer wird als die Achsennummer eingestellt, die die
Bogenbewegungs-Z-Richtung darstellt.

Ist das Ausgangsfeld angegeben, wird der Ausgang nach Ausfihrung dieses Befehls EIN geschaltet.

Dokument BA Tischroboter TT 1 D, Stand 07/06 2-184



Teil 4 TT
BEFEHLE / ERLAUTERUNG DER BEFEHLE

ATRG (Bogentrigger einstellen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,
O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1| Operand 2 Merker)

wahlweise wahlweise ATRG Positions- |Positions- cp
nummer nummer

Tabelle 2-166 ATRG (Bogentrigger einstellen)

Die fir Bogenbewegung verwendeten Bogentrigger einstellen.
Diese Einstellung wird gtiltig, wenn ein ARCH-Befehl ausgefiihrt wird.

Stellt die Positionsdaten fur die Bogenbewegung der Z-Achse fir den in Operand 1 angegebenen Punkt
als Bogentrigger-Anfangspunkt und die Positionsdaten der Bogenbewegung der Z-Achse fir den in
Operand 2 angegebenen Punkt als Bogentrigger-Endpunkt ein.

Bogentrigger-Startpunkt Bogentrigger-Endpunkt
Positions-Nr. 13 Positions-Nr. 11
Startpunkt Endpunkt

Abbildung 2-34 Bogentrigger

ATRG 13 11

(Siehe “Paletteneinstellung” — “Bogentrigger” unter "Benutzungshinweise".)

Die Einstellung einer Bogenbewegung ist so vorzunehmen, dass eine Horizontalbewegung beginnt, wenn
der Bogentrigger-Anfangspunkt beim Ansteigen vom Anfangspunkt erreicht wird und dass der
Bogentrigger-Endpunkt erreicht wird, nachdem eine Horizontalbewegung wéahrend der Abwartsbewegung
abgeschlossen ist.

Ist das Ausgangsfeld angegeben, wird der Ausgang nach Ausfiihrung dieses Befehls EIN geschaltet.
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AEXT (kombinierte Bogenbewegung einstellen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1| Operand 2 Merker)

wahlweise wahlweise AEXT Positions- Verboten |CP
nummer

Tabelle 2-167 AEXT (kombinierte Bogenbewegung einstellen)

Kombinierte Bogenbewegung einstellen.

Die in Operand 1 angegebene Positionsnummer wird zur Benutzung in der Kombination eingestellt.

Wird eine Bogenbewegung ausgefiihrt, enthalten die Daten der giiltigen Achsen in den in diesem Befehl

angegebenen Positionsdaten - mit Ausnahme der Daten gultiger Achsen in den Bogenbewegungs-

Endpunktdaten sowie der Bogenbewegungs-Z-Achsendaten - die Endpunktkoordinaten der

Verbundachse.

Wird Operand 1 nicht angegeben, wird die bereits vereinbarte Positionsnummer fiir die

Kombinationseinstellung ungultig.

Ist das Ausgangsfeld angegeben, wird der Ausgang nach Ausfiihrung dieses Befehls EIN geschaltet.
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OFAZ (Offset Bogenbewegung in der Z-Achse einstellen)

wahlweise wahlweise OFAZ Offsetwert |Verboten CP

Tabelle 2-168 OFAZ (Offset Bogenbewegung in der Z-Achse einstellen)

Offsetwert in Richtung der Bogenbewegung der Z-Achse einstellen.

Der in Operand 1 angegebene Wert wird als der Offset in Richtung der Bogenbewegung der Z-Achse
eingestellt.

Der Offsetbetrag wird in mm eingestellt, die wirksame Auflésung betragt 0,001 mm.

Solange der Arbeitsbereich nicht Uberschritten wird kann auch ein negativer Wert als Offset angegeben
werden.

Dieser Offsetwert gilt nur am den Endpunkt der ARCH-Operation (Bogenbewegung).
Ist das Ausgangsfeld angegeben, wird der Ausgang nach Ausfihrung dieses Befehls EIN geschaltet.
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2.1.21 Palettenberechnungsbefehle

PTNG (Paletten-Positionsnummer erfassen)

wahlweise wahlweise PTNG Paletten- Variablen- |
nummer nummer

Tabelle 2-169 PTNG (Paletten-Positionsnummer erfassen)

Weist der in Operand 2 angegebenen Variablen die Paletten-Positionsnummer fiir die in Operand 1
angegebene Palettennummer zu.

Ist das Ausgangsfeld angegeben, wird der Ausgang nach Ausfihrung dieses Befehls EIN geschaltet.
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PINC (Paletten-Positionsnummer um 1 erh6hen)

wahlweise wahlweise  |PINC Paletten- Verboten |CC
nummer

Tabelle 2-170 PINC (Paletten-Positionsnummer um 1 erhdhen)

Erhéht die Paletten-Positionsnummer fur die in Operand 1 angegebene Palettennummer um 1.

Der Wert wird aktualisiert, wenn der erhdhte Wert als normale unter der aktuellen Paletteneinstellung
berechnete Paletten-Positionsnummer betrachtet wird. Ist dies nicht der Fall, wird der Wert nicht
aktualisiert.

Wird das Ausgangsfeld angegeben, wird der Ausgang EIN geschaltet, wenn der Wert erfolgreich erhoht
wurde. Er wird AUS geschaltet, wenn die Erh6hung fehlschlug.
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PDEC (Paletten-Positionsnummer um 1 verringern)

wahlweise wahlweise  |PDEC Paletten- Verboten |CC
nummer

Tabelle 2-171 PDEC (Paletten-Positionsnummer um 1 verringern)

Verringert die Paletten-Positionsnummer fiir die in Operand 1 angegebene Palettennummer
um 1.

Der Wert wird aktualisiert, wenn der verringerte Wert als normale unter der aktuellen Paletteneinstellung
berechnete Palettenposition betrachtet wird. Ist dies nicht der Fall, wird der Wert nicht aktualisiert.

Wird das Ausgangsfeld angegeben, wird der Ausgang EIN geschaltet, wenn der Wert erfolgreich
verringert wurde. Er wird AUS geschaltet, wenn die Verringerung fehlschlug.
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PSET (Paletten-Positionsnummer direkt einstellen)

wahlweise wahlweise  |PSET Paletten- Daten |CC
nummer

Tabelle 2-172 PSET (Paletten-Positionsnummer direkt einstellen)

Einstellung des in Operand 2 angegebenen Wertes als Paletten-Positionsnummer fiir die in Operand 1
angegebene Palettennummer.

Der Wert wird eingestellt, wenn der angegebene Wert als normale unter der aktuellen Paletteneinstellung
berechnete Palettenposition betrachtet wird. Ist dies nicht der Fall, wird der Wert nicht eingestellt.

Wird das Ausgangsfeld angegeben, wird der Ausgang EIN geschaltet, wenn die Paletten-
Positionsnummer erfolgreich aktualisiert wurde. Er wird AUS geschaltet, wenn die Aktualisierung
fehlschlug.
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1T

PARG (Palettenwinkel erfassen)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung OrperEe) 1 Qlperens! 2 Merker)

wahlweise wahlweise PARG Paletten- Achsen- |-,
nummer nummer

Tabelle 2-173 PARG (Palettenwinkel erfassen)

Palettenwinkel erfassen.

Berechnet den Palettenwinkel (Grad) aus der in Operand 2 angegebenen physikalischen Achse fir die in
Operand 1 angegebene Palettennummer, und speichert das Ergebnis in Variable 199.

Dieser Befehl muss nicht ausgefiihrt werden, wenn dies nicht erforderlich ist.

Wird dieser Befehl nach dem Befehl PAPS (drei Palettenpunkte zum Einlernen einstellen) ausgefiihrt,
dann wird der Winkel zwischen der Vorzugsachse und der angegebenen physikalischen Achse
automatisch berechnet. Eine Fehlermeldung wird ausgegeben, wenn dieser Befehl vor Ausfiihrung des
PAPS-Befehls ausgefiuhrt wird, oder nachdem sowohl PAPS als auch PASE in dieser Reihenfolge
ausgefuhrt wurden.

Die zu verwendenden Achsen kdnnen mit einem GRP-Befehl angegeben werden, ehe PAPS ausgefihrt
wird (siehe ausfuhrliche Beschreibung von PAPS). Passt das guiltige Achsenmuster der 3-Punkt-
Einlerndaten nicht, wird ein Fehler “CBO, giltige Achsen und Paletten-3-Punkt-Einlerndaten passen nicht
zusammen” ausgegeben.

Gibt es weniger als 2 giiltige Punktdatenachsen (Anzahl gultiger Achsen aul3er PZ-Achse, wenn eine
Paletten-Z-Achse (PZ-Achse) bereits vereinbart wurde), wird eine Fehlermeldung “CAE, zu wenige giiltige
Achsen fiir Paletten-3-Punkt-Einlerndaten” ausgegeben. Gibt es mehr als zwei giltige Punktdatenachsen,
wird eine Fehlermeldung “CB9, PX/PY-Achsen unbestimmbar bei Erfassung von Palettenwinkel”
ausgegeben.

Handelt es sich bei der in Operand 2 angegebenen Achsennummer um keine der beiden gultigen Achsen
in den Positionsdaten (auf3er der PZ-Achse), wird eine Fehlermeldung “CBA, Diskrepanz bei
Referenzachse und PX/PY-Achsen bei Erfassung von Palettenwinkel” ausgegeben.

Ist der Referenzpunkt der drei Einlernpunkte der gleiche wie die Positionsdaten am PX-Achsenendpunkt
(nicht PZ-Achsenkomponente), wird eine Fehlermeldung “Referenzpunkt und PX-Achsenendpunkt
identisch bei Erfassung von Palettenwinkel” ausgegeben und die Winkelberechnung wird deaktiviert.

Die tatsachliche Arbeitsrichtung kann je nach Mechanismus der Rotationsachse und Einstellung des
achsspezifischen Parameters Nr. 6, “Auswahl Arbeitsrichtung umkehren” umgekehrt sein. Zur
Verwendung des durch diesen Befehl erfassten Werts muss die tatséchliche Arbeitsrichtung bestatigt
werden.

Ist das Ausgangsfeld angegeben, wird der Ausgang nach Ausfihrung dieses Befehls EIN geschaltet.
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PAPG (Berechnung der Palettendaten)

wahlweise wahlweise PAPG Paletten- Positions- | .
nummer nummer

Tabelle 2-174 PAPG (Paletten-Berechnungsdaten erfassen)

Speichern der Positionsdaten der Palettenpunkte fiir die in Operand 1 angegebene Palettennummer in
der in Operand 2 angegebenen Positionsnummer.

Ist das Ausgangsfeld angegeben, wird der Ausgang nach Ausfihrung dieses Befehls EIN geschaltet.
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2.1.22 Paletten-Verfahrbefehl

PMVP (mit PTP zu Palettenpunkten verfahren)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung SRe g Operand 2 Merker)

wahlweise wahlweise PMVP Paletten- Positions- |
nummer nummer

Tabelle 2-175 PMVP (mit PTP zu Palettenpunkten verfahren)

Mit PTP zu den berechneten Palettenpunkten verfahren.
Die Achsen verfahren mit PTP zu den in Operand 1 angegebenen Palettenpunkten.

Sind die Palettenpunkte nur fiir die PX/PY-Achsen giiltig (wenn die Paletten-Z-Achse (PZ-Achse) nicht
angegeben ist usw.), erfolgt die Verfahrbewegung nur in Richtung der PX/PY-Achsen. Sind die PZ-
Achsenkoordinaten der Palettenpunkte ebenfalls gultig, erfolgt auch eine Bewegung in Richtung der PZ-
Achse.

Wird jedoch in Operand 2 eine Positionsnummer angegeben, bewegt sich die Position der PZ-Richtung
auf die Hohe der angegebenen Positionsnummer und ignoriert dabei die Palettenberechnung (nhur wenn
drei oder mehr Achsen verfuigbar sind).

Auler den in der durch Operand 2 angegebenen Positionsnummer enthaltenen PZ-Achsendaten werden
alle Daten ignoriert. Das Fehlen von Z-Achsendaten wird als Fehler behandelt.

Ist die Palettenkombination eingestellt, werden auch alle von den PX-, PY- (und PZ-) Achsen
verschiedene Achsen betrieben, wenn fir diese Achsen Daten vorhanden sind.

Die Ausflihrung dieses Befehls erhoht die Paletten-Positionsnummer nicht um 1.

Vor Angabe von Operand 2 muss eine Paletten-Z-Achse in der Paletteneinstellung vereinbart worden sein
(PCHZ).

Es wird eine Fehlermeldung ausgegeben, wenn keine Paletten-Z-Achse vereinbart wurde.
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PMVL (mit Interpolation zu Palettenpunkten verfahren)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung SRe g Operand 2. | perker)

wahlweise wahlweise PMVL Paletten- Positions- | e
nummer nummer

Tabelle 2-176 PMVL (mit Interpolation zu Palettenpunkten verfahren)

Mit Interpolation zu den berechneten Palettenpunkten verfahren.
Die Achsen verfahren mit Interpolation zu den in Operand 1 angegebenen Palettenpunkten.

Sind die Palettenpunkte nur fir die PX/PY-Achsen giiltig (wenn die Paletten-Z-Achse (PZ-Achse) nicht
angegeben ist usw.), erfolgt die Verfahrbewegung nur in Richtung der PX/PY-Achsen. Sind die PZ-
Achsenkoordinaten der Palettenpunkte ebenfalls gultig, erfolgt auch eine Bewegung in Richtung der PZ-
Achse.

Wird jedoch in Operand 2 eine Positionsnummer angegeben, bewegt sich die Position der PZ-Richtung
auf die Hohe der angegebenen Positionsnummer und ignoriert dabei die Palettenberechnung (hur wenn
drei oder mehr Achsen verfiigbar sind).

Auler den in der durch Operand 2 angegebenen Positionsnummer enthaltenen PZ-Achsendaten werden
alle Daten ignoriert. Das Fehlen von Z-Achsendaten wird als Fehler behandelt.

Ist die Palettenkombination eingestellt, werden auch alle von den PX-, PY- (und PZ-) Achsen
verschiedene Achsen betrieben, wenn fir diese Achsen Daten vorhanden sind.

Die Ausflihrung dieses Befehls erhoht die Paletten-Positionsnummer nicht um 1.

Vor Angabe von Operand 2 muss eine Paletten-Z-Achse in der Paletteneinstellung vereinbart worden sein
(PCHZ).

Es wird eine Fehlermeldung ausgegeben, wenn keine Paletten-Z-Achse vereinbart wurde.
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PACH (Bogenbewegung an den Palettenpunkten)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang

bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,

O, AB, OB) Merker) Vereinbarung SRe g Operand 2 Merker)

wahlweise wahlweise PACH Paletten- Positions- | pp
nummer nummer

Tabelle 2-177 PACH (Bogenbewegung an den Palettenpunkten)

Bogenbewegung ab dem aktuellen Punkt durchfihren und zu den Palettenpunkten verfahren.

« Uber Bogenbewegung zu den in Operand 1 angegebenen Palettenpunkten verfahren.

* Bewegungen in Richtung der PX/PY-Achsen beginnen nach dem Abheben vom aktuellen Punkt zu
dem Paletten-Startpunkt-Bogentrigger. Nachdem der in Operand 2 angegebene Z-Punkt (als der
hdchste Punkt) passiert ist und die Bewegungen in Richtung der PX/PY-Achsen abgeschlossen sind,
senken sich die Achsen auf den Paletten-Endpunkt-Bogentrigger und erreichen den berechneten

Palettenpunkt.

» Es mussen Paletten-Bogentrigger mit einem PTRG-Befehl gesetzt worden sein.

Paletten-Bogentrigger-

Anfangspunkt
Positions-Nr. 11

Hdochster Punkt der Paletten-
Bogenbewegung

* Positions-Nr. 12

Startpunkt

y

O
Endpunkt

Paletten-Nr. 1

® Paletten-Bogentrigger-Endpunkt
Positions-Nr. 13

Abbildung 2-35 Bogenbewegung ab dem aktuellen Punkt durchfiihren und zu den Palettenpunkten verfahren.

PCHZ 3
PTRG 11
|
!
|
PACH 1

13

12
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Wird die Operation nach einer Pause wieder aufgenommen, kann die Ortskurve je nach der Position, an
der die Operation wiederaufgenommen wurde, den in der Zeichnung fir den zusammengesetzten
Abschnitt durch Sternchen markierten Linien (gepunkteten Linien) vom Anstieg zu Horizontalbewegung
zum Abstieg folgen. Es ist sorgfaltig darauf zu achten, dass Kollisionen vermieden werden.

» Die PZ-Achsenkoordinate des Endpunkts wird zur PZ-Achsenkomponente der Positionskoordinaten
des Palettenpunkts (falls vorhanden) plus Offset der Paletten-Z-Achse. Gibt es keine PZ-Komponente,
wird die PZ-Achsenkoordinate des Endpunkts zur PZ-Achsenkoordinate des Startpunkts plus Offset
der Paletten-Z-Achse. (Normalerweise wird der Offsetwert zu allen Palettenpositionen hinzuaddiert,
wie Bogentrigger und Z-Punkt.)

« Es wird eine Fehlermeldung ausgegeben, wenn der Paletten-Bogentrigger-Startpunkt unter dem
Startpunkt eingestellt ist, oder wenn der Paletten-Bogentrigger-Endpunkt unter dem Endpunkt
eingestellt ist. (Hinweis: Auf/ab hat nichts zu tun mit +/— im Koordinatensystem.)

» Die Aufwartsrichtung der PZ-Achse bezieht sich auf die Richtung vom Startpunkt zum Z-Punkt (die
Abwartsrichtung bezieht sich auf die entgegengesetzte Richtung) und hat nichts mit der Gr63e des
Koordinatenwerts zu tun. Bei Verwendung dieses Befehls muss daher die tatsachliche Arbeitsrichtung
beachtet werden.

* Nach Ausgabe eines Prozessanhebebefehls geht die PZ-Achse nach unten. Je nach Einstellung von
Paletten-Bogentriggerpunkten und Z-Punkt kann die Operation daher der nachstehend gezeigten
Ortskurve folgen:
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Z-Punkt
Paletten-Bogentrigger- /_\
Anfangspunkt
] —
Paletten-Bogentrigger-
Anfangspunkt
_ >
Startpunkt Endpunkt Startpunkt Endpunkt

Abbildung 2-36 Paletten-Bogentrigger und Z-Punkt Veranderung

Um den Wirkungsgrad der Operation zu steigern sind in diesem Fall Paletten-Bogentrigger und Z-Punkt
zu verandern.

» |st die Palettenkombination eingestellt, werden auch alle von den PX-, PY- und PZ-Achsen
verschiedene Achsen betrieben, wenn fir diese Achsen Daten vorhanden sind. Die Verbundachse
beginnt/beendet die Operation jedoch an Positionen oberhalb der Bogentrigger.

» Die Ausflihrung dieses Befehls erhoht die Paletten-Positionsnummer nicht um 1.
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ARCH (Bogenbewegung)

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, |bedingung (E/A, [Befehl (Ausgang,
O, AB, OB) Merker) Vereinbarung Operand 1| Operand 2 Merker)

wahlweise wahlweise ARCH Positions- |Positions- PE
nummer nummer

Tabelle 2-178 ARCH (Bogenbewegung)

Bogenbewegung ab dem aktuellen Punkt durchfihren und zu den angegebenen Punkten verfahren.

+ Uber Bogenbewegung zu den in Operand 1 angegebenen Punkten verfahren.

* Bewegungen in Richtungen, die von der Z-Achsen-Bogenbewegungsrichtung abweichen, beginnen
nach dem Abheben vom aktuellen Punkt zu dem Startpunkt-Bogentrigger. Nachdem der in Operand 2
angegebene Z-Punkt (als der hdchste Punkt) passiert ist und die Bewegungen in Richtungen, die von
der Z-Achsen-Bogenbewegungsrichtung abweichen, abgeschlossen sind, senken sich die Achsen auf
den Paletten-Endpunkt-Bogentrigger und erreichen den angegebenen Palettenpunkt.

» Paletten-Bogentrigger miissen mit einem ATRG-Befehl gesetzt werden.

Hochster Punkt der
Bogenbewegung

* Positions-Nr. 12 *

° 4

® Bogentrigger-Endpunkt
Positions-Nr. 11

Bogentrigger-Startpunkt
Positions-Nr. 13

©)
Startpunkt Endpunkt

Positions-Nr. 10

Abbildung 2-37 Durchfiihrung der Bogenbewegung ab dem aktuellen Punkt und zu den angegebenen Punkten
verfahren.

ACHzZ 3
ATRG 13 11
|
I
|
ARCH 10 12
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Wird die Operation nach einer Pause wieder aufgenommen, kann die Ortskurve je nach der Position, an
der die Operation wiederaufgenommen wurde, den in der Zeichnung fir den zusammengesetzten
Abschnitt durch Sternchen markierten Linien (gepunkteten Linien) vom Anstieg zu Horizontalbewegung
zum Abstieg folgen. Es ist sorgfaltig darauf zu achten, dass Kollisionen vermieden werden.

» Die Bogenbewegung der Z-Achsenkoordinate des Endpunkts wird zu der Bogenbewegung der Z-
Achse der in Operand 1 angegebenen Positionsdaten (falls vorhanden), plus dem Offset der
Bogenbewegungs der Z-Achse. Gibt es keine Bogenbewegung der Z-Achsen Komponente, wird die
Bogenbewegung der Z-Achsenkoordinate des Endpunkts zur Bogenbewegung der
Z-Achsenkoordinate des Startpunkts plus dem Offset der Bogenbewegung der Z-Achse.
(Normalerweise wird der Offsetwert zu allen Bogenbewegungspositionen hinzuaddiert, wie
Bogentrigger und Z-Punkt.)

« Es wird eine Fehlermeldung ausgegeben, wenn der Bogentrigger-Startpunkt unter dem Startpunkt
eingestellt ist, oder wenn der Bogentrigger-Endpunkt unter dem Endpunkt eingestellt ist. (Hinweis:
Auf/ab hat nichts zu tun mit +/— im Koordinatensystem.)

» Die Aufwartsrichtung der Bogenbewegung der Z-Achse bezieht sich auf die Richtung vom Startpunkt
zum Z-Punkt (die Abwartsrichtung bezieht sich auf die entgegengesetzte Richtung) und hat nichts mit
der GroRRe des Koordinatenwerts zu tun. Bei Verwendung dieses Befehls muss daher die tatsachliche
Arbeitsrichtung beachtet werden.

» Nach Ausgabe eines Prozessanhebebefehls geht die Bogenbewegung der Z-Achse nach unten. Je
nach den Einstellungen von Bogentriggerpunkten und Z-Punkt kann die Operation daher der Ortskurve
in Abb. 5 der vorstehenden Erlauterung des PACH-Befehls folgen. Um den Wirkungsgrad der
Operation zu steigern sind in diesem Fall Bogentrigger und Z-Punkt zu verandern.

» Gibt es aul3er den Daten der Bogenbewegung der Z-Achse andere giiltige Achsendaten, wird wie bei
den Bogentrigger-Endpunktdaten die Operation fir die zutreffenden Achsen auf die gleiche Weise
gestartet/beendet—aber oberhalb der Bogentrigger.

» Wird eine Bogentriggerkombination eingestellt, werden auch alle giltigen Achsen, die von denen in
den Endpunktdaten oder der Bogenbewegung der Z-Achse verschieden sind, so lange bedient, wie
Daten fur solche Achsen verfiugbar sind. In diesem Fall wird die Operation der entsprechenden Achsen
ebenfalls oberhalb der Bogentrigger gestartet/beendet.
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1-23

CHPR (Taskebene wechseln)

Aufbau von Pseudo-Kontaktplantasks

Erweiterungs- Eingangs- Befehl, Vereinbarung Ausgang
bedingung (LD, A, | bedingung (E/A, Befehl, (Ausgang,
0, AB, OB) Merker) Vereinbarung ClpzrEnal 1 Clpalemd 2 Merker)
wahlweise wahlweise CHPR Ooder1 | Verboten CP

Tabelle 2-179 CHPR (Taskebene wechseln)

Funktion:
soll.

“1" ("Anwender HIGH") angeben, wenn die Zieltask vor anderen Tasks bearbeitet werden

Dieser Befehl kann auch mit anderen Tasks ohne Kontaktplan verwendet werden.

Taskebenenwechsel (0: "Anwender NORMAL", 1: "Anwender HIGH") ist keine Muss-
Komponente, die Angabe von "Anwender HIGH" erfordert jedoch einen nachstehend
beschriebenen TSLP-Befehl. (Ohne TSLP werden die Tasks der Ebene "Anwender

NORMAL" nicht bearbeitet.)
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TPCD (Verarbeitung angeben, die bei fehlender Eingangsbedingung durchgefiihrt werden soll)

Verboten Verboten TPCD O oder 1 Verboten CP

Tabelle 2-180 TPCD (Verarbeitung angeben, die bei fehlender Eingangsbedingung durchgefuhrt werden soll)

Funktion: Verarbeitung angeben, die bei fehlender Eingangsbedingung durchgefiihrt werden soll
(0: Ausfihren, 1: Die Eingangsbedingung im zuletzt ausgefiihrten Schritt befolgen)

Bei einer Kontaktplantask wird immer “1” (die Eingangsbedingung im zuletzt ausgefiihrten
Schritt befolgen) in Operand 1 eingegeben.

Bei einer Task ohne Kontaktplan wird immer “0” (Ausfiihren) eingegeben. (Der Vorgabewert
ist “0.”)
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TSLP (Taskruhe)

Verboten Verboten TSLP Zeit Verboten CP

Tabelle 2-181 TSLP (Taskruhe)

Funktion: Einstellung der Zeit, wahrend der die entsprechende Task ruht, um die Bearbeitungszeit
anderen Tasks zuzuteilen.

Dieser Befehl muss immer angegeben werden, wenn der Tasklevel auf "Anwender HIGH"
gesetzt wurde.

Die entsprechende Task ruht wahrend der eingestellten Zeit.
Die Zeit in Operand 1 wird in ms eingestellt.

Im eigentlichen System muss eine entsprechende Zeiteinstellung untersucht werden.
(Normalerweise werden ca. 1 bis 3 eingestellt.)

(Wenn die Kontaktplananweisung lang wird, ist dieser Befehl nach Bedarf mehrmals
zwischen Schritten anzugeben.)

Dieser Befehl kann auch mit anderen Tasks ohne Kontaktplan verwendet werden.
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3 Schliusselmerkmale der Befehle und zu beachtende Punkte

3.1 Kontinuierliche Verfahrbefehle

[PATH, CIR, ARC, PSPL, CIR2, ARC2, ARCD, ARCC, CIRS, ARCS]

(1) Indem ein Programm durch Eingabe kontinuierlicher Verfahrbefehle in einer Reihe fortlaufender
Programmschritte ausgefihrt wird, konnen die Linearachsen kontinuierlich Operationen durchfiihren,
ohne zwischen den Schritten anzuhalten.

PATH 1 5 P10
ARC2 6 7 P11
PATH 8 12

P12

(2) Kontinuierliche Bewegung wird nicht erzielt, wenn fir einen kontinuierlichen Verfahrbefehl eine
Eingangsbedingung angegeben wird.

PATH 1 5
20 ARC2 6
PATH 8 12
Stoppt voriibergehend.
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(3) (Das Ausgangsfeld eines Befehls wird jeweils EIN geschaltet, wenn die Endposition dieses Befehls
angefahren wird. Erst beim letzten Befehl einer Reihe kontinuierlicher Verfahrbefehle wird der
Ausgang beim Abschluss der Operation EIN geschaltet (wenn es keine Eingangsbedingung gibt).

P10

P22

P23
P1
(Position 1)
Beispiel 1: |(:>POOTTPP = 11) Ausfge?dngs— Zeitablauf

| 308 Einschalten bei Anfahren von P1.

I 309 Einschalten bei Anfahren von P2,

| 310 Einschalten bei Anfahren von P3.
PATH 1 3 308 311 Einschalten bei Anfahren von P11.
ARC2 10 11 311 312 Einschalten bei Anfahren von P21.
PATH 21 23 312 313 Einschalten bei Anfahren von P22.

| 314 Einschglten bei Abschluss der

| Operation P23.

|

|

Ausfgangs— Zeitablauf
eld
Beispiel 2: (POTP =0) 308 Einschalten bei Anfahren von P3.
PATH 1 3 308 311 Einschalten bei Anfahren von P11.
ARC2 10 11 311 Einschalten bei Abschluss der
312 .
Operation P23.

PATH 21 23 312

Beispiel 3: Wird eine Eingangsbedingung angegeben, wird der Ausgang bei Abschluss der
Operation in dem Schritt EIN geschaltet, der dem Schritt vorangeht, in welchem die
Eingangsbedingung angegeben wird.

Ausgangs- Zeitablauf
feld
POTP 1 308 Einschalten bei Anfahren von P1.
| 309 Einschalten bei Anfahren von P2.
| Einschalten bei Abschluss der Operation
| 310 P3.
311 Einschalten bei Anfahren von P11.
PATH 1 3 308 |312 Einschalten bei Anfahren von P21.
20 ARC2 10 11 311 313 Einschalten bei Anfahren von P22.
PATH 21 23 312 Einschalten bei Abschluss der Operation
314 P23
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(4) Bei der sequentiellen Ausfiihrung kontinuierlicher Verfahrbefehle ist die Steuerung bei der
Berechnung ca. 100 Positionen voraus. Daher werden die Schritte unabhangig von der tatsachlichen
Operation kontinuierlich auf dem PC-Bildschirm oder dem Bildschirm des Handbediengeréats
angezeigt. Der letzte Schritt in dem durch kontinuierliche Verfahrbefehle ausgefiihrte Abschnitt
kontinuierlicher Operationen wartet darauf, dass die entsprechende Operation abgeschlossen ist.

: <+—
PATH 1 5 Linearachsenoperation
|[ARC 6 7 |—
PATH 8 12 Auf I?C-Software oder Handbediengerét angezeigter
Schritt.
BTON 310

(5) Die Ausgangsfelder durfen in dem durch kontinuierliche Verfahrbefehle ausgefiihrten Abschnitt
kontinuierlicher Operationen nicht mehrfach verwendet werden.
Die Mehrfachverwendung von Ausgangsfeldern im Abschnitt kontinuierliche Operation fuhrt nicht zu
den gewtinschten Ergebnissen.
Das Ausgangsfeld wird zu Beginn der Bearbeitung jedes Befehls AUS geschaltet.

POTP 1 Die Ausgange 305 bis einschlief3lich 308 dirfen nicht
wie in dem Beispiel links gezeigt mehrfach verwendet
werden.

PA'll'H 1 5 305
|
|

PATH 11 15 304

Abschnitt kontinuierlicher Operation ausgefiihrt durch
kontinuierliche Verfahrbefehle

Der endgliltige Ausgangszustand der mehrfach verwendeten Ausgénge 305 bis einschlief3lich 308 ist
unbestimmt, da er durch die Positionierungsberechnungszeit und das Zusammenspiel der eigentlichen
Operationen beeinflusst wird.

Dokument BA Tischroboter TT 1 D, Stand 07/06 3-3



Teil 4 TT
BEFEHLE / ERLAUTERUNG DER BEFEHLE

3.2 Befehle PATH/PSPL

Bei der Ausfiihrung eines PATH- oder PSPL-Befehls ist auf die Ortskurve zu achten, da sie sich
verandert, wenn die Beschleunigung/Verzdégerung zwischen den Punkten unterschiedlich ist.

Eine Feineinstellung der Ortskurve ist durch Anderung von Beschleunigung/Verzdgerung maglich,
unterschiedliche Beschleunigungs-/Verzogerungseinstellungen zwischen Punkten verhindert aber einen
weichen Ubergang der Geschwindigkeiten beim Verfahren von einer Position zur nachsten.

Bei grof3en Unterschieden in der Verzégerung/Beschleunigung zwischen Punkten und kleinem
Positionierungsabstand kann die Geschwindigkeit abfallen. Gehen Sie daher vorsichtig vor.
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3.3 Befehle CIR/ARC

Die Bearbeitung eines CIR- oder ARC-Befehls dhnelt der Bewegung entlang eines Polygons mit einem
PATH-Befehl.

Ein kleiner Teilungswinkel kann zu einem Abfallen der Geschwindigkeit flhren.
Die Befehle CIR2, ARC2, ARCD und ARCC fluihren eine Kreisbogeninterpolation durch.

Durch einen DEG-
Befehl eingestellter
Teilungswinkel

CIR CIR2

Abbildung 3-1 Befehle CIR/ARC
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3.4 Befehle CIR2/ARC2/ARCD/ARCC

Die Geschwindigkeit kann mit einem CIR2-, ARC2-, ARCD- oder ARCC-Befehl verandert werden (nur im
Kreisbogeninterpolationsabschnitt), indem fiir den in Operand 1 angegebenen Punkt eine
Geschwindigkeit eingegeben wird. Diese Befehle werden wirksam, wenn die Geschwindigkeit teilweise
abgesenkt werden muss, weil der Radius klein ist und die Kreisbogen-Ortskurve nicht innerhalb des
zulassigen Bereichs erhalten werden kann.

Geschwindigkeit und Beschleunigung nehmen auf der Grundlage folgender Prioritaten giltige Werte an:

Prioritdt | Geschwindigkeit Beschleunigung (Verzdgerung)

Einstellung in den in
1 Operand 1 angegebenen
Positionsdaten

Einstellung in den in Operand 1 angegebenen
Positionsdaten

Einstellung durch Befehl

VEL Einstellung durch Befehl ACC (DCL)

Vorgabebeschleunigung in alle Achsen, Parameter Nr. 11

(Vorgabeverzdgerung in alle Achsen, Parameter Nr. 12)
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4 Palettenfunktion

Die von der X-SEL Steuerung benutzte SEL-Sprache bietet Palettenbefehle an, die den Palettenbetrieb
unterstitzen. Diese Befehle ermdglichen eine einfache Spezifikation verschiedener Paletteneinstellungen
und ermdglichen die fiir Palettierung ideale Bogenbewegung.

4.1 Benutzungshinweise

Palettenbefehle werden in folgenden Schritten benutzt:

(1) Paletteneinstellung

Einstellen von Palettenpositionen, Bogenbewegung, usw. mit Paletteneinstellungsbefehlen.
(2) Palettenberechnung

Angabe von Palettenpositionen mit Palettenberechnungsbefehlen.
(3) Palettenbewegung

Ausflihrung von Bewegungen mit Palettenbewegungsbefehlen.
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4.2 Paletteneinstellung

Mit den Paletteneinstellungsbefehlen werden fiir Palettenbetrieb notwendige Komponenten eingestellt. Zu

den Einstellkomponenten gehéren:

(4) Palettennummerneinstellung --- Befehl: BGPA
Am Anfang einer Paletteneinstellung wird mit dem BGPA-Befehl eine Palettennummer zur
Vereinbarung des Beginns der Paletteneinstellung festgelegt.
Am Ende wird das Ende der Paletteneinstellung mit einem EDPA-Befehl vereinbart.

BGPA 1 Vereinbare den Anfang der Einstellung fur Palettierung
Nr. 1.

\

> Stelle die Palettierung in diesen Schritten ein.

—/

EDPA Vereinbare das Ende der Paletteneinstellung am Ende.

In jedem Programm kénnen maximal 10 Satze (Palettierung Nr. 1 bis 10) Paletteneinstellungen
angegeben werden.
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(5) Palettenmuster --- Befehl: PAPN
Auswabhl eines Musters, das die Palettenreihenfolge angibt.
Die beiden nachstehend abgebildeten Muster sind verfiigbar.
Die eingekreisten Zahlen geben die Reihenfolge der Palettierung an. Sie werden
“Palettenpositionshummern” genannt.

Muster 1 Muster 2

® ® ©® @ ®» @ @ W
@ ® ® @ @ ® ® @
Vorzugs- o @ @ Vorzugs- o @ @ @

achse (PX- achse (PX- \
Achse) —Pp (PY- Achse) —» (PY-
Achse) Achse)

Abbildung 4-1 Palettenmuster --- Befehl: PAPN

PAPN 2 Wenn Muster 2 eingestellt ist

(Einstellung ist nicht erforderlich, wenn Muster 1 ausgewahlt ist.)

Die Reihe von 1 nach 3, die zuerst angelegt werden soll, wird “Vorzugsachse (PX-Achse)”’genannt. Die

andere Richtung, mit der die Palettenebene angelegt wird, hei3t “PY-Achse”.

(6) Palettenzéhlwerte --- Befehl: PAPI
Einstellung der Palettenzahlwerte.

PAPI 3 4 Zahlwert fur Vorzugsachse (PX-Achse): 3, Z&hlwert fir PY-
Achse: 4
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(7) Palettenpositionseinstellung
Die Palettenpositionseinstellung erfolgt hauptséchlich durch die nachstehend erlauterte Methode A
oder B. Die Palettenpositionen fir die einzelnen Paletteneinstellungen werden auf der Grundlage von
Methode A oder B eingestellt.

Einstellmethode Befehle

3-Punkt-Einlernmethode

A Setzen von drei Positionsdatenpunkten, die die PAPS
Palettenpositionen angeben.

Methode zur Einstellung von Palettenpositionen parallel zu den
Linearachsen PASE, PAST,

Einstellung von Palettenachsen, Paletten-Referenzpunkt und PAPT
Palettenschrittweiten aus.

Tabelle 4-1 Palettenpositionseinstellung durch die Methode A oder B
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(a) 3-Punkt-Einlernmethode
Zum Einstellen der Palettenpositionen tiber 3-Punkt-Einlernen werden die gewiinschten

Positionen in Positionsdatenfeldern als drei aufeinanderfolgende Positionsdaten gespeichert. Dann

wird die erste Positionsnummer mit einem PAPS-Befehl angegeben.

Mit dieser Methode kdnnen PX-Achse und PY-Achse als dreidimensionale Achsen angegeben

werden, die nicht parallel zu den Linearachsen verlaufen und sich nicht kreuzen.

In dem nachstehenden Beispiel werden die Positionsdaten @, ® und @ in drei aufeinanderfolgenden

Positionsdatenfeldern abgelegt.

Wenn von Position Nr. 11 aus drei Punkte eingelernt werden

Positions-Nr. 11 ®: Startpunkt (erste Palettenposition)

Positions-Nr. 12®: Palettenposition entsprechend dem Endpunkt in Richtung der PX-Achse
Positions-Nr. 13©: Palettenposition entsprechend dem Endpunkt in Richtung der PY-Achse

Die eingekreisten Zahlen geben die Palettenpositionshummern (Palettenreihenfolge) an.

Die Positionsnummer wird entsprechend dem Startpunkt mit einem PAPS-Befehl angegeben.

®» ® @ W
Vorzugs- @ @ @

achse (PX-

Achse) @ @
o) —
Achse)

Abbildung 4-2 Positionsnummer mit PAPS-Befehl
PAPS 11

Die Schrittweiten werden automatisch aus dem fir die einzelnen Achsen eingestellten Zahlwert
berechnet.

Im 3-Punkt-Einlernen kénnen die Positionsdaten fiir zwei Achsen oder drei Achsen angegeben werden.

Werden Daten fir drei Achsen vereinbart, wird die Palettenebene zur dreidimensionalen Ebene.
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(b) Methode zur Einstellung von Palettenpositionen parallel zu den Linearachsen

Paletten-Referenzpunkt: Die Positionsdaten des Startpunkts (Palettenposition Nr. 1) werden in
einem Positionsdatenfeld gespeichert. Die entsprechende Positionsnummer wird mit einem PAST-
Befehl angegeben (siehe unten).

Palettenschrittweiten: Mit einem PAPT-Befehl werden die Schrittweiten in Richtung von PX-
Achse und PY-Achse angegeben.

Palettenachsen: Mit einem PASE-Befehl werden die beiden Achsen angegeben. Eine stellt die
Richtung der PX-Achse dar, die andere die Richtung der PY-Achse, die bei der Palettierung zu
verwenden sind.

(Eine Linearachsennummer parallel zur Vorzugsachse (PX-Achse) und eine andere senkrecht zur
Vorzugsachse)

x
o
" 2
>
E 3 ® @ ®
N (74
goniflle @ ®® @
Q ° |9 Einlern-Positionsdaten Nr. 100.
< 3 .
230 @ @ @
§2 30 ]
Schrittweite in Richtung PY-Achse
AL ]

il

Achse 1

Abbildung 4-3 (Eine Linearachsennummer parallel zur Vorzugsachse (PX-Achse) und eine andere senkrecht zur
Vorzugsachse)

PAST 100 Einlern-Positionsdaten Nr. 100 als Startpunkt.

PAPT 45 30 Die Schrittweite in Richtung der PX-Achse betragt 45 mm, die
Schrittweite Richtung der PY-Achse 30 mm.

PASE 2 1 Achse 2 als Vorzugsachse (PX-Achse) und Achse 1 als zur

Vorzugsachse senkrechte Achse einstellen.

Hinweis: Werden die vorstehenden Einstellungen von Palettenachsen, Palettenschrittweiten
und Paletten-Referenzpunkt verwendet, mussen PX-Achse und PY-Achse parallel zu
den Linearachse sein und sich kreuzen.

Fur jede Paletteneinstellung eine Methode A oder B auswahlen.
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(8) Zickzack-Einstellung --- Befehl: PSLI
Mit einem PSLI-Befehl wird eine Zickzack-Anordnung eingestellt (siehe unten).
Zickzack-Offset: Offsetbetrag in Richtung der Vorzugsachse, der bei der Platzierung geradzahlig
nummerierte Reihen angewandt wird.
“Geradzahlig nummerierte Reihen” bezieht sich auf die Reihen, die bei geraden Zahlen auftreten,
wenn die zuerst platzierte Reihe als Reihe 1 bezeichnet wird.

Zickzack-Zahlwert: Anzahl in den geradzahlig nummerierten Reihen. Zwei in nachstehender
Abbildung.

© O O
Vorzugs- Offset_ _@ _ _@ 8 O
ahse x| ss k(7 O ®

Ungeradzahlig ~ Geradzahlig > (PY-Achse)

nummerierte nummerierte
Reihe Reihe

PSLI 35 2

Abbildung 4-4 Zickzack-Z&ahlwert: Anzahl in den geradzahlig nummerierten Reihen.
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(9) Bogenbewegungseinstellung
(1) Bogenbewegung der Z-Achsennummer --- Befehl: ACHZ
(2) Bogenbewegung des Z-Achsenoffset --- Befehl: OFAZ
(3) Bogenbewegungskombination --- Befehl: AEXT
Kombinationsdaten beziehen sich auf Positionsdaten einer zuséatzlichen Achse, die bei
Bogenbewegungsbetrieb verwendet werden soll, und die von den glltigen Endpunktachsen oder der
Bogenbewegung der Z-Achse verschieden ist. Zu den Beispielen gehort der Drehwinkel.
Es ist zu beachten, dass die Operation der Verbundachse oberhalb der Bogentrigger beginnt und
endet.
In einem Bogenbewegungs-Kombinationseinstellungsbefehl ist eine Positionsnummer anzugeben,
unter der Bogenbewegungs-Kombinationsdaten gespeichert werden.
(4) Bogentrigger --- Befehl: ATRG
Zu den fur Bogenbewegung benutzten Bogentriggereinstellungen gehéren die nachstehend
angegebenen Komponenten.
In einem Bogentriggereinstellungsbefehl werden die Positionsnummern angegeben, unter denen
Bogentrigger-Koordinatendaten gespeichert werden.
(d-1) Bogentrigger-Startpunkt
Gibt an, wann nach dem Start der Bogenbewegung ab dem Startpunkt die
Bewegung in einer anderen Achsenrichtung bei Erreichen einer Bogenbewegung
der Z-Achsen Richtungs-Koordinatenposition beginnt.
Bogentrigger-Startpunkt = Z1
(d-2)  Bogentrigger-Endpunkt
Gibt an, wann bei einer Abwarts-Bogenbewegung die Bewegung in einer anderen
Achsenrichtung bei Erreichen einer Bogenbewegung der Z-Achsen Richtungs-
Koordinatenposition endet.
Bogentrigger-Endpunkt = Z3

hochster Punkt (X2, Y2, Z2)

pd

<~ (X1, Y1, Z1) (X3,Y3,23) —

Startpunkt (X0, YO, Z0) Endpunkt (X4, Y4, Z4)
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(10)Paletten-Bogenbewegungseinstellungen
(&) Achsennummer Palettierung in Z-Richtung --- Befehl; PCHZ
(b) Paletten-Z-Achsenoffset --- Befehl: OFPZ

()

(d)

Palettenkombination --- Befehl: PEXT

Die Kombinationsdaten beziehen sich auf Positionsdaten einer beliebigen zusatzlichen Achse, die mit
Palettenbewegungsbefehlen verwendet werden soll und von den PX-, PY- (und PZ-) Achsen
verschieden ist. Zu den Beispielen gehdort der Drehwinkel.

Es ist zu beachten, dass die Operation der Verbundachse oberhalb der Paletten-Bogentrigger beginnt
und endet.

In einem Paletten-Kombinationseinstellungsbefehl ist eine Positionsnummer anzugeben, unter der
Paletten-Kombinationsdaten gespeichert werden.

Paletten-Bogentrigger --- Befehl: PTRG
Ist der Endpunkt ein Palettenpunkt, muss ein Paletten-Bogentrigger gesetzt werden, genau wie ein
Bogentrigger.
In einem Palettierung-Bogentriggereinstellungsbefehl werden die Positionshummern angegeben,
unter denen Paletten-Bogentrigger-Koordinatendaten gespeichert werden.

(d-1) Paletten-Bogentrigger-Startpunkt

(d-2) Paletten-Bogentrigger-Endpunkt
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4.3 Palettenberechnung

Nachstehend sind die Komponenten aufgeftihrt, die mit Palettenberechnungsbefehlen bedient oder
abgefragt werden kénnen:

(11)Palettenpositionsnummer Befehle --- PSET, PINC, PDEC, PTNG
Diese Zahl gibt die Ordnungszahl eines Palettenpunkts an.
(In der in der Erlauterung des Palettenmusters gezeigten Abb. 1 stellen die eingekreisten
Zahlen Palettenpositionsnummern dar.)

Hinweis: Dieser Befehl muss immer vor Ausfiilhrung eines Palettenbewegungsbefehls (aulRer
ARCH) gesetzt werden --- PSET

Die Ausflihrung eines Palettenbewegungsbefehls durch Angabe von 1 als Palettenpositionsnummer
verfahrt zum Beispiel die Achsen auf den Startpunkt. Die Ausfiihrung eines Palettenbewegungsbefehls
durch Angabe von 2 als Palettenpositionsnummer verfahrt die Achsen auf den Punkt unmittelbar neben
dem Startpunkt in Richtung der PX-Achse.

(12)Palettenwinkel Befehl --- PARG
Von der physikalischen Achse und der Paletten-Vorzugsachse (PX-Achse) gebildeter Winkel
(6 in nachstehender Abbildung).

0 gibt einen Winkel an, der unter Nichtbeachtung der Koordinaten in Richtung der Paletten-Z-Achse
berechnet wurde.

In der nachstehenden Abbildung nimmt 6 einen negativen Wert an, wenn Achse 1 als Referenz fiir die
Winkelberechnung benutzt wird.

Palettenbehalter

PY-Achse

Richtung der
physikalischen
Achse (Achse 2)

PX-Achse

T—O Richtung

/

+0 Richtung

Richtung der physikalischen
Achse (Achse 1)
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Ist die Verbundachse eine Rotationsachse, kann die Verbundachse um die Lageverschiebung des
Palettenbehalters korrigiert werden, wenn der Palettenwinkels ermittelt und als Offset zur
Verbundachsenoperation hinzuaddiert wird.

Mit X-SEL-Befehlen kann der Palettenwinkel automatisch ermittelt werden, wenn nach einer
Paletteneinstellung Uber 3-Punkt-Einlernen ein Befehl “Palettenwinkel erfassen” ausgefihrt wird.

Wurde die Einstellung durch 3-Punkt-Einlernen dreidimensional durchgefiihrt, muss eine Paletten-Z-
Achse angegeben werden.

(13)Paletten-Berechnungsdaten Befehl --- PAPG
Wird eine Palettenpositionsnummer eingestellt, beziehen sich diese Daten auf die Positionsdaten des
Palettenpunkts, der dieser Palettenpositionsnummer entspricht.
Es ist zu beachten, dass diese Positionsdaten nicht den normalen Offset oder den Offset der
Palettierung der Z-Achse widerspiegeln.
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4.4 Palettenbewegung

Palettenbewegungsbefehle umfassen diejenigen, mit denen zu einem Palettenpunkt verfahren wird, und
diejenigen, mit denen zu einem durch Positionsdaten angegebenen Endpunkt verfahren wird.

(14)Verfahrbefehle zu Palettenpunkt --- PMVP, PMVL, PACH
Die Positionskoordinaten eines zwei- oder dreidimensional platzierten Palettenpunkts werden
berechnet und die Verfahrbewegung wird mit dem berechneten Punkt als Endpunkt durchgefihrt. (Die

Achsen verfahren zu dem Palettenpunkt der im ausgefiihrten Befehl angegebenen
Palettenpositionsnummer.)

Zum Aufspannen einer zweidimensionalen Ebene werden zwei Linearachsen bendtigt. Wird eine
Vertikalachse (PZ-Achse) bendtigt, muss eine weitere Achse eingestellt werden.

— PMVP: Verfahre von der aktuellen Position mit PTP zu einem Palettenpunkt.
— PMVL: Verfahre von der aktuellen Position mit Interpolation zu einem Palettenpunkt.
— PACH: Verfahre von der aktuellen Position mit Bogenbewegung zu einem Palettenpunkt.

— Die Paletten-Bogenbewegung muss in einer Paletteneinstellung eingestellt werden.

Hochster Punkt der

Bogenbewegung
Positions-Nr. 12
L
Bogentrigger-Startpunkt Bogentrigger-Endpunkt
Positions-Nr. 13 Positions-Nr. 11

Startpunkt Endpunkt

Positions-Nr. 10

Abbildung 4-5 Bogenbewegung

PCHZz 3
PTRG 11 13
|
_'—
I
PACH 1 12
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(15)Verfahrbefehl auf der Grundlage eines durch Positionsdaten angegebenen Endpunkts --- ARCH
Die Bogenbewegung wird mit einem durch Positionsdaten angegebenen Endpunkt durchgefihrt.
Bei einer linearen Bewegung parallel zu einer Linearachse kann die Operation nur mit zwei Achsen
einschliel3lich der betroffenen Achse und PZ-Achse durchgefihrt werden.
Bogenbewegung muss eingestellt sein.

Hochster Punkt der

Bogenbewegung
* e *
Positions-Nr. 12
N . —
Bogentrigger-Startpunkt ’ * . Bogentrigger-Endpunkt
Positions-Nr. 13 Positions-Nr. 11
Y
O
Startpunkt Endpunkt

Positions-Nr. 10

Abbildung 4-6 Bogenbewegung

ACHZ 3
ATRG 13 11
|
—'7
I
ARCH 10 12
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4.5 Programmbeispiele

(16)Einfaches Programmbeispiel (Zwei-Achsen-Spezifikation) mit PAPS (eingestellt durch 3-Punkt-

Einlernen)

Das nachstehende Beispiel gibt nur die Verfahrbewegung an, es deckt kein Enthnehmen ab.

Schritt|[E (N |[Cnd Bef. Operand 1 |Operand 2 |Pkt. |Kommentar
1 BGPA |1 Beginn Einstellung Palettierung Nr. 1.
2 PAPI 3 4 Palettenzahlwerte: 3 x 4
3 PAPS |2 Eingestellt durch 3-Punkt-Einlernen.
4 EDPA Ende Einstellung Palettierung Nr. 1.
5
6 VEL 200 Geschwindigkeit: 200 mm/s
7 MOVL |1 Verfahren zu Entnahmeposition.
8 PSET |1 Paletten-Positionsnummer auf 1
setzen.
9 TAG 1 1
10 PMVL |1 Zu Palettenposition mit Interpolation
fahren
11 MOVL |1 Zu Entnahmeposmon mit
Interpolation fahren.
12 PINC 1 600 Palgtten-Posmonsnummer um 1
erhohen.
Schleifenbeginn, wenn PINC
13 600 GOTO |1 erfolgreich ist.
14 EXIT Ende
Tabelle 4-2 Programmbeispiele
Nr. Achse 1 Achse 2 VEL ACC DCL Bemerkung
1 10.000 10.000 Entnahmeposition
2 70.000 70.000 Referenzpunkt-Positionsdaten
3 148.000 71.000 PX-Achse Endpunkt-
Positionsdaten
PY-Achse Endpunkt-
4 69.000 143.000 Positionsdaten

Tabelle 4-3 Verfahrbewegung
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PY-Achse Endpunkt-Koordinaten
Positions-Nr. 4
(69, 143)

© @@
@

@
CNC
@ © ®

@® Entnahmeposition
Positions-Nr. 1 @ @ @
Referenzpunkt PX-Achse Endpunkt-Koordinaten
Positions-Nr. 2 Positions-Nr. 3
(70, 70) (148, 71)

Abbildung 4-7 PY-Achse

(17)Einfaches Programmbeispiel (Zweiachsspezifikation) mit PAPS, PAPT und PAST
Das nachstehende Beispiel gibt nur die Verfahrbewegung an, es deckt kein Entnehmen ab.

Schritt |[E |N |Cnd Bef. Operand 1 |Operand 2 |Pkt. | Kommentar

1 BGPA |1 Beginn Einstellung Palettierung Nr. 1.
2 PAPI 3 4 Palettenzahlwerte: 3 x 4

3 PASE |1 5 zz(r—éggse = Achse 1, PY-Achse =

4 PAPT |40 25 Schrittweite: X =40, Y =25

5 PAST |2 Positions-Nr. 2 als Referenzpunkt

6 EDPA Ende Einstellung Palettierung Nr. 1.
7

8 VEL 200 Geschwindigkeit: 200 mm/s

9 MOVL |1 Verfahren zu Entnahmeposition.
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Schritt |[E |N |Cnd Bef. Operand 1 |Operand 2 |Pkt. | Kommentar

10 PSET |1 1 Paletten-Positionsnummer auf 1
setzen.

11 TAG 1

12 PMVL |1 Zu Palettenposition mit Interpolation
fahren

13 MOVL |1 Zu Entnahmeposmon mit
Interpolation fahren.

14 PINC 1 600 Palgtten—Posmonsnummer um 1
erhohen.

15 600 coTo |1 Schle|fgnbgg|nn, wenn PINC
erfolgreich ist.

16 EXIT Ende

Tabelle 4-4 Einfaches Programmbeispiel

Nr. Achse 1 Achse 2 VEL ACC DCL Bemerkung

1 10.000 10.000 Entnahmeposition

2 70.000 70.000 Referenzpunkt-Positionsdaten

Tabelle 4-5 Verfahrbewegung

PY-Achse
10

@® Entnahmeposition

Positions-Nr. 1

Abbildung 4-8 PY-Achse

25

Referenzpunkt

Positions-Nr. 2

(70, 70)

©

) @ © ®

S @

3

3

«

P (PX-Achse)

Schrittweite in Richtung der PX-Achse: 40
Schrittweite in Richtung PY-Achse 25

PX-Achse und PY-Achse sind parallel zu Achse 1
bzw. Achse 2.
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(18)Einfaches Programmbeispiel mit PAPS (eingestellt durch 3-Punkt-Einlernen)
Das nachstehende Beispiel gibt nur die Verfahrbewegung an, es deckt kein Entnehmen ab.

Schritt |[E [N Cnd Bef. Operand 1 |Operand 2 |Pkt. Kommentar
Beginn Einstellung
1 BGPA 11 Palettierung Nr. 1.
2
PAPI 5 7 Palettenzahlwerte: 5 x 7
4 PAPN 1 Palettenmuster 1
5 PAPS 1 E!ngestellt durch 3-Punkt-
Einlernen.
6 Daten Position Nr. 1
verwenden.
7 PSLI 20 4 Zickzackoffset = 20 mm
8 PCHz 3 Paletten-Z-Achse = Achse 3
9 PTRG |4 4 P_aletten-Krelsbogentngger
einstellen.
Daten Position Nr. 4
10
verwenden.
11 OFPZ 100 Offset PZ-Achse = 100 mm
12 PEXT 6 P_alettenkombmatlon
einstellen.
Daten Position Nr. 6
13
verwenden.
14 EDPA
15
16 PARG 1 1 Palettenwinkel erfassen.
17 Gespeichert in Variable 199.
18 PPUT 4 6 Wln.keldaten von Variable
speichern
199 in Achse 4 bei Position
19
Nr. 6.
20 PP rrriiiiirg
21
22 ATRG |4 4 Bogentrigger einstellen.
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Schritt|[E [N Cnd Bef. Operand 1 |Operand 2 |Pkt. Kommentar
Daten Position Nr. 4

23
verwenden.

24 ACHZ 3 B_ogenbewegung der Z-Achse
einstellen.

25

26 ACC 0.3 Beschleunigung

27 DCL 0.3 Verzdgerung

28 VLMX

29

30 PSET 1 1 Paletten-Positionsnummer auf
1 setzen.

31 MOVP |8 Verfahren zu 3
Entnahmeposition.

32
Beginn der

33 TAG 1 Schleifenbearbeitung

34 PACH 1 9 Paletten-Bogenbewegung

35 Z-Punkt durch Position Nr. 9
angegeben

36 ARCH |8 9 Bogenbewegung

37 Z-Punkt durch Position Nr. 9
angegeben

38 PINC 1 600 Palett__en-Posmonsnummer um
1 erhdhen.

39 600 coto |1 Zu Schleifenbeginn .gehen,
wenn PINC erfolgreich war.

40

41 EXIT Ende der Task

42

43

44

45

Tabelle 4-6 Einfaches Programmbeispiel mit PAPS (eingestellt durch 3-Punkt-Einlernen)
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Nr. Achse 1 Achse 2 Achse 3 Achse 4 Bemerkung

1 100.000 100.000 100.000 * Kk Referenzpunktdaten

2 260.000 105.000 100.000 * ok Endpunktdaten Achse PX

3 95.000 280.000 100.000 * hkk Endpunktdaten Achse PY

4 * xak * xak 50.000 * Kk Bogentrigger-Punktdaten

5 * ok * ok * ok * ok (Nicht benutzt)

6 N N . *xx 179 Pale.t.tenkombinations-

' ' ' ' Positionsdaten

7 * ok * ok * ok * ok (Nicht benutzt)

8 0.000 0.000 100.000 0.000 Entnahmepositionsdaten

9 * ok * ok 0.000 * ok Z-Punktdaten

10
Tabelle 4-7 Verfahrbewegung
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Schematische Darstellung der Platzierungspunktpositionen gemaf vorstehendem Programm

Richtung Achse-1 Endpunktkoordinaten der Vorzugsachse (PX-Achse): Positions-Nr. 2 (260, 105, 100)
A
14 23 32
. O O O
9 18
: O O O
Q O" O O*
o oN
D O O* O
N
PX-Achse
o o OF
o" O” Ok
@) O" O*
Richtung Achse-2

1
20 10 19 »
A (N /A 28
_/ _/
PY-Achse

Referenzpunkt: Positions-Nr. 1 . . .
(100, 100, 100) Endpunktkoordinaten von PY-Achse: Positions-Nr. 3

(95, 280, 100)

Abbildung 4-9 Schematische Darstellung der Platzierungspunktpositionen gemaR vorstehendem Programm

» Die Nummern oben rechts an den Kreisen geben die Palettenpositionsnummern an.
» Zahlwert in Richtung der PX-Achse = 5, Zahlwert in Richtung der PY-Achse =7

» Zickzack-Offset: 20

» Zickzack-Zahlwert: 4

» Paletten-Verschiebungswinkel 6: —1.79°
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(19)Einfaches Programmbeispiel mit PASE, PAPT und PAST
Das nachstehende Beispiel gibt nur die Verfahrbewegung an, es deckt kein Entnehmen ab.

Schritt |[E |N Cnd Bef. Operand 1 |Operand 2 |Pkt. | Kommentar
1 BGPA 1 ?eginn Einstellung Palettierung Nr.
2
PAPI 5 7 Palettenzahlwerte: 5 x 7
4 PAPN 1 Palettenmuster 1
5 PASE 1 2 Z)ér-éé:gse = Achse 1, PY-Achse =
6 PAPT 40 30 Schrittweite (X =40 mm, Y = 30 mm)
7 PAST 1 Referenzpunktdaten einstellen.
8 Daten Position Nr. 1 verwenden.
9 PSLI 20 4 Zickzack-Offset = 20 mm
10 Zickzack-zahlwert = 4
11 PCHz 3 Paletten-Z-Achse = Achse 3
12 PTRG 4 4 Eﬁl;téﬁgrreisbogentrigger
13 Daten Position Nr. 4 verwenden.
14 OFPZ 100 Offset PZ-Achse = 100 mm
15
16 EDPA
17
18 NN NNy
19 ATRG 4 4 Bogentrigger einstellen.
20 Daten Position Nr. 4 verwenden.
21 ACHZ 3 Si?]g(:er}lbeenv.vegungs-z-Achse
22
23 ACC 0.3 Beschleunigung
24 DCL 0.3 Verzdgerung
25 VLMX
26
27 PSET 1 1 Zizri]lsettéﬁg;]lil’ositionsnummer
28 MOVP 8 Verfahren zu Entnahmeposition.
29 NN NN NNy
30
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Schritt |[E |N Cnd Bef. Operand 1 |Operand 2 |Pkt. |Kommentar

31 TAG 1 Beginn der Schleifenbearbeitung

32 PACH 1 9 Paletten-Bogenbewegung

33 Z-Punkt durch Position Nr. 9
angegeben

34 ARCH 8 9 Bogenbewegung

35 Z-Punkt durch Position Nr. 9
angegeben

36 PINC 1 600 :ﬂgtﬁz:—Positionsnummer um 1

o 00 [coto |1 2 netenbegny gefen, e

38

39 EXIT Ende der Task

40

Tabelle 4-8 Einfaches Programmbeispiel mit PASE, PAPT und PAST

Nr. Achse 1 Achse 2 Achse 3 Achse 4 Bemerkung

1 [100.000 100.000 100.000 * ek Referenzpunktdaten

2 * ok * wkok * Kr ek (Nicht benutzt)

3 * ok * ko * R ek (Nicht benutzt)

4 * ok K 50.000 * Rk Bogentrigger-Punktdaten
5 * kkk * KEK * Hhk * ok (Nicht benutzt)

6 * ok * wkok * KE ek (Nicht benutzt)

7 * ok * wkk * Rk ek (Nicht benutzt)

8 0.000 0.000 100.000 0.000 Entnahmepositionsdaten
9 * bk * ok 0.000 * kkk Z-Punktdaten

10

Tabelle 4-9 Verfahrbewegung
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Schematische Darstellung der Platzierungspunktpositionen gemaf vorstehendem Programm

Richtung Achse-1
PX-Achse

@ o o O
O’ o O
0] o) o o
e} o O
0} o O O"
O o O
—Q’ O o O
o —+—Of o* O

20 1 10 19 28
) 4 N /) /R @
PY-Achse
/ o/
Referenzpunkt (X,
Y, 2) 30 .
= (100, 100, 100)  |«€ > —— > Richtung Achse-2

Abbildung 4-10 Schematische Darstellung der Platzierungspunktpositionen gemaf vorstehendem Programm

Die Nummern oben rechts an den Kreisen geben die Palettenpositionsnummern an.
Zahlwert in Richtung der PX-Achse =5, Zahlwert in Richtung der PY-Achse =7
Schrittweite in Richtung der PX-Achse: 40

Schrittweite in Richtung der PY-Achse: 30

Zickzack-Offset: 20

Zickzack-zahlwert: 4
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5 Pseudo-Kontaktplane in AWL

Mit der X-SEL Steuerung kann je nach Befehl und Erweiterungsbedingung eine Pseudo-Kontaktplan-

Taskfunktion benutzt werden.

Das Eingangsformat wird nachstehend gezeigt. Es ist zu beachten, dass diese Funktion von

sachkundigen Technikern mit umfassendem Kenntnissen tiber SPS-Softwarestrukturen eingesetzt

werden muss.

5.1 Grundrahmen

Eggﬁ;irﬁggs' N ZELZ%'::C?S Befehl Operand 1 |Operand 2 |Ausgang
E Cnd Bef. Pkt.
LD 7001 CHPR 1
TPCD 1
TAG 1
L L L 3
L L L L
L L L L
L L L L
L L L L
L L L L
LED 7001 TSLP 1~100
L L L 3
L L L L
L L L L
L L L L
L L L L
L L L L
LD 7001 TSLP 1~100
LD 7001 GOTO 1
LD 7001 EXIT

Tabelle 5-1 Grundrahmen

Kontakt-
planan-
weisungs-
feld

Kontakt-
planan-
weisungs-
feld

* Virtueller Eingang 7001: Offnerkontakt
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5.2 Kontaktplananweisungsfeld

(20)Erweiterungsbedingungen

LD ... LOAD
A AND

O e OR

AB ... AND BLOCK
OB OR BLOCK

Alle vorstehenden Erweiterungsbedingungen kénnen in Tasks ohne Kontaktplan verwendet werden.

(21)Kontaktplanbefehle
OUTR _.......... Kontaktplan-Ausgangsrelais (Operand 1 = Ausgang, Merkernummer)
TIMR ... Kontaktplan-Zeitgliedrelais (Operand 1 = lokale Merkernummer,

Operand 2 = Zeitgliedeinstellung (s))
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5.3 Zu beachten

» Dieses System bearbeitet nur Software-Kontaktplane mit einem Interpreter. Die Verarbeitungszeit ist
daher viel langer als bei einer dedizierten kommerziellen Ablaufsteuerung.
(Dieses System ist nicht geeignet fur Kontaktplanverarbeitung in gro3erem Umfang.)

» Wird fUr Schritte, in denen eine Eingangsbedingung angegeben wird, keine Erweiterungsbedingung
angegeben, werden die Schritt als LD (LOAD) behandelt.

e Fir Schritte, die immer verarbeitet werden missen (z.B. CHPR, TSLP and GOTO), muss immer ein
Offnerkontakt angegeben werden. (LD 7001)
Virtueller Eingang 7001: Offnerkontakt

» Der folgende Stromkreis kann nicht ausgedriickt werden. Es ist ein Ersatzstromkreis zu bilden.

OUTR301
T 5
H |
OUTR302
3
Kann nicht ausgedrtickt
werden.

Abbildung 5-1 Ersatzstromkreis
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5.4 Programmbeispiel

OUTR314
8 9 11 12
|| 4|/V . % [
| | | | ||
10 13 14 TIMR900
15
| | ] /w N
|| T 1
0.5SEC

Abbildung 5-2 Programmbeispiel
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E(ra\:jvieni;ir#ggs— N ZE&Z?::(?S Befehl Operand 1 |Operand 2 |Ausgang

E Cnd Bef. Pkt.

LD 7001 CHPR 1

TPCD 1
TAG 1

LD 8

A N 9

o) 10

LD N 11

A 12

LD 13

A N |14

OB

AB OUTR 314

A 15 TIMR 900 0.5

LD 7001 TSLP 3

LD 7001 GOTO 1

LD 7001 EXIT
Tabelle 5-2 Programmbeispiel
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6 Verzeichnisse

6.1 Tabellen

Tabelle 1-1 Liste von Befehlskodes der SEL-Sprache, sortiert nach Funktion 1-10
Tabelle 1-2 Liste von Befehlskodes der SEL-Sprache, alphabetisch sortiert 1-18
Tabelle 2-1 TRAN (Kopieren) 2-1
Tabelle 2-2 TRAN (Kopieren) 2-2
Tabelle 2-3 Veréanderung der Variablen 2-2
Tabelle 2-4 CLR (Variable I6schen) 2-3
Tabelle 2-5 ADD (Addieren) 2-4
Tabelle 2-6 SUB (Subtrahieren) 2-5
Tabelle 2-7 MULT (Multiplizieren) 2-6
Tabelle 2-8 DIV (Dividiere) 2-7
Tabelle 2-9 MOD (Rest der Division) 2-8
Tabelle 2-10 SIN (Sinusoperation) 2-9
Tabelle 2-11 COS (Kosinusoperation) 2-10
Tabelle 2-12 TAN (Tangensoperation) 2-11
Tabelle 2-13 ATN (Arkustangensoperation) 2-12
Tabelle 2-14 SQR (Quadratwurzeloperation) 2-13
Tabelle 2-15 AND (Logisch UND) 2-14
Tabelle 2-16 AND (Logisch UND) 2-14
Tabelle 2-17 OR (Logisch ODER) 2-15
Tabelle 2-18 OR (Logisch ODER) 2-15
Tabelle 2-19 EOR (Logisch Exklusiv-ODER) 2-16
Tabelle 2-20 EOR (Logisch Exclusiv-ODER) 2-16
Tabelle 2-21 CPXX (Vergleichen) 2-17
Tabelle 2-22 TIMW (Zeitglied) 2-18
Tabelle 2-23 TIMC (Zeitglied aufheben) 2-19
Tabelle 2-24 GTTM (Zeit erfassen) 2-20
Tabelle 2-25 BTXX (Ausgang, Merkeroperation) 2-21
Tabelle 2-26 BTPN (Ausgang EIN) 2-22
Tabelle 2-27 BTPN (Ausgang EIN) 2-22
Tabelle 2-28 BTPF (Ausgang AUS) 2-24
Tabelle 2-29 WTXX (Warten auf E/A-Port, Merker) 2-26
Tabelle 2-30 IN (Lese E/A, Merker als Binarwert) 2-27
Tabelle 2-31 INB (Lese E/A, Merker als BCD-Wert) 2-29
Tabelle 2-32 OUT (Schreibe Ausgang, Merker als Binarwert) 2-30
Tabelle 2-33 OUTB (Schreibe Ausgang, Merker als BCD-Wert) 2-31
Tabelle 2-34 FMIO (IN, INB, OUT, OUTB Befehlsformat einstellen) 2-32
Tabelle 2-35 GOTO (Sprung) 2-36
Tabelle 2-36  TAG (Marke vereinbaren) 2-37
Tabelle 2-37 EXSR (Unterprogramm ausfiihren) 2-38
Tabelle 2-38 BGSR (Beginn Unterprogramm) 2-39
Tabelle 2-39 EDSR(Unterprogramm beenden) 2-40
Tabelle 2-40 EXIT (Programmende) 2-41
Tabelle 2-41 EXPG (anderes Programm starten) 2-42
Tabelle 2-42 Programmnummernfehler 2-42
Tabelle 2-43 Programmnummernfehler 2-43
Tabelle 2-44 ABPG (anderes Programm abbrechen) 2-44
Tabelle 2-45 Programmnummernfehler 2-44
Tabelle 2-46 Programmnummernfehler 2-45
Tabelle 2-47 SSPG (Pause Programm) 2-46
Tabelle 2-48 Programmnummernfehler 1 2-47
Tabelle 2-49 Programmnummernfehler 2 2-47
Tabelle 2-50 RSPG (Programm fortsetzen) 2-48
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Tabelle 2-51 Kein Programmnummernfehler 1 2-49
Tabelle 2-52 Kein Programmnummernfehler 2 2-49
Tabelle 2-53 Positionsoperationen 2-51
Tabelle 2-54 PPUT (Positionsdaten schreiben) 2-52
Tabelle 2-55 PCLR (Positionsdaten léschen) 2-53
Tabelle 2-56 PCPY (Positionsdaten kopieren) 2-54
Tabelle 2-57 PRED (Aktuelle Position lesen) 2-55
Tabelle 2-58 PRDQ (Aktuelle Achsenposition lesen (1 Achse direkt)) 2-56
Tabelle 2-59 PTST (Positionsdaten priifen) 2-57
Tabelle 2-60 PVEL (Geschwindigkeitsdaten zuweisen) 2-58
Tabelle 2-61 PACC (Beschleunigungsdaten zuweisen) 2-59
Tabelle 2-62 PDCL (Verzdgerungsdaten zuweisen) 2-60
Tabelle 2-63 PAXS (Achsenmuster lesen) 2-61
Tabelle 2-64 unterschiedliche Positionen und entsprechend in einer Variablen gespeicherte Werte 2-61
Tabelle 2-65 PSIZ (Positionsdatengrofie prifen) 2-62
Tabelle 2-66 GVEL (Geschwindigkeitsdaten erfassen) 2-63
Tabelle 2-67 Positionsdaten 2-63
Tabelle 2-68 GACC (Beschleunigungsdaten erfassen) 2-64
Tabelle 2-69 Positionsdaten 2-64
Tabelle 2-70 GDCL (Verzdgerungsdaten erfassen) 2-65
Tabelle 2-71 Positionsdaten 2-65
Tabelle 2-72 VEL (Geschwindigkeit einstellen) 2-66
Tabelle 2-73 OVRD (Geschwindigkeitskoeffizient einstellen) 2-67
Tabelle 2-74 ACC (Beschleunigung einstellen) 2-68
Tabelle 2-75 DCL (Verzogerung einstellen) 2-69
Tabelle 2-76 SCRV (S-Kurven-Bewegungsverhaltnis einstellen) 2-70
Tabelle 2-77 OFST (Offset einstellen) 2-71
Tabelle 2-78 DEG (Teilungswinkel einstellen) 2-72
Tabelle 2-79 BASE (Achsenbasis angeben) 2-73
Tabelle 2-80 GRP (Gruppenachsen einstellen) 2-74
Tabelle 2-81 HOLD (Anhalten: Achse wird vorlibergehend angehalten) 2-75
Tabelle 2-82 CANC (Abbruch: Restliche Bewegung abbrechen) 2-77
Tabelle 2-83 VLMX (VLMX-Geschwindigkeit angeben) 2-79
Tabelle 2-84 DIS (Einstellung der Abstandsteilung fiir Splinebewegungen) 2-80
Tabelle 2-85 POTP (PATH-Ausgangstyp einstellen) 2-81
Tabelle 2-86 PAPR (Einstellung Weg, Geschwindigkeit Schubbewegung) 2-83
Tabelle 2-87 QRTN (Schnell-Riickkehrmodus einstellen) 2-85
Tabelle 2-88 SVXX (Antrieb EIN/AUS schalten) 2-87
Tabelle 2-89 HOME (Nullpunktfahren) 2-88
Tabelle 2-90 MOVP (PTP zur angegebenen Position fahren) 2-89
Tabelle 2-91 MOVL (zur angegebenen Position mit Interpolation fahren) 2-90
Tabelle 2-92 MVPI (zu relativer Position fahren) 2-91
Tabelle 2-93 MVLI (zu relativer Position mit Interpolation fahren) 2-93
Tabelle 2-94 PATH (entlang Bahn verfahren) 2-95
Tabelle 2-95 JXWX (Tippen) 2-97
Tabelle 2-96 STOP (Achse verzégern und stoppen) 2-99
Tabelle 2-97 PSPL (entlang Spline fahren) 2-100
Tabelle 2-98 PUSH (Bewegung durch Schubbewegung) 2-101
Tabelle 2-99 CIR2 (Bogenbewegung 2 (Kreisbogeninterpolation)) 2-104
Tabelle 2-100 Geschwindigkeit und Beschleunigung 2-104
Tabelle 2-101 ARC2 (Bewegung entlang Kreis 2 (Kreisbogeninterpolation)) 2-106
Tabelle 2-102 Geschwindigkeit und Beschleunigung 2-106
Tabelle 2-103 CIRS (dreidimensional auf Kreis verfahren) 2-108
Tabelle 2-104 Geschwindigkeit und Beschleunigung 2-109
Tabelle 2-105 ARCS (dreidimensional auf Kreisbogen verfahren) 2-110
Tabelle 2-106 Geschwindigkeit und Beschleunigung 2-110
Tabelle 2-107 CHVL (Geschwindigkeit andern) 2-112
Tabelle 2-108 Befehl CHVL 2-112
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Tabelle 2-109 ARCD (entlang Kreisbogen Uber Spezifikation von Endposition und Mittenwinkel verfahren
(Kreisbogeninterpolation)) 2-114
Tabelle 2-110 Geschwindigkeit und Beschleunigung 2-114
Tabelle 2-111 Bewegungen entlang eines Kreisbogens 2-115
Tabelle 2-112 ARCC (entlang Kreisbogen uber Spezifikation von Endposition und Mittenwinkel verfahren
(Kreisbogeninterpolation)) 2-116
Tabelle 2-113 Geschwindigkeit und Beschleunigung 2-116
Tabelle 2-114 PBND (Positionsbereich einstellen) 2-118
Tabelle 2-115 CIR (Kreishewegung) 2-120
Tabelle 2-116 ARC (Kreisbogenbewegung) 2-122
Tabelle 2-117 IFXX (strukturelles IF) 2-124
Tabelle 2-118 ISXX (Zeichenfolgen vergleichen) 2-126
Tabelle 2-119 ELSE (Else) 2-128
Tabelle 2-120 EDIF (Ende IFXX) 2-129
Tabelle 2-121 DWXX (Schleife) 2-130
Tabelle 2-122 LEAV (DO WHILE verlassen) 2-131
Tabelle 2-123 ITER (Wiederholen) 2-132
Tabelle 2-124 EDDO (Ende von DO WHILE) 2-133
Tabelle 2-125 SLCT (Beginn ausgewahlte Gruppe) 2-134
Tabelle 2-126  WHXX (Auswahl wenn WAHR; Variable) 2-135
Tabelle 2-127 WSXX (Auswahl wenn WAHR; Zeichen) 2-137
Tabelle 2-128 OTHE (andere auswahlen) 2-139
Tabelle 2-129 EDSL (Ende der gewahlten Gruppe) 2-140
Tabelle 2-130 AXST (Achsstatus erfassen) 2-141
Tabelle 2-131 PGST (Programmstatus erfassen) 2-142
Tabelle 2-132 SYST (Systemstatus erfassen) 2-143
Tabelle 2-133 WZNA (Warten auf Zone EIN, mit UND) 2-144
Tabelle 2-134 WZFA (Warten auf Zone AUS, mit UND) 2-146
Tabelle 2-135 WZNO (Warten auf Zone EIN, mit ODER) 2-148
Tabelle 2-136 WZFO (Warten auf Zone AUS, mit ODER) 2-150
Tabelle 2-137 OPEN (Kanal 6ffnen) 2-152
Tabelle 2-138 CLOS (Kanal schlieen) 2-153
Tabelle 2-139 READ (Lesen) 2-154
Tabelle 2-140 TMRD (READ Uberwachungszeitwert einstellen) 2-156
Tabelle 2-141 WRIT (Schreiben) 2-158
Tabelle 2-142 SCHA (Endezeichen einstellen) 2-159
Tabelle 2-143 SCPY (Zeichenfolge kopieren) 2-160
Tabelle 2-144 SCMP (Zeichenfolgen vergleichen) 2-161
Tabelle 2-145 SGET (Zeichenfolge erfassen) 2-162
Tabelle 2-146 SPUT (Zeichenfolge einstellen) 2-163
Tabelle 2-147 STR (Zeichenfolge in Dezimalwert umwandeln) 2-164
Tabelle 2-148 STRH (Zeichenfolge in Hexadezimaldaten umwandeln) 2-166
Tabelle 2-149 VAL (Zeichenfolgedaten in Dezimalwert umwandeln) 2-168
Tabelle 2-150 VALH (Zeichenfolgedaten in Hexadezimalwert umwandeln) 2-169
Tabelle 2-151 SLEN (Lange einstellen) 2-170
Tabelle 2-152 BGPA (Start Palettierung) 2-171
Tabelle 2-153 EDPA (Ende Palettierung) 2-172
Tabelle 2-154 PAPI (Palettennummer einstellen) 2-173
Tabelle 2-155 PAPN (Palettenmuster einstellen) 2-174
Tabelle 2-156 PASE (Palettenachsen einstellen) 2-175
Tabelle 2-157 PAPT (Palettenschrittweite einstellen) 2-176
Tabelle 2-158 PAST (Paletten-Referenzpunkt einstellen) 2-177
Tabelle 2-159 PAPS (Palettenpunkte einstellen) fuir 3-Punkt-Einlernen 2-178
Tabelle 2-160 PSLI (Zickzack einstellen) 2-179
Tabelle 2-161 PCHZ (Palettierung in Z-Richtung einstellen) nur wenn es mindestens drei Achsen gibt. 2-180
Tabelle 2-162 PTRG (Paletten-Bogentrigger einstellen) 2-181
Tabelle 2-163 PEXT (Palettenkombination einstellen) 2-182
Tabelle 2-164 OFPZ (Offsetwert der Paletten-Z-Achse einstellen) 2-183
Tabelle 2-165 ACHZ (Vereinbarung Bogenbewegung Z-Achse) 2-184
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Tabelle 2-166 ATRG (Bogentrigger einstellen) 2-185
Tabelle 2-167 AEXT (kombinierte Bogenbewegung einstellen) 2-186
Tabelle 2-168 OFAZ (Offset Bogenbewegung in der Z-Achse einstellen) 2-187
Tabelle 2-169 PTNG (Paletten-Positionsnummer erfassen) 2-188
Tabelle 2-170 PINC (Paletten-Positionsnummer um 1 erhéhen) 2-189
Tabelle 2-171 PDEC (Paletten-Positionsnummer um 1 verringern) 2-190
Tabelle 2-172 PSET (Paletten-Positionsnummer direkt einstellen) 2-191
Tabelle 2-173 PARG (Palettenwinkel erfassen) 2-192
Tabelle 2-174 PAPG (Paletten-Berechnungsdaten erfassen) 2-193
Tabelle 2-175 PMVP (mit PTP zu Palettenpunkten verfahren) 2-194
Tabelle 2-176 PMVL (mit Interpolation zu Palettenpunkten verfahren) 2-195
Tabelle 2-177 PACH (Bogenbewegung an den Palettenpunkten) 2-196
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1 Wartung und Inspektion

Das Wartungspersonal besteht aus qualifizierten Fachkraften.
Das Wartungspersonal wartet die elektrischen und mechanischen Komponenten des Tischroboters.
Alle Uber Wartung hinausgehenden Arbeiten, wie

» Instandsetzungsarbeiten,
* Reparaturen,
» Fehlersuche und -behebung,

sind in dieser Betriebsanleitung nicht beschrieben und durfen nur von qualifizierten Fachkraften oder
einem beauftragten Kundendienst ausgefiuhrt werden.

Instandsetzungs- und Wartungsarbeiten
Folgen einer nicht fachgerechten Instandsetzung und Wartung kénnten Tod,
schwere oder leichte Verletzungen, Sach- oder Umweltschéaden sein.
ACHTUNG Nur qualifizierte Fachkrafte dirfen Wartungsarbeiten durchfihren!
Nur qualifizierte Fachkrafte oder ein beauftragter Kundendienst darf
Instandsetzungsarbeiten durchfuhren.
Fuhren Sie die Wartungsarbeiten regelmafiig gemal Wartungsplan aus!
Schalten Sie den Tischroboter am Netztrennschalter aus und sichern Sie mit
einem Schloss gegen Wiedereinschalten!
Unmittelbar nach Abschluss der Instandsetzungs- und Wartungsarbeiten,
montieren Sie wieder alle Schutzverkleidungen und Sicherheitseinrichtungen,
und Uberprifen Sie deren Funktion!
Ersatzteile
Folgen der Verwendung ungeeigneter Ersatzteile kdnnten Tod, schwere oder
leichte Verletzungen, Sachschaden oder Umweltschaden sein.
Ersatzteile missen den technischen Anforderungen des Herstellers
ACHTUNG entsprechen!
Verwenden Sie nur Original-Ersatzteile!
Fehlersuche und Fehlerbehebung
Folgen einer nicht fachgerechten Durchfiihrung von Fehlersuche und -
behebung kénnten Tod, schwere oder leichte Verletzungen, Sachschaden oder
Umweltschaden sein.
ACHTUNG Nur Fachkrafte oder ein beauftragten Kundendienst darf Fehlersuche und -
behebung durchfihren!

Dokument BA Tischroboter TT 1 D, Stand 07/06 1-1



Teil 5
INHALT / WARTUNG UND INSPEKTION

1T

1.1 Wartungsarbeiten und Inspektionsintervalle

Fuhren Sie die angegebenen Wartungsarbeiten und Inspektionen mit dem festgelegten Intervall aus.

UnregelmaRige Wartung

Die Folgen einer unregelmaiigen Wartung kdnnen Sachschaden an dem
Tischroboter und Produktionsausfall sein.

L ] -
HINWEIS Beachten Sie die Wartungshinweise!

Der nachfolgende Wartungsplan basiert auf einer Betriebszeit des Roboters von acht Stunden taglich.

Verkiirzen Sie die Intervalle entsprechend, wenn der Roboter ununterbrochen Tag und Nacht arbeitet
oder bei héherer Ausnutzung.

Sichtkontrolle aulRen Inspektion innen Abschmieren
Inspektion bei o
Inbetriebnahme
1 Monat in Betrieb ®)
6 Monate in Betrieb ®) @)
1 Jahr in Betrieb ®) ®) @)
Danach alle 6 Monate ®)
Jahrlich ®) @) @)

Tabelle 1-1 Wartungsarbeiten und Inspektionsintervalle, Wartungsplan

1.2 Sichtkontrolle aul3en

Untersuchen Sie den Roboter von auf3en und prifen Sie dabei folgendes:

WO WAS

Linearachse Geloste Befestigungsschrauben an der Linearachse, usw.
Kabel Beschéadigung, lose Steckverbinder

Insgesamt Gerausch, Vibration

Tabelle 1-2 Wartung und Inspektion, Sichtkontrolle auf3en
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1.3 Sichtkontrolle und Reinigung

ACHTUNG

1.3.1 AuRerliche Reinigung

UnsachgemalRe Reinigung

Durch unsachgemalfe Reinigung kann Staub in die Fihrungen und Dichtungen
gelangen, oder es kénnten Funktionen des Systems, insbesondere auch

Sicherheitsfunktionen, beeintrachtigt werden.

Reinigen Sie niemals mit Dampfstrahl oder Wasserstrahl!

Verwenden Sie keine feuergeféhrlichen, leicht vergasenden oder &tzenden

Flussigkeiten zum Saubern oder Kihlen!

Die AuRenflachen des Tischroboters sind bei Bedarf zu reinigen.

Fuhren Sie die auB3erliche Reinigung in folgender Reihenfolge durch:

1. Schalten Sie die Versorgungsspannung am Netztrennschalter aus.

2. Wischen Sie Schmutz mit einem weichen Tuch ab.

3. Bitte beachten Sie folgende Hinweise:

— Vewenden Sie keine Druckluft zum Reinigen der Linearachse, da dies Staub in die Ritzen treiben
kann.

— Verwenden Sie zum Reinigen von Kunststoffteilen oder lackierten Oberflachen keine

Losungsmittel auf Mineraldlbasis.

— Wenn der Roboter stark verschmutzt ist, verwenden Sie einen neutralen Reiniger oder Alkohol

und ein weiches Tuch. Mit leichtem Druck reinigen.

1.3.2 Inspektion innen
Fuhren Sie die innerliche Inspektion in folgender Reihenfolge durch:

1. Schalten Sie die Versorgungsspannung am Netztrennschalter aus und
sichern Sie mit einem Schloss gegen Wiedereinschalten.

2. Entfernen Sie die verschraubte Abdeckung.

Prufen Sie das Innenleben visuell (siehe Tabelle).

4. Unmittelbar nach Abschluss der Wartungsarbeiten, montieren Sie wieder alle Schutzverkleidungen

und Sicherheitseinrichtungen, und Uberprifen Sie deren Funktion.

WO

WAS

Linearachse

Geloste Befestigungsschrauben am Roboter, usw.

Fuhrungen e Zustand der Schmierung
» Verschmutzung (Staub und Fremdkérper)
Kugelgewindespindel e Zustand der Schmierung

Verschmutzung (Staub und Fremdkdorper)

Tabelle 1-3 Wartung und Inspektion, Inspektion innen

Zustand der Schmierung:

* Wenn das Fett an den Teilen braun ist, ist die Schmierung in Ordnung, solange die Gleitflachen

metallisch blank sind.

* Wenn das Fett jedoch verschmutzt und triib ist oder durch langen Betrieb verbraucht wurde, reinigen

Sie die Teile und schmieren Sie sie dann neu.
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1.3.3 Innenreinigung
Fuhren Sie die Innenreinigung in folgender Reihenfolge durch:

1. Schalten Sie die Versorgungsspannung am Netztrennschalter aus und
sichern Sie mit einem Schloss gegen Wiedereinschalten.

2. Entfernen Sie die verschraubte Abdeckung.
Wischen Sie Schmutz mit einem weichen Tuch ab.

4. Bitte beachten Sie folgende Hinweise:

— Vewenden Sie keine Druckluft zum Reinigen der Linearachse, da dies Staub in die Ritzen treiben
kann.

— Verwenden Sie zum Reinigen von Kunststoffteilen oder lackierten Oberflachen keine
Losungsmittel auf Mineral6lbasis.

— Benutzen Sie kein petroleumhaltiges Lésungsmittel, keinen Neutralreiniger oder Alkohol.

5. Unmittelbar nach Abschluss der Wartungsarbeiten, montieren Sie wieder alle Schutzverkleidungen
und Sicherheitseinrichtungen, und Uberprifen Sie deren Funktion.
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2 Schmierung

Ol und Schmierstoffe
Ol und Schmierstoffe kdnnen die Umwelt schadigen.

Verhindern Sie ein Eindringen ins Erdreich, Gewéasser oder Kanalisation!
Entsorgen Sie die Ole und Schmierstoffe sachgerecht oder beauftragen Sie
ACHTUNG eine Fachfirma!

Mangelschmierung

Mangelschmierung kann zu Sachschéaden und Ausfall des Tischroboters
fuhren.

HINWEIS Schmieren Sie den Tischroboter regelmagig!
Verwenden Sie die vorgeschriebenen Schmiermittel!

2.1 Schmierung der Fihrungen

Zu verwendendes Fett:

Der Tischroboter ist fiir den Betrieb mit Lithiumfett ausgelegt.

Das folgende Fett wird ab Werk vor Lieferung im Roboter verwendet:

* |demitsu Kosan, Daphne Eponex Grease No. 2

Fuhren Sie die Schmierung der Fiihrungen in folgender Reihenfolge durch:

1. Schalten Sie die Versorgungsspannung am Netztrennschalter aus und
sichern Sie mit einem Schloss gegen Wiedereinschalten.

2. Entfernen Sie die verschraubte Abdeckung.
Tragen Sie eine ausreichende Menge Fett rechts und links auf die Filhrungen auf.

4. Unmittelbar nach Abschluss der Wartungsarbeiten, montieren Sie wieder alle Schutzverkleidungen
und Sicherheitseinrichtungen, und Uberprifen Sie deren Funktion.

2.2 Schmierung der Kugelgewindespindel
Zu verwendendes Fett:

Der Tischroboter is fiir den Betrieb mit Lithiumfett ausgelegt.

Das folgende Fett wird ab Werk vor Lieferung im Roboter verwendet.
* Kyodo Yushi, Multemp LRL No. 3

Fuhren Sie die Schmierung der Kugelgewindespindel in folgender Reihenfolge durch:

1. Schalten Sie die Versorgungsspannung am Netztrennschalter aus und
sichern Sie mit einem Schloss gegen Wiedereinschalten.

Entfernen Sie die verschraubte Abdeckung.
Tragen Sie eine ausreichende Menge Fett rechts und links auf die Filhrungen auf.

4. Unmittelbar nach Abschluss der Wartungsarbeiten, montieren Sie wieder alle Schutzverkleidungen
und Sicherheitseinrichtungen, und tberprifen Sie deren Funktion.
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3 Zahnriemen

Fehlerhafte Justage, abgeniitzte oder defekte Kleinteile

Fehlerhafte Justage, abgeniitzte oder defekte Kleinteile konnen Funktionen des
Systems, inshesondere auch Sicherheitsfunktionen, beeintrachtigen.

Beachten Sie die Wartungsvorschriften!
ACHTUNG Verwenden Sie die vorgeschriebenen Ersatzteile!

3.1 Prifen des Zahnriemens
Fuhren Sie das Priifen des Zahnriemens in folgender Reihenfolge durch:

1. Schalten Sie die Versorgungsspannung am Netztrennschalter aus und
sichern Sie mit einem Schloss gegen Wiedereinschalten.

2. Entfernen Sie die verschraubte Abdeckung.
Entfernen Sie die Abdeckung der Riemenscheibe und priifen Sie den Riemen visuell.

4. Unmittelbar nach Abschluss der Wartungsarbeiten, montieren Sie wieder alle Schutzverkleidungen
und Sicherheitseinrichtungen, und Uberprifen Sie deren Funktion.

Die Standzeit des Zahnriemens hangt wesentlich von den Betriebsbedingungen ab; es lasst sich daher
keine allgemeingiiltige Regel fur die Zeit aufstellen, nach der ein Riemen ausgetauscht werden sollte. Im
allgemeinen hélt der Riemen mehrere Millonen Dehnungszyklen aus. Als Richtwert fur die Praxis kann
gelten, dass Sie den Riemen austauschen, wenn eine der folgenden Bedingungen eingetreten sind:

Die Zahne und die Stirnseiten des Riemens sind deutlich verschlissen.

Der Riemen ist durch Ablagerung von Ol usw. aufgequollen.

Risse und andere Schaden finden sich an den Zahnen oder der Riickseite des Riemens.
Der Riemen ist gerissen.

(Wenn der Riemen ausgetauscht werden muss, nehmen Sie bitte mit der Kundendienstabteilung oder der
Verkaufsabteilung von IAl Kontakt auf.)

Zu verwendender Zahnriemen:

Der Tischroboter bendétigt den folgenden Zahnriemen fiir die Linearachsen. Wenn einer der Riemen an
Ihrem Roboter ausgetauscht werden muss, nehmen Sie bitte mit der Kundendienstabteilung oder der
Verkaufsabteilung von IAl Kontakt auf.

e Zahnriemen: S3M; 6 mm breit, 190 mm lang (Hersteller: Bando Chemical Industries)
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3.2 Austausch des Zahnriemens

Fuhren Sie den Austausch des Zahnriemens in folgender Reihenfolge durch:

1. Schalten Sie die Versorgungsspannung am Netztrennschalter aus und
sichern Sie mit einem Schloss gegen Wiedereinschalten.
2. Entfernen Sie die verschraubte Abdeckung.
Entfernen Sie die Abdeckung der Riemenscheibe.
(Bei der X-Achse des Portalroboters die riickseitige Abdeckung entfernen, so dass die Abdeckung der
Riemenscheibe zugénglich wird.)
4. Schlingen Sie einen Draht um die Motorwelle.
(Bei der X-Achse des Portalroboters einen Draht durch die Riementauschéffnung an der Seitenfléache
der Linearachse einfiihren und den Draht dann um die Motorwelle schlingen.)
5. Ziehen Sie am Ende des Drahtes mit einer Kraft von 2,4 bis 2,6 kgf.
Befestigen Sie den Motor.
7. Prifen Sie die Auslenkung:
— Zugbelastung: F=0,12 bis 0,17 kgf
— Auslenkung: 8 =1,04 mm
8. Unmittelbar nach Abschluss der Wartungsarbeiten, montieren Sie wieder alle Schutzverkleidungen
und Sicherheitseinrichtungen, und Uberprifen Sie deren Funktion.
Hinweis: Linearachse mit den Handen oder auf andere Weise fixieren, wahrend Sie den

Einen Draht um die Motorwelle schlingen.

Riemen ziehen.

<Auslenkung prifen >
ziehen

Motorbefestigungsschrauben

€

Draht /
$

2,4 bis 2,6 kgf

Abbildung 3-1 Wartung und Inspektion, Austausch des Zahnriemens
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1 Programmierung

ACHTUNG

Unsachgemalle Programmierung

Die Folgen einer unsachgemalen Programmierung kénnen schwere oder
leichte Korperverletzung (Personenschaden), Sach-oder Umweltschaden sein.

Halten Sie Unbefugte fern!

Das Andern und Handhaben der Anwendungssoftware darf nur von speziell
daflir autorisierten und unterwiesenen Personen (Programmierer) erfolgen!
Das Erstellen und Modifizieren der Prozessparameter darf nur von speziell
dafir autorisierten und qualifizierten Personen (Einrichter) erfolgen!

Nur qualifizierte Fachkrafte dirfen Instandhaltungs- und Wartungsarbeiten
durchfihren!

Reparaturen und Fehlerbehebungen dirfen nur durch Fachkréafte erfolgen!
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1.1 Wie ein Programm erstellt wird

1.1.1 Positionsdatentabelle
Der Tischroboter kann 3000 Positionen speichern.

Die Positionen werden mit Hilfe der PC-Software oder des Handbediengerats aufgezeichnet.

Beispiel flr ein

3-Achsen-System:

Na. hxisl | dxisz | Axis3  |¥el | dce | Dol |
1 50.000 50,000 0.000
? 100,000 30.000
3 125.000 26.000
1 75.000 102.000
5 200,000 110,000
B 150,500 116.000

2994

2995

2996

2997

2998

2993

3000

Abbildung 1-1 Programmierung, Positionsdatentabelle, Beispiel fir ein 3-Achsen-System

Eingabefeld

Eingabe (Beispiel fur ein 3-Achsen-System)

Nr.:

Geben Sie eine gewiinschte Nummer in jedem Programm an; die Linearachse bewegt
sich dann zu der Position, die der gespeicherten Nummer entspricht.

Achsen 1 bis 3:

Geben Sie fiur jede Achse unter jeder Positionsnummer eine Zielposition ein.

Vel:

Geben Sie die Geschwindigkeit an. Die in diesem Feld angegebene Geschwindigkeit hat
héhere Prioritat als die direkt im Programm angegebene Geschwindigkeit. Mit anderen
Worten: Die Angabe einer Positionsnummer fuhrt dazu, dass sich die Linearachse mit
der im Vel-Feld fur die Positionsnummer angegebenen Geschwindigkeit zu der
gewabhlten Position bewegt

Acc: Geben Sie die Beschleunigung an. Die in diesem Feld angegebene Beschleunigung hat
héhere Prioritat als die direkt im Programm oder durch einen Parameter festgelegte
Beschleunigung.

Dcl: Geben Sie die Verzégerung an. Die in diesem Feld angegebene Verzégerung hat héhere

Prioritat als die direkt im Programm oder durch einen Parameter festgelegte
Verzbgerung.

Tabelle 1-1 Programmierung, Positionsdatentabelle, Beispiel fur ein 3-Achsen-System
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1.1.2 Programmformat
Ein Tischroboter-Programm unterstitzt bis zu 6000 Schritte.

Programme werden mit Hilfe der PC-Software oder des Handbediengerats erstellt.

Programmeingabe-Bild (PC-Software):

<A Pre 1{0rawire 1)

R E NN EE .

No. |B] E |N| Crd |Emnd| Operand | | Opsrand 2 I Pst I Commant |:|
3 VEL 100 7]
4 ACC 0.3 -
5 T4G 1 W
g EXSR 5 -
7 HOYP 10 |
3 HOYP 539 M
3 TINY 0.3 |
10 EXSR 5 &
11 HOYP E01 W
12 EXSR § "
13 TIN® 0.7 w
14 HOYP 10 W
15 YEL 300 W
16 Ei3R 1 o
17 HOYP 539 =]

e T s [ | | :

Abbildung 1-2 Programmierung, Programmformat, Programmeingabe-Bild (PC-Software)

Eingabefeld Eingabe (Programmeingabe-Bild (PC-Software))

Nr.: Schritthummer

B: Geben Sie eine Pausenposition an.
(Dieses Feld ist wahrend der Onlineerstellung zuganglich.)
Klicken Sie mit der Maus auf das Feld “B” in der Zeile, fir die Sie eine Pausenposition
setzen wollen. Sobald eine Pausenposition gesetzt worden ist, erscheint “B” in der
entsprechenden Zeile.
* Pausenposition: Setzen Sie eine Pausenposition in einem Schritt, bei dem Sie die
Ausfiihrung des Programms mit Hilfe der PC-Software anhalten wollen.

E: Geben Sie eine erweiterte Bedingung an (A, O, LD, AB, OB).

N: Geben Sie “N” ein, um die Eingangsbindung zu negieren.

Cnd: Geben Sie eine Eingangsbedingung an.

Cmnd: Geben Sie einen SEL-Befehl an.

Operand 1: Geben Sie Operand 1 an.

Operand 2: Geben Sie Operand 2 an.

Pst: Geben Sie einen Ausgang an (Operand 3).

Comment: Geben Sie einen Kommentar ein, soweit dies notwendig ist (verwenden Sie dazu 18

Einbyte-Zeichen).

Tabelle 1-2 Programmierung, Programmformat, Programmeingabe-Bild (PC-Software)
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1.1.3 Positionierung an funf Positionen

Bewirkt im Anschluss an eine Nullpunktfahrt eine Bewegung der Linearachse zu den Positionen 1 bis 5
mit einer Geschwindigkeit von 100 mm/s.

Nur Achse 1 wird verwendet.

Flussdiagramm:

-

Referenzpunktfahrt

Geschwindigkeit
einstellen

Bewegung zu P1

Bewegung zu P2

Bewegung zu P3

Bewegung zu P4

Bewegung zu P5

Programmende

Eine Nullpunktfahrt muss abgeschlossen sein und eine

Geschwindigkeit muss vorgegeben worden sein, damit die

Linearachse arbeitet.

Die Linearachse bewegt sich zu den Positionsdatenkoordinaten, die in

den Bewegungsbefehlen angegeben sind.

Abbildung 1-3 Programmierung, Positionierung an finf Positionen, Flussdiagramm

Programmeingabe-Bild (PC-Software):

Abbildung 1-4 Programmierung, Positionierung an funf Positionen, Programmeingabe-Bild (PC-Software)

Anwendungsprogramm Positionsdaten
MNo. |B| E |N| Cnd |Cmnd| Operand 1 | Operand 2 | Pst Comment | No. dxisl
1 HOME 1 ixis 1 Home Return 1 100.000
2 VEL 100 Set Vel to 100mwm/s 2 150.000
3 MOVL 1 Move to Point 1 3 s0.000
4 MOVL 2 Move to Point 2 4 o.00o0
5 HOVL 3 Move to Point 3 5 200.000
& HOVL 4 Move to Point 4 g
7 HOVL 5 Move to Point 5 ¥
= EXIT End Program 8
g 9
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1.1.4 Verwendung von TAG und GOTO

Verwenden Sie die Befehle GOTO und TAG, wenn Sie die gleiche Operation im Programm wiederholen
oder bei Erfullung vorgegebener Bedingungen zu bestimmten Programmschritten springen wollen.

Ein TAG kann in einem Schritt vor oder nach dem GOTO-Befehl angegeben werden.

Anwendungsbeispiel 1:
Wiederholt die gleiche Operation.

TAG

1

MOVP 1 } Diese Operationen werden wiederholt
Wiederhole: MOVP 2
GOTO 1

Anwendungsbeispiel 2:

Sprung zu einem angegebenen Schritt.

GOTO 2
MOVP 1 } Diese Operationen werden ignoriert.
MOVP 2

Sprung TAG 2

Abbildung 1-5 Programmierung, Verwendung von TAG und GOTO, Anwendungsbeispiele
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1.1.5 Hin-und Herbewegung zwischen zwei Punkten

Bewirkt, dass sich die Linearachse mehrfach zwischen zwei Punkten hin und her bewegt.

Flussdiagramm:

Referenzpunktfahrt

e

Bewegung zu
P1

Bewegung zu
P2

]

Abbildung 1-6 Programmierung, Hin- und Herbewegung zwischen zwei Punkten, Flussdiagramm

Die Linearachse fahrt unendlich zwischen P1 und P2 hin und her.
Achse 1 wird verwendet.
Geben Sie “TAG” im ersten Schritt der zu wiederholenden

Operation an und “GOTO” im letzten Schritt.

Programmeingabe-Bild (PC-Software):

Anwendungsprogramm

Positionsdaten

Ma.

m

E|N| Cnd ICmndI Opsrand 1 I Oparand I I Pst

Comment

Wo.

hxizl

HOME

YEL

TAG

HOYL

MaYL

GOTO

| | en | e s | —

1
100
1

1
2
1

100.000
150,000

Abbildung 1-7 Programmierung, Hin- und Herbewegung zwischen zwei Punkten, Programmeingabe-Bild
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1.1.6 Bahnoperation

Bewirkt, dass sich die Linearachse fortgesetzt entlang von vier vorgegebenen Punkten bewegt ohne
anzuhalten (Pfadbewegung).

Die Linearachse bewegt sich entlang des rechts dargestellten Pfades, P2 P3
ohne an P2 oder P3 anzuhalten.
Anders als bei Operationen mit den Befehlen MOVP oder MOVL,
muss die Linearachse nicht an P2 und P3 positioniert werden,
wodurch sich die Taktzeit fir die Bewegung verringert. g
P1 P4

Anwendungsbeispiele:

* Nehmen wir an, der folgende Befehl wird ausgefiihrt, wahrend die Linearachse an P1 steht:
PATH 2 4
Die Linearachse bewegt sich zu P1, fahrt dann weiter tiber die Punkte 2 und 3 und
erreicht schlie3lich Punkt 4.
(Durch Erhéhung der Beschleunigung riicken die Stiitzpunkte naher an die angegebenen Positionen.)
» Nehmen wir an, dass die folgenden Befehle nacheinander eingegeben werden:
PATH 2 3
PATH 3 4
Die Linearachse filhrt die gleiche Operation aus, wie mit dem folgenden Befehl:
PATH 2 4
» Die Linearachse fuhrt die umgekehrte Operation aus (P4 —» P3 — P2 — P1), wenn der folgende Befehl
gegeben wird, wahrend die Linearachse an P4 steht:
PATH 4 1
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1.1.7 Ausgangssteuerung wahrend der Bahn-Bewegung

Bei Beschichtungsoperationen u. &. ist manchmal die Ansteuerung von Ausgéngen erforderlich, wahrend
sich der Roboter bewegt.

Der Tischroboter kann Signale ausgeben wahrend er mit einem PATH-Befehl verfahrt.

Benutzungshinweise:

Setzen Sie vor einen PATH-Befehl einen POTP-Befehl, um die Signalausgabe wéahrend der Bewegung zu
aktivieren.

Wenn das Ausgangsfeld des PATH-Befehls einen bestimmten Ausgang oder einen globalen Merker
angibt, wird der Ausgang oder der globale Merker eingeschaltet, wenn die Linearachse sich im
Pfadbetrieb der mit dem PATH-Befehl angegebenen Position néhert.

o /,f 316
Anwendungsbeispiel 1:

o ] ) P P2 F3
Die Linearachse bewegt sich von P1 bis P5 ohne anzuhalten, - » »
wie im Bild rechts gezeigt. Sie schaltet Ausgang 316 EIN,
sobald sie sich P2 nahert. P5

IEmndI Operand 1 I Operand 2 I Pst I P4

YEL 100

POTF 1 < Deklarationsbefehl zur Aktivierung der Signalausgabe

PATH 1 1 wahrend der Pfad-Bewegung.

PA4TH 2 2 218

PA4TH 3 5

Ausgénge und Merker kdnnen nur mit Hilfe eines POTP-Befehls eingeschaltet werden.

Um den Ausgang oder den Merker auszuschalten, der wahrend der Pfadbewegung eingeschaltet wurde, verwenden
Sie einen nachfolgenden Programmschritt (und einen BTOF-Befehl).

Anwendungsbeispiel 2:

Die Ausgéange 310 bis 313 kénnen nacheinander an den Positionen P2 bis P5 eingeschaltet werden.

IEmndI Operand 1 I Operand 2 I Pst I

YEL 100

POTR 1 <« Deklarationsbefehl zur Aktivierung der Signalausgabe

PATH 1 1 wahrend der Pfad-Bewegung.

FATH 2 5 #18| « Die Ausgange 316 bis 319 werden nacheinander an den in diesem

Programmschritt spezifizierten Positionen P2 bis P5 eingeschaltet.

P5 7319
Pa 318

Abbildung 1-8 Programmierung, Ausgangssteuerung wahrend der Pfad-Bewegung, Anwendungsbeispiele
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1.1.8 Kreis-/Bogenbetrieb
Bewegt eine Linearachse entlang eines zweidimensionalen Kreises oder Bogens.

Benutzungshinweise:

» Spezifizieren Sie zur Definition eines Kreises drei Durchgangspunkte.
» Spezifizieren Sie zur Definition eines Bogens drei Punkte; Startpunkt, Durchgangspunkt und Endpunkt.

Anwendungsbeispiel 1:

Kreis » Geben Sie nach der Bewegung der Linearachse zu P1 folgendes
an: CIR22 3
£ . Wer_m der Befehl ,CIR2 2 3“ fur die ne_bens_teh_end angege_benen
Positionen angegeben wird, bewegt sich die Linearachse in einer
P2 Kreisbahn im Uhrzeigersinn.
B INI Cnd IEmnu:II Operand 1 I Operand 2 I Pst I
YEL 1nn
_ MOYP 1
F3 | CIR2 2 3

e Geben Sie den Befehl ,CIR2 3 2* an, um eine Bewegung
gegen den Uhrzeigersinn zu erreichen.

Anwendungsbeispiel 2:

Bogen
Geben Sie nach der Bewegung der Linearachse zu P1 folgendes
F1 an: ,ARC2 2 3."
P2 | E |N| Crd IEmndI Operand 1 I Operand 2 I Fst I
YEL 100
MO¥F 1
&RGC2 2 ]

F3

Abbildung 1-9 Programmierung, Kreis-/Bogenbetrieb, Anwendungsbeispiele

Nur als Referenz:

Die Befehle fir Kreis und Bogen kénnen verwendet werden, um dreidimensionale Bewegungen
(3-Achsen-System) oder zweidimensionale Bewegungen (2-Achsen-System) zu ermdglichen.

e CIRS — dreidimensionale Kreishewegung
* ARCS — dreidimensionale Bogenbewegung
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1.1.9 Ausgang ,Referenzpunktfahrt abgeschlossen®

Fuhrt dazu, dass die Linearachse ein Signal ausgibt, um den Abschluss der Referenzpunktfahrt zu
bestatigen. (Inkrementalgeber-Ausfiihrung)

Der Tischroboter gibt ein Signal tiber den Abschluss der Referenzpunktfahrt aller Achsen an die LED
(HPS) im Anzeigefenster aus. Dieser Abschnitt erlautert, wie Sie mit Hilfe der Programmierung ein Signal
Uber den Abschluss der Referenzpunktfahrt an einen Ausgang fiir allgemeine Verwendung ausgeben.

Sobald ein Ausgang fir allgemeine Verwendung EIN-geschaltet ist, bleibt er EIN, selbst wenn das aktuelle
Programm beendet oder ein anderes Programm gestartet wird. (Es gibt Bedingungen unter denen der
Ausgang abschaltet, z. B. wenn ein Not-Aus ausgeldst wird. Der EIN-Zustand des Ausgangs kann mit
Hilfe der E/A-Parameter (E/A-Parameter Nr. 70 und 71) beeinflusst werden).

Anwendungsbeispiel:

A. Die Linearachse gibt das Signal ,,Referenzpunktfahrt abgeschlossen” aus.
E[u] cnd |cwnd| Operand 1 | Operand 2 |  Pst | Eine Referenzpunkifahrt wird ausgeftihrt.
HOME 11 Der Ausgang fiir allgemeine Verwendung
BTON 318 schaltet EIN. (Ein beliebiger Ausgang kann

gesetzt werden.)

B. Das Signal ,Referenzpunktfahrt abgeschlossen® wird verwendet um eine Wiederholung
der bereits erfolgten Referenzpunktfahrt zu verhindern.

ER God | [Bondl| frerend 1 | eermmsl 2 | Pot [ Eswird eine Referenzpunktfahrt ausgefihrt,
N 316 HOME . wenn Ausgang 316 AUS ist.
BETON 16 Das Signal Referenzpunktfahrt abgeschlossen
wird ausgegeben.
C. Das Ausgangsfeld wird statt des BTON-Befehls verwendet.
Elw] cnd |cwnd| Operand 1 | Operand 2 - Die Verarbeitung ist identisch mit den beiden
N 318 HOME . 303 oben angegebenen Schritten.

Abbildung 1-10 Programmierung, Ausgang ,Referenzpunktfahrt abgeschlossen”, Anwendungsbeispiel
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1.1.10 Selektives Fahren einer Achse abhangig von Eingangssignalen und der Ausgabe
von Fertigmeldungen

Wie Sie die Linearachse selektiv abhangig von Eingangssignalen und der Ausgabe von Fertigmeldungen
verfahren zeigt nachstehendes Anwendungsbeispiel.

Anwendungsbeispiel:

<Engang 17>

Flussdiagramm

Eingang 16
S

Bewegung zu P1

Ausgang 316 wird

eingeschaltet.

Ausgang 316 wird
ausgeschaltet.

Bewegung zu P2

Ausgang 317 wird

eingeschaltet.

Programmende

Anwendungsprogramm

Die Linearachse wartet, bis Eingang 16 einschaltet,

dann fahrt sie zu P1.

Die Linearachse wartet, bis Eingang 17 einschaltet,

dann fahrt sie zu P2.

316 wird verwendet um ein Signal auszugeben,

sobald die Bewegung zu P1 abgeschlossen ist, wahrend

317 verwendet wird um ein Signal auszugeben,
sobald die Bewegung zu P2 abgeschlossen ist.

£ uj

Crd |Cmnd| Operand 1

Operand 2 Pzt

Comnent

Abbildung 1-11 Selektives Fahren einer Achse abhéngig von Eingangssignalen u. Ausgabe von Fertigmeldungen

VEL

T
MOV E
BTN
T
ETOF
MOWVE
BTON
EXIT

100
1a
1
316
17
316

317

Set Vel to 100rmm/s

WMait
Mowe
Turn
WMait
Turn
Momre

Turn

on Input 16
to Point 1

on Cutput 316
on Input 17
off COutpt 316
to Point 2

on Cutput 317

End Program
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1.1.11 Verandern der Bewegungsgeschwindigkeit
Verandern der Bewegungsgeschwindigkeit der Linearachse.

Benutzungshinweise:
Beim Tischroboter kann die Geschwindigkeit mit einer der beiden folgenden Methoden veréndert werden:
A Verwenden Sie im Anwendungsprogramm einen VEL-Befehl.

B Verwenden Sie eine Geschwindigkeitsangabe in der Positionsdatentabelle.

Anwendungsbeispiel:

Anwendungsprogramm Positionsdaten
EINl Cnd ICmndI Operand 1 I Operand 2 I Pst No. Axisl I":"E' I T | il I

WOy 1

WEL 300 1 1mo.nao 1oo

MOYP 2 z 2no.mon| 200

nove : 2 300.000

YEL 50

WP 4 4 An0.mon

Abbildung 1-12 Programmierung, Verandern der Bewegungsgeschwindigkeit, Anwendungsbeispiel

Bewegungsgeschwindigkeiten im obigen Programm:

100-mm Position --- Bewegung mit 100 mm/s
200-mm Position --- Bewegung mit 200 mm/s
300-mm Position --- Bewegung mit 300 mm/s
400-mm Position --- Bewegung mit 50 mm/s

Wenn in der Positionsdatentabelle, wie oben dargestellt, eine Geschwindigkeit angegeben ist, hat die
Einstellung in der Positionsdatentabelle eine hdhere Prioritat als die im Anwendungsprogramm fiir die
gleiche Position angegebene Geschwindigkeit.

Im Allgemeinen werden Geschwindigkeiten mit dem VEL-Befehl im Anwendungsprogramm festgelegt.

VEL in der Positionsdatentabelle und PATH-Befehl:
Es ist mdglich, die Geschwindigkeit der Linearachse zu verandern, ohne sie anzuhalten.

Verwenden Sie dazu den PATH-Befehl und VEL in der Positionsdatentabelle. (Siehe nachste Seite.)
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1.1.12 Verandern der Geschwindigkeit wahrend der Bewegung

Verwenden Sie einen PATH-Befehl, um die Geschwindigkeit wahrend der Bewegung der Linearachse zu
verandern.

Dieser Befehl ist z. B. bei Auftragsoperationen hilfreich, bei denen die Auftragsmenge sich wahrend der
Operation verandert.
Anwendungsbeispiel:

Die Linearachse bewegt sich in Abschnitt a mit 50 mm/s, in Abschnitt b mit 20 mm/s und in Abschnitt ¢ mit
50 mm/s ohne anzuhalten. (Pfadbetrieb)

f_ Auftragsmenge

» & - =
SO~ e 20mim.~ sec BOMIM, Sec
Abschnitt a Abschnitt b Abschnitt ¢
F1 P2 F3 F 4
Positionsdaten
Ma. hxisl  |vel | dcc | Dol |
1 n.o0n &0
g 100,000 &0
3 200,000 20
4 a00.0000 &0
Anwendungsprogramm

.PATH 1 4“ ist der einzige Bewegungsbefehl, der fiir diese Operation erforderlich ist.

E[M| cnd  |cund| Oeerand 1 | Operand 2 | Pst |
F&TH 1 4

Abbildung 1-13 Programmierung, Verandern der Geschwindigkeit wéhrend der Bewegung, Anwendungsbeispiel

Nur als Referenz:

Sie kdnnen auch den Befehl CHVL (Geschwindigkeitsanderung) verwenden, um die Geschwindigkeit der
Linearachse von einem anderen Programm aus zu verandern. (Im Multitasking-Modus)
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1.1.13 Lokale/globale Klassifikation von Variablen und Merkern
Die in SEL-Befehlen verwendeten internen Variablen und Merker sind klassifiziert als lokale und globale
Variablen/Merker.

« Der von allen Programmen gemeinsam verwendete Datenbereich wird als globaler Bereich
bezeichnet,

» wahrend der nur von einem einzigen Programm verwendete Bereich als lokaler Bereich bezeichnet
wird.

Um den zeitlichen Ablauf von vielen Programmen im Multitasking-Modus aufeinander abzustimmen, oder
um Variablen zu ermdglichen sich aufeinander zu beziehen, muss der globale Bereich verwendet werden.

Anwendungsbeispiel:

Handshake zwischen Programmen

Programm A Programm B

Cmnd| Operand 1 Cmnd| Operand |
MOYL 1/ WTON B00
BTON BON MOYL 2
WTON B0l < ETON 601
MOYL 5

Abbildung 1-14 Lokale/globale Klassifikation von Variablen und Merkern, Anwendungsbeispiel

Wie im obigen Beispiel gezeigt, kbnnen globale Merker verwendet werden, um Operationen zu realisieren,
die einen Handshake zwischen zwei Programmen erfordern, z. B.:

e Ausfiihren von ,MOVL 1" in Programm A,

« dann Abwarten bis die Linearachse zu einer bestimmten Position gefahren ist,
» daraufhin Ausfihren von ,MOVL 2“ in Programm B,

» Abwarten bis die Linearachse zur angegebenen Position gefahren ist,

» daraufhin Ausfihren von ,MOVL 3" in Programm A usw.

Die Variablen und Merker im globalen Bereich bleiben erhalten, bis die Spannungsversorgung der
Steuerung abgeschaltet wird.

Die Variablen und Merker im lokalen Bereich werden zuriickgesetzt (auf 0" bei Variablen, oder
ausgeschaltet bei Merkern), wenn das Programm gestartet wird.
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1.1.14 Einsatz von Unterroutinen

Wenn die gleiche Operation in einem Programm mehrmals ausgefiihrt werden soll, wird die
entsprechende Operation in einer separaten Gruppe von Schritten angelegt, die jedesmal aufgerufen wird,
wenn die Operation erforderlich ist.

Diese Schritte bezeichnet man als Unterroutine.
Unterroutinen werden verwendet um Pogramme zu verkirzen und die Programmschritte zu vereinfachen.

Bis zu 99 Unterroutinen kénnen in einem Programm verwendet werden; maximal 15 Unterroutinenaufrufe
kénnen genestet werden.

Benutzungshinweise:

Deklarieren und rufen Sie eine Unterroutine mit den folgenden Befehlen auf:

« EXSR:
Aufruf einer Unterroutine.
» BGSR:

Deklaration des Beginns einer Unterroutine (Deklaration des Beginns einer Gruppe von Schritten).
« EDSR:
Deklaration des Endes einer Unterroutine (Deklaration des Endes einer Gruppe von Schritten).

Ein Sprung von innerhalb einer Unterroutine zu einer Stelle auRerhalb der Unterroutine mit Hilfe des
GOTO-Befehls ist nicht moglich.

Anwendungsbeispiel:

|cnnd| Operand 1 | [Cnnd| Operand 1 |

YEL 100 VEL 100

MOYL i MOVL i

BTON 318 EXSR i

WTON 20 MOYL :

BTOF 318 EXSR ‘

MOVL 2 MOVL 5

BTON 318 EASH !

WTON 20 T 2
BTOF 318 BGSR 1

MOYL 3 BTON| 316

BTON 3186 WTON| 20 'Unterroutine
WTON 20~ P 318

BTOF 318 EDSR

Die Schritte, die eine bestimmte
Operation ausfihren, werden an
einer Stelle definiert.

EXIT

Abbildung 1-15 Programmierung, Einsatz von Unterroutinen, Anwendungsbeispiel
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1.1.15 Unterbrechen einer Operation
Verwenden Sie den Deklarationsbefehl HOLD um die sich bewegende Achse mit Hilfe eines externen

Eingangssignals anzuhalten.
Benutzungshinweise:

Durch die Deklaration eines HOLD-Befehls im Programm kann die sich bewegende Achse durch eine
Programmunterbrechung angehalten werden (Verzégerung bis zum Stillstand).

Solange der HOLD-Eingang eingeschaltet ist, halt die Achse entgegen aller Bewegungsbefehle im
Programm an (Verzdgerung bis zum Stillstand).

Wenn die Bewegung der Linearachse wahrend einer Referenzpunktfahrt unterbrochen wird, fihrt sie die
Referenzpunktfahrt-Sequenz wieder vom Startpunkt aus, sobald der Unterbrechungseingang
ausgeschaltet wird.

Anwendungsbeispiel:

HOLD 20:
Deklaration einer Unterbrechung sobald der Eingang 20 fiir allgemeine Verwendung eingeschaltet wird.

Eingang 20 EIN Eingang 20 AUS Achse halt

o

Geschwindigkeit

Restoperation

Zeit

Zusatzlich zum Eingang kann auch ein globaler Merker im Operanden 1 des HOLD-Befehls angegeben
werden.

Sie kdnnen einen globalen Merker verwenden, um die Achse von einem anderen Programm aus
anzuhalten.

Es ist auch mdglich, ein Eingangssignalmuster und ein Stopmuster mit Operand 2 zu definieren.

0= Kontakt a (die Achse verzdgert bis zum Stillstand) = wie ohne Operand 2.
1= Kontakt b (die Achse verzogert bis zum Stillstand)
2= Kontakt b (die Achse verzogert bis zum Stillstand, worauf der Servo ausschaltet, = die

Antriebsversorgung schaltet nicht ab)

Anwendungsprogramm
E |I'-I| Cnd |Cmnd| Operand 1 | Operand 2 Pzt Cormment
HOLD 20 2 Input 20 Serwvo Off

Abbildung 1-16 Programmierung, Unterbrechen einer Operation, Anwendungsbeispiel
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1.1.16 Abbruch der Operation 1 (CANC)

Verwenden Sie den Deklarationsbefehl CANC um eine sich bewegende Achse bis zum Stillstand zu
verzégern und die nachfolgende Operation abzubrechen.

Benutzungshinweise:

» Solange der CANC-Eingang eingeschaltet ist, wird die Ausfiihrung aller Bewegungsbefehle im
Programm abgebrochen.

» Die Verwendung eines CANC-Befehls kann eine Situation verursachen, in der sich der gegenwaértig im
Programm ausgefiihrte Schritt nicht mehr ermitteln lasst. Um dies zu vermeiden, wird empfohlen einen
Schritt fir das Abwarten eines Eingangssignals mit dem Befehl WTON zu erzeugen.

Anwendungsbeispiel:

CANC-Befehl
CANC 20 Bewegungsbefehle abbrechen, wenn Eingang 20 eingeschaltet wird.
(Deklaration)
Deklarieren Sie einen CANC-Befehl in einem Schritt vor dem Bewegungsbefehl,
MOVP 1 .
den Sie abbrechen wollen.
MOVP 2 y . . . .
Wahrend der CANC-Eingang eingeschaltet ist, werden die nachfolgenden
Bewegungsbefehle abgebrochen, wahrend Befehle, die mit dem Betrieb nichts
WTON 21 zu tun haben, weiterhin ausgefuhrt werden (E/A-Verarbeitung, Berechnungen

Usw.).

Eingang 20 EIN

Z Diese Operation wird

abgebrochen.

Restoperation \

Geschwindigkeit—
\’

Das Muster des Eingangssignals kann mit Operand 2 des CANC-Befehls festgelegt werden.

0= Kontakt a (die Achse verzdgert bis zum Stillstand) = wie ohne Operand 2.
1= Kontakt b (die Achse verzogert bis zum Stillstand)
Anwendungsprogramm
E |I‘-I| Cnd |Cmnd| Operand 1 Operand 2 | Pst Conrnent
CANC 20 2 Cancel Input 20

Abbildung 1-17 Programmierung, Abbruch der Operation 1 (CANC), Anwendungsbeispiel

Dokument BA Tischroboter TT 1 D, Stand 07/06 1-17



Teil 6
INHALT / ANHANG TT

1.1.17 Abbruch der Operation 2 (STOP)

Fuhrt dazu, dass die sich bewegende Achse bis zum Stillstand verzdgert und bricht die verbleibende
Operation ab. (STOP)

Benutzungshinweise:

» Verwenden Sie den STOP-Befehl um die Operation von einem anderen Programm aus zu stoppen.
(Im Multitasking-Modus)

» Geben Sie die zu stoppende Achse mit Hilfe des Achsmusters an.

» Wahrend einer CP-Operation (Interpolationsoperation), die von einem MOVL-Befehl ausgeldst wird,
usw. fihrt die Ausfiihrung eines STOP-Befehls zum Abbruch der Operation aller Achsen, unabhangig
vom angegebenen Achsmuster.

Anwendungsbeispiele:

Eingang 20 EIN

;Z Diese Operation wird

abgebrochen.

%

\
Restoperation 3
L]

Geschwindigkeit

b
1
*
[}

L}
3
1

Zeit -

Abbildung 1-18 Programmierung, Abbruch der Operation 2 (STOP), Anwendungsbeispiele

IAnwendungsbeispiel 1 |
STOP-Befehle

Hauptprogramm Abbruch des Steuerungsprogramms:
Programmstarts abbrechen.
EXPG N WTON 20 Warte auf Einschalten des Abbruch-Eingangs.
: < — STOP 11 Achsen 1 und 2 abbrechen.
MOVL 1
MOVL 2

Wenn ,STOP 11" wahrend ,MOVL 1" ausgefuhrt wird, wird ,MOVL 1" abgebrochen und der Achsbetrieb
mit ,MOVL 2" fortgesetzt.

IAnwendungsbeispiel 2 |

Hauptprogramm
EXPG N Abbruch des Steuerungsprogramms:
Programmstarts abbrechen.
: WTON 20 Warte auf Einschalten des Abbruch-Eingangs.
MOVP 1 < ~ STOP 10 Achse 2 abbrechen.
MOVP 2

Die Ausfiihrung von ,STOP 10“ wahrend ,MOVP 1* fuihrt nur zum Abbruch der Operation von Achse 2
unter ,MOVP 1“. Beide Achsen, 1 und 2, arbeiten unter ,MOVP 2.
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1.1.18 Bewegung zu einer angegebenen Positionsnummer

Liest einen externen BCD-Eingangskode als Positionsnummer ein und l6st die Bewegung der
Linearachse zu der entsprechenden Position aus.

Anwendungsbeispiel:

Verwenden Sie den INB-Befehl um einen BCD-Kode an einem Eingang als Positionsnumer einzulesen.
Bis zu drei Stellen kénnen als Positionsnummer angegeben werden.

Flussdiagramm

Eingangszuordnungen Ausgang
Eingang Beschreibung 303 Bewegung abgeschlossen
T 28 Starteingang
Urspriingliche 16 Positionsangabe 1
Einstellung 17 Positionsangabe 2
18 Positionsangabe 4
Starteingang 19 Positionsangabe 8
20 Positionsangabe 10
21 Positionsangabe 20
BCD wird 22 Positionsangabe 40
gelesen 23 Positionsangabe 80
I 24 Positionsangabe 100
Bewegung 25 Positionsangabe 200
hbgeschlossen AUY 26 Positionsangabe 400
| 27 Positionsangabe 800
Zur angegebenen
Positionsnummer
fahren
I
Bewegung
abgeschlossen EIN
Anwendungsprogramm
E|N| Cnd |Cmnd| Operand 1 Operand 2 Pst Comrnent
HOME 11 Home Eeturn
VEL 100 Velocity Setting
TLG 1 Jump Marker
WTON Zg Wait on Input 28
IME 1la 3 Feady FPosition HNo.
ETOF 303 Pos End Signal OFF
MOWVL ®*99 Move to position #
BTON 303 Pos End Signal oON
GOTO 1 Jump to TAG 1

Abbildung 1-19 Programmierung, Bewegung zu einer angegebenen Positionsnummer, Anwendungsbeispiel
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1.1.19 Bedingter Sprung

Wabhlt das Sprungziel unter dem GOTO-Befehl aus, indem ein externer Eingang, Ausgang oder ein
interner Merker als Bedingung verwendet wird.

Die Linearachse wartet auf mehrere Eingange und verarbeitet dann den Eingang der einschaltet.

Anwendungshbeispiele:

IAnwendungsbeispiel 1 |

Wenn Eingang 10 eingeschaltet wird, springt die Linearachse zu ,TAG 1.
Wenn Eingang 10 ausgeschaltet ist, flihrt die Linearachse den nachsten Schritt aus.

Eingang 16

Elu] cnd |cmnd| Operand

16 GOTO 1| ,GOTO 1“ wird ausgefihrt,
DFF ! I wenn Eingang 16 ein-
_ : Schritt a | geschaltet ist.
Schritt a I I
I [
| THG 1
TAG1 -——

1 |
! Schritt b l
| |
| |

Wenn Eingang 16 eingeschaltet ist, Uberspringt die
Linearachse Schritt a und fuihrt Schritt b aus.

Wenn Eingang 16 ausgeschaltet ist, fiihrt die
Linearachse Schritt a aus und dann Schritt b.

| Anwendungsbeispiel 2 |

Die Linearachse wartet darauf, dass Eingang 16 oder 17 eingeschaltet wird.
Wenn Eingang 16 einschaltet, flhrt die Linearachse Schritt a aus.
Wenn Eingang 17 einschaltet, flhrt die Linearachse Schritt b aus.

Elu] cnd |cmnd]| Orerand 1 |
ThG 1
Eingang 16 16 GOTO g
OFF 17/GOTO q
GOTO 1
| ThG 7
' |
— | Schritt a !
| |
— Schritt a GOTO 1
TG 3
o | |
| i ' — Kein Eingan
— Schritt b ! Schritt b | gang
' . e Eingang 16 EIN
1 GaTo ‘ ——— Eingang 17 EIN

Wenn sowohl Eingang 16 als auch Eingang 17 einschalten, fiihrt die Linearachse Schritt a aus.

Abbildung 1-20 Programmierung, Bedingter Sprung, Anwendungsbeispiele
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1.1.20 Auf mehrere Eingédnge Warten

Fuhrt dazu, dass die Linearachse auf mehrere Eingéange wartet und mit dem nachsten Prozessschritt
fortfahrt, sobald einer dieser Eingange einschaltet.

Wenn ein WTON-Befehl spezifiziert wurde, kann die Linearachse die Verarbeitung des Programm erst
fortsetzen, wenn der angegebene Eingang einschaltet. Mit anderen Worten: die Linearachse kann nicht
auf mehrere Eingadnge warten.

Anwendungsbeispiel:

Uberwachung der Eingéange 19 und 20.

Wenn einer der Eingange einschaltet (19 ,ODER" 20), setzt die Linearachse die Verarbeitung mit dem
nachsten Schritt fort.

Programm a Programm b
Eingang 19
EINI Crnd IEmndI Operand 1 I EINI Cnd IEmndI Operand 1 I
h TAG 1 TAG 1
. 18 N 13
Eingang 20 ] 20/ GATO 2 N 20 GOTO 1
] GOTD ! Nachster Schritt
TAG 2
Nachster Schritt

N&chster Schritt
i Die gleiche Verarbeitung ergibt sich in den Programmen a und b.

Abbildung 1-21 Programmierung, Auf mehrere Eingdnge Warten, Anwendungsbeispiel

Wie im Beispiel gezeigt, kann die Linearachse veranlasst werden auf einen Eingang zu warten, ohne
daflr einen WTON-Befehl zu verwenden. Diese Funktion unterstiitzt auch Operationen, bei denen
mehrere Eingangsbedingungen kombiniert werden miissen.
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1.1.21 Verwendung des Offset

Wenn Sie alle Teachpunkte um mehrere Millimeter verschieben wollen (Offset), z. B. weil die Linearachse
nicht in der richtigen Position montiert worden ist usw., kénnen Sie eine Verschiebung (Offset) der
Positionsdaten mit dem OFST-Befehl programmieren.

Mit dem OFST-Befehl kann die Linearachse aul3erdem um einen definierten Betrag versetzt werden.
(Siehe Kap. 1.1.23, “Betrieb mit konstantem Versatz.”)

Benutzungshinweise:

» Wenn ein Offset eingestellt wurde, werden alle Bewegungsbefehle entsprechend angepasst.

* Um den Offset wieder zuriickzusetzen, verwenden Sie einen weiteren OFST-Befehl, in dem ,0“ als
Offsetbetrag angegeben ist.

» Der Offset wirkt sich nicht auf verschiedene Programme aus (auch nicht im Multitasking-Modus).

* Um einen Offset auf alle Programme anzuwenden, muss der Offset in allen Programmen angegeben
werden.

Anwendungsbeispiel:

Anwendungsprogramm
E |I'-I| Cnd |Cmn|:1| Operand 1 Operand 2 Pzt Cornanent
VEL 100
MOV 1 Mowe to Point 4
OF3T 1 g0 hxiz 1 S0n Offset
LTy 1 Mowe to Point B

© @
'

7 Referenzpunkt (Omm)
1 |

Abbildung 1-22 Programmierung, Verwendung des Offset, Anwendungsbeispiel
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1.1.22 Eine Operation n Male ausfihren
Fuhrt dazu, dass die Linearachse eine bestimmte Operation n Male ausfihrt.

Anwendungsbeispiel:

Die Linearachse fahrt 10 Mal zwischen P1 und P2 hin und her, dann endet das Programm.

Verwenden Sie den CPEQ-Befehl um die Anzahl der tatséachlich ausgefiihrten Operationen mit der
Vorgabe ,10“ zu vergleichen.

Es wird davon ausgegangen, dass die Referenzpunktfahrt abgeschlossen ist.

Anwendungsprogramm

E |I'-I| Crnd |Cmnd| Operand 1 Operand 2 Pst Corrnent
VEL 100 Velocity Z3etting
LET 1 a Initialise Counter
TAG 1 Jump Marker
Juleityy 1 Mowe to Point 1
Juleityy 2 Mowe to Point 2
ADD 1 1 idd 1 to Counter
CFPEQ 1 10 900 23top at 10 cyoles

M Q00 GOTO 1 Loop if not 10 ecyo

EXIT End Program

Abbildung 1-23 Programmierung, Eine Operation n Male ausfiihren, Anwendungsbeispiel

Nur als Referenz:

Die gleiche Operation kann auch mit dem Befehl DWEQ erreicht werden.
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1.1.23 Betrieb mit konstantem Versatz

Versetzt die Linearachse n Male um einen konstanten Betrag ab dem Referenzpunkt.
Der Versatz und die Anzahl der Verschiebungen werden zuvor als Variablen definiert.

Anwendungsbeispiel:

Flussdiagramm Verwenden Sie den OFST-Befehl um die Linearachse um einen
konstanten Betrag zu versetzen.
Eine Zahlervariable wird verwendet um festzuhalten, wieviele Male
die Linearachse versetzt worden ist.
Urspriingliche Die X-Achse wird in positiver Richtung versetzt.
Einstellung ] )
Hinweis:
i Ein OFST-Befehl bezieht sich nur auf Bewegungsbefehle.
Starteingang Die alleinige Ausfilhrung eines OFST-Befehls fiihrt nicht zu
Achsbewegungen.
Fahren
[
Versatzvariable
erhThen Versatz (mm)
Versatz
verarbeiten Referenzpunkt 1 2 3 4 -=— (Anzahl der
[ I IPSTRN DTN PRSI Versetzungen: n)
Zahler erhéhen [~ T A~ T T T =11
(M 1
estgelegte |—\

Anzahl erreic

M
N
Anwendungsprogramm
E |N| Chd |Cmnd| Operand 1 Operand 2 Fst Coktment |
LET 1 4 Mowve number, n=4
LET 100 g0 S0rmm Pitch Warishl ggtrrizlt?rsi?ferenz:
LET Z u] Clear Counter 2 konstantem Versatz
LET 101 u] Clear Cffset Var. kann auch mit Hilfe
HOME 1 Home Axis 1 der Befehle
VEL 100 Velooicy Secting MVPI/MVLI
Tic 1 Jump Marker 1 programmiert
T 1 Wait on 3trt Input werden.
HOWP 1 Mowve to Point 1
ADD 101 w100 Add pitch to Ofst
OF3T 1 *101 ¥-hwis Offset
ADD Z 1 Add 1 to Counter 2
CPGT z2 w1 900|FPost when 4 cycles
T 900|GOTO 1 Loop if not done
EXIT End FProgram

Abbildung 1-24 Programmierung, Betrieb mit konstantem Versatz, Anwendungsbeispiel

Dokument BA Tischroboter TT 1 D, Stand 07/06



Teil 6
ANHANG / PROGRAMMIERUNG TT

1.1.24 Tippen
Schlitten vorwarts oder riickwarts bewegen solange ein Eingang EIN oder AUS ist.

Benutzungshinweise:

» Zusétzlich zu einem Eingang kann ein Ausgang oder ein globaler Merker verwendet werden, um den
Tippbetrieb zu programmieren.

» Erfullt der angegebene Eingang bei Ausfiihrung des Befehls die festgelegte Bedingung nicht, fihrt der
Schlitten keine Tippbewegung aus, sondern fahrt mit dem néachsten Schritt fort.

* Wenn eine Softwarebegrenzung erreicht wird, halt der Schlitten an und der nachste Befehlsschritt wird
unabhéngig vom Eingangszustand aktiviert.

Erlauterung der Befehle:

JFWN 1 20 Achse 1 fahrt vorwarts solange Eingang 20 EIN ist.
JFWF 1 21 Achse 1 fahrt vorwarts solange Eingang 21 AUS ist.
JBWN 10 22 Achse 2 fahrt vorwarts solange Eingang 22 EIN ist.
JBWF 10 23 Achse 2 fahrt zurtick solange Eingang 23 AUS ist.

Anwendungsbeispiele:

IAnwendungsbeispiel 1 |

Achsbewegungen anhalten wenn ein Sensoreingang aktiviert wird.

- .
] :
Die Achse bewegt sich nach VEL 50 Kriechgeschwindigkeit angeben.
unten, bis sie das Werkstiick JFWF 1 20  Bewegen bis ein Sensoreingang (20)
erkennt und hélt dann an. einschaltet.
EXIT Programmende

| Sensor-Detektionslinie

L

’%erkstﬂck |

IAnwendungsbeispiel 2 |

Tippen vom Handbediengerat aus gesteuert (Betrieb von 2 Achsen).

Anwendungsprogramm

ElM] cnd |cwnd| Orerand 1 | Operand 2 | Pst |  Hinweis:
ThG 1 HOLD-, STOP- und CANC-Befehle
JFWH : 20 bleiben wahrend des Tippens

wirksam.
JEBWN 1 21
JEWN 10 22
JEWN 10 23
| 24 GATO 1

EXIT

Abbildung 1-25 Programmierung, Tippen, Anwendungsbeispiele
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1.1.25 Zwischen Programmen umschalten
Schalten Sie von einem Programm auf ein anderes mit Hilfe der Befehle EXPG oder ABPG um.

Benutzungshinweise:

» Der Tischroboter unterstutzt Multitasking:
— Wenn mehrere verschiedene Programme nacheinander gestartet werden, wahrend der Roboter
ein Programm abarbeitet, kdnnen bis zu 16 Programme gleichzeitig laufen.

— Wenn zusatzliche Programme auf3er den 16 bereits laufenden verwendet werden sollen, miissen
unbendtigte Programme geschlossen und dann auf die gewtinschten Programme umgeschaltet
werden.

* Wenn ein Programm mit dem Befehl ABPG abgebrochen wird und das Programm gerade einen
Bewegungsbefehl ausfiihrt, wird die Linearachse unmittelbar bis zum Stillstand verzégert.

Anwendungsbeispiele:

| Anwendungsbeispiel 1 ]

Programm 2 starten sobald die Abarbeitung von Programm 1 beendet ist,
Programm 1 beenden.

Programm  Programm
1 2

EXPG 2
EXIT

| Anwendungsbeispiel 2 |

Ein anderes Programm von extern starten und das aktuelle Programm beenden.

Programm  Programm
1 2
ABPG 2 ABPG 1

e Wenn Programm 2 gestartet wird, wahrend Programm 1 lauft, wird Programm 1 abgebrochen.
e Wenn Programm 1 gestartet wird, wahrend Programm 2 lauft, wird Programm 2 abgebrochen.

Anwendungsprogramm (ohne Abb.):

Wenn in Operand 2 eine Programmnummer angegeben wird, kénnen alle Programme im
Nummernbereich zwischen Operand 1 und Operand 2 gleichzeitig gestartet (EXPG) oder abgebrochen
(ABPG) werden.
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1.1.26 Abbruch eines Programms
Bricht das aktuelle Programm ab.

Im Multitasking-Modus von einem anderen Programm aus den Befehl ABPG (anderes Programm
abbrechen) ausfiihren.
Benutzungshinweise:

» Wenn das abgebrochene Programm gerade einen Bewegungshbefehl ausfihrt, wird die Linearachse
unverziglich bis zum Stillstand verzdgert.

*  Wenn ein ABPG-Befehl ausgefiihrt wird, wéhrend die Linearachse sich aufgrund eines MOVP-Befehls
bewegt, wird die Linearachse unverziglich bis zum Stillstand verzdgert und das Programm beendet.

Anwendungsbeispiel:

Hauptprogramm (Prg.1) Abbruch-Steuerungsprogramm (Prg.n)

EXPG N Abbruch- WTON 20  Warte auf Einschalten des Abbruch-
Steuerungsprogramm startet. Eingangs.

WTON 10 ABPG 1 Abbruch Prg 1.

MOVP 1 EXIT Programmende

BTON 303
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1.2 Verwendung von internen DEAS

1.2.1 Interne DE und ihnen zugeordnete Funktionen

Die internen ditialen Eingénge (DE) Nr. 001 bis 006, 014 und 015 kénnen mit Hilfe von
Parametereinstellungen festen Funktionen zugeordnet werden (Software-Reset-Eingang usw.).
(Ihnen sind bei Auslieferung ab Werk keine festen Funktionen zugeordnet.)

Um einem DE eine feste Funktion zuzuordnen, missen die Parameter fiir den DE eingestellt und der
interne DE dann ein und wieder ausgeschaltet werden.

Beachten Sie, dass interne DE nicht Gber den E/A-Steckverbinder angesteuert werden kdénnen.

Eine feste Funktion wird dem internen DE zugeordnet, indem man die entsprechenden internen digitalen
Ausgange (DA) fiur die jeweilige Funktion ein-/ausschaltet.

Der Zusammenhang zwischen DE-Nummern und DA-Nummern ist nachfolgend dargestellt.

DA-Nr. DE-Nr. Zugeordnete Funktion E/A Parameter Nr.
308 ::> 001 Software-Reset E/A Parameter Nr. 031
309 :p 002 Servo EIN E/A Parameter Nr. 032
310 |:"::> 003 Auto-Programm Start E/A Parameter Nr. 033
311 :"::> 004 Software-Verriegelung E/A Parameter Nr. 034
312 :":"> 005 Pausen-Reset E/A Parameter Nr. 035
313 :"::> 006 Pause E/A Parameter Nr. 036
314 014 Abschalteingang fur die E/A Parameter Nr. 044

Antriebsversorgung
315 :F:} 015 Referenzpunktfahrt, usw. E/A Parameter Nr. 045

Tabelle 1-3 Programmierung, Verwendung von internen DEAs, Interne DE und ihnen zugeordnete Funktionen

Zum Beispiel fiihrt die Ausfiihrung des folgenden SEL-Programms dazu, dass Eingang Nr. 1 eingeschaltet
wird:

BTON 308
TIMW 1
EXIT

Wenn DE Nr. 001 als Software-Reset-Eingang verwendet wird, fiihrt dies zu einem Software-Reset
(der Roboter wird neu gestartet).

Details zu den Funktionen, die fest zugeordnet werden kénnen, entnehmen Sie der Parameterliste,
Kap. 1.3.
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1.2.2 Anzeige von benutzerdefinierten SEL-Programmdaten auf der LED-7-

Segmentanzeige

Die LED-7-Segmentanzeige im Anzeigefenster am Roboterbedienfeld zeigt normalerweise Informationen
an, die vom System ausgegeben werden. Diese LED-7-Segmentanzeige kann jedoch auch so eingestellt

werden, dass sie Daten anzeigt, die aus den vom Benutzer erzeugten SEL-Programmen stammen.
(In diesem Modus zeigt die LED-Anzeige abwechselnd benutzerdefinierte Programmdaten und
Systeminformationen an.)

Die internen DA Nr. 332, 333, 337 bis 346 werden verwendet, um benutzerdefinierte Programmdaten auf
der 7-Segmentanzeige darzustellen.

DA-Nr. | Funktion

332 7-Segment-Anzeige, Nutzerspezifikation
333 7-Segment-Anzeige, Nutzerspezifikation
334 Fur zukinftige Erweiterung

335 Fur zukinftige Erweiterung

336 Fur zukinftige Erweiterung

337 7-Segment-Anzeige, Ricksetzen

338 7-Segment-Anzeige abwechselnd Nutzer-/Systemanzeige
339 7-Segment-Anzeige, Nutzerspezifikation
340 DTO (7-Segment-Anzeige Nutzerbit)
341 DT1 (7-Segment-Anzeige Nutzerbit)
342 DT2 (7-Segment-Anzeige Nutzerbit)
343 DT3 (7-Segment-Anzeige Nutzerbit)
344 DT4 (7-Segment-Anzeige Nutzerbit)
345 DT5 (7-Segment-Anzeige Nutzerbit)
346 DT6 (7-Segment-Anzeige Nutzerbit)
347

Tabelle 1-4 Anzeige von benutzerdefinierten SEL-Programmdaten auf der LED-7-Segmentanzeige

Die DA Nr. 332 und 333 werden verwendet, um die zu verwendende Stelle der Segementanzeige

anzusteuen.

EIN/AUS-Status der angegebenen Stellen (0: AUS, 1: EIN)

N0.332 0] 1 0] 1
N0.332 0] 0] 1 1
Anzusteuernde

Stelle 1 2 3 4

Abbildung 1-26 Anzeige von benutzerdefinierten SEL-Programmdaten
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DA ienutzerdefinierten Programmdaten und Systeminformationen

urr

. verden benutzerdefinierte SEL-Programmdaten angezeigt.

. verden Systeminformationen angezeigt.

. A-Nr. 339 auf , 1" gesetzt wird, erscheinen abwechselnd
Systemdaten fir jeweils eine Sekunde.

Hil

We

. 1gezeigt, und die Umschaltung im 1-Sekundentakt entfallt.

. etriebsabbruch fihrt oder ein Fehler, der noch héhere Prioritat
rmation (Fehlerkode) angezeigt.

. r Ausgabe einer Meldung fihrt, werden die benutzerdefinierten
2 Systeminformation (Fehlerkode) wird nicht angezeigt.
ne Information Uber Fehler erhalt, die zur Ausgabe einer
ne noch geringere Prioritat haben, sollten Sie den DA Nr. 338

Die nzelnen Bits der 7-Segmentanzeige.

Abl SEL-Programmdaten

Daten erscheinen auf der LED-7-Segmentanzeige mit der Ein-Flanke von DA-Nr. 337 (nhach einer
Schaltsequenz von ,0% ,1* und ,0%).

(Das 7-Segmentmuster, das mit Hilfe der DA Nr. 340 bis 346 eingestellt wurde, erscheint an den mit DA
Nr. 332 und 333 angewabhlten Stellen.)
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Benutzungshinweise:
Wahlen Sie mit DA Nr. 338 und 339 einen Anzeigemodus.

Veranlassen Sie die Stelle mit DA Nr. 332 und 333 die eingehenden Daten anzuzeigen (Refresh).

1.

2
3.
4

Waéhlen Sie mit DA Nr. 340 bis 346 ein Anzeigemuster fir die 7-Segmentanzeige.

Schalten Sie DA Nr. 337 (Refresh) AUS, EIN und wieder AUS.
(Die Daten werden mit der Einschalt-Flanke tberschrieben.)

Um Daten an einer anderen Stelle anzuzeigen, wiederholen Sie die Schritte (2) bis (4).

Die Anzeige zeigt auch nach Ende des SEL-Programms fiir die Anzeige weiterhin die benutzerdefinierten
Daten an.
Um die Anzeige von benutzerdefinierten Programmdaten zu beenden, schalten Sie DA Nr. 339 AUS.

Beispielprogramm:

erten

No |E N Cnd Cmnd| Operand 1 | Operand 2 Pst Comment
i LET 99 3 | -
? ouT 338 339 Programmdaten . Sysieminiomatonen
3 BIOF 337
/| | * Setze Daten an Stelle 1.
5 LET a9 0
b ouT 337 333 Anzeige an Stelle 1.
! LET 99 3 3 = Zeige Daten ,1¢
3 ouT 340 346 7-Segment-Muster 1
9 BTON 337 Refresh EIN
10 BTOF 337 Refresh AUS
11 | * Setze Daten an Stelle 2.
12 LET g9 1
13 auTt 332 333 Anzeige an Stelle 2.
14 LET 49 118 118 = Zeige Daten ,2
15 ouT 340 346 7-Segment-Muster 2
16 BTON 337 Refresh EIN
17 BTOF 337 Refresh AUS
18 | * Setze Daten an Stelle 3.
19 LET 99 Z
20 ouT 337 333 Anzeige an Stelle 3.
21 LET 99 103 103 = Zeige Daten ,3¢
22 ouT 340 346 7-Segment-Muster 3
23 BTON 337 Refresh EIN
24 BTOF 337 Refresh AUS
25 | * Setze Daten an Stelle 4.
26 LET 99 3
27 ouT 337 333 Anzeige an Stelle 4.
28 LET 99 75 75 = Zeige Daten ,4*
29 ouT 340 346 7-Segment-Muster 4
30 BTON 337 Refresh EIN
31 BTOF 337 Refresh AUS
32
33 EXIT

Abbildung 1-28 Anzeige von benutzerdefinierten SEL-Programmdaten, Beispielprogramm

Dokument BA Tischroboter TT 1 D, Stand 07/06

1-31



Teil 6
ANHANG / PARAMETER TT

2 Parameter

Haben Sie die PC-Software erworben, sollten Sie unmittelbar nach Auslieferung der Steuerung sowie
beim Start des Systems, in dem die Steuerung integriert ist, eine Sicherungskopie der Parameter anlegen.

Da eine Reihe kundenspezifischer Einstellungen Parameter verwenden, sollten Sie die Parameter ebenso
regelmaRig sichern, wie Sie die Programme sichern.

Damit die neuen Parameter wirksam werden muissen Sie sie in den Flash ROM schreiben und dann ein
Software-Rucksetzen durchfuhren oder die Spannung aus- und wieder einschalten.

UnsachgeméaRe Anderung der Parameterwerte

Die Folgen unsachgeméaRer Anderungen von Parameterwerten konnen schwere
oder leichte Kérperverletzung (Personenschéaden), Sachschaden oder
Umweltschéaden sein.

ACHTUNG Halten Sie Unbefugte fern!

Das Erstellen und Modifizieren der Prozessparameter darf nur von speziell
dafiir autorisierten und qualifizierten Personen (Einrichter) erfolgen!
Nehmen Sie bei Fragen zu Anderungen der Parameterwerte bitte Kontakt mit
dem Technischen Vertrieb von IAl auf!

Legen Sie bei Inbetriebnahme des Systems eine Sicherungskopie der
eingestellten Parameter an!

Sichern Sie bei allen Parameteranderungen die neuen und die alten
Einstellungen!

Die nachstehenden Listen sind Beispiele von Vorgabewerten, die in der PC-Software angezeigt werden.
Die Parameter-Vorgabeeinstellungen wechseln je nach Betriebszustand und verwendeten Linearachsen.

Die Werte in der Spalte “Eingangsbereich” stellen die Eingabeeinschrankungen am Handbediengerat oder
in der PC-Software dar. Fir die eigentlichen Einstellungen geben Sie die in der Spalte “Bemerkungen”
angegebenen Werte ein.

Andere als die in der Spalte “Bemerkungen” angegebene Werte sind fir zuklinftige Erweiterungen, selbst
wenn sie innerhalb des Eingabebereichs liegen.

Geben Sie daher nur die in der Spalte “Bemerkungen” definierten Werte ein.
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2.1 Parameterlisten

2.1.1 E/A-Parameter

E/O2

Nr. [Parameterbezeichnung VRl EEE Eingangsbereich |Einheit |Bemerkung
(Referenz)
1 E/A-Zuweisungstyp 0 Nur Referenz 0: Feste Zuweisung
2 Eingangs-Startnummer mit | 000 Nur Referenz 0+
festen Zuordnungen auf der (Vielfaches von 8) (ungtiltig, wenn
Standard-E/O1 ein negativer Wert eingestellt wird)
3 Ausgangs-Startnummer mit | 300 Nur Referenz 300 +
festen Zuordnungen auf der (Vielfaches von 8) (ungiiltig, wenn
Standard E/O1 ein negativer Wert eingestellt wird)
4 Eingangs-Startnummer mit |32 Nur Referenz 0+
festen Zuordnungen auf der (Vielfaches von 8) (ungtiltig, wenn
Standard E/O2 ein negativer Wert eingestellt wird)
5 Ausgangs-Startnummer mit | 316 Nur Referenz 300 +
festen Zuordnungen auf der (Vielfaches von 8) (unglltig, wenn
Standard E/O2 ein negativer Wert eingestellt wird)
6 Eingangs-Startnummer mit |-1 —1 bis 599 0+
fester Zuordnung an der (Vielfaches von 8) (ungtiltig, wenn
Erweiterung EO1 (Netzwerk ein negativer Wert eingestellt wird)
I/F Modul)
7 Ausgangs-Startnummer mit | -1 —1 bis 599 300 +
fester Zuordnung an der (Vielfaches von 8) (unglltig, wenn
Erweiterung E/01 (Netzwerk ein negativer Wert eingestellt wird)
I/F Modul)
8 Fur zukiinftige Erweiterung | -1 —1 bis 599
9 Fur zukiinftige Erweiterung | -1 —1 bis 599
10 |Fehleriberwachung der 1 —0 bis 5 0: Nicht uberwachen
E/O1 .
Standard E/0 1: Uberwachen
2:
Uberwachen (keine Fehler
bezlglich 24-V-E/A-Spannungs-
versorgung Uberwachen)
3:
Uberwachen (nur Fehler beziiglich
24-V-E/A-Spannungsversorgung
Uiberwachen)
Hinweis:
Es gelten einige Ausnahmen.
11 |Fehlermonitor Erweiterung |1 0 bis 5 0: Nicht uberwachen

1: Uberwachen

2:

Uberwachen (keine Fehler
bezuglich 24-V-E/A-Spannungs-
versorgung Uberwachen)

3:

Uberwachen (nur Fehler beziglich

24-V-E/A-Spannungsversorgung
Uberwachen)

Hinweis:
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001

Nr. [Parameterbezeichnung VR ECS Eingangsbereich |Einheit |Bemerkung
(Referenz)
Es gelten einige Ausnahmen.

12 |Fehlermonitor Erweiterung |1 0 bis 5 0: Nicht uberwachen
E/O1 (Netzwerk E/F-Modul) 1- Uberwachen

Hinweis:
Es gelten einige Ausnahmen.

13 | Fur zukunftige Erweiterung |1 0 bis 5

14 | Anzahl Ports, die 0 0 bis 256 Siehe Betriebshandbuch fur die
dezentralen Netzwerk- einzelnen Netzwerk-
Schnittstellenkarteneingang Schnittstellenkarten (CC-Link,
verwenden DeviceNet, usw.).

15 | Anzahl Ports, die 0 0 bis 256 Siehe Betriebshandbuch fir die
dezentralen Netzwerk- einzelnen Netzwerk-Schnittstellen-
Schnittstellenkartenausgang karten (CC-Link, DeviceNet, usw.).
verwenden

16 | (Fur kunftige Erweiterungen |0 0 bis 256 Vielfaches von 8
= Anderung verboten)

17 | (Fur kunftige Erweiterungen |0 0 bis 256 Vielfaches von 8
= Anderung verboten)

18 | (Fur Erweiterung) 0

bis

19

20 |Eingangsfilterungsperioden |2 1bis9 ms Das Eingangssignal wird erkannt,

wenn der Zustand doppelt so lang
wie durch diesen Parameter
angegeben anhélt.

21 |Registereingangsfilterungs- |2 1bis 9 ms Das Eingangssignal wird erkannt,
perioden wenn der Zustand doppelt so lang

wie durch diesen Parameter
angegeben anhalt.

22 | Fur zukinftige Erweiterung | 2000 Nur Referenz ms

23 | Fur zukinftige Erweiterung | OH Nur Referenz

24 | Fur zukinftige Erweiterung |0 Nur Referenz

25 | (Fur Erweiterung) 0

bis

29

30 |Eingangsfunktionsauswahl |1 Nur Referenz 1:

000 Programmstartsignal (EIN-Flanke)
(007 bis 013: In BCD angegebene
Programmnummer)
Hinweis:
Wird dieser Parameter als
Programmstartsignal benutzt, muss
das Signal mindestens 100 ms lang
EIN sein, damit das Programm
sicher gestartet wird.

31 |Eingangsfunktionsauswahl |0 0 bis 5 0: Universaleingang

1
Softwareriicksetzsignal (1 Sekunde
lang EIN)
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Nr.

Parameterbezeichnung

Vorgabewert
(Referenz)

Eingangsbereich

Einheit

Bemerkung

Hinweis:

Softwareriicksetzsignal freigeben,
wenn kontinuierlicher Betrieb als
Aktion bei Not-Aus angegeben wird
(um ein Mittel zum Abbrechen der
Operation zu haben).

32

Eingangsfunktionsauswabhl
002

0 bis 5

0: Universaleingang
1: Achse (Antrieb) ON

Hinweis:

EIN-Flanke: Aquivalent zu dem
Befehl "alle giiltigen Achsantriebe
EIN", AUS-Flanke: Aquivalent zu
dem Befehl "alle gultigen
Achsantriebe AUS" (es wird eine
Mindestzeitdauer von 1,5 Sekunden
benétigt) (muss in einem
betriebsfreien Zustand ausgefihrt
werden)

33

Eingangsfunktionsauswahl
003

0 bis 5

0: Universaleingang

1:

Universaleingang (Start des Auto-
Startprogramms beim Einschalt-
Rucksetzen/Software-Ricksetzen
im AUTO-Modus)

2:

Startsignal Auto-Startprogramm
(EIN-Flanke: Start, AUS-Flanke:
Alle Operationen/Programme
abbrechen (auRer dem E/A-
Verarbeitungsprogramm bei
Operations-/Programmabbruch)) *
Wird dieser Parameter als ein
Startsignal fur das Auto-Start-
Programm verwendet, muss das
Signal mindestens 100 ms lang EIN
sein, damit das Programm sicher
startet.

34

Eingangsfunktionsauswahl
004

0 bis 5

0: Universaleingang

1:

Softwareverriegelung aller
Antriebsachsen (AUS-Pegel) (gultig
fur alle Befehle mit Ausnahme des
Befehls "Antrieb AUS") (die
Operation wird bei der Betéatigung
der Verriegelung im Automatik-
betrieb angehalten; auRRerhalb des
Automatikbetriebs wird die
Operation bei Verriegelung
beendet)

35

Eingangsfunktionsauswahl
005

0 bis 5

0: Universaleingang

1:
Betriebspausen-Rucksetzsignal
(EIN-Flanke)
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Nr. [Parameterbezeichnung VR ECS Eingangsbereich |Einheit |Bemerkung
(Referenz)
36 | Eingangsfunktionsauswahl |0 0 bis 5 0: Universaleingang
006
1:
Betriebspausen-Rucksetzsignal
(AUS-Pegel) (glltig nur wéhrend
Automatikbetrieb)
Hinweis:
Pause aufheben, wenn ein
Betriebspausen-Rucksetzsignal
empfangen wird.
37 |Eingangsfunktionsauswahl |1 Nur Referenz 1:
007 Fur Programmstart angegebene
Programmnummer
(niedrigstwertiges Bit)
38 |Eingangsfunktionsauswahl |1 Nur Referenz 1:
008 Fur Programmstart angegebene
Programmnummer
39 |Eingangsfunktionsauswahl |1 Nur Referenz 1:
009 Fur Programmstart angegebene
Programmnummer
40 | Eingangsfunktionsauswahl |1 Nur Referenz 1:
010 Fur Programmstart angegebene
Programmnummer
41 | Eingangsfunktionsauswahl |1 Nur Referenz 1:
011 Fur Programmstart angegebene
Programmnummer
42 | Eingangsfunktionsauswahl |1 Nur Referenz 1:
012 Fur Programmstart angegebene
Programmnummer
43 | Eingangsfunktionsauswahl |1 Nur Referenz 1:
013 Fur Programmstart angegebene
Programmnummer
44 | Eingangsfunktionsauswahl |0 0 bis 5 0:

Universaleingang (Abschalten
aufheben, wenn der
Antriebsquellen-Abschaltfaktor
weggenommen wird)

1:
Antriebsquellen-Abschaltungs-
Rucksetzeingang (EIN-Flanke)
(gultig, wenn der Faktor entfernt
wurde)

Hinweis:
Antriebsquellen-Abschaltungs-
Rucksetzsteuerung ist nicht
verfugbar fur Achsen, deren
Motorantriebsversorgungseinheit
nicht innerhalb dieser Steuerung
liegt oder deren Antriebsquellen-
Abschaltkreis nicht von dieser
Steuerung gesteuert wird.
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Nr.

Parameterbezeichnung

Vorgabewert
(Referenz)

Eingangsbereich

Einheit

Bemerkung

45

Eingangsfunktionsauswabhl
015

0

0 bis 5

0: Universaleingang

1:

Nullpunktfahren aller giiltigen
Achsen (EIN-Flanke) (zuerst muss
Antrieb EIN ausgefuhrt werden =
E/A-Parameter Nr. 32,
Achsspezifischer Parameter Nr. 13)

2:

Referenzpunktfahrt aller glltigen
Inkrementalachsen (Einschalt-
Flanke) (Hauptanwendungsversion
0.16 oder héher) (Servo-EIN muss
zuerst ausgefuhrt werden = E/A-
Parameter Nr. 32, achsspezifischer
Parameter Nr. 13)

46

Ausgangsfunktionsauswahl
300

Nur Referenz

1:

Ausgangsfehler auf
operationsaufhebender Ebene oder
héher (EIN)

a7

Ausgangsfunktionsauswahl
301

Nur Referenz

1:
READY-Ausgang (P1O-
Triggerprogramm kann ablaufen)

48

Ausgangsfunktionsauswahl
302

Nur Referenz

1: Not-Aus-Ausgang (EIN)

49

Ausgangsfunktionsauswabhl
303

Nur Referenz

2:
Ausgang wahrend Automatikbetrieb
(anderer Parameter Nr.12)

50

Ausgangsfunktionsauswahl
304

Nur Referenz

2:

Ausgabe wenn alle gultigen
Achsen, die Referenzpunktfahrt
abgeschlossen haben (Koordinaten
wurden bestatigt).

51

Ausgangsfunktionsauswahl
305

0 bis 5

0: Universalausgang

1: Far zukunftige Erweiterung

2:

Ausgabe, wenn Antrieb Achse-1

EIN ist (Systemmonitortask-
Ausgang)

3: Fir zukiinftige Erweiterung

52

Ausgangsfunktionsauswahl
306

0 bis 5

0: Universalausgang

1: Far zukunftige Erweiterung

2:

Ausgabe, wenn Antrieb Achse-2

EIN ist (Systemmonitortask-
Ausgang)

3: Fir zukunftige Erweiterung
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Eingangs fur erzwungenes
Losen der Bremse Achse-3

Nr. [Parameterbezeichnung VR ECS Eingangsbereich |Einheit |Bemerkung
(Referenz)

53 | Ausgangsfunktionsauswahl |0 0 bis 5 0: Universalausgang

307 1: Flr zukinftige Erweiterung
2:
Ausgabe, wenn Antrieb Achse-3
EIN ist (Systemmonitortask-
Ausgang)
3: Fir zukinftige Erweiterung

54 | Ausgangsfunktionsauswahl |0 Nur Referenz 0: Universalausgang
308

55 | Ausgangsfunktionsauswahl |0 Nur Referenz 0: Universalausgang
309

56 |Ausgangsfunktionsauswahl |0 Nur Referenz 0: Universalausgang
310

57 | Ausgangsfunktionsauswahl |0 Nur Referenz 0: Universalausgang
311

58 | Ausgangsfunktionsauswahl |0 Nur Referenz 0: Universalausgang
312

59 | Ausgangsfunktionsauswahl |0 Nur Referenz 0: Universalausgang
313

60 |Ausgangsfunktionsauswahl |0 Nur Referenz 0: Universalausgang
314

61 | Ausgangsfunktionsauswahl |0 Nur Referenz 0: Universalausgang
315

62 | Nummer des physikalischen |0 0 bis 299 Zwangsweise Entriegelung der
Eingangs fir erzwungenes Bremse, wenn der entsprechende
Losen der Bremse Achse-1 Port EIN ist (auf eine herunter-

fallende Last achten).

Hinweis 1:

Unwirksam wenn “0” eingestellt ist
(Unwirksam wenn Eingangs Nr. 0
angegeben ist)

Hinweis 2:

Die Synchro-Slaveachse folgt der
Synchro-Masterachse.

63 | Nummer des physikalischen |0 0 bis 299 Zwangsweise Entriegelung der
Eingangs firr erzwungenes Bremse, wenn der entsprechende
Ldsen der Bremse Achse-2 Port EIN ist (auf eine herunter-

fallende Last achten).
Hinweis 1:
Unwirksam wenn “0” eingestellt ist
(Unwirksam wenn Eingangs Nr. 0
angegeben ist)
Hinweis 2:
Die Synchro-Slaveachse folgt der
Synchro-Masterachse.

64 | Nummer des physikalischen |0 0 bis 299 Zwangsweise Entriegelung der

Bremse, wenn der entsprechende
Port EIN ist (auf eine herunter-
fallende Last achten).

Hinweis 1:
Unwirksam wenn “0” eingestellt ist
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Nr. [Parameterbezeichnung VR ECS Eingangsbereich |Einheit |Bemerkung
(Referenz)
(Unwirksam wenn Eingangs Nr. 0
angegeben ist)
Hinweis 2:
Die Synchro-Slaveachse folgt der
Synchro-Masterachse.

65 | Nummer des physikalischen |0 0 bis 299 Zwangsweise Entriegelung der
Eingangs flr erzwungenes Bremse, wenn der entsprechende
Losen der Bremse Achse-4 Port EIN ist (auf eine herunter-

fallende Last achten).

Hinweis 1:

Unwirksam wenn “0” eingestellt ist
(Unwirksam wenn Eingangs Nr. O
angegeben ist)

Hinweis 2:

Die Synchro-Slaveachse folgt der
Synchro-Masterachse.

66 | (Fur Erweiterung) 0

bis

69

70 | Nicht betroffene 300 0 bis 599 Wichtiger Hinweis:
Universalausgang- Ausgénge in diesem Bereich
Bereichsnummer (MIN), mussen unter der Verantwortung
wenn alle Operationen/- von Anwenderprogrammen,
Programme abgebrochen einschlie3lich "E/A-Bearbeitungs-
werden programm bei Abbruch von

Operation/Programm" bedient
werden. Ausgange aul3erhalb
dieses Bereichs werden
zwangsweise AUS geschaltet.
(Unwirksam, wenn “0” eingestellt
ist.)

71 |Nicht betroffene 315 0 bis 599
Universalausgang-

Bereichsnummer (MAX),
wenn alle
Operationen/Programme
abgebrochen werden

72 | Nicht betroffene 300 0 bis 599 Wichtiger Hinweis:
Universalausgangs- Ausgéange in diesem Bereich
Bereichsnummer (MIN), missen unter der Verantwortung
wenn alle Operationen von Anwenderprogrammen,
voribergehend angehalten einschliel3lich "E/A-Bearbeitungs-
werden (Antriebsachse programm bei allen Operations-
Softwareverriegelung + pausen" bedient werden
Ausgang Software- (einschlieBlich Wiederherstellung).
verriegelung) Ausgéange aul3erhalb dieses

Bereichs werden zwangsweise AUS
geschaltet und geben dabei die
Ergebnisse von Operationen
wieder, die wahrend der Pausierung
aller Operationen ausgefuhrt
wurden (bzw. halten diese) (nur im
Automatikbetrieb). (Unwirksam,
wenn “0” eingestellt ist.)
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Nr. [Parameterbezeichnung VR ECS Eingangsbereich |Einheit |Bemerkung
(Referenz)

73 | Nicht betroffene 599 0 bis 599
Universalausgangs-

Bereichsnummer (MAX),

wenn alle Operationen

voribergehend angehalten

werden (Antriebsachse

Softwareverriegelung +

Ausgang Software-

verriegelung)

74 | Anzahl Benutzer 0 0 bis 8 Durch TP angesprochen
TP-Anwender-Ausgang (Unwirksam, wenn “0” eingestellt
(Hand, usw.) ist) (Gultig mit TP-

Anwendungsversion 1.05 oder
hoher)

(TP = Handbediengerat
PC = PC-Software)

75 | Startnummer 0 0 bis 599 Durch TP angesprochen.
TP-Anwender-Ausgang (Zuléssig mit TP-Anwendungs-
(Hand, usw.) version 1.05 oder héher)

76 | Physikalische 0 0 bis 599 (Unwirksam, wenn “0” eingestellt
Ausgangsnummer im ist.)

AUTO-Modus

77 | Zulassige Eingangsnummer |0 0 bis 299 Wichtiger Hinweis:
zum Empfang von PC/TP- Unwirksam, sobald Operation
Antriebsbewegungsbefehl gestartet ist. (Unwirksam, wenn “0”

eingestellt ist.)

78 | Zulassiges Achsenmuster |0 OB bis 11111111B
zum Empfang von PC/TP-

Antriebsbewegungsbefehl

79 | Fur zukinftige Erweiterung |0 Nur Referenz

80 |[(PC/TP SIO-Verwendung) |1 1lbis1 Schalten von DIP-Schaltern

81 |(PC/TP SIO-Stationscode) |153 153 bis 153 Fest auf 153 (99H).

82 | (PC/TP SIO-Reservierung) |0

83 | (PC/TP SIO-Reservierung) |0

84 | (PC/TP SIO-Reservierung) |0

85 | (PC/TP SIO-Reservierung) |0

86 |(PC/TP SIO-Reservierung) |0

87 | (PC/TP SIO-Reservierung) |0

88 | (PC/TP SIO-Reservierung) |0

89 |[(PC/TP SIO-Reservierung) |0

90 |Verwendung von SIO Kanal |0 0 bis 9 0: SEL-Programm 6ffnen
1 fur Anwender gedffnet 1.

(AUTO-Modus) SEL-Programm 6ffnen (PC/TP
anschlieen, wenn beide Geréte
geschlossen sind = ausschlief3lich
vom Hersteller verwendet)

2: 1Al-Protokoll B (Slave)

91 | Stationscode von SIO- 153 0 bis 255 Nur gultig mit 1Al-Protokoll.

Kanal 1 fir Anwender
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Nr. [Parameterbezeichnung VR ECS Eingangsbereich |Einheit |Bemerkung
(Referenz)
gedffnet
92 |Ubertragungsgeschwindig- |0 0 bis 2 0:9.6 1:19.2 2: 38,4 kBd
keitstyp von SIO Kanal 1 fur
Anwender gedffnet
93 |Datenlénge von SIO Kanal |8 7 bis 8
1 fur Anwender gedffnet
94 | Stoppbitlange von SIO 1 1 bis 2
Kanal 1 fir Anwender
gedffnet
95 | Paritatsart von SIO Kanal 1 |0 0 bis 2 0: Keines 1: Ungerade 2: Gerade
fur Anwender gedffnet
96 | Empfangsoperationstyp von |0 0 bis 1 0:
SIO Kanal 1 fur Anwender Zwangsweise Empfang nach
geoffnet Senden freigeben
1:
Nach dem Senden den Empfang
nicht zwangsweise ermdglichen
97 | IAl-Protokoll minimale 0 0 bis 999 ms Nur gultig mit IAl-Protokoll.
Antwortverzégerung fir SIO
Kanal 1 fir Anwender
gedffnet
98 |Reservierung von SIO 0
bis |Kanal 1 fir Anwender
99 | gedffnet
100 |Fur zukinftige Erweiterung |0 Nur Referenz
101 |Fir zukinftige Erweiterung |0 Nur Referenz
102 | Fur zukunftige Erweiterung |0 Nur Referenz
103 | Fir zukinftige Erweiterung |0 Nur Referenz
104 |Fir zukinftige Erweiterung |0 Nur Referenz
105 |Fir zukinftige Erweiterung |0 Nur Referenz
106 |Fir zukinftige Erweiterung |0 Nur Referenz
107 |Fir zukinftige Erweiterung |0 Nur Referenz
108 | Fir zukinftige Erweiterung |0 Nur Referenz
109 |Fur zukinftige Erweiterung |0 Nur Referenz
110 |Fir zukinftige Erweiterung |0 Nur Referenz
111 | Fur zukunftige Erweiterung |0 Nur Referenz
112 | Fur zukunftige Erweiterung |0 Nur Referenz
113 | Fir zukinftige Erweiterung |0 Nur Referenz
114 | Fir zukinftige Erweiterung |0 Nur Referenz
115 |Fir zukinftige Erweiterung |0 Nur Referenz
116 | (Fur Erweiterung) 0
bis
119
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Nr.

Parameterbezeichnung

Vorgabewert
(Referenz)

Eingangsbereich

Einheit

Bemerkung

120

Netzwerkattribut 1

1

OH bis
FFFFFFFFH

Bits O bis 3:
CC-Link dezentraler
Registerbereich

H/L Bytewechselauswahl
(0: Nicht wechseln, 1: Wechseln)

Hinweis:

Die Anzahl benutzter Ports und
Anzahl belegter Stationen in E/A-
Parameter Nr. 14 und 15 muss
Ubereinstimmen.

121

Netzwerkattribut 2

OH bis
FFFFFFFFH

122

Netzwerkattribut 3

OH bis
FFFFFFFFH

123

Netzwerkattribut 4

OH bis
FFFFFFFFH

Bits O bis 3:
Ethernet TCP/IP-
Nachrichtenkommunikation

Einstellung, ob 0.0.0.0 (IP-Adresse
des Verbindungsziels kann ignoriert
werden) als IP-Adresse des
Verbindungsziels auf dem Server
zugelassen wird.

(O: Nicht zulassen,

1: Zulassen (nicht empfohlen))

Hinweis:

Die Anzahl gleichzeitig an einen
Serverportkanal anschlieBbaren
Clients = 1.

124

Netzwerkattribut 5

OH bis
FFFFFFFFH

Ethernet TCP/IP-Nachrichten-
kommunikationsattribut

Ethernet Client/Server-Typ

(0: Nicht benutzt,

1: Client (automatische Zuweisung
der eigenen Port-Nr.),

2: Client (Spezifikation der eigenen
Port-Nr.))

Hinweis: Diese Einstellung wird
wegen Gerateeinschrénkungen
nicht empfohlen (z. B. Fehlermel-
dung, wenn der Port ca. 10 Min.
nach Deaktivierung der Schliel3-
antwortprifung wegen eines
Spannungsausfalls beim Verbin-
dungsziel gedffnet wurde, usw.).

3: Server (Spezifikation der eigenen
Port-Nr.)

Hinweis:

Die Anzahl gleichzeitig an einen
Serverportkanal anschlieBbaren
Clients = 1.

Bits 0 bis 3: IAl-Protokoll B/TCP
(MANU-Modus)

Hinweis:
PC-Software kann nur bei einem
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Nr.

Parameterbezeichnung

Vorgabewert
(Referenz)

Eingangsbereich

Einheit

Bemerkung

Client angeschlossen werden.

Bits 4 bis 7: IAl-Protokoll B/TCP
(AUTO-Modus)

Hinweis:
PC-Software kann nur bei einem
Client angeschlossen werden.

Bits 8 bis 11:
Kanal 31 fir Anwender gedffnet

Bits 12 bis 15:
Kanal 32 fir Anwender gedffnet

Bits 16 bis 19:
Kanal 33 fur Anwender gedffnet

Bits 20 bis 23:
Kanal 34 fur Anwender gedffnet

Hinweis: Die Verbindung wird beim
Umschalten vom MANU/AUTO-
Modus abgeschaltet, wenn die
Parametereinstellungen fiir eigene
Port-Nr., Client/Server-Typ, IP-
Adresse von Verbindungsziel und
Port-Nr. von Verbindungsziel
zwischen IAl-Protokoll B/TCP
MANU/AUTO-Modus nicht
vollstéandig Ubereinstimmen.

125

Netzwerkattribut 6

1E32H

OH bis
FFFFFFFFH

Bits 0 bis 7:
Modulinitialisierungsprifung von
Zeitgliedeinstellung, wenn Ethernet
verwendet wird (100 ms)

Bits 8 bis 15:
Modulinitialisierungsprifung von
Zeitgliedeinstellung, wenn Ethernet
nicht verwendet wird (100 ms)

Bits 16 bis 23:

Inkrement der “PC/TP-Freigabe-
verzégerung bei Softwareriick-
setzen” bei Verwendung von
Ethernet (s)

126

Netzwerkattribut 7

7D007DOH

OH bis
FFFFFFFFH

Ethernet TCP/IP-Nachrichten-
kommunikationsattribut

Bits 0 bis 15:
Min Zeitliberschreitungswert (ms)

Bits 16 bis 31:
Mout Zeitiberschreitungswert (ms)

127

Netzwerkattribut 8

5050214H

OH bis
FFFFFFFFH

Ethernet TCP/IP-Nachrichten-
kommunikationsattribut

Bits 0 bis 7:

CONNECT_TIMEOUT

(Wechsel ist verboten)

(Einstellung von “0” ist verboten) (s)

Bits 8 bis 15: Anschluss-
wiederholungsversuch-Intervall
(IAI-Protokoll B/TCP) (s)

Bits 16 bis 23:
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Vorgabewert

Nr. [Parameterbezeichnung (Referenz)

Eingangsbereich |Einheit |Bemerkung

Senden-Zeitliberschreitungswert (s)

Bits 24 bis 31: IAl-Protokoll B-SIO
kommunikationsfremde Kontrolle
Zeitgliedeinstellung (s)
(IAl-Protokoll B/ITCP
Verbindungstrigger)

128 | Netzwerkattribut 9 0 OH bis Ethernet TCP/IP-Nachrichten-
FFFFFFFFH kommunikationsattribut

Bits O bis 15: SEL Server offen,
Zeitliberschreitungswert (s)

(keine Zeitliberschreitungsprifung,
wenn “0” eingestellt ist)

129 | Netzwerkattribut 10 0 OH bis Ethernet Operationsbedingung
FFFFFFFFH . .
Bits O bis 3:

Modbus/TCP (dezentrale E/A)

(O: Nicht benutzt

1:Benutzt (EXCEPTION-Status
deaktivieren)

2: Benutzt (EXCEPTION-Status
freigeben (obere zwei Stellen von
Fehlernummer))

Hinweis:

Siehe Erlauterung der
Fehlerebenen im Betriebshand-
buch, und fir die einzelnen
Fehlerebenen entsprechende
Bearbeitung durchfihren.

Bits 4 bis 7: TCP/IP
Nachrichtenkommunikation

(0: Nicht benutzt, 1: Benutzt)

Bits 8 bis 31: Reserviert
(Operationsbedingung)

130 |Eigene MAC-Adresse (H) OH Nur Referenz Nur die unteren zwei Bytes sind
(HEX) glltig.

131 |Eigene MAC-Adresse (L) OH Nur Referenz
(HEX)

132 | Eigene IP-Adresse (H) 192 1 bis 255 Hinweis:
Einstellung von “0” oder “127” ist
verboten.

133 |Eigene IP-Adresse (MH) 168 0 bis 255

134 |Eigene IP-Adresse (ML) 0 0 bis 255

135 | Eigene IP-Adresse (L) 1 1 bis 254 Hinweis:
Einstellung von “0” oder “255” ist
verboten.

136 | Teilnetzmaske (H) 255 0 bis 255

137 | Teilnetzmaske (MH) 255 0 bis 255

138 | Teilnetzmaske (ML) 255 0 bis 255

139 | Teilnetzmaske (L) 0 0 bis 255

140 |Vorgabegateway (H) 0 0 bis 255
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Nr. [Parameterbezeichnung VR ECS Eingangsbereich |Einheit |Bemerkung
(Referenz)

141 |Vorgabegateway (MH) 0 0 bis 255

142 |Vorgabegateway (ML) 0 0 bis 255

143 |Vorgabegateway (L) 0 0 bis 255

144 |IAl-Protokoll B/TCP: 64511 1025 bis 65535 Wichtiger Hinweis:

Eigene Portnummer Fur jede Portnummer immer einen

(MANU-Modus) eindeutigen Wert einstellen.

145 |Kanal 31 fur Anwender 64512 1025 bis 65535 (Doppeltverwendung von
gedffnet (TCP/IP): Eigene Porthummern ist nur in dem IAI-
Portnummer Protokoll BITCP MANU/AUTO-Modi

_ _ gestattet.)

146 |Kanal 32 fur Anwender 64513 1025 bis 65535
geoffnet (TCP/IP): Eigene
Portnummer

147 |Kanal 33 fur Anwender 64514 1025 bis 65535
gedffnet (TCP/IP): Eigene
Portnummer

148 |Kanal 34 fur Anwender 64515 1025 bis 65535
geoffnet (TCP/IP): Eigene
Portnummer

149 |I1Al-Protokoll B/TCP: 192 0 bis 255 Hinweis:

IP-Adresse von Einstellung von “0” oder “127” ist

Verbindungsziel (MANU- verboten.

Modus) (H)

150 |IAl-Protokoll B/TCP: 168 0 bis 255
IP-Adresse von
Verbindungsziel (MANU-

Modus) (MH)

151 |IAl-Protokoll B/TCP: 0 0 bis 255
IP-Adresse von
Verbindungsziel (MANU-

Modus) (ML)

152 | IAl-Protokoll B/TCP: 100 0 bis 254 Hinweis:

IP-Adresse von Einstellung von “0” oder “255” ist

Verbindungsziel (MANU- verboten.

Modus) (L)

153 | IAl-Protokoll B/TCP: 64611 0 bis 65535 Hinweis:

Portnummer von “0” kann im Falle eines Server

Verbindungsziel (MANU- eingestellt werden.

Modus) 0 = Porthummer von
Verbindungsziel wird ignoriert (nur
die IP-Adresse wird gepruft)
Hinweis: ,0” kann im Falle eines
Client nicht eingestellt werden.

154 |IAl-Protokoll B/TCP: 192 0 bis 255 Hinweis:

IP-Adresse von Einstellung von “0” oder “127” ist

Verbindungsziel (AUTO- verboten.

Modus) (H)

155 |IAl-Protokoll B/TCP: 168 0 bis 255
IP-Adresse von
Verbindungsziel (AUTO-

Modus) (MH)

156 |IAl-Protokoll B/TCP: 0 0 bis 255
IP-Adresse von
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Nr. [Parameterbezeichnung VR ECS Eingangsbereich |Einheit |Bemerkung
(Referenz)

Verbindungsziel (AUTO-

Modus) (ML)

157 |IAI-Protokoll B/TCP: 100 0 bis 254 Hinweis:

IP-Adresse von Einstellung von “0” oder “255” ist

Verbindungsziel (AUTO- verboten.

Modus) (L)

158 |IAl-Protokoll B/TCP: 64611 0 bis 65535 Hinweis:

Portnummer von “0” kann im Falle eines Server

Verbindungsziel (AUTO- eingestellt werden.

Modus) 0 = Porthummer von
Verbindungsziel wird ignoriert (nur
die IP-Adresse wird gepruft)
Hinweis:

“0” kann im Falle eines Client nicht
eingestellt werden.
159 |IAl-Protokoll B/TCP: 64516 1025 bis 65535 Wichtiger Hinweis:

Eigene Portnummer Fir jede Portnummer immer einen

(AUTO-Modus) eindeutigen Wert einstellen.
(Doppeltverwendung von
Portnummern ist nur in dem IAI-
Protokoll BITCP MANU/AUTO-Modi
gestattet.)

160 |(Fur Netzwerkerweiterung) |0
bis
169
170 | (Fur Erweiterung) 0
bis
200

Tabelle 2-1 Parameterlisten, E/A-Parameter
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2.1.2 Allen Achsen gemeinsame Parameter

Nr. |Parameterbezeichnung VORI SEE Eingangsbereich |Einheit |Bemerkung
(Referenz)
1 Wirksames Achsenmuster | 0000B 00B bis
11111111B
2 Vorgabe- 100 1 bis 100 Verwendet, wenn nicht im
Geschwindigkeitskoeffizient Programm angegeben. (Ungltig fur
einstellen SIO-Operation)

3 bis | (Fur Erweiterung) 0

8

9 Totmannschalter aktiviert 11111111B 00B bis Von einem BASE-Befehl nicht

physikalisches 11111111B beeinflusst. (Immer 11111111

Achsenmuster angeben, wenn alle Achsen benutzt
werden. Wenn nicht, kann der
Antrieb nur fur die angegebenen
Achsen abgeschaltet werden, ohne
die Antriebsquelle abzuschalten
(7-Segment-LED-Anzeige zeigt kein
“DSF").)
Hinweis:
Die Antriebsquelle kann nicht fur
Achsen abgeschaltet werden, deren
Motorantriebsstromversorgung nicht
in dieser Steuerung untergebracht
ist oder deren Antriebsquellen-
Abschaltkreis nicht von dieser
Steuerung gesteuert wird.

10 | (Fur Erweiterung) 0

11 | Vorgabebeschleunigung 20 1 bis 200 0,01g Benutzt, wenn nicht in
Positionsdaten, Programm oder
SIO-Meldung usw. angegeben.

12 | Vorgabeverzogerung 20 1 bis 200 0,01¢g Benutzt, wenn nicht in
Positionsdaten, Programm oder
SIO-Meldung usw. angegeben.

13 | Vorgabegeschwindigkeit 30 1 bis 250 mm/s Benutzt, wenn nicht in SIO-Meldung
oder Positionsdaten angegeben,
wenn die Bewegung fortgesetzt
werden soll, usw.

14 | Giltige Auswahl, wenn die |0 0 bis 5 0:

Arbeitspunktdaten- “Verzégerung = Beschleunigung”,
Verzdgerung 0 betragt wenn die Verzégerung in den
Arbeitspunktdaten “0” ist.
1:
“Verzogerung = 0", wenn die
Verzdgerung in den
Arbeitspunktdaten “0” ist.
15 | Maximale Tippgeschwindig- | 30 1 bis 250 mm/s
keit, wenn Nullpunktfahren
unvollstéandig ist
16 | (Fur Erweiterung) 0 ~

bis
19
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Nr. |Parameterbezeichnung

Vorgabewert
(Referenz)

Eingangsbereich

Einheit

Bemerkung

20 |Maximale Betriebsge-
schwindigkeits-Zeitkontrolle

1

Obis 1

0: Kontrolle am Eingang
1: Kontrolle bei Betrieb

Hinweis:

Wird “Kontrolle bei Betrieb”
ausgewabhlt, wird die Verteilungs-
geschwindigkeit (CP) der
angegebenen Geschwindigkeit oder
die angegebene Geschwindigkeit
(PTP) mit der maximalen
Betriebsgeschwindigkeit der
einzelnen Achsen verglichen und
bei der zulassigen Geschwindigkeit
begrenzt. Entsprechend kann das
System seine maximale Leistung
entsprechend dem Operations-
befehl erzielen. Am Eingang kann
aber keine vollstandige Kontrolle
durchgefiihrt werden (da die
Befehls-/Operationsstartposition
nicht feststellbar ist). Bei CP &ndert
sich die Verteilungsgeschwindigkeit
entsprechend der Operationsstart-
position. Die Angabe von CP an
einer nicht angegebenen Position
(erste Punktbewegung usw.) fuihrt
daher je nach Anfangspunkt der
Operation zu einer wechselnden
Geschwindigkeit.

21 | Maximale
Betriebsgeschwindigkeit fur
Eingangswertprifung

300

1 bis 9999

mm/s

Wird als maximale
Geschwindigkeits-Zeitkontrolle
“Eingang” ausgewahlt, wird mit
diesem Parameter auf
Eingangsfehler geprift.

22 | Maximale Beschleunigung

200

1 bis 999

0,01¢g

23 | Maximale Verzdgerung

200

1 bis 999

0,01g

24 |Minimale Notverzégerung

30

1 bis 300

0,01g

25 | (Beschleunigung/
Verzdgerung bei
Nullpunktfahren (alt))

30

1 bis 300

0,01g

(ungliltig)

26 | Beschleunigungs-
/Verzdgerungs-
Spezifikationstyp

0 bis 5

0: T-System
1: P, M-System

27 | Masterachsentyp

0 bis 5

0: T-System
1: P-System

28 | Auswahl von Tippen —
Verbot automatische
Tippumschaltung

0 bis 5

0:

Automatische Umschaltung
durchfiihren (Zeitglied
Dauerdrucktaste EIN)

1: Verboten

Hinweis:

Bezugnahme durch
PC/Handbediengerat. (Praktische
automatische Terminalschalt-
funktion steht nicht zur Verfligung.)
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Nr.

Parameterbezeichnung

Vorgabewert
(Referenz)

Eingangsbereich

Einheit

Bemerkung

29

Alle Achsen Einstellung
Bitmuster 1

0

OH bis
FFFFFFFFH

Bits O bis 3:

Auswahl Benutzung letzter PC/TP-
Tippabstand

(0: Nicht benutzen, 1: Benutzt)

(PC = PC-Software
TP = Handbediengerat)

Hinweis:

Von PC/TP angesprochen

(AuRer ANSI-kompatibles TP)
(PC-Software Version 2.0.0.42 oder
hoéher oder TP-Anwenderversion
1.09 oder hoher).

Bits 4 bis 7:

Uberfahrweg (Antrieb) Fehlerebene
(0: Operationsauthebende Ebene,
1: Kaltstartebene, 2: Operations-
aufthebende Ebene bei Riicksetzen,
danach Kaltstartebene)

Bits 8 bis 11:
“Istpositions-Softwarebegrenzungs-
Uberschreitung (Antrieb)”
Fehlerebene (0: Operationsauf-
hebende Ebene, 1: Kaltstartebene,
2: Operationsaufhebende Ebene bei
Rucksetzen, danach Kaltstartebene)

30

Vorgabe-Teilungswinkel

150

0 bis 1200

0,1
Grad

(“0” kann in PC-Softwareversion
1.1.1.0 oder héher oder TP-
Anwendungsversion 1.06 oder
héher eingegeben werden)

31

Vorgabe-Abstandsteilung

0 bis 10000

mm

(“0” kann in PC-Softwareversion
1.1.1.0 oder héher oder TP-
Anwendungsversion 1.06 oder
héher eingegeben werden)

32

Bogentrigger-Startpunkttyp
prifen

0 bis 5

0:
Bewegungsbetrag und aktuelle
Position prifen

1: Nur Bewegungsbetrag prifen

33

Sicherheitsgeschwindigkeit
in Handbetrieb

250

1 bis 250

mm/s

Hinweis:

Dieser Parameter wird als gleich
oder kleiner dem mit “Achsspezi-
fischer Parameter Nr. 29, VLMX
Geschwindigkeit” fir alle Achsen
gesetzten Minimalwert behandelt.

34
bis
50

(FUr Erweiterung)

Tabelle 2-2 Parameterlisten, Allen Achsen gemeinsame Parameter
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2.1.3 Achsspezifische Parameter

Nr. |Parameterbezeichnung VEmgElnEEr Eingangsbereich |Einheit |Bemerkung
(Referenz)
1 Achsenoperationstyp 0 O bis1 0: Lineare Bewegungsachse
1: Rotations-Bewegungsachse
(Winkelsteuerung)
2 bis | (Fur Erweiterung) 0 ~
5
6 Auswahl 1 Obis1 0:
Koordinatenrichtung/ Motor linksdrehend — Positive
physikalische Richtung des Koordinatensystems
Operationsrichtung 1:
Motor linksdrehend — Negative
Richtung des Koordinatensystems
7 Softwarebegrenzung + 50000 -99999999 bhis 0,001 Intern im Indexmodus fest auf
99999999 mm 359,999 Grad. Unwirksam im
unbegrenzten Hubmodus.
8 Softwarebegrenzung — 0 —99999999 bis 0,001 Intern im Indexmodus fest auf 0
99999999 mm Grad. Unwirksam im unbegrenzten
Hubmodus.
9 Softwarebegrenzung 2000 0 bis 9999 0,001 Abstand der aktuellen Position in
Istpositionsabstand mm der kritischen Positionierungs-
Grenzzone im unbegrenzten
Hubmodus
10 | Nullpunktfahrt-Methode 0 0 bis 5 0:
Suche Phase Z nach Suchen-Ende
1:
Aktuelle Position O Nullpunkt (dieser
Parameter kann nur bei einem
Inkrementalgeber angegeben
werden. Achten Sie auf Kontakt.)
2:
Aktuelle Position = voreingestellter
Nullpunkt (dieser Parameter kann
nur bei einem Inkrementalgeber
angegeben werden. Achten Sie auf
Kontakt.)
11 | Auswahl Nullpunktfahrt- 0 0 bis 1 0:
Endesuchrichtung Negatives Ende des
Koordinatensystems
1:
Positives Ende des
Koordinatensystems
12 | Voreingestellter Nullpunkt |0 -99999999 bhis 0,001 (Siehe achsspezifischer Parameter
99999999 mm Nr.76)
13 SIO/PIO- 0 0 bis 16 Vom kleinsten Wert aus ausgefihrt.
Nullpunktfahrbefehl
14 Fir kinftige Erweiterung 0 Nur Referenz
(Anderung verboten)
15 Fur kiinftige Erweiterung 0 Nur Referenz

(Anderung verboten)
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Nr. |Parameterbezeichnung Ve e Eingangsbereich |Einheit |Bemerkung
(Referenz)
16 Fur kiinftige Erweiterung 0 Nur Referenz
(Anderung verboten)
17 Far knftige Erweiterung 10 Nur Referenz mm/s
(Anderung verboten)
18 Fur kiinftige Erweiterung 100 Nur Referenz mm/s
(Anderung verboten)
19 Ende-Suchgeschwindigkeit |20 1 bis 100 mm/s
bei Nullpunktfahren
20 Phase-Z- 3 1 bis 10 mm/s Gehen Sie vorsichtig vor, da je nach
Suchgeschwindigkeit bei Lese-/Drehgeber-Zahlwert
Nullpunktfahren Einschrankungen gelten.
21 Offset-Verfahrlange bei 2500 -99999999 bis 0,001 Offset-Verfahrlange von Phase-Z-
Nullpunktfahren 99999999 mm Idealposition (positiver Wert =
angewandt in der vom Ende
weggehenden Richtung) (siehe
achsspezifischer Parameter Nr.76)
22 Fehlerprifungstoleranz fur |0 0 bis 99999999 0,001 Minimale zul&ssige tatsachliche
Phase-Z Position bei der mm Entfernung zwischen ,Ende
Referenzpunktfahrt (mechanisch oder Endschalter) —
Phase Z“ bei Drehgeber
23 | Phase-Z-Zahlwert pro 1 1bis 8 Bei einem Absolutwert-Drehgeber
Drehgeberumdrehung kann nur “1” eingestellt werden.
24 | Schubstop-Zeitkontrolle bei | 1500 1 bis 5000 ms
Nullpunktfahren
25 Schubstop-Zeitkontrolle bei | 500 1 bis 5000 ms
Positionierung
26 | (Phase-Z-Ruckzugs- 1000 0 bis 99999 0,001 Evakuierungsabstand von der
entfernung beim absoluten mm tatsachlichen Phase-Z-Position
Nullpunktfahren (alt)) (positiver Wert = Anwendung in der
vom Endanschlag abgewandten
Richtung) (Zugabe zur Vermeidung
von Phasenverschiebung) (Siehe
achsspezifischer Parameter, Nr. 76)
27 Maximale Motordrehzahl 5000 Nur Referenz U/min, | Umdrehungswert bei einem
mm/s Drehgeber (Anderung verboten)
28 |Maximale 300 1 bis 9999 mm/s
Betriebsgeschwindigkeit der
einzelnen Achsen
29 | VLMX-Geschwindigkeit 300 1 bis 9999 mm/s Waéhrend der VLMX-Operation wird
entweder die maximale
Betriebsgeschwindigkeit der
einzelnen Achsen oder die VLMX-
Geschwindigkeit - es wird der
kleinere Wert genommen - als
Maximalgeschwindigkeit der
entsprechenden Achse verwendet.
30 Kontrollzeit Antrieb EIN 20 0 bis 5000 ms Bremse eingebaut:

Zeit nach Empfang einer Antrieb-
EIN-Startantwort bis zum Beginn
der Bremsluftung

Bremse nicht eingebaut:
Zeit nach Empfang einer Antrieb-
EIN-Startantwort bis zum
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Nr. |Parameterbezeichnung Ve e Eingangsbereich |Einheit |Bemerkung
(Referenz)
Umschalten auf einen Zustand mit
freigegebener Operation
31 Offset- 3 1 bis 500 mm/s
Verfahrgeschwindigkeit bei
Nullpunktfahren
32 Tatsachlicher Abstand 0 -1 bis 99999 0,001 Absolute Entfernung vom Ende
zwischen Phase Z und mm (mechanisch oder LS). Automatisch
Ende ermittelt, wenn die Entfernung ein
negativer Wert ist. Bei Kombination
mehrerer Linearachsen wird
empfohlen, den Flash ROM nach
der automatischen Erfassung zu
schreiben. (Siehe achsspezifischer
Parameter Nr.76)
33 Idealer Abstand zwischen |0 0 bis 99999 0,001 Absolute Entfernung vom Ende
Phase Z und Ende mm (mechanisch oder LS). (Siehe
achsspezifischer Parameter Nr.76)
34 | Angabe Uber 0 0 bis 1 0: Nicht eingebaut
Bremseneinbau 1: Eingebaut
35 Bremsluftungs-Zeitkontrolle |10 0 bis 3000 ms Zeit nach Empfang einer
Bremsluftungs-Startantwort bis zum
Umschalten auf einen Zustand mit
freigegebener Operation
36 Bremsanzugs-Zeitkontrolle |10 0 bis 1000 ms Zeit nach Empfang einer
Bremsanzugs-Startantwort bis zum
Beginn der Antriebsabschaltung.
37 | Wechsel ist verboten 0 0 bis 1 0: Drehgeber
38 Drehgebertyp ABS/INC 0 O bis 1 0: INC, 1: ABS
39 Magnetpolsensor 0 O bis1 0: Nicht eingebaut
Geratespezifikation 1: Eingebaut
(Fur kinftige Erweiterungen
= Anderung verboten)
40 | Auswahl Polerkennung- 0 0 bis 1 0: Negatives Ende des
Anfangsversuchsrichtung Koordinatensystems
(Fur kunftige Erweiterungen 1: Positives Ende des
= Anderung verboten) Koordinatensystems
41 Polerkennungs- 25 1 bis 100 DRVVR
geschwindigkeit
(Far kunftige Erweiterungen
= Anderung verboten)
42 Drehgeberauflésung 800 0 bis 99999999 Impuls/ | Impulse (vor Teilung)/U, bei
U, 0,001 | Drehgeber
um/Imp
uls
43 Drehgeber- 0 -7 bis 7 Impulse werden mit (n. Potenz von
Teilungsverhaltnis 1/2) multipliziert.
44 Langenmessungskorrektur |0 -99999999 bis 0,001 Nur gultig fur lineare Bewegungs-
99999999 mm/1m |achsen. (Vom Drehgeber-Referenz-
Z-Punkt verschiedene Koordinaten
andern sich proportional.)

Dokument BA Tischroboter TT 1 D, Stand 07/06

2-21




Teil 6

ANHANG / PARAMETER

1T

Vorgabewert

Nr. |Parameterbezeichnung (Referenz) Eingangsbereich |Einheit |Bemerkung
45 | (FUr Erweiterung) 0
bis
46
47 Spindelsteigung 6000 1 bis 99999999 0,001 Nur gultig fur lineare
mm Bewegungsachsen.
48 (Fur Erweiterung) 0
bis
49
50 |Ubersetzungsverhaltnis 1 1 bis 99999999
Zahler
51 Ubersetzungsverhaltnis 1 1 bis 99999999
Nenner
52 | (Fur Erweiterung) 0
53 |Jede Achse Einstellung 0 OH bis
Bitmuster 1 FFFFFFFFH
54 Verfahrlange fur 20 1 bis 99999 0,001
Schubstopperkennung bei mm
Nullpunktfahren
55 | Verfahrlange fiir 30 1 bis 99999 0,001
Schubstopperkennung bei mm
Positionierung
56 Schubabbruch- 5000 1 bis 99999 Die Abweichung wird verglichen mit
Abweichungsverhaltnis bei dem Wert “stationare Abweichung
Nullpunktfahren von Schubgeschwindigkeit +
Schubgeschwindigkeits-
Impulsgeschwindigkeit x
Abbruchabweichungsverhéltnis”.
57 Schubabbruch- 5000 1 bis 99999 Die Abweichung wird verglichen mit
Abweichungsverhaltnis bei dem Wert “stationare Abweichung
Positionierung von Schubgeschwindigkeit +
Schubgeschwindigkeits-
Impulsgeschwindigkeit x
Abbruchabweichungsverhéltnis”.
58 | Positionierband 100 1 bis 9999 0,001
mm
59 | Zulassiges Abweichungs- 300 1 bis 9999 Die Abweichung wird verglichen mit
Fehlerverhaltnis dem Wert “stationare Abweichung
Maximal der maximalen Betriebsgeschwin-
(G ax'r']“? e; kei digkeit der einzelnen Achsen +
) escl Wmh’%t eits- Impulsgeschwindigkeit der
impulsverhéltnis) maximalen Betriebsgeschwindigkeit
der einzelnen Achsen x zulassiges
Abweichungs-Fehlerverhaltnis”.
60 Positionsverstarkung 45 1 bis 9999 Is
61 FF-Verstéarkung 0 0 bis 500 %
62 Synchro-FB-Verstarkung 77 0 bis 1000
63 Stopp spezieller 0 0 bis 9999 Impuls | Unwirksam, wenn “0” eingestellt ist.
Ausgangsbereich
64 | Stopp spezieller 0 0 bis 999 DRVVR

Ausgangswert
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Nr. |Parameterbezeichnung Verlsee Eingangsbereich |Einheit |Bemerkung
(Referenz)
65 |Nummer der gepaarten 0 0 bis 8 Muss fir beide Achsen Eingang
Synchroachse sein. (Aus dem Achsenpaar wird die
Achse mit der kleineren
Achsennummer zur Masterachse.
Beide Achsen missen die gleichen
Aufldsungseigenschaften besitzen.
Es kénnen keine Befehle zur
Slaveachse ausgegeben werden.)
(Unwirksam, wenn “0” eingestellt
ist.)
66 Modusauswabhl fiir 0 0 bis 5 0: Normal
Rotations-Bewegungsachse 1+ Indexmodus
67 Tastenkombinations- 0 0 bis 5 0: Nicht auswahlen
steuerungsauswahl fur 1: Auswahlen (nur gultig im
Rotations-B h : :
otations-Bewegungsachse Indexmodus UND bei Verwendung
eines Inkrementalgebers)
68 Modusauswabhl fir lineare 0 0 bis 5 0: Normal
Bewegungsachse 1: Unbegrenzter Hubmodus
(Hinweis: Es qilt die
Positionierungsgrenze. Diese
Einstellung kann nur bei
Verwendung eines
Inkrementalgebers angegeben
werden.)
69 (FUr Erweiterung) 0 ~
70 DRVVR-Wert bei maximaler | 32767 Nur Referenz DRVVR | Fir Einstellarbeiten durch den
Motordrehzahl Hersteller
71 DRVVR-Wert bei 3-fachem |32767 Nur Referenz DRVVR | Fir Einstellarbeiten durch den
Motordrehmoment Hersteller
72 DRVVR + Offset 1 Nur Referenz DRVVR | Flr Einstellarbeiten durch den
Hersteller
73 DRVVR - Offset 0 Nur Referenz DRVVR | Fir Einstellarbeiten durch den
Hersteller
74 DRVVR MAX 32436 Nur Referenz DRVVR |Fir Einstellarbeiten durch den
Hersteller
75 DRVVR MIN -32435 Nur Referenz DRVVR | Fir Einstellarbeiten durch den
Hersteller
76 | Auswahl 1 Nur Referenz (Anderung verboten)
Nullpunkteinstellungs- 0: P21 = Phase-Z Riickzugsabstand
Parametersatz . .
bei Nullpunktfahren mit
Inkrementalgeber, P12 = ideale
Phase-Z-Positionskoordinate.
1: P33 = Automatisch geladen,
selbst bei ,,0“; auf ,tatséchliche
Entfernung” eingestellt, wenn P33 =
20, P21 = Offset-Verfahrweg bei
Referenzpunktfahren, P12 =
Koordinaten nach Offsetverfahren
bei Referenzpunktfahrt P26 ist
unguiltig.
(Zur Vereinfachung der Einstellung)
77 Synchro-S-Impuls 3 0 bis 99999 Impuls
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Nr. |Parameterbezeichnung VOIS Eingangsbereich |Einheit |Bemerkung
(Referenz)
78 Maximaler 0 -3000 bis 3000 0,001 Maximaler Anhebebefehlsbetrag vor
Abhebebefehlsbetrag mm Bremsenentriegelung (Eingabe mit
Vorzeichen)
(Unterdriickung von kurzzeitigem
Absacken beim Einschalten des
Antriebs bei Platzierung eines
schweren Objekts)
Wichtiger Hinweis:
Bei der Eingabe das gleiche
Vorzeichen verwenden wie fur die
ansteigende Koordinatenrichtung.
(0,200 mm bis 0,500 mm in
Absolutwert als Richtlinie)
Hinweis: Die Antrieb-EIN-
Zeitkontrolle (Achsspezifischer
Parameter Nr. 30) muss ebenfalls
erweitert werden (ca. 1000 bis 1500
ms), um dem Anstiegserkennungs-
moment ausreichend Zeit zum
Folgen zu geben. (Diese Einstellung
ist nur glltig, wenn eine Bremse
eingebaut ist.)
79 Tatsachlicher Abhebe- 5 0 bis 3000 0,001 Eingabe des Absolutwertes
Kontrollabstand mm
80 Maximaler 0 0 bis 9999 0,001 Zur Verringerung der
Zwangsvorschubbereich mm Einschwingzeit. (Unglltiger Bereich,
wenn “0” eingestellt ist) (ca. 1.000
mm als Richtwert)
81 Minimaler 200 0 bis 9999 0,001
Zwangsvorschubbereich mm
82 | Mittlerer 600 0 bis 9999 0,001
Zwangsvorschubbereich mm
83 | Absoluter Synchro- 0 0 bis 5 Nur gultig mit einer Synchro-
Slaveachsen- Slaveachse.
Initialisierungsabbruch
84 Maximale 5 0 bis 100 mm/s Maximale Verfahrgeschwindigkeit
Synchronisierungs- fur Synchronisierungspositions-
Korrekturgeschwindigkeit korrektur von Slaveachse. Nur giltig
von Synchro-Slaveachse mit einer Synchro-Slaveachse.
Hinweis:
Nicht durch die Sicherheits-
geschwindigkeit eingeschrankt.
85 Beschleunigung/ 15 1 bis 300 0,019
Verzdgerung
Referenzpunktfahren
86 |Zone 1 MAX 0 -99999999 bis 0,001 Gilt nur, wenn MAX > MIN. * Muss
99999999 mm mindestens 3 ms innerhalb des
Bereichs liegen.
87 Zone 1 MIN 0 -99999999 bis 0,001 Gilt nur, wenn MAX > MIN. * Muss
99999999 mm mindestens 3 ms innerhalb des
Bereichs liegen.
88 | Ausgangsnummer Zone 1l |0 0 bis 899 Physikalischer Ausgang oder

globaler Merker (Ausgang ist
ungltig, wenn “0” eingegeben wird;
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Nr.

Parameterbezeichnung

Vorgabewert
(Referenz)

Eingangsbereich

Einheit

Bemerkung

mehrfache Spezifikation ist
Unwirksam) (“0” kann in PC-
Softwareversion 1.0.0.0 oder héher
oder TP-Anwendungsversion 1.06
oder héher eingegeben werden).

(PC = PC-Software
TP = Handbediengerat)

89

Zone 2 MAX

-99999999 bis
99999999

0,001
mm

Gilt nur, wenn MAX > MIN. * Muss
mindestens 3 ms innerhalb des
Bereichs liegen.

90

Zone 2 MIN

-99999999 bis
99999999

0,001
mm

Gilt nur, wenn MAX > MIN. * Muss
mindestens 3 ms innerhalb des
Bereichs liegen.

91

Ausgangsnummer Zone 2

0 bis 899

Physikalischer Ausgang oder
globaler Merker (Ausgang ist
ungultig, wenn “0” eingegeben wird,;
mehrfache Spezifikation ist
Unwirksam) (“0” kann in PC-
Softwareversion 1.0.0.0 oder héher
oder TP-Anwendungsversion 1.06
oder héher eingegeben werden).

92

Zone 3 MAX

-99999999 bis
99999999

0,001
mm

Gilt nur, wenn MAX > MIN. * Muss
mindestens 3 ms innerhalb des
Bereichs liegen.

93

Zone 3 MIN

-99999999 bis
99999999

0,001
mm

Gilt nur, wenn MAX > MIN. * Muss
mindestens 3 ms innerhalb des
Bereichs liegen.

94

Ausgangsnummer Zone 3

0 bis 899

Physikalischer Ausgang oder
globaler Merker (Ausgang ist
ungultig, wenn “0” eingegeben wird,;
mehrfache Spezifikation ist
Unwirksam) (“0” kann in PC-
Softwareversion 1.0.0.0 oder héher
oder TP-Anwendungsversion 1.06
oder héher eingegeben werden).

95

Zone 4 MAX

-99999999 bis
99999999

0,001
mm

Gilt nur, wenn MAX > MIN. * Muss
mindestens 3 ms innerhalb des
Bereichs liegen.

96

Zone 4 MIN

-99999999 bis
99999999

0,001
mm

Gilt nur, wenn MAX > MIN. * Muss
mindestens 3 ms innerhalb des
Bereichs liegen.

97

Ausgangsnummer Zone 4

0 bis 899

Physikalischer Ausgang oder
globaler Merker (Ausgang ist
ungultig, wenn “0” eingegeben wird,;
mehrfache Spezifikation ist
Unwirksam) (“0” kann in PC-
Softwareversion 1.0.0.0 oder héher
oder TP-Anwendungsversion 1.06
oder héher eingegeben werden).

98
bis
120

(Fur Erweiterung)

Tabelle 2-3 Parameterlisten, Achsspezifische Parameter
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2.1.4 Treiberkartenparameter

Nr. |Parameterbezeichnung BRIl Elnggngs- Einheit Bemerkung
(Referenz) bereich

1 Typ (oben) Leerzeichen | Nur Referenz Fir Einstellarbeiten durch den
(Herstellerinformation) Hersteller

2 Typ (Mitte) Leerzeichen | Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
(Herstellerinformation) Hersteller

3 Typ (unten) Leerzeichen | Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
(Herstellerinformation) Hersteller

4 Herstellungsdaten 4 Leerzeichen | Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
(Herstellerinformation) Hersteller

5 Herstellungsdaten 5 Leerzeichen | Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
(Herstellerinformation) Hersteller

6 Herstellungsdaten 6 Leerzeichen | Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
(Herstellerinformation) Hersteller

7 Herstellungsdaten 7 Leerzeichen | Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
(Herstellerinformation) Hersteller

8 Modultyp 30 Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
(Funktionsinformation) Hersteller

9 Funktionsinformation 01 0000H Nur Referenz Drehgeber- | Fir Einstellarbeiten durch den
(Hardware): ID Hersteller

Bit t
Drehgeber- fimuster
Unterstitzungsinformation
(oberes Wort)

10 Funktionsinformation 02 0001H Nur Referenz Drehgeber-

(Hardware): ID
Bitmuster

Drehgeber-

Unterstutzungsinformation

(unteres Wort)

11 Funktionsinformation 03 0004H Nur Referenz Bit 0: Bremsenunterstiizungs-Bit
(Hardware): (1: Unterstitzt, 0: Nicht unterstitzt)
Hardware- Bit 1: Flr zukunftige Erweiterung
Unterstitzungsinformation . . .

Wort 0 utzungst ! Bit 2: Motorleistungs-Bit
(1: O42/056 Motor,
0: O020/028 Motor)

12 Funktionsinformation 04 0000H Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
(Hardware): Hersteller
Fir zukinftige Erweiterung

13 Funktionsinformation 05 0000H Nur Referenz Fir Einstellarbeiten durch den
(Hardware): Hersteller
Fur zukinftige Erweiterung

14 Funktionsinformation 06 0000H Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
(Hardware): Hersteller
Fir zukunftige Erweiterung

15 Funktionsinformation 07 0000H Nur Referenz | Motor-ID Fir Einstellarbeiten durch den
(Software): Bitmuster | Hersteller
Motor-

Unterstutzungsinformation
(oberes Wort)
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Nr.

Parameterbezeichnung

Vorgabewert
(Referenz)

Eingangs-
bereich

Einheit

Bemerkung

16

Funktionsinformation 08
(Software):

Motor-
Unterstutzungsinformation
(unteres Wort)

FFFFH

Nur Referenz

Motor-ID
Bitmuster

17

Funktionsinformation 09
(Software):

Drehgeber-
Unterstiitzungsinformation
(oberes Wort)

0000OH

Nur Referenz

Drehgeber-
ID
Bitmuster

Fir Einstellarbeiten durch den
Hersteller

18

Funktionsinformation 10
(Software):

Drehgeber-
Unterstutzungsinformation
(unteres Wort)

0001H

Nur Referenz

Drehgeber-
ID
Bitmuster

19

Funktionsinformation 11
(Software):

Software-
Unterstutzungsinformation
Wort 0

(Fur kunftige Erweiterungen
= Anderung verboten)

0000H

Nur Referenz

Bit 0: Fir zukiinftige Erweiterung

20

Funktionsinformation 12
(Software):

Softwareversions-
Information

0000H

Nur Referenz

21

Funktionsinformation 13
(Software):

Fir zukinftige Erweiterung

0000H

Nur Referenz

Fir Einstellarbeiten durch den
Hersteller

22

Funktionsinformation 14
(Software):

Systemprotokoll-Steuerwort

0000H

Nur Referenz

Bits 0 bis 4:
Fur zukiinftige Erweiterung

23

Konfigurationsinformation
01:

Konfigurierte Leistung
(Motor-
Nennausgangsleistung)

0011H

Nur Referenz

24

Konfigurationsinformation
02:

Konfigurierte Spannung
(Motorspannung)

0018H

Nur Referenz

25

Konfigurationsinformation
03:

Informationen
Motor/Drehgeberkonfigurati
on

0500H

Nur Referenz

Motor/ Dreh-
geber-1D
Bitnummer

26

Konfigurationsinformation
04:

Fur zukinftige Erweiterung

0000H

Nur Referenz

Fir Einstellarbeiten durch den
Hersteller
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Nr. |Parameterbezeichnung Ve e Elngfangs- Einheit Bemerkung
(Referenz) bereich
27 Konfigurationsinformation 0000H Nur Referenz
05:
Drehgeberauflésung
(oberes Wort)
28 Konfigurationsinformation 0320H Nur Referenz
06:
Drehgeberauflésung
(unteres Wort)
29 Konfigurationsinformation 0004H Nur Referenz Bit 0: Anderung verboten
07: (0: Drehgeber)
Motor/Drehgeber- Bit 1: Anderung verboten
eigenschaftenwort (0: inkremental)
Bit 2: Polaritatssensor-Bit
(1: Unterstitzt, O: Nicht unterstitzt)
Bit 3: Bremsunterstiitzungs-Bit
(1: Unterstitzt, 0: Nicht unterstiitzt)
30 Konfigurationsinformation Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
08: Hersteller
Fur zukiinftige Erweiterung
31 Konfigurationsinformation 0000H Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
09: Hersteller
Steuerungseigenschaften-
wort
32 Konfigurationsinformation 40 0 bis 150 %
10:
Schubmomentgrenze bei
Nullpunktfahren
33 Konfigurationsinformation 70 0 bis 70 %
11: Schubmomentgrenze
bei Positionierung
34 Konfigurationsinformation 300H 0000 to FFFF Bits 0 bis 7:
12: Fur zukiinftige Erweiterung
Fur zukiinftige Erweiterung Bit 8:
Anfangliche Bewegungsrichtung bei
Betrieb mit Erfassung des
Phasenerregungssignals
(0: CW, 1: CCW)
Bit 9: Stoppmodus-Auswahl
(0: Vollservo-Modus,
1: Vollstandiger Stopp-Modus)
35 Konfigurationsinformation OH Nur Referenz
13:
Fur zukiinftige Erweiterung
36 Konfigurationsinformation OH Nur Referenz

14:

Fur zukiinftige Erweiterung
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Nr. |Parameterbezeichnung E/Roer?ea:te)ﬁ\;v)ert Eier;giir;]gs_ Einheit Bemerkung

37 | Konfigurationsinformation | OH Nur Referenz Fir Einstellarbeiten durch den
15: Hersteller
Fur zukiinftige Erweiterung

38 Fur zukinftige Erweiterung | OH Nur Referenz

39 Fur zukiinftige Erweiterung | OH Nur Referenz

40 Fir zuklnftige Erweiterung | OH Nur Referenz

41 Fur zukinftige Erweiterung |OH Nur Referenz

42 Fur zukinftige Erweiterung |OH Nur Referenz

43 Fur zukinftige Erweiterung | OH Nur Referenz

44 Proportionalfaktor OH 0000H to Fur Impulsmotor
Geschwindigkeitsregelung 0000H
(oberes Wort)

45 Proportionalfaktor 12CH 0000H to Fur Impulsmotor
Geschwindigkeitsregelung 7530H
(unteres Wort)

46 Integralfaktor OH 0000H to Fur Impulsmotor
Geschwindigkeitsregelung 0004H
(oberes Wort)

47 Integralfaktor 11F9H 000CH to Fur Impulsmotor
Geschwindigkeitsregelung FFFFH
(unteres Wort)

48 Parameter fur Test OH Nur Referenz Fur Impulsmotor (Prozent vom
Phasenerregungsbetrieb Motor Nennstrom)

49 Fur zukiinftige Erweiterung | OH Nur Referenz

50 | FUr zukinftige Erweiterung |OH Nur Referenz

51 Fur zukinftige Erweiterung |OH Nur Referenz

52 Fur zukinftige Erweiterung | OH Nur Referenz

53 Fur zukiinftige Erweiterung | OH Nur Referenz

54 Fir zuklnftige Erweiterung | OH Nur Referenz

55 | Fir zukinftige Erweiterung |OH Nur Referenz

56 Fur zukinftige Erweiterung |OH Nur Referenz

57 Fur zukiinftige Erweiterung | OH Nur Referenz

58 Fur zukiinftige Erweiterung | OH Nur Referenz

59 | Fir zukinftige Erweiterung |OH Nur Referenz

60 | Fir zukinftige Erweiterung |OH Nur Referenz

61 Fur zukinftige Erweiterung |OH Nur Referenz

62 Fur zukinftige Erweiterung | OH Nur Referenz

63 Fur zukiinftige Erweiterung | OH Nur Referenz

64 Fir zukunftige Erweiterung | OH Nur Referenz

65 Fur zukinftige Erweiterung |OH Nur Referenz

66 Fur zukinftige Erweiterung |OH Nur Referenz
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Nr. |Parameterbezeichnung E/Roer?ea:te)ﬁ\;v)ert Eier;giir;]gs_ Einheit Bemerkung

67 Fir zuklnftige Erweiterung | OH Nur Referenz

68 Fur zukinftige Erweiterung |OH Nur Referenz

69 Fur zukinftige Erweiterung | OH Nur Referenz

70 Fur zukiinftige Erweiterung | OH Nur Referenz

71 Fir zuklnftige Erweiterung | OH Nur Referenz

72 Fir zukunftige Erweiterung | OH Nur Referenz

73 Fur zukinftige Erweiterung |OH Nur Referenz

74 Fur zukinftige Erweiterung | OH Nur Referenz

75 Fur zukiinftige Erweiterung | OH Nur Referenz

76 Fir zuklnftige Erweiterung | OH Nur Referenz

77 Fur zukiinftige Erweiterung | OH Nur Referenz

78 Fur zukinftige Erweiterung |OH Nur Referenz

79 Fur zukinftige Erweiterung | OH Nur Referenz

80 Fur zukiinftige Erweiterung | OH Nur Referenz

81 Fir zuklnftige Erweiterung | OH Nur Referenz

82 Fur zukinftige Erweiterung |OH Nur Referenz

83 Fur zukinftige Erweiterung |OH Nur Referenz

84 Fur zukiinftige Erweiterung | OH Nur Referenz

85 Fur zukiinftige Erweiterung | OH Nur Referenz

86 | Fir zukinftige Erweiterung |OH Nur Referenz

87 Fur zukinftige Erweiterung |OH Nur Referenz

88 Fur zukinftige Erweiterung |OH Nur Referenz

89 Fur zukiinftige Erweiterung | OH Nur Referenz

20 Fur zukiinftige Erweiterung | OH Nur Referenz

91 Fir zuklnftige Erweiterung | OH Nur Referenz

92 Fur zukinftige Erweiterung |OH Nur Referenz

93 Fur zukinftige Erweiterung | OH Nur Referenz

94 Fur zukinftige Erweiterung | OH Nur Referenz

95 Fur zukiinftige Erweiterung |OH Nur Referenz

96 | Fir zukinftige Erweiterung |OH Nur Referenz

97 Fur zukinftige Erweiterung |OH Nur Referenz

08 UberlaufTFehIerz'éther OH Nur Referenz Fir Einstellarbeiten durch den
(Abfrageinformation) Hersteller
FPGA- OH Nur Referenz Fir Einstellarbeiten durch den

99 Erkennungsfehlerzéhler Hersteller
(Abfrageinformation)
Fehlerzahler fiir Betrieb OH Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
unter Leistung des Hersteller

100 | Geschwindigkeitsbefehls

(Abfrageinformation)
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Nr. |Parameterbezeichnung Ve e Elngfangs- Einheit Bemerkung
(Referenz) bereich

Fur zukiinftige Erweiterung | OH Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
101 X )

(Abfrageinformation) Hersteller

Uberlast-Fehlerzahler OH Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
102 . :

(Abfrageinformation) Hersteller

Ubergeschwindigkeits- OH Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
103 |Fehlerzahler Hersteller

(Abfrageinformation)

Uberstrom-Fehlerzahler OH Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
104 . h

(Abfrageinformation) Hersteller

Uberhitzungs-Fehlerzahler |OH Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
105 X )

(Abfrageinformation) Hersteller

Drehgeber-Fehlerzéhler OH Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
106 ) .

(Abfrageinformation) Hersteller

CPU-Fehlerzéhler OH Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
107 . .

(Abfrageinformation) Hersteller

Phase-U-Stromerfassungs- |OH Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
108 |Einstellwert Hersteller

(Abfrageinformation)

Phase-W-Stromerfassungs- | OH Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
109 | Einstellwert Hersteller

(Abfrageinformation)

Fur zukinftige Erweiterung |OH Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
110 . .

(Abfrageinformation) Hersteller

Fur zukiinftige Erweiterung | OH Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
111 . )

(Abfrageinformation) Hersteller
112 Fur zukiinftige Erweiterung |OH Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den

(Abfrageinformation)

Hersteller

Tabelle 2-4 Parameterlisten, Treiberkartenparameter
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2.1.5 Codegeber-Parameter

Nr. |Parameterbezeichnung VEEElSEE Emg_angs- Einheit Bemerkung
(Referenz) bereich

1 Typ (oben) Leerzeichen | Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
(Herstellerinformation) Hersteller

2 Typ (Mitte) Leerzeichen | Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
(Herstellerinformation) Hersteller

3 Typ (unten) Leerzeichen | Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
(Herstellerinformation) Hersteller

4 Herstellungsdaten 4 Leerzeichen | Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
(Herstellerinformation) Hersteller

5 Herstellungsdaten 5 Leerzeichen | Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
(Herstellerinformation) Hersteller

6 Herstellungsdaten 6 Leerzeichen | Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
(Herstellerinformation) Hersteller

7 Herstellungsdaten 7 Leerzeichen | Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
(Herstellerinformation) Hersteller

8 Modultyp 0 Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
(Funktionsinformation) Hersteller

9 Funktionsinformation 01: 0000H Nur Referenz  |W Fur Einstellarbeiten durch den
Konfigurierte Leistung Hersteller
(Motor-
Nennausgangsleistung)

10 Funktionsinformation 02: 0000H Nur Referenz \% Fur Einstellarbeiten durch den
Konfigurierte Spannung Hersteller
(Motorspannung)

11 Funktionsinformation 03: 0000H Nur Referenz | Motor/Dreh- | Fur Einstellarbeiten durch den
Informationen geber-ID Hersteller
Motor/Drehgeber- Bitnummer
konfiguration

12 Funktionsinformation 04: 0000H Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
Drehgeberauflésung Hersteller
(oberes Wort)

13 Funktionsinformation 05: 0000H Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
Drehgeberauflésung Hersteller
(unteres Wort)

14 | Funktionsinformation 06: 0000H Nur Referenz Fir Einstellarbeiten durch den
Motor/Drehgeber- Hersteller
eigenschaftenwort

15 Funktionsinformation 07: 0000H Nur Referenz 0,1N Fir Einstellarbeiten durch den
Motor/Drehgeber- Kelvin = Hersteller
Steuerungs-Wort 1 '(I' elvin _t
(auch fur nX-E) emperatur-

skala)

16 Funktionsinformation 08: 0000H Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
Motor/Drehgeber- Hersteller
Steuerungs-Wort 2
(auch fir nX-E)

17 Funktionsinformation 09: 0000H Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den

Motor/Drehgeber-
Steuerungs-Wort 3
(auch fir nX-E)

Hersteller
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18 Funktionsinformation 10: 0000H Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
Motor/Drehgeber- Hersteller
Steuerungs-Wort 4
(auch fur nX-E)

19 Funktionsinformation 11: 0000H Nur Referenz Fir Einstellarbeiten durch den
(FUr zukunftige Hersteller
Erweiterung)

20 Funktionsinformation 12: 0000H Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
(FUr zukunftige Hersteller
Erweiterung)

21 Funktionsinformation 13: 0000H Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
(FUr zukunftige Hersteller
Erweiterung)

22 Funktionsinformation 14: 0000H Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den
(FUr zukunftige Hersteller
Erweiterung)

23 Kartenparameter (nach 0000H Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den

bis | Modultyp)
30

Hersteller

Tabelle 2-5 Parameterlisten, Codegeber-Parameter
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2.1.6 E/A-Steckplatzkartenparameter

Nr. |Parameterbezeichnung BT Elng_angs- Einheit |Bemerkung
(Referenz) bereich

1 Typ (oben) Leerzeichen | Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den Hersteller
(Herstellerinformation)

2 Typ (Mitte) Leerzeichen | Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den Hersteller
(Herstellerinformation)

3 Typ (unten) Leerzeichen | Nur Referenz FUr Einstellarbeiten durch den Hersteller
(Herstellerinformation)

4 Herstellungsdaten 4 Leerzeichen |Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den Hersteller
(Herstellerinformation)

5 Herstellungsdaten 5 Leerzeichen | Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den Hersteller
(Herstellerinformation)

6 Herstellungsdaten 6 Leerzeichen | Nur Referenz FUr Einstellarbeiten durch den Hersteller
(Herstellerinformation)

7 Herstellungsdaten 7 Leerzeichen | Nur Referenz Fir Einstellarbeiten durch den Hersteller
(Herstellerinformation)

8 Modultyp 0 Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den Hersteller
(Funktionsinformation)

9 Funktionsinformation 01 | 0000H Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den Hersteller
(nach Modultyp)

10 Funktionsinformation 02 | 0000H Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den Hersteller
(nach Modultyp)

11 Funktionsinformation 03 | 0000H Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den Hersteller
(nach Modultyp)

12 Funktionsinformation 04 | 0000H Nur Referenz Fir Einstellarbeiten durch den Hersteller
(nach Modultyp)

13 Funktionsinformation 05 | 0000H Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den Hersteller
(nach Modultyp)

14 Funktionsinformation 06 | 0000H Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den Hersteller
(nach Modultyp)

15 Funktionsinformation 07 | 0000H Nur Referenz Fir Einstellarbeiten durch den Hersteller
(nach Modultyp)

16 Funktionsinformation 08 | 0000H Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den Hersteller
(nach Modultyp)

17 Funktionsinformation 09 | 0000H Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den Hersteller
(nach Modultyp)

18 Funktionsinformation 10 | 0000H Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den Hersteller
(nach Modultyp)

19 Funktionsinformation 11 | 0000H Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den Hersteller
(nach Modultyp)

20 Funktionsinformation 12 | 0000H Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den Hersteller
(nach Modultyp)

21 Funktionsinformation 13 | 0000H Nur Referenz Fir Einstellarbeiten durch den Hersteller
(nach Modultyp)

22 Funktionsinformation 14 | 0000H Nur Referenz Fur Einstellarbeiten durch den Hersteller

(nach Modultyp)
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Vorgabewert |Eingangs-

Nr. |Parameterbezeichnung (Referenz) bereich Einheit |Bemerkung

23 |Kartenparameter (nach | 0000H Nur Referenz Fir Einstellarbeiten durch den Hersteller
bis | Modultyp)

112

Tabelle 2-6 Parameterlisten, E/A-Steckplatzkartenparameter

2.1.7 Andere Parameter

Nr. |Parameterbezeichnung UIMZElEER? | [STIREE Einheit |Bemerkung

(Referenz) bereich

1 Auto-Start- 0 0 bis 64 (Unwirksam, wenn “0” eingestellt ist.)
Programmnummer

2 Nummer von E/A- 0 0 bis 64 Der Starttrigger wird aus “Starttyp E/A-
Verarbeitungsprogramm Verarbeitungsprogramm bei Operations-
bei Operations- /Programmabbruch” bestimmt.
/Programmabbruch S

Hinweis:

Dieses Programm wird gestartet, ehe ein
Abbruch anderer Programme bestatigt wird.
(Unwirksam, wenn “0” eingestellt ist)
Hinweis:

Ist die Einstellung gultig, wird die Anzahl
verwendbarer Anwenderprogrammtasks um
1 verringert. Andere Programme kdnnen
von diesem Programm aus nicht gestartet
werden.

3 Nummer von E/A- 0 0 bis 64 Dieses Programm wird gestartet, wenn ein
Verarbeitungsprogramm, Befehl "alle Operationen pausieren” wegen
wenn alle Operationen eines Faktors "alle Operationen pausieren”
pausieren ausgegeben wird. (Nur, wenn ein Programm

lauft) (Unwirksam, wenn “0” eingestellt ist)
Hinweis:

Ist die Einstellung gultig, wird die Anzahl
verwendbarer Anwenderprogrammtasks um
1 verringert.

4 Programmabbruchtyp bei | 0 0 bis 5 0:

Fehler Bricht nur das Programm ab, in dem eine

Fehlermeldung auf operationsaufhebende
Ebene oder héher erzeugt wurde.
(Verlangt der Fehler, dass die
Antriebsquelle abgeschaltet wird, werden
alle Programme mit Ausnahme von “E/A-
Verarbeitungsprogramm bei Operations-
/Programmabbruch” abgebrochen.)

1:

Bricht alle Programme mit Ausnahme von
“E/A-Verarbeitungsprogramm bei
Operations-/Programmabbruch” ab, wenn
eine Fehlermeldung auf operationsauf-
hebende Ebene oder héher erzeugt wurde.
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Nr.

Parameterbezeichnung

Vorgabewert
(Referenz)

Eingangs-
bereich

Einheit

Bemerkung

Starttyp von E/A-
Verarbeitungsprogramm
bei Operations-
/Programmabbruch

0

0 bis 5

0:

Wenn ein Faktor "alle Operationen
aufheben" erzeugt wurde (nur, wenn ein
Programm lauft)

1:
Wenn ein Faktor "alle Operationen
aufheben" erzeugt wurde (immer)

2:

Faktor fur alle Operationen aufheben +
Fehler von operationsaufhebender Ebene
oder hoher (“anderer Parameter Nr. 4 = 0"
wird bertcksichtigt) (Nur wenn ein
Programm lauft)

3:

Faktor fur alle Operationen aufheben +
Fehler von operationsaufhebender Ebene
oder héher (“anderer Parameter Nr. 4 = 0"
wird berticksichtigt) (Immer)

PC/TP
Freigabeverzdgerung bei
Softwareriticksetzen

11000

1 bis 99999

ms

Hinweis:

Die Einstellung wird wirksam, nachdem
Steuerung, PC-Software oder TP
abgeschaltet und neu gestartet wurden.

(PC = PC-Software
TP = Handbediengerat)

7 bis

(FUr Erweiterung)

Totmannschalter-
Ruckstellungstyp

0 bis 2

0: Operationen/Programme abbrechen

2: Operation fortfahren
(nur bei Automatikbetrieb.

Hinweis:

Bei PC-Softwareversion 1.0.0.5 oder héher
oder TP-Anwendungsversion 1.01 oder
héher werden Operationsbefehle von
PC-Software/TP auf der Seite von
PC-Software/TP abgebrochen.)

10

Not-Aus-
Ruckstellungstyp

0 bis 4

0: Operationen/Programme abbrechen
1: Wiederherstellung nach Riicksetzen

2: Operation fortfahren
(nur bei Automatikbetrieb.

Hinweis:

Bei PC-Softwareversion 1.0.0.5 oder héher
oder TP-Anwendungsversion 1.01 oder
héher werden Operationsbefehle von
PC-Software/TP auf der Seite von
PC-Software/TP abgebrochen.)

3: Operationen/Programme abbrechen
(Software-Riicksetzen, wenn Not-Aus
riickgesetzt wird. Der Abschlussstatus beim
Nullpunktfahren der Inkrementaldrehgeber-
achsen wird zurlickgesetzt
(EG-Né&herungsauslagerung).)

4: Operationen/Programme abbrechen
(Fehler riicksetzen (nur bei einem Fehler
auf operationsaufhebender Ebene oder
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Nr.

Parameterbezeichnung

Vorgabewert
(Referenz)

Eingangs-
bereich

Einheit

Bemerkung

darunter) und Auto-Start-Programm starten
(nur wenn AUTO-Modus UND E/A-
Parameter Nr. 33 = 1 UND E/A-Parameter
Nr. 44 = 1 UND Faktor alle Operationen
aufheben nicht vorhanden ist), wenn der
Not-Aus riickgesetzt wird). Zwischen dem
Ausldsen und dem Ricksetzen des Not-Aus
muss mindestens 1 Sekunde liegen. Der
Abschlussstatus beim Nullpunktfahren der
Inkrementaldrehgeberachsen bleibt
erhalten.)

11

Fur zukinftige
Erweiterung

Nur Referenz

12

Automatikbetrieb-
Erkennungstyp

0 bis 3

0:

Programm lauft UND Faktor "alle
Operationen aufheben"” liegt nicht vor

1:

[Programm lauft ODER ist im AUTO-Modus]
UND Faktor "alle Operationen aufheben”
liegt nicht vor

13
bis
19

(Fur Erweiterung)

20

Funktionstyp
Systemspeicher-
Pufferbatterieinstallation

0 bis 2

0: Nicht eingebaut
(SEL-Globaldaten/Fehlerlisten kédnnen nicht
aus dem Flash ROM geholt werden)

1: Far kunftige Erweiterungen
(Einstellen verboten)

2: FUr kunftige Erweiterungen
(Einstellen verboten)

Hinweis 1:

Wenn ,0" eingestellt ist, bleiben die globalen
SEL-Daten und Fehlerlisten beim
Abschalten der Spannungsversorgung nicht
erhalten. Die Fehlerlisten bleiben nach
einem Software-Reset jedoch erhalten.
(Hauptanwendungsversion 0.10 oder héher)

Hinweis 2:

Nachdem Einschalten der Spannung bei
nicht eingebauter Pufferbatterie fir den
Systemspeicher kénnen die Punktdaten aus
dem Flash-Memory kopiert werden.

21

Handbetriebsart

O bis5

0:

Editieren und SIO/PI1O-Start immer
freigeben (Anfangszustand nach Anschluss
= mit Sicherheitsgeschwindigkeit)

1: Editieren und Start wahlen (mit Passwort)
(EU, usw.)

2:

Editieren und SIO/P1O-Start immer
freigeben (Anfangszustand nach Anschluss
= ohne Sicherheitsgeschwindigkeit
(Aufhebung)) (PC-Softwareversion 1.1.0.7
oder héher und TP-Anwendungsversion
1.06 oder hoher)
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Nr. |Parameterbezeichnung e e Elng_angs- Einheit |Bemerkung
(Referenz) bereich
Hinweis:
Von PC/TP angesprochen.
22 Steuerungseinsatz- 0 0 bis 99 0:J,1:E, 2. EU
bereich
23 PSIz-Befehlsfunktionstyp | 0 0 bis 5 0: Maximale Anzahl Positionsdatenbereiche
1: Anzahl benutzter Positionsdaten
24 Nummer der lokalen 99 1 bis 99
gg:ask;i_zur Speicherung 1001 bis 1099
Kommunikationsbefehl-
Ruckmeldecodes
25 (FUr Erweiterung) 0
bis
29
30 Option Passwort 00 OH OH bis HOME-Befehlsoption (Anderung verboten)
FFFFFFFFH . .
Hinweis:
Anderung ist verboten, sofern nicht vom
Hersteller angewiesen.
31 Option Passwort 01 OH OH bis Reserviert (Anderung verboten)
FFFFFFFFH . .
Hinweis:
Anderung ist verboten, sofern nicht vom
Hersteller angewiesen.
32 Option Passwort 02 OH OH bis Reserviert (Anderung verboten)
FFFFFFFFH . .
Hinweis:
Anderung ist verboten, sofern nicht vom
Hersteller angewiesen.
33 (FUr Erweiterung) OH OH bis
bis FFFFFFFFH
35
36 PC/TP-Datenschutz- OH OH bis Bits 0 bis 3: Schutzart (0: Lesen/Schreiben,
Einstellung (Programm) FFFFFFFFH 1: Nur Lesen, 2: Kein Lesen/Schreiben)

Bits 4 bis 7: Schutzaufhebungsmethode
(0: Spezielle Operation)

Bits 8 bis 11:
Schutzbereich, maximale Anzahl
(Einerstelle, BCD)

Bits 12 bis 15:
Schutzbereich, maximale Anzahl
(Zehnerstelle, BCD)

Bits 16 bis 19:
Schutzbereich, minimale Anzahl
(Einerstelle, BCD)

Bits 20 bis 23:
Schutzbereich, minimale Anzahl
(Zehnerstelle, BCD)

Hinweis:

Angesprochen von PC/TP (PC-
Softwareversion 2.0.0.42 oder héher und
TP-Anwendungsversion 1.09 oder héher)
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Parameterbezeichnung

Vorgabewert
(Referenz)

Eingangs-
bereich

Einheit

Bemerkung

37

PC/TP-Datenschutz-
Einstellung (Position)

OH

OH bis
FFFFFFFFH

Bits 0 bis 3: Schutzart (0: Lesen/Schreiben,
1: Nur Lesen, 2: Kein Lesen/Schreiben)

Bits 4 bis 7:Schutzaufhebungsmethode
(0: Spezielle Operation)

Bits 8 bis 11:
Schutzbereich, maximale Anzahl
(Zehnerstelle, BCD)

Bits 12 bis 15:
Schutzbereich, maximale Anzahl
(Hunderterstelle, BCD)

Bits 16 bis 19:
Schutzbereich, maximale Anzahl
(Tausenderstelle, BCD)

Bits 20 bis 23:
Schutzbereich, minimale Anzahl
(Zehnerstelle, BCD)

Bits 24 bis 27:
Schutzbereich, minimale Anzahl
(Tausenderstelle, BCD)

Hinweis 1:

Der Wert in der Einerstelle wird fur die
maximale und die minimale Anzahl des
Schutzbereichs mit “0” angenommen.

Hinweis 2:

Angesprochen von PC/TP (PC-
Softwareversion 2.0.0.42 oder héher und
TP-Anwendungsversion 1.09 oder héher)

38

PC/TP-Datenschutz-
Einstellung (Symbol,
Parameter)

OH

OH bis
FFFFFFFFH

Bits 0 bis 3: Schutzart (Parameter)
(0: Lesen/Schreiben, 1: Nur Lesen,
2: Kein Lesen/Schreiben)

Bits 4 bis 7: Schutzaufhebungsmethode
(Parameter) (0: Spezielle Operation)

Bits 8 bis 11: Schutzart (Symbol)
(0: Lesen/Schreiben, 1: Nur Lesen,
2: Kein Lesen/Schreiben)

Bits 12 bis 15: Schutzaufhebungsmethode
(Symbol) (0: Spezielle Operation)

Hinweis:

Angesprochen von PC/TP (PC-
Softwareversion 2.0.0.42 oder héher und
TP-Anwendungsversion 1.09 oder hdher)

39

(FUr zukinftige
Erweiterung)

OH

OH bis
FFFFFFFFH

40

EEPROM-
Informationskontrollart

3H

Nur Referenz

Fur Einstellarbeiten durch den Hersteller

41

Hardware-
Informationskontrollart

EOH

Nur Referenz

Fur Einstellarbeiten durch den Hersteller

42

Hardwaretestart

7H

Nur Referenz

Fur Einstellarbeiten durch den Hersteller

43

Spezielle
Uberwachungsart

OH

OH bis
FFFFFFFFH

Anderung ist streng verboten, sofern nicht
vom Hersteller angegeben.
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Vorgabewert
(Referenz)

Eingangs-
bereich

Einheit

Bemerkung

44

(Fur Erweiterung)

0

45

Einstellung spezielle
Startbedingung

0

OH bis
FFFFFFFFH

Bit O bis 3:

Start von PC/TP in AUTO-Modus freigeben
= Ausschlief3lich vom Hersteller benutzt

(O: Nicht freigeben, 1: freigeben)

Bit 4 bis 7:

P1O-Programmestart (Eingangs 000)
Einzelstartauswabhl

(0: Normal, 1: Einzelstart)

Hinweis:

Wird Einzelstart ausgewahlt, wird der
nachste PIO-Programmstart (Eingangs 000)
solange nicht akzeptiert, wie ein Programm
lauft, das die gleiche Programmnummer hat
wie das vom letzten PIO-Programmstart
(Eingangs 000) gestartete Programm.

Bit 8 bis 11:

Genehmigung zu Auto-Programmstart,
wenn ein Faktor "alle Operationen
aufheben" vorliegt

(0: Nicht zulassen, 1: Zulassen)

Bit 12 bis 15:

Annahme von EIN-Flanke fir P1O-
Programmstart erlaubt (Eingangs 000),
wenn Faktor "alle Operationen aufheben”
vorliegt

(O: Nicht zulassen, 1: Zulassen)

Hinweis:

Dieser Parameter gibt eine Annahme einer
EIN-Flanke an. Wird die Anfangsbedingung
nicht erfillt, wird ein “Fehler Nr. A1E:
Startbedingung nicht erfiillt” erzeugt.

46

Andere Einstellung
Bitmuster 1

2001H

OH bis
FFFFFFFFH

Bit O bis 3:

Variablen-Wert-Formattyp als
Antwortmeldung auf die Abfrage eines
ganzzahlige Wertes/einer Variable

(0: Big Endian mit vier oberen/unteren
binarkonvertierten Bytes umgekehrt, 1: Big
Endian)

Bit 4 bis 7:

Dezimalstellenrundungsauswahl fir reelle
Zahl — ganzzahlige Variablenzuweisung in
LET/TRAN-Befehlen
(Hauptanwendungsversion 0.53 oder héher)
(0: Nicht runden, 1: Runden)

Bit 8 bis 11:
Fir zukinftige Erweiterung

Hinweis 1:
Kann durch Hardwarekompatibilitat
beeintrachtigt werden.

Hinweis 2:
Anderung streng verboten, sofern nicht vom
Hersteller angegeben.

Bit 12 bis 15:
Auswahl der durchzufiihrenden
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Parameterbezeichnung

Vorgabewert
(Referenz)

Eingangs-
bereich

Einheit

Bemerkung

Verarbeitung, wenn die
Eingangsbedingungen des ersten
Unterprogrammeschritts nicht angegeben ist,
wenn TPCD-Befehl = 1

(0: Nicht ausfuhren, 1: Ausfihren, 2: Fehler)

Bit 16 bis 19:

Auswahl der Geltungsdauer fur die mit
CHVL-Befehl gesetzte Geschwindigkeit

(O: Gilt nur solange das aktuelle Paket aktiv
ist., 1: Gilt bei fortgesetzter Handhabung
von Paketen)

Hinweis:

Wenn ,1* ausgewahlt wird, wird die mit dem
CHVL-Befehl gesetzte Geschwindigkeit bei
nachfolgenden Operationen mit
aufeinanderfolgenden Bewegungsbefehlen
wie PATH beibehalten (Befehle, die die
Eingabe von aufeinanderfolgenden
Programmschritten erfordern).

Beachten Sie auch die folgenden
Einschrankungen:

¢ Wenn die mit dem CHVL-Befehl
eingestellte Geschwindigkeit héher ist
als die tatsachliche Geschwindigkeit der
direkt vorrausgehend befohlenen
Operation, wird die tatsachliche
Geschwindigkeit der letzten befohlenen
Operation beibehalten.

¢ Wenn der CHVL-Befehl wahrend einer
Reihe von aufeinanderfolgenden
Bewegungsbefehlen ausgefuhrt wird
und die Zeit der Befehlsausfihrung mit
dem Anschluss eines
Positionsbewegungspakets
zusammentrifft, kann die tatséchliche
Geschwindigkeit sich in zwei Stufen auf
die festgelegte Geschwindigkeit andern.

« Die Anschlussgeschwindigkeit eines
Positionsbewegungspaketes kann sich
proportional zur Beschleunigung
erhdhen.

(Beispiel: Die Paket-Anschlussgeschwindig-
keit kann sich bei einer Verzdgerung von
1,0 G um 9,8 mm/s erhdhen, oder bei einer
Verzdgerung von 0,5 G um 4,9 mm/s.)

Beziiglich anderer Punkte, die
Aufmerksamkeit verlangen, beachten Sie
die Hinweise zum CHVL-Befehl in der
Bedienungsanleitung.

47
bis
50

(FUr Erweiterung)

Tabelle 2-7 Parameterlisten, Andere Parameter
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2.2 Handbetriebsarten

Die einstellbaren Operationstypen @ndern sich je nach Einstellung des Parameters “Art des Handbetriebs”
(anderer Parameter Nr. 21).

2.2.1 PC-Software

[1] Einstellung = 0 (Editieren und SIO/PIO-Start immer freigeben)

Funktionen
Operationstyp Passwort Sicherheits- Tippen, Verfahren, | SIO- PIO-
Editieren geschwindig- | kontinuierlich Programm- Programm-
keit Verfahren start start
Mit Sicherheits- Nicht
geschwindigkeit erforderlich. © © © © ©
Ohne Sicherheits- | Nicht
geschwindigkeit erforderlich. © © © ©
[2] Einstellung = 1 (Editieren und Starten auswahlen (mit Passwort))
Funktionen
Operationstyp Passwort Sicherheits- Tippen, Verfahren, | SIO- PIO-
Editieren | geschwindig- | kontinuierlich Programm- | Programm-
keit Verfahren start start
Editieren und Nicht
Tippen erforderlich. © © ©
SIO Starten und
Tippen .
(Sicherheits- 1817 (*1) © © ©
geschwindigkeit)
S_IO Starten und 1818 (*1) o o
Tippen
SIO/PIO Starten 1819 (*1) o o o

und Tippen

(*1) PC-Softwareversion 0.0.6.0 oder héher (“0000” in Versionen 0.0.0.0 bis einschlief3lich 0.0.5.x)

Tabelle 2-8 Handbetriebsarten, Parametereinstellungen PC-Software
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2.2.2 Handbediengerat

[1] Einstellung = 0 (Editieren und SIO/PIO-Start immer freigeben)

Funktionen
Auswahl
Sicherheits- Tippen,
; . SIO- PIO-
T e Passwort Editieren Sicherheits- Verfahren, Programm- | Programm-
freigeben geschwindigkeit | kontinuierlich
start start
Verfahren
. Nicht
Freigabe erforderlich. © © © © ©
Nicht
Sperren erforderlich. © © © ©
[2] Einstellung = 1 (Editieren und Starten auswahlen (mit Passwort))
Funktionen
Auswahl :
Sicherheits- Passwort , , Tippen, slo- 2lon
geschwindigkeit Editieren Sicherheits- Verfahren, Programm- Programm-
freigeben geschwindigkeit | kontinuierlich start
start
Verfahren
. Nicht
Freigabe erforderlich. © © © © (*3)
Sperren 1818 (*1) O O ©) (*3)
Funktionen
PlO-Startsperren- _ _ Tippen, SIO- PIO-
einstellung Passwort Editieren Sicherheits- Verfahren, Programm- Programm-
geschwindigkeit | kontinuierlich start start
Verfahren
Nicht .
Verbot erforderlich. © (*4) © ©
Freigabe 1819 (*1) O (*4) O O O

(*1) Handbediengerate-Anwendungsversion 0.02 oder héher
(nicht unterstitzt von Version 0.01 oder friiher)

(*2) PIO-Programmstart ist nur in vom Editiermodus verschiedenen Betriebsarten freigegeben.

(*3) Entsprechend der Einstellung “PlO-Startsperreneinstellung”.
(*4) Entsprechend der Einstellung “Sicherheitsgeschwindigkeit-Freigabe”.

Tabelle 2-9 Handbetriebsarten, Parametereinstellungen Handbediengerat
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Teil 6

ANHANG / FEHLER

3 Fehler

ACHTUNG

UnsachgemaéalRe Fehlersuche und Fehlerbehebung

Die Folgen einer unsachgemalien Fehlersuche und Fehlerbehebung kénnen
schwere oder leichte Kdrperverletzung (Personenschaden), Sach-oder
Umweltschaden sein.

Halten Sie Unbefugte fern!

Das Andern und Handhaben der Anwendungssoftware darf nur von speziell
daflir autorisierten und unterwiesenen Personen (Programmierer) erfolgen!
Das Erstellen und Modifizieren der Prozessparameter darf nur von speziell
dafur autorisierten und qualifizierten Personen (Einrichter) erfolgen!

Nur qualifizierte Fachkrafte dirfen Instandhaltungs- und Wartungsarbeiten
durchfihren!

Reparaturen und Fehlerbehebungen dirfen nur durch Fachkréafte erfolgen!

Dokument BA Tischroboter TT 1 D, Stand 07/06



€

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

dV6 SIq 086 Od

4.6 SI9 0V6 UIay-NIVIA

Bunpuamuy

s

4€6 SIq 006 NIV

44¢ Siq 0d¢ dl

(joois

402 slq ovz | Bunisisienpiy)
od >
8
d16¢ Sl 0S¢ od =
UISY-NIVIA m
3
Jpzsigooz|  unPuemuvl B
. -NIVIA o)
D

dl

(loos

(‘uainsibal Buniaisirenpy)

aIsllis|yed od

Jauie 3

ul uaplam

Jajyajsngpie4 UIaX-NIVIN

"Msn ‘19|yajaqebulg -UsaaBaBia pun -auisyeg) Bunpusmuy

‘ablazuesniels q 1914 \Y4 o -NIVIA
448 SIq 038 dl M
4a8 siq 0g8 od| 8
oyoamzsBunLe g
1n} auagala|ya4 o) 3
9l|v1zads dVv8 siq 068 Way-NIVIN m
]
Bunpuamuy =
s )

488 SIq 008 NIV

(Bunpuamuy T=¥ 0=¥"IN (‘msn
inu) | (Bunpuamu Bunsiamn
BUNYIaWag inu) | N Jojeweled Jasepuy | Jajeweled Jalapuy M_M_M“M_cwuv_ ( P SFM ablazuy (X3aH) -EEEE.m;m\AM auage
uazias)ony S| e e -juawbas "IN J8|ya4 al1ond SEINEE|
-19|ya4 (Bunpuamuy inu) jnejwwelbold : -)) abivzuy

Bunio najsuauagoald|ysd [°E

11

d37TH3Id / ONVHNY

91l_L




90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

‘uagoyahyne
LUoniggewwelbold
/-suonelado d4% siq 0d¥ dl
199 swuwelboid
-sbunyaqglelap-y/3,
© Sap awyeusny (loo1s
‘(bunpusmuy . iw swwreibol
iNnu) ualynNZyaInp 18D W A%_:,wwmhw_,ﬁww_, ! ale cmEm\m_, 43 s19 03y | Bunsaisienply)| O
UoIR|UNJZISsHINY P v_o__ﬂcwm:%rcmsc ul “ISI Yyol|Jepiopia od m
usypsiewione inu Joppeysbungayyny | 2A2HIUBUSSUOY J9jre 4av sig 0ay od| &
Jsuls Jw auaq3 uIa 181 UIa|yay 18P0 sgaliuy sap z
J3s3lp greyssiun -UasyaY 189 Jagny) Bunyeyosqy sule WaX-NIVIA 2
J3|ya4 Jasauidpy | | . . wap 1ag ‘yoopal =
uaqabablai4 uaqoyabjne usplom : : Bunpuamu
usziasyony sep JUonigqewwelboid 1s|ysa4 wauis 1ag © © 10v slq 00v P -Z_<N m
(01d/01S) Iusjed I-suonesado 'SIoMUIH 3
USAIDR UBUIaIXd 0 wurelboid . dl )
uauIa 1agn 1yoansian -SBUNIBLEID (‘huyne sajya4 Jep m
Wwa1sAS seq "I9|ya nsq Al wap ul ‘uapueyion (joois @
S sed ‘alyed -y¥/3,, UOA awyeusny =]
apuabnyornuleaq " b yolquabny Buniaisirenpy) o
qoLIag uad Hw awwelbold 3|y wiap Ul Inu Jope; 5
-sBungayjny uia sl
ula|yajuasyay 1aq od
lagny) ‘uaqoyabjne UlSS-
pam ‘apinm 1Bnazia ANIVI
Ja|yaH Jap wap Bunpuamuy
ul ‘wwrelbold seqg -NIVIN
44V Siq 0av dl
40V Siq ovv od
46V Siq 0LV UIN-NIVIN
Bunpusmuy
S|
49V siq 00V NIV
446 SI9 006 dl
(loos
496 slq 096 | Buniaisirenpiy)
od
(Bunpuamuy T=¥ 0=¥"IN (‘msn
inu) | (Bunpuamu Bunsiamn
Bunsjisweg inu) | N Jojeweled Jasepuy | Jajeweled Jalapuy M_M_M“M_cmuv_ ( ; :z,_.w abiezuy (X3H) -EEEE.SQAM aua(d
uazias)ony Sqebsn 51S1B1US -Juswbas "IN J8|ya4 S1ND SEIVER|
-1a|ya4 (Bunpuamuy inu) jnejwwelbold a v 1sti4s1ueS -)) abivzuy I

11

d37TH3Id / ONVHNY

91l_L




90/.0 puels ‘d T L1 1910qoJydsiL vg juswn)oqg

-sBunJaisifeniu)

Bunpuamuy
1SI YyoIj4opIoLa 409 SIq 009 NIV
agalueUasyay Jaje
1apo sgaluy sap dlL
‘a||lenbsgaluy J1ap z
(‘srewaBsBunup.io Buneydsqy auId (joos 7
uajne| wap 12q ‘yoopal mcEm_m__m:cn_vdM m
SO pun Ndo) ‘uaqoyabjne uapiam 1914 EMMN%M m
‘(NIVIN Inu) uspiam yoniggewuwreiboid/ : : Ood 3
uasso|yosabue nau -suoneladQ 1aq w ‘uagoyabjne WaN-NIVIN
ssnhw Bunianais weiboidsbunyagressp | pim ‘apinm 16nazia (Wiad] INN)
Jap Bunuueds | ‘uagababialy -\//3,, UOA dwyeusny 1a|ya4 1ap wap Bunpuamuy
-sBunblosiap aiq YOIN JIw swwelboid 9|V ul ‘wwelbold seq O o o -NIVIN
‘uagoyabyne
Loniggewwresbolid/
-suonelado
199 swuwelboid
-sBunyaquelaA-v/3, 440 siq 040 dl
Sap awyeusny
‘(Bunpusmuy 1w swwresboid
Inu) uaiynynzyainp (nuyne Jajyad 9||e uapiam .%
uoIpuNyZ1IasyoNy Jap wap ul ‘uspueylon “Is1 ydIjJapiopa ®
usyadsijewoine Ya1quabny wap ul agalueUaSYIY J9|e m,.
JBUIS W BUdq3 inu Jopfeysbungauiny | japo sqaiiuy sap 340 S19 030 odi >
J8salp greysaun uis 1si uisjysy Bunyeyosqy auld 2
J3|ya- Jaiaulsly ‘uagqebablaig -Ussyoy 18q Jagny) wap 1aq ‘yoopal o o ,.uuo...
uaz1as)aony sep ’ .CQQOS@@»DM usplam 19|ya4 wauie 1Iag 4dD siq 0dD UuIRy-NIVIN m
(o1d/01S) lyased oniggewwelbold/ :SIOMUIH 6 =
UBAID[E UBUIBIXD -suonesadQ 19g wweib 422 s19 00D unpusmuy ®
uauIa Jagn 1yonsian -oidsBunyiaqressp | (MuyNe JajyaH Jop “NIVIN m
walsAs seq “Jajya4 -V/3, UOA dwyeusny |  W3P Ul ‘USpueyIoA 449 siq 039 dl o
apuabnyoenuisaq 1w swwrelboid oV yolquabny : a
galeg uaqg wisp urnu lopyey a4 siq 004 od
-sBungayjny uia sl
ula|yajuasyay 1aq
Jagny) “usqoyabyne 499 sig ovg WaX-NIVIN
pJim ‘apinm 16nazia
Ja|yaH Jap wap Bunpuamuy
ul ‘wwelbold seq 464 519 004 -NIVIN
(Bunpuamuy T=v 0=%"IN| (NywA Inu) | (Bunpuamuy (s Bunsiamnz
Bunyioweg cmNHmwv_w::Fw_ "IN Jejoweled JaIapuy | Jsjewered JRIPUY | q3-jojyoqy inu) -HNMHMM,M w hwﬂm__w_uw 19| UPIWAISAS -Mﬂmmw
-1a|ya4 (Bunpuamuy inu) jnejwwelbold sgplisn | sE e e -)) abivzuy gl

11

d37TH3Id / ONVHNY

91l_L




G-€

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

dl
)
(oos| 5
(1yo1u uajne| Bunuaisirenpiy) m
SO pun Nd2) odl B
w0
“(NIVIA Jnu) uspiam od o)
uassojyasabue nau wIayl- o
ssnw Bunianals ANIVI o
Jap Bunuueds | -uagababialy UBUOUSBINE USDIAM SWWRIBoId 5 Bunpuamuy @

-sbunbBlosiap alq 1Y2IN qoy=by p d 3l o o o -NIVIN

443 siq 033 dl

4da3 siq 003 od

493 SIq 063 WISY-NIVIN

Bunpuamuy

S|

483 slq 003 NIV

444a siq 03d dl

(loo1s

d4aasiq oaa| Bunisisienpyy)

Od

400 siq 09d Od

dvd siq 06d UIay-NIVIA

Bunpuasmu
‘uaqoyabjne 480 sIq 004 P -z_<_\/“
Yoniggewweiboid/
-suonresado 449 siq 049 dl
199 swuwelsboud

-sBunyaqlelsA-v/a, (loo)s

Sop awyeusny 439 siq 039 | Buniaisienpyy)

1w swwrelbold od

a|[e uaplam sl
{(-MSn "IB|3) 4d9 siq9 09 od
-sBunuueds ‘isjys) UIsM-NIVIA
(Bunpuamuy T=¥ 0=¥"IN (‘msn
inu) | (Bunpuamu Bunsiamn
Bunsjisweg nu) | -\ Jo18WerRed JaJapuy | Jslaweled Jalspuy M_M_M“M_cmuv_ ( P :z,_.w wm_wmc< (XaH) -EEEE.SQAM auaQa
uazies3ony -Juswbas "IN Jajya4 SEINEE|
-1a|ya4 (Bunpuamuy inu) jnejwwelbold sgplisn | sE e e -)) abivzuy 311end

11

d37TH3Id / ONVHNY

91l_L




9€ 90/20 PUBIS ‘d T 1L J810G0IYISI | g Iuswinjoq

JesabuaipagpueH = dL
9/eMy0S-0d = Od
‘usyaejulalan Nz asAfeuriajyad alp wn ‘uauisibal auaql Jsuablogian jne

13|ya4 S[e a1sijia|ya- Jaula ul apurISNZ aulalul USPISM ‘181ydeIa YdI|41apIous Se Salp pAIAA “I8jya4 uaydipuabia auley puls auaq3 Japuabiloglan jne 1ajys4
‘SI9MUIH

Bunisnaisuauagaia|yad T-€ a||agel

434 s19 034 dl
4d4 siq 0dd Od

404 slq 004 WaM-NIVIN

Bunpuamuy
494 siq 044 NIV
(Bunpuamuy T=¥ 0=¥"IN (‘msn
) (NIVI dnu) | (Bunpuamuy Bunsiomnz
Bunyowog cmﬁmwv_w::& IN J81aweled Ja1apuy | Jsjsweled J8I8PUY | q3-1ajye- nu) -Hmwﬁmmm N hwm__w.._uw - 19|YBIWISAS -MHMM
-B_swu_ (Bunpuamuy inu) jnejwwelbold sgplisn | sE e e -)) abivzuy 311end
|_||_| d3TH3H / ONVHNY
98l



L€

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

‘uajn.id uabun|i@isuBSUOIERYIUNWIWOY]
pun ajelas) auassojydasabue ‘uabun|yensulaIQlS Jny ‘BunigissuoneXIUNWWOY (Bueydw3-13S) snieisiyeusqn OIS JousloMIT V08
("pJIm 19pUBMIBA BLIBNRJISHNG SUIS UUSM “USPISM JUUBNIS INU uuey IsjyaH
1asalq) 18)eydsabae NOY Yse|d wnz usre UOA uaqialyds wiag Jem Bunuueds aig INOY Use|d wnz uaqialyds wiag snieisieyssqy-sbunuueds 608
("pam 19pUBMIBA BLBTIECIBHNG BUIB UUSM ‘UBPISM JUUBXJID INU Uuey
18|ya4 Jasalq) 19yeydsabge Jajsweledane|s Jap uaqgiaIyds wiaq Jem Bunuueds aig Ja1owreledane|s Jap uagIaiyds wiag snelsieydsqy-sbunuueds 808
"UISS UaZ|owydsab uauuoy
sieja[eyasqy-uaj|@nbsgaLiiuy sap apfeiuoy aiqg Is! 1)eyossabge ajjanbsgaiuy
alp uuam 1sqjas ‘NI3 1q19|q Bunuuedssgaliuelolon J1ap snielsieyasulg Jag snje1S-y3 siejanjeyasqy-usjjienbsgalnuy 108
‘I1sI uagababue Gog
18P0 08 "IN J3]yd4 In} aIp ‘uayaln awyeugen aydialh aiqg ‘Bunigissuonexiunwwo (Bueydw3z-13S) J10pfe4 WaIapue usbam sniels-y3 bueidw3-410S 908
‘ugynud
uabun||21suIBSUONEHIUNWIWOY puUn a1elas) auasso|ydsabue ‘|agexsuoieyiunwo|
SauUaY201gIaIuN/Sauasso|yasabziny ‘usbunjyensulaliols Jny ‘Buniglssuoneyiunwwod) (Bueydwz-13S8) Y3 smeissbueldwz-410S 508
‘uajnid uabun||@ISuBSUOIIEYIUNWWOY]
pun ajelas) auassojydasabue ‘Uabun|yeisulaiQlS Jny ‘BuniISsuoENIUNWWOY (Bueydw3-13S) snelsiyeaqn-410S 08
‘uareIa9 uauasso|ydsabue uap
Ul J3|Yya4 pun |ageysuonexiunwuoy sajuuanabae uie uaigyab usysesin uaydlbow
nz ‘Bue| nz 1s1 a1Ag usuabuejdwas usisia Wap yaeu |fearsiuisbunbeiusgn seq (Bueydwajjoxoioid-1v1) snreissbuniiaiyasiagniaz-sbueidwg €08
"pam 183yoLIabule
uone)IuUNWWOo auld d1/0d uauassojyasabue THO-0OIS ualauyoab Jspuamuy
uap Ny Wap ue asiamIayI|yos|e) Wap Jw uusam ‘fne yaone 1u Jajya4 Jasaiqg "uajnid
uabBun||21suUIBSUONEHIUNWIWOY pun a1elas) auassojydsabue ‘|agessuole)iunwwo]
SauaYd04gIaIuN/Sauasso|yasabziny ‘usbunjyensulalgls Jny ‘Buniglssuoneyiunwiwod (Buejdwsalonoiold-1v]) shreis-y3 bueydw3-410S 208
‘uaynid uabunjj@isuldsuonE)IUNWWOY
pun ajelas) auassojyasabue ‘uabunjyensuiaigls Jny ‘BunigissuoneyiuNWWod (Bueydwsa|jonol0id-vI) snreisiyenaqnN-410S 108
‘Brinbun 1s1 Jswwinualelas auaisiienpie aiq |  (Quuesa Bunpuamuy Jap UOA) Jawwnualelas Buniaisienpy ‘Is|ys< Z2€9
‘Bninbun 1s1 apoxalela auaisiienpe 1aq (uuexa Bunpuamuy Jap UOA) apoxalelas) Buniaisienpy ‘I1sjyad TE9
‘Bnbun 1s1 apoXwaISAS auaIsienpe 1aq (uuexla Bunpuamuy 1ap UOA) apoXwalsAS Bunuaisienpyy ‘1ajyad 09
"Inpazoidsbuniaisienpyy alp aIS ud|oyIapaim
pun nau Hunianals alp aIS ualels ‘ualaisifenpe nz wweibold sep wn ‘usbueydwa (uabueydwa
uonexiizads|alz Jap Buniaisienpy Nz |yajag uauld 1ey waisAssbunpuamuy seq Bunpuamuy Jap UOA) uoneyiizads|alz Jap Buniaisienpy ‘IajyaH 402
‘uanud 1areq ‘Bisse|nzun 1si 1srepwiwelboldsbuniaisienpy ai1q uajyez a14g-S ©|oI01o ‘I8jyaH 302
"InpazoidsbBuniaisiienpy alp aIS USJ0YJapaIM pun sne 191e 81391103 3lp 3IS U3JyeM
‘BiynBun 1s1 snpowsBuniaisifeny Wi Isrepwiwelboidsbuniaisienpy 1ap awen Jaq (l1ox01014-1v1) aweulsrepbuniaisienpy ‘18jyad 102
"MSh ‘uoiny ‘Bungiaiyosag Bunuyolazaglia|ya4 "IN J9|ya4

"Ue Jawwinulajyad auie 3, Yydeu ua||91s 1a1p alp uagab Jaisuaiablazuy wj

(Bunpuamuy-NIVIN) @1S148|Uysd  T°2'E

usisile|yed €

11

d37TH3Id / ONVHNY
9L




8-€

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

(Bunuuedsshuniaydisuareq usjewiuiw Jap greysaqo)

'uazjasia auaneg ‘bBupaiu isi aenegIaynd-laydladswalsAs Jap Bunuueds aig LaLaneqiaynd-iaydladswalsAs ue Bunuueds abupaiu, Bunurepn TOV
("apinm 1811eIsab uoneiadQ alp preqos ‘Binbun pam Buebuig-agebialswyeuuy
1a@ :Bnyoipn) 1st sny Buebuig ay@1sabuls /7 "IN Je1eweled-y/3 ul Jap abuejos
‘uswiwouabue YoIu paMm ‘paim 1puesab sne JeiabuaipagpueH/Dd WOA asydy

aualzyizads g/ "IN Jalaweled-y/3 Hw aip ue Jap ‘|yateqsbunbamaqsyoy Jepar | SNy Buebuisagehiaiauyeuuy |yaaqlyenansgaiuy-d.1/Jd Ja1ya4 216
(Buniayamug abiyunynz in4) ‘usreq abisse|nzun

1'eyiua 18P0 JewloualydLIyIRN WNz 1ydiu 1ssed 1youyaeN aepuasab aiq (Bueydw3z-1H [103010id-1V1) 19]yaisbunianiaAuo-uayduydeN TT6
(Buniayamig

abnyunnz un4) ‘Bisse|nzun 1si JSpo 1ZIMSISUN WYdIU pim d|-s|ysyeg a1 (Bueydwiz- 1 H ||00101d-1VI) J8|YBiS|yBseg 016

‘Bissgnzun 11 JawwnNuIdIBIN/-Y/3 Ja|yapawiwinuIa I8N /od-Y/3 9206

‘Bisse|nzun 1s1 JswwnuiaIa a1d Ja|yapawiwinuiaxaN G506

‘Bisse|nzun 1si Jawwnuua|gelieA aid JajyaplawiwinuuajgeleA 06

‘Bisse|nzun 1s1 Jawwnupund aig Ja|yajulswwnupung €06

‘Bissg|nzun 1s1 Jawwnuua|jagelsuoniulap|oquwAs aid JawwinuuajjagelsuoniulaploquAS 1aq Ja|ysa4 206

‘Bissg|nzun 1s1 JawwnNunuyss alq Ja|ysjuiswwinunuyoS T06
‘ug||91s BunbnyaA Inz anuYISIaa] puaydlaisne ualepnyds Jap

wiayalads wnz ‘usrepnuyds Jap wisydlads wnz anuyssiaa] puabnuab yaiu 1qi6 s3 19|ya4 ‘anuyosiaa biusm nz 006

(esAreuy Iny) uonewlojuisbunuepn G uonewJojuisbunuepn GI8

(esAreuy Iny) uonewlojuisbunuepn ¥ uonewlojuisbunuepn 18

(esAreuy inj) uonmewlojuisbuniepn € uonewlojuisbunyepn €18

(esAeuy iny) uonewuojuisbunyepn Z uonewlojuisbunyuepn 218

(8sAreuy iny) uonewuojuisbunuepn T uonewlojuisbunyepn 118

(asAreuy Iny) uonewlojulaNaIS-18ulaylg Z shielsianals-1aulaylg 018

(asAreuy Jny) uonewlojuldaNaIS-18uUlaylg T snjelsianals-1aulaylg 408

‘uabuejdwa uareq ajaIA Nz uspinm uagne UoA ‘uajne@biaqn 1si Jayndsbueldw3 1aq (buejdw3z-13S) Ineagniayndsbueldwg sniels OIS aualamIg 308

‘1sI uagababue DOg Japo (bueydw3

408 ‘Y08 "IN J9]ya4 nj aIp ‘uayall awyeusie\ ayaig|b aig ‘Bunigissuoneyiunuwoy -13S) Jopfe4 waltapue uabam snyeis-y3 bueydwg OIS auaamIg aos
"uaynud
uabun||21SuUIBSUONEHIUNWIWOY puUN a1elas) auasso|ydsabue ‘|agessuoneyIunwwo]

$8UBY201gIa1uN/Sauasso|yasabiziny ‘uabunyensulaigls Ny "Bunigissuoieyiunwwoy (bueydw3-13S) sneis-y3 Bunwyey OIS aualamIg 208
‘uaynud
uabun||a1suIaSUONEYIUNWIWOY pun a1eIas) auasso|ydsabue ‘|agexsuoleyIuNWo|

Sauayd0igJaun/sauasso|yasabziny ‘uabun|yelisuiainls Ny ‘Bunigissuonexiunwiwoy| (Bueydwz-13S) sneis-y3 1elled OIS Jaualuamig 408

"MSh ‘uoiny ‘Bungiaiyosag Bunuyolazaglia|ya4 "IN J9|ya4

11

d37TH3Id / ONVHNY

91l_L




6-€

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

‘Ine uaziasyony-snieisibajeg uagIaIyYIS
wiag Bunyaiyssiagniaz auld el suaqiaiyds-INOdd3T sauls Buniynisny Jap ydeN | -INOYddIT wiaq uaziasyony-snielsibajag Jajyaysbuniiaiyosiaqmiaz VIV
‘uaJyniyainp nauia
Buniaisienpy pun uaynid 1srepwwelboidsbuniaisienpy "uabuejdws [yajoqyoso
INOY Use|d Wwauld I0A [yajaqgialyds INOY yseld uie apinm Buniaisiienpy 1ap 1ag | uayasq wabipugls|joAun 199 Jajyajsbuniapiojueqiaiyds IWOH Useld eIV
‘usnuyosIagn apinm NOY Yseld sap abuebioayasg Jayalbow jyezuy aiq Al-120|g-101{asepoaulay] J9|yezydso jneyadqn 21V
‘Bisse|nzun 1s1 wwelboiduiay auagalydsab NOY Use|d wnz syalag seq al-20]g-lopasapoouiay abisseinzun ‘iajya4 TV
(8ssalpy ausllBWIWNU
INOY yse|d wnz uaqiaiyds wiaq Jajya- Biiyezpeiabun) Jajyajuassalpy-iayndualeq-uajianbgiaiyds otV
(essaipy
INOY Yse|d Wwnz uaqiaiyds wiag Ja|ys4 ausuBWWNU Biyezpelabun) Js|ysjuassalpelasyO-|21zq1aiyos 40V
INOY Yse|d s8p usyaso wiaq Jajya- uoneyjIzadS-Lam|yeZIopas 189 Jajya- 30V
INOY Yse|d Sap uaydsg wiaq Ja|ys4 Jawuwnulopasydoy] Jap uonexyizads 1aq JajyaH aov
INOY YSe|d Sap uagiaiyds/uayasqr wiaq Jsjysd Bunyaiyosiagniez-yov INOY yseld o0V
INOHY Use|d sap uaqialyas/uayaso wiaq Jajys4 J18|yaysbunynidiagn INOY yseld a0v
INOY Yyse|d sap uayaso wiag Jajys- (uayosg) JejyaysbuniBiyosIBagNIBZ INOY Yseld YOV
INOY Use|d wnz usqialyds wiaq Jaj|ysd (uaqraiyos) Jajyajsbuniaiyosiagniiez INOY yseld 60V
‘uanud 18req ‘Bisse|nzun 1si 191epwwelboldsbuniaisienyy a1d 1a|yajuassalpeqiaiyds S ejoi010N 80V
‘uaynud 191eq "Bissenzun 1si 1srepwwelboidsbuniaisienpy alg Ia|yajuassaipeape] S J0J0I0N L0V
‘uanid 1ereq ‘Bisse|nzun 3si 191epwwelboldsbuniaisienyy aid Ja|yajuswinsinid S ej0J010N 90V
‘uanud 1areq ‘Bissenzun 1si 191epwiwelboldsbuniaisienyy a1d lajyaprewojzresualeq S ©|0I010N SOV
(Bunuepn 1n4d) ‘yais Bunbnpa Inz snpowsbuniaisifeny
-ulay sap Bun@isuig Jnz puelsiapmdiyd uld [NPOIN Wap jne ssep
‘U9|921SNZIBYDIS 1SI SUIAY Sap Buniaisienpy Jauld JoA “Jem snpowsBuniaisienpy
-UIay Wi 1yoiu walsAs sep sje ‘uaburidwa [yajagsbuniaisienpy uld apinm s3 BunJiaisienpieulay 194 19|ya)SnpowwalsAS YoV
"U9z)9s19 alvNeg Japo uainid assnyosueallaneq (asAreuesaqiall) ,Bupaiu usyepuaminiosqy
‘BLIpalu 1SI uslepuaMINoSqY Jap Buniaydis Inz auaneqlaynd Jap Bunuueds aig Jap Bunlayals Inz susnegq Jap Bunuueds, Bunurepp cov
(Bunuuedsshuniayoisuareq usjewiuiw Jap greydaiun)
‘uazjasia auaneq ‘Bupalu i1si sdNegIaNd-laydladswalsAs Jap Bunuueds aiq alaNeqiaynd-layodladswalsAS uoA Bunuueds sjewlouqy 20V
"MSh ‘uoiny ‘Bungiaiyosag Bunuyolazaglia|ya4 "IN J9|ya4

11

d37TH3Id / ONVHNY
9L




0T-€

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

‘uspuaa(q 1s1enz wwelboid apusanag

seq "yne| WYodIu 19ziap Ssep ‘usnagieaq nz wuweibold uid ‘WYoNSIaA apInm s3 wwelbold waApfeul uoa Bunyagreag 1aq Ja|ya+ 62V
"uapuaaq awwelbold usape aje 1sianz
‘uaJaisiuebioal Nz yolwiaquiwelfold usuid ‘IYansian apinm wwelbold wapuajne| 1ag jinejuwelbold puaiyem Jajyaisbuniainpieag-suonesiuebiosy 8V
“WainsiBal 1yaiu Is1 wwelbold apuaydalidsius seq uasiBal 1yolu wwelbold Jajya4 12V
‘Bisse|nzun 1s1 swuweibold |yezuy ausgababue aig uoneyyizads-uamyezwuwelbold 18g Jajya4 (sYAs
‘Bisse|nzun 1si aRUYdS |yezuy auagababue aig uopexizads-Ham|yezuuyds 12q Ja|ys- 144
‘uaz19s19 audneg Japo uaynid assnyosueslaneq (esAreuridnep) ,6upaiu usrepuaminiosqy
‘Bupaiu 1SI usrepuUaMINoSqy Jap Buniaydls Nz ausneqiaynd Jap Bunuueds aig Jap Buniayais Inz ausnegq Jap Bunuueds, Bunurepn eV
"lya} Bnjyas ‘usyreynzxoninz 1ydsaisbunianaissgaLiuy sep ‘YonsiaA uig (0O1d - 0IS) yoaisbunianalssgalluy swyeuuy aulsy Ia|ys+ rAAd
‘uswiwouabue s)ia1aq apInm Jysaisbunianalssgaliuy sed (0O1d - 01S) yoaisbunianalssgaliuy awyeuuy ayaddop Jsjyad T2V
"UspUBYJIOA 1YdIu 1SI Jydaisbunianalssgaliuy seq (0O1d - 0IS) Woaishunianalssgaliuy sawyeuuy JajyaH ocv
"yoneliqas ul 19zJap 1Sl 9SYdy apuayanag alig (01d - 01S) J9jyaysbunpuamianjaddoq-uasyoy 41V
‘(apinm uagauyasab NOY yseld
WwiNz 1apo apInm uaballioA ("msn ‘sny-10N ‘1enbBsiaylaydls ‘1alfeyosuuewlo] ‘axuel
-SNV J81BYoS-1eIS-0Iny ‘19jya4 ‘Is)jeyosualesqgalinag ‘Bunieyosqy-usjianbsgaiiuy
:ablazuy-uswbas-, ayais) ,uagayine uauoneladQ a|[e, 101ed uld Uuam
am |aidsiag winz) Jem 3j|na yoiu Bunbuipaguels aip sje ‘1YyonsiaA Lels uld apinm s3 " JInya woiu Bunbuipaguels,, 1ajya4 JTVv
JYONSIBA LIRS Iaigne}ls 1yoiu (O LNY/NNYIN) SNPOIA Udjjanpie wi ule apinm s3 I3|yajsnpouipiels arty
‘uaynud 1youyoeN alepuasab aig ‘uareq
abisse|nzun Jgyus Japo TewlojuaiyduydeN wnz yaiu issed youyoeN arepuasab aig J3|yajsbunianianuoy-usiyouyoeN TV
‘Bisse|nzun 1s1 1youyoeN uauabuejdws Jap ul Q| alg (Buejdwajjox010id-1V1) J8jyajsbunuuadapdN VIV
‘Bisse|nzun 1s1 JyouyoeN usuabuejdws Jap ul Jswwnusuonels alq (Buedwa||ox0101d-|VI) JB]YdjuloWINUSUONRIS-USIYdLYIeN 6TV
19INWIBA (Jabiuam Japo a1Ag 6 ey 1yauyoeN) uonisodydoy abisseinzun
pJIM uspunIS ualapue uagaN ‘Bissenzun sl 1yauydseN usuabueydwa Jap ul Jdoy 1ag (Bueydwajjoxoioid-1VI1) J8|ya4-jdoxuaiysuyden 8TV
‘Bisse|nzun 1s1 JyosuyoeN usuabuejdwa Jap Ul swwnsinid aig (Bueydwa||ox0101d-|VI) JB]YajusWIWINS)NId-UaydLydeN LIV
‘uabuejdwas BuniaplojueasaT-NOHd3IT Elv4
auI apINm NOHYdTT duUyo NdD NW IS salapur uld Japo Jagiall uauls In4 Ul WOYd33 wapuajyay usbam Jsjyaisbuniapiojueasat NOHdIT o1V
‘uabuejdwa Buniaplojueqiaiyds-INOdd3T Elv4
aula apInm NOYdTT auUyo NdD W Tela9) salapue uld Japo Jagial] uauld N4 | ul WOdd33 wapuajys) uabam Jajyajsbuniaplojueqialyds-Wodd33 STV
"MSh ‘uoiny ‘Bungiaiyosag Bunuyolazaglia|ya4 "IN J9|ya4

11

d37TH3Id / ONVHNY

91l_L




TT-€

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

‘uapJam Japueab usleq aulay usuuQY pJIM UagaMYIsad INOY Useld J1ap pusiyem ulapue nz usjeq INOY Use|d4 uap ul uaqiaiyds wiaqg ‘Buniabiapn ovv

"Une| wwelbold ule puaiyem ‘uspiam usganyasaq ydlu uuey INOY yseld Jjaa uaqaIyds Nz INOY Yse|d ul synejuiwesfold puaiyem ‘Buniabiap 4eV

‘Bisse|nzun 1s1 dAluarepqialyds-13S auagababue Jag uoneyiizads-dAluarepqiaiyds-13s J9|ys4 3gv

‘Bisse|nzun 1s1 dA1e1eIa9) J1ag dAisela Jo|ysa4 asy

‘Bisse|nzun 1s1 dAisbuniaisieniuiaydiads auagababue 1ag dAisbuniaisipeniuiayolads Jajyajsuonesyizads OV

‘Bisse|nzun 1s| Jswwnuslelas alg Js|yapswwinualelan VEY
"apJnMm JuueMIa 1YaIu

UaZ19S$32Ny Wiag aIp ‘ulspue Nz auey| auls Inyj Jalawered usuld ‘IYansian apinm s3 auey| Jauswwouabue Jyoiu 18q Bunispueisiswered ‘ia|yaH 6EV
"Jep usplam UspueIaA

gauuy wajayeyasabula 18g Ydlu Jap ‘ulapue nz Iajawered uauid Yonsiaa apinm s3|  uablamian gauuy walaleydsabula 1aq Buniapuelalawered ‘1ajysa- 8eY

1ablamian

"USPJIBM HIBPUBISA JUYdIU USUUQY USYepsUOuNg/uciiewlojulia||@lsiaH -uauey aig USJepPSUOIUNH/UORWIOJULIB|BISISH-USLEY UOA Bunispuy ‘1a|ys- LEV
‘(*msn ‘yoneiqao ul galuy

‘yne| wweibolid) uspiam LdpUBISA (a111ag uapuajne| Wi 1ydiu usauugy| Jayewered uablamian uoneladQ puaiyem Buniapuelslswelred ‘Ia|yaH [sfAV4

slayndialewrelredusuey sap usgIaIydS wiaq Jajys4 Jayndislaweredusauey| 1ajyajqiaiyss gev

slayndialowereduauey sap uasa wiaq Ja|yad Jayndialaweseduauey Ia|yajesa veY

‘BIsse|nzun 1s| Jswwnuialawered aig Jawwnulalawered Ja|ya4 eV

‘Bisse|nzun 1s1 dAusawered J1ad dAusrswered 1ajys4 FANTA

‘Bisse|nzun 1s s1alawered uayapueab sap Uap Jad Uamisiawered Jauapueab Js|ys4 eV

"‘uamzualo uap 16181sl1aqn apjundaljeH Japuajglsnzuls |yezuy alq uamjyez||@isuig-piundayeH uoexiyizads Ja|yaH oY

‘Bisse|nzun 1s1 Jawwnunuyos auagababue pjundaleH sfe aiqg BunyolemgepjundaleH dzv

‘uabuejdwa Buniaplojueasned auld apinm wweiboid sapuajne| Jysiu 18ziap uid In4 wuweiboid Sanpfeul asned Jajys- =AY
‘uabuejdwa

Buniaplojueswyeuynelapaii sule apinm wwelbold Sapuajne| 1ydiu 1aziap uis Jn4 wwreiboid SaAIpfeul swyeunelapaip Ja|ys+ azv

‘Bisse|nzun 1s1 Jsawwnuwwelbold aig Jajyajulswwnuwwesbold OTA 4
‘uspJam uagalnag apo

-OLNV Ul Japulgiansda1s-a1emyos-Od/d 1 Wap UOA 1ydiu uauugy awwelboid aiq SNPON-O LNV Ul [yajaginejwwelbold Buniabiap Jajya- azv

‘Y21u Yne| wweiboid suagababue seq AIpfeul wweiboid Jsjys4 vov

"Msn ‘uoiny ‘bungiaiyosag Bunuyosiezaqia|ys4 PINREIVEE]

11

d37TH3Id / ONVHNY

91l_L



cl-€

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

"usuels Nz wwelbold sapuajne| H8zIap UId ‘IYdNSISA apINm S3 uelswuwelbold Jayaddop ‘Jajya4 1SV

‘Bisse|nzun puis uayeq alq uareq Jabisse|nzun uabam Bunuya|qy ‘J8|yaH 9GVY
"1S1 12Uy0ab Japuamuy

2JapuUe INJ 1YdIU pun J3|[31SIaH Uap Ny Inu aIp ‘lyoansian Buniiagiela auld apinm s3 uoipjunua|IsIaH Janisnpixa uabam Bunuys|qy ‘I8|ys< GGV

"1ZINISJIalUN 1YdIu pim uonun4 aig uoipjun4 Ja1zinsiaiun 1yaiu uabam Bunuya|qy ‘1ajys4 PGV
18l

1gneps 1ydiu gauuy walaljeyadsabuis 19qg aip ‘yansiaa Bunuagiela aule apinm s3 galuy waeyeyasabule usbam Bunuys|gqy ‘1sjyad egv
RUIETIIE]
1Yd1u apInm (*msn ‘sny-10N ‘18niBsiaylaydls ‘Isyeyosuuewlo] ‘feubisuasnedsgsiiieg

‘Bunyfeyoasqy-us||@nbsgaiiuy) ualaisned usuoneladQ 9|fe, Jope- Jaq ysjabge uaziasyony-uasnedsgalinag Buniapiojuy ‘1ajyad TSV
“JUISJIUD JYDIU BpINM ("MSN ‘sny

-Jo0N ‘Janibsyayiaydls ‘Isieyosuuewio] ‘1ajyad) lopfeneyosqy-usjienbsgaiuy lag juyajabge Iyaxiapalp-us||enbsgaiiuy Buniapliojuy ‘1ajyad oSvY
‘(‘msn ‘yoneligao ul galuy

‘ne| wwelboid) uslogian sgalag sap puaiyem isi (OIS) Uaziasyony-alemyos uabiamian uonesadQ puaiyem uaziasyonialemyos ‘Is|ys4 A
‘Bunyiaiyosiagniiaz aule s|yajegane|s

saule agebsny Jap 1aq puaiyem a1Bnazia MOV |yajaqelizads-laqiall 1aa |yayagane|s uoA agebsny 19q 169jaq Jaisiballalaweled ‘Jajyad EVATA
‘Bunyiiyosiogmiaz

aule uonesadosbunyoenuadn Jep pusiyem a1b6nazie MOV |ysjaqeizads-laqieil Jad 1B9jaq Jalsibais|yajaqreizads-suoneladosbunyoemiag ‘4ajyad 10)7A"4

‘Bissg|nzun 1s1 abesjueusiepsbunyoemiagn Jny szigsusleq |yezuy susgsbabue aig uonexizads-yam|yezziesuajepsbunyoemiagn 1aq Jajys4 avy

‘Bisse|nzun 1s1 sfelueusrepsbunysemiaqn aip ny dAusreq Jag dAuasrepsbunyoemiaqn Jajys4 \4ravd

‘Bisse|nzun 1s1 z dAiabeljuy-|reiapiajysa- Z dAyabeluy-|relapiajyaH 19q 1ajya- 67V

‘Bisse|nzun 1s1 T dA1abeljuy-|relapiajya- T dAyebeluy-|relapiajyaH 1aq 1ajya- sV

‘Bisse|nNzun 1sI uslepus|geleA [yezuy auagababue aig uoieyjizads-uam|yezuarepus|qeLieA 19q Jajyad oY

‘BissgInzun 1s1 8zygsualeploquiAs yezuy auagabiabue aig uopexizads-Ham|yezziesualep|oquiAs 1aq Ja|yad Shv

‘Bisse|nzun 1s1 uarepPUNd |yezuy auagababue aig uoneyiyizads-uamjyezuareppungd 19q Jajysa-4 4

"U310QJaA 1SI Usaydlalag-£d/0d Ul Bunyoemiagniyaliqg ald ualoqIan Ydia1ag-£d/0d Ul Bunyoemiagnpaaiq ‘4ajya4 A

NOd

‘pPAM UBgaLYISag INOY Yse|d Jap abue|os ‘uajogian 1si Bunyoemiagnidalid| yseld Nz suagiaiyos puaiyem Bunysemiagniyaldid UoA 10gI9A ‘I1sjyad rATAd
‘uabuejdws |yayeqqlaiyds

INOY Use|d Jalapue uid apinm NOY YSe|d Wnz suaqiaiyds sap pualyem juysjaboe uapiam ajyajaqqiaiyds INOY yseld ayaddoq v

"MSh ‘uoiny ‘Bungiaiyosag Bunuyolazaglia|ya4 "IN J9|ya4

11

d37TH3Id / ONVHNY

91l_L




€T-€

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

"uspJiam uagauyosab Jsrsweredane|s

lapo uagauyasab NOY yse|d wnz uareq abue|os ‘Us10gIaA 1SI UBZIaSHINy-alemyos Jablamian suaQgIaIydS puaiyem uaziasyoniaemyos ‘Is|ysa- VoV
‘(*msn ‘yaneigao ul galuy ‘yne| wweibold) 1si [gneia

21U sgauleg sep puaiyem Bunispuy uaiap ‘UISpUE NZ uajeq ‘IYoNSIaA apInm s3 uabramian uoiresado pualyem Bunispueusareq ‘Is|ys+ 69V
‘uanid auexane|s

pun Ja|yasIalwons ‘ssnjyasziny ‘usbuniyesisulalgls jny Bunigissuonexiunwwoy] (2n1g-0IS) J8jyajsiened 10S 39V
‘uanid auexane|s

pun Ja|yasIanwons ‘ssnjyasziny ‘usbunjyesisuialgls jny ‘Bunigissuoneyiunwo (a2onig-0IS) J8ysiuswyey [0S 19V
‘uaynud

a1BYaAR|S pun Jajyasianwons ‘uabunjyensulalols Ny "Bunigissuoieyiunwwoy| (onug-0IS) J8|yaynepaan 10S 99V
‘uaynud
uabun||21suUIBSUONEHIUNWIWOY pUN a1eIas) auasso|ydsabue ‘|agessuoieyIunwwo]

S2UBY201gIa1UN/Sauasso|yasabiziny ‘uabun|yesulaiols Jny "Bunigissuoieiunwwos| (onug-01S) J8jyaisbueidw3 4108 GOV
‘uajnid uabun|@isuldSUOIEYIUNIWO

pun ajela9 auassojyasabue ‘uabunjyensulaiQls Jny ‘BuniglssuoneyuNWWoy (aonug-01S) Jalyaynepadn 410S 7oV

‘uapJam 161eISaq JYoIu uuey 313199 sngpled 11alag 1yadiu sngpje4 €9V

Juuexia MNITg-dOdd3H ule apinm s3 (INITg-HOYYIH) J8yaisngp|e- 42\

Juuexia NO-dOdd3H uls spinwm s3 (NO-4O¥Hd3H) J8lysisngpled 9V

JuueyIa HNITg-HOo¥ YT Ule apinm s3 (INITg-doy¥37) 18jyajsngpled 09V

JuueyIa NO-4OY¥Y3 1 uld apinm s3 (NO-"HO¥Y3T) J81yajsnqplad 45v

‘Bisse|nzun 1s1 Ja)IBN/S V/3 |YyezZuy uauagababue aig uoneyiyizadsuam|yez-1axiaNalod-v/3 19|ysa-4 3Gv
*JOA ByoISIon
Jayep aIS uayas ‘paim 1auyQab [euey| ajjaLIas a1auyQab lapuamuy uap Inj Jap
3ya ‘uapIam uayod0igiaiun asiemsbuemz BunpulgiaA-d1/Dd aIp sshw SNPoN-NNYIA

W) 19uyQab Lesgaliag usauapalyISIan SNPON-OLNY WOA JBUuId Ul apinm feued ladg SNPON-O1NYV Se Walapue ul Jajyajsbunyossigiaiun-410S asy

‘Bisse|nzun 1s1 uayalazialdoy |yezuy auagababue aig |Uaeg-AdDS HW Hamjyez-uayaiaziaidoy Bunuremisjyay o1\
"UBUUQY UBpJIam Jjapuemabun LapA Uauid ul Jydiu aIp ‘usieyius uaydiez

puis sa Japo Bisse|nzun 1si uaydlazsbunjpuemwn UoA |yezuy auagababue aiq UaM < abjojuayoiaz Bunjpuemwn Bunuremis|ys- q5v
‘uajnid (JaxJsaN) S_W/3 UOA uauonexyizads -1si

Z€ sfe 12gqIb (JIaxIaN) S_V/3 |yezuy alp ssep ‘ydlbow S8 1SI Uspunio ualapue usgaN JayJewnods|ysieg-1NO/NI ‘Bunuremis|ys4 65V
‘I1s1 Alebau (66 a|qele) Lapn auagalyasab apelab lap Japo

Bnbun wap-aOg auasalab apelab Jap ssep ‘Yolbow S8 1SI uUspunI9 uaiapue usagaN Bunuremialya4-aog 85V

"MSh ‘uoiny ‘Bungiaiyosag Bunuyolazaglia|ya4 "IN J9|ya4

11

d37TH3Id / ONVHNY

91l_L




v1-€

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

TUFL A0 1Vio11 AUCUUOO U IAUOA] | AUF0)| RO [UYC/[AU]\ UUoul J[Ugiguouivoguiizo g

Ny "uspJiam 161e1Saq 1yoiu uuey Josuassbunidsin uoa usyaizsny J8jyajsbunialyasiagniaz-ysizsny-iosuassbunidsin 119
uajnid "msn ‘J01oN ‘1agabyaig
‘Bunjagexia ‘usbunyuelyosulasgalllag jny "USPIaM JuueNID JYdIU uuey 7 aseyd ayons-z-aseyd bunyaiyosiagniaz ‘1ajya4 019
"uaynud ajeuey-Qy| Jap IS pun TTT SIq 00T "IN J81vwered-0O/
"udzINuaq Nz [euey| usuasamabnz gewabsbunupio YdIU UdUIS ‘IYINSISA BpINM ST OIS JaualaMIa 13( [eue) Jauasaimabnz Jydiu Bunpuamia ‘Jajya4 vod
S8¥Sy
"Myngabsne Bniazyols|b ajyayeg-av3y pun - 11YM USPINM SNPON-G8YSYH WI | OIS Jauaiamia 19q av3d/LIdM UoA Buniynisny ayoepyaw ‘1s|ya 60d
‘uynjebsne
[feuey uayoIa|b uap Ny Syse] uaiaiysw UoA Biazyoia|h usapinm yateg-1 1dM OIS Jauanamia 1aq Buniynisny-1 |9/ aydepuyasw ‘isjys4 809
‘uazinuaq nz [euey| uaauyoab yse] auabla alp Yainp 1ydiu UusuId ‘IYoNsIaA apInm s3 19U1096 1Y2Iu OIS duBIaMIS ‘IaJyad 109
‘usuyQ Nz [euey ualauyoab Xse] alapue auld Yainp sHaiaq UauId ‘IYINSIaA apInm S3 yoneigao ul OIS auauaMmIa ‘1ajyaH 909
"1S1 Pjajep Josuasyodauy
19p 18P0 JosuassBunidsin Jap ssep ‘Yaibow sa 1sI uspunio ualapue UagaN
"smeuly Bamuyepa ualzieyosab uap Jagn Bulb uaiyempundnN wisg uonesadQ a1q | sbBamiyepa uslzieyosab sep uaiyepsqn uaiyeund|nN 19q ‘19jys4 509
"(9T) a@zuaibiagQ alp usauaiyossiagn sbuebsny
lapal|Biaz-44.19 pun -Nd1g uspuanag.e Biiazyoia|b wweibold wauls ul |yezuy aig -sindwiyasipn sap Bunzinuag abniazyois|b abiney nz ‘is|ys4 09
(‘msn
‘uagababue 1s1 Bunidsin 0 uonIsod ajlEnNPe ANN Jagabieluawaniul uidyy) ‘Bisseinzun
1S ,poyiswmyeund|inN ‘0T "IN Jalawered Jayasiizadssyay, uoa bunjisisuig aidg uaJyeund|NN 1Nl spoylsiN ‘Isjya4 €0d
‘Bisse|nzun 1si sjyajeg-N3I 1S sop Bunj@isuig a1 J9|yayIgisuia NI1S cod
‘Bissg|nzun 1s| s|yayeg-add.l sep bunj@isuig aig 18|yay||@Isuig aod.L 109
‘Bisse|nzun 1sI s|yayeg-vHOS sap Bunj@isuig aig J8|yaj|I9Isulq VHOS 004
"(WAIyISP|IgIoNUOIN Widp jne jyemabsne) alemyos-Od Jap auas Jap jne dAuonuon
wap nz jyaiu 1ssed dAuonuo a1zinisiaiun INPoN-NdD-1dneH wap jne NOYH4
uon JaxBiye)sbunisia Jap abejpunio 1ap jne J1apo |NPON-Old-plepuels WOA 1aq dAuonuowuaqial] Jajyajzuedanysiq 49v
‘uapJIam uagaLyodsab
lalaweledane|s abue|os J1apo uapiam uagauydsab NOY yseld wnz uareq
abue|os ‘s 1gnella 1ydIu aIp ‘uaiyninzyainp BunjyiagrelaA auld ‘IYINSIaA apinm s3 uaglalyds wiaq Bunuyajqy ‘1sjya4 J9v
"U810qJaA 1SI Usydlalag-INOYd/Ed/0d Nz uagiaiydspallq ualogJaA ydlaiagd-INOYH/Ed/0d Ul uaqiaiydspaiig ‘Is|yad asyv
"UB10gJaA SNPON-O LNV W 1S USLIE]S NZ J8pUIgIanyd8]S-d 1/-81emI0S-0d uap Jagn SNPON-OLNY Ul |yalequels-d1 10d Buniabiap Jsjya- o9V
Juues;Id J9|yaysbunpuigian-SHEd Ul apinm s3 (481yajsbunpulqisA-SHg4) J8lyaisngplad q9v
"MSh ‘uoiny ‘Bungiaiyosag Bunuyolazaglia|ya4 "IN J9|ya4

11

d37TH3Id / ONVHNY

91l_L




GT-€

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

‘uajnud yoamzsbBunpuamia A yoeu al “msn ‘GT ‘pT
‘6GT SIg £2T "IN Jo18weied-y/3 Jem uassojyasabge 1yaiu yoou Buniaisijeniuiaielas

-1aulayig alp sfe ‘uazinuaq Nz wWalsAS-1auwaylg Sep WINSISA 9pINM ST TeJa9-19uIay1g sauaisifeniul yaiu Bunpuamiap ‘is|ysa- oz9g
“rem 163|8q qolsbunianals
-X0g|le\-1aulayig Jap S[e ‘ualels Nz SS8z0id Uanau uauld ‘IYonsIan apinm s3 16ajaqg gor-1vuiaylg ‘Isjya4 419
‘uynjebsne
[euey uayoIa|b uap Jny Syse] ualaiysw UoA Bazyoia|h uapinm yaseg-11dM 18WIBYIT 19q Buniynisny- 1 19/M aydelysw ‘is|ys4 319
‘uazinuaq nz [euey| ualauyoab yse] auabla alp Yainp 1Ydliu UsuId ‘JYINSIaA apInm 3 19U1090 1yo1u 18UIBYIT ‘Iajyad artg
"uUBUYQ NZ [euey] UdIBUYQASH XSk | dJapue auld yaInp S)a4ag UsauId ‘IYdNSIaA apinm s3 1ZINuaq Yse Jalapue UoA paim 1aulaylg ‘Is|ys4 ot1d
"UaYDIIYIS NZ JOANZ Uyl BUYO ‘UBUYQ NZ [9X00S UBUIB ‘JYINSISA apInm SJ uauy0 [9%20S-18ulaylg uauassolydasab aiu ‘Isjya4 a19g
(‘msn ‘uagababue asyoy-1aqabyaig-1Iaminjosqy auloy|
apinm s ‘uagababue uasydy Jysw Japo lamz Biiazyais|b uspinm s3) Bisseinzun
1S1 "MsN uopuN4 uareuondo Jauid JW USZIaSHINY-LaMINI0SAY N} uoiexyizads aig Ja|yajsuoneyiyizads uaziasyony-Uaminjosqy vid
‘Bisse|nzun 1s1 dA1a1eIa9) e dAeela Jajys4 619
‘Bisse|nzun 1s1 Jawwnuaiesas alq Jajyapawiwinuarelas 819
‘Bunyiaiyosiagniiaz aule s|yajegane|s
saula agebsny Jap 19q puaiyem 316nazia MOV [yajaqeizads-iaqiall Jad |UaJaqane|S uoA agebsny 1aq 169jaq Jaisiballarowered ‘1a|ysa- /19
‘Bisse|nzun 1s1 s|yajeg-13S sap uoneyiizadspuelado aiq uonexiizadspuelado-13S Jajya4 919
‘Bisse|nzun 1s1 sdAuL)ISaISNy-UodsbBuebulg sap Bunj@isulg aiq dAuayipsaisny-uodsbuebulg ‘Js|ya4 GT9
(‘msn ‘uoneyyizadsssn|yasuy-1H)
"UBPUBMIBA NZ SINPON-NGIN-8
INOY yse|d sap Bungabuwin Jap ul uonyun4 81zinNisiaiun 1ysiu auld ‘WYoNSsIaA apInm s3 uoIp{uN4 81ZINISJIalUN 1YdIu ‘UoISIBA-NGIN-8 ‘INOY Useld ‘1ajyad ans!
‘uajnud aueNeg "1Q1SI9Z uapInNm ualed-INYHS-sbuniayals aig ualed-INvdS-sbuniayals Jajyajuswiwinsinid €19
‘uanid ‘msn SapodapEWINIS|yalag-avy3y sap ulayoleds wnz
JawwinuusjgeneAeyo ‘vz “IN Ja1awered laispuy, ‘Bisseinzun 1si JswwnuusjgeLeA
auagababue s|yajeg-13S Sop SoP0IBPBWNINY Sap ulsydleds wnz aig|  apodsplewoINy-s|yaieg-13S In4 Jswwnuus|geleAlaydlads ‘isjya4 219
uajnid ‘msn Josuasshunidsin ‘1010 ‘Bunjagedtap ‘uabunyueiyosulasqgailag
"MSh ‘uoiny ‘Bungiaiyosag Bunuyolazaglia|ya4 "IN J9|ya4

11

d37TH3Id / ONVHNY

91l_L



9T-€

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

“Halulap 1yolu IsI e suagababue Bunsiamuy-0O 109 Jauld |91zBunids sfe aig

LB1ULSP 1YOIU axJe “8|ya

400

"LSIUaP US|[91S Ualaiyaw Ue Isi Jswwnuuaxrely ayais|b aig

Usiulap yoepysw axre ‘Is|ys4

V0D

"U8IUlap Ud|[81S UaJlalysw ue 1si Jswwnuwwrelboidiaiun ayoislb aiqg

uUsiulap yoeuysw wweiboidisun ‘Js|ys4

800

"aiulap 1yaIu 1si wiwrelboidisyun auagababue Jniny usp Inj seq

Uaiulap 1ydiu wwelboidisun ‘Isjysa4

L00

‘anuyoswwelbolid
uasegiynjsne auiay Jeyiua wweibold suagababue Buniynisny inz seq

uue IS 1YdIu NUYDS Jateqynisne ‘Is|ya-

900

"¥S9g 1w uuibagq wwelbold auagababue Buniynisny Inz seq

HSoOg nuyosswuwelbold Ia1sie ‘19jya4

S00

‘puis waLisiBal anuydswwesbolid
aulay alp 1Ny} ‘WapJoab Jswwnuwwelbold Jaule Buniynjsny aip apinm s3

JuueMJ9 1ydIu pundsbansulswwelbold ‘1ajysa4

0D

‘ualnsibal 1yolu 1s1 wwelbold auagababue seq

uoneyizadswwelBold ausLisiBal aulsy ‘Ia|yaH

€00

‘uablalsiagn |yezuy aregiynisne
ueynwis alp aip ‘usbueydwa swwelboid iny usbuniapiojuesbuniynisny uspinm s3

wuweiBold saleqiynisne jnepagnuamyez s|ya-

¢00

‘uaynud
"2°0 ‘s|aizsbBunpuigia usuagababue uajqeure uabiiyezzueb Jauid ul |yaLg-NOdI
UBUId Y2INp SBP Jawwnuuod 81p ‘8GT pun €GT ‘65T ‘8T SIJ 7T Jelawered-y/3

"GEGG9 < JIBAIBS Ny Jawwnulod-|aizsbunpuigiap

19po ‘0 > J19AISS IN} Jawwinuuod-[a1zsbunpulgia Japo ‘GEGG9 < 1ualD

ny Jswwinuuod-181zsBunpulgiaA Japo ‘0 S usl|D 1Ny Jswwnuuod-|a1zsbunpulgiap
1apo ‘Jswwnuiod uauabla Jap BunpuamianydeLyaA 189 J9po ‘GEGSI < Jawwnuuod
auabia J18po ‘GzZOT > Jawwnuuod auabis 1aq uagababsne Bunpawliajya4 auld pim s3

Iajyajulawiwnuyod-auiaylg

¢cd

‘uanud e'o
‘sja1zsbunpuigiap uauagababue uajgelre uabiyezzueb Jauis ul [ya@g-NDd| Uauid
yainp sap 9ssaIpy-dl dIp ‘LGT SIg ST pun gST siq 6¥T ‘GET SIq ¢ET 191ewered-v/3

GGZ <1 dI18po QST dl48po

GSZ <N _dI4epo 0 > TN_dI 18po -«

GGZ < HW dI 18po 0 > HIN dI 18po  »

GGZ <H dI48p0 /ZT =H dIJ8po QS H dI -

:uagallyosaq
16104 aIm apuglsnzis|ya- aIp uspiam 1Bajabisa) 1 dI pun A dI ‘HN dI ‘H dI
Hw (M8MO saualA) () Yalgalyosula sig (a0 Salsia) (H) UassaIpy-dl 1P UspIam

“ualBsual Jajys4 ule usbunBuipag uspualblo) Ja1UN PAIM gaLISgeWION W]

18|yajusssalpy-d| 18ulsyig

Tcd

"MSh ‘uoIpjy ‘Bunglalyosag

Bunuyaiszaqiays4

PINREIVEE|

11

d37TH3Id / ONVHNY

91l_L




LT-€

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

"UspuaMIBA Nz g Japo gy BunBuipagsBuniaiiemi Ul uyl suyo ‘usiyninzsne |ysiag

uapuanegine uabunbuipag-g usuaydladsab uaiaiysw jne usauid ‘IYydonsIaA apinm s3 juueyIa @1 J81zanuag ydiu ‘Iajya4 21D
‘@1 puabnuab you s 1q16 go 48po gy BunbuipagsBuniayamig uon Bunpuamia 18g Z J8|ya4 ‘g1-sbunbuipagsbunianemig puayolainzun VIO
‘@1 puabnuab yoiu s 1q16 O J8po v BunbuipagsbHunisuamig uoa Bunpusmiap 1og T 19|y24 ‘a1-sbunbuipagsbuniaiamiz puaydlainzun 6TD
‘Lamzuals uap 161s1siaqn sg Jalenagieaq ueynwis |yezuy aig 19)1190/eag URYNWIS ST 3[8IA NZ ‘I9|ys4 810
‘Bisse|nzun 1s1 apoasbunBuipagsbunialiamig J1aq “Jajyamiiyosswwelboidsbuebuig apoasbunbuipagsbunianiamig ‘1s|ysa4 JARe)
‘uabejyasabiyay 11 syoeisiaydlads-spueisnzsbuebuig sap Buniaisifeniu| uabejyosahlya) Bun|j@isiayoels 91D
"uI9s 1Sd3 19po IHLO ‘INSM ‘OASM ‘TTHM
‘LTHM ‘IOHM ‘1OHM ‘INHM ‘OFHM Ssnw 1 91S uagau nuyoswwelbold Jag 1071S yoeu BUYIS 8poos|ysyeg “Is|ys4 ST
‘uanud 1yajeg-0.109 WauId HW XeIUAS alp ul Japo Jap sne Bunblomziap
1apo ¥sa3 pun ¥Yso5g usyasimz Bunyosaidsiug “Bisse|nzun 1si uonisod-4sal ald uabunjaiyoeyosiaawwelboldiaun Biuam nz ‘1sjya4 7a%e)
‘uanud |yajeg-0.L 09 WauId HW XeluAS alp ul Japo Jap sne Bunblemziap
1apo ¥s@3 pun 1D7S uaydsimz Bunyodaidsiug “Bisse|nzun 1si uonisod-1sa3 aid uabunjayoeyasian-171s Bluam nz ‘is|ya+ €10
"uaynud |yayeg-010D waue Hw
XeIUAS 3Ip ul J1apo Jap sne BunbBiamzia Japo ‘Oadd pun |yaseg-Od Japo -41g3 pun
[y942g-SI/d1 usyasmz Bunyosidsiuz “Bissginzun 1si UoISOd-0AA3 J8po -41d3 8l usbun|alyoeyas-si/41/0a Blusm nz ‘Isjys- Z10
‘uanud |yaleg-0109 wauld 1w XeAs
alp ul 1apo Jap sne BunbBiamzia Japo Bunjaiyoeyas abigewlagn Jny "LUamISYoQH
uap 18181ydsiagn wwelboidialun wauld ul usbun@yoeyas Jep |yezuy aig uabunjayoeyosianwwesboldiaiun af8IA nz ‘Is|ya- 1D
‘uaynud |yayeg-0109 waue
W XewAS aip ul Japo Jap sne Bunbiamzia Japo Bunjgiyoeyas abigewlaqn jny
“LaMISYOQH uap 1811aiydsiagn [yaseg-1271S wauls ul uabuniaiydeyds Jap [yezuy aiq uabunjayoeyasian-1I71S 9|aIA Nz ‘1ajya4 012
‘uanid |yaleg-0109 Wwauld Iw XelAs
alp ul 1apo Jap sne BunbBiamziaA Japo Bunjaiyoeyoas abisewlagn Jny “LSMISYIOH
usp 181181yasiagn |yajed-Si/dl 18po -0d waula ul usbun|alyoeyos Jap |yezuy aid usbun|a1yoeyos-SI/41/0d s|8IA Nz ‘1s|yad 400
‘uajnid ¥sa3g pun ¥so4g
usyasmz Bunyosidsiug "¥SAT Ny YSOF Uiy J8po ‘YSOd Iy ¥SAa3 uey 1qib s3 apualeed-ysod uiey 19|ysd 300
‘uaynid 1SA3 pun ye4eg- LIS J8po -0aadd pun |yayeg-0d ‘-41a3 pun
[y342g-SI/d1 usyasmz Bunyoaidsiuz “uspunyab 1yolu apinm 1Sd3 Jepo 0add ‘H41a3 apuaiseed-1S/SI/4I/MA uiey ‘I8|ys- aod
‘uaynud 1S3 pun ysseg-LOTS 18po
-0dd3 pun |yajeg-0d ‘-41d3 pun [ys4ag-Si/d| usyasmz Bunyoaidsiuz Bisseginzun
7S@3 18po 0aa3 ‘413 uon Bunpuamia 184 1s! yajagsbunblamzia uspuauiaydsia
ualz19] wap Hw Bunydaldsiug aiq isseinzun 1si xeluAssiyasjagsbunbiamzia aiq reed-1S/SI/4I/Ma zuedansiqg ‘48|ya- 20D
"MSh ‘uoiny ‘Bungiaiyosag Bunuyolazaglia|ya4 "IN J9|ya4

11

d37TH3Id / ONVHNY

91l_L




8T-€

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

‘Bisse|nzun 1s| JswwnuiaxaN/od-Y/3 JajyapswwinuiayIsNMod-Y/3 9eD
‘BIsse|nzun 1s| Jswwnupund alq Jajyajusswwnupung GeD
‘Bisse|nzun 3s| JswWwnuuauoz aig Jajyajulswwinuuauoz 1%50)
‘BIsse|nzun 1s| JsWwnUUasydepunlio aig Jajyajulswiwnuuasydepunio €eD
"1Bnyabnzuly usrepsuonisod Inj asyoesgaliag aula apinm Bunbamagqnyds
Jaua Japo BunBamagpiund uaydiainunuoy Jauld Bunuyodaiag Jap puaiyemn 1Bnyabnzuly Buniynjsnesiyajag puaiyem asyoesgaliag ‘Ia|yaH 2D
‘BIsse|nzun 1s| J81SNWUSSYIY Sseq J1ajyapeisnwuasyoy 0€D
‘BISse|nzun 1sI JsWwWnNUUasyYdy aig Jajyapawwinuuasyay 420
"ug||als Bunbnya A Inz 81YISI9aT pusydldisne usrepnuyds Jap
uJayo1ads wnz "usrepnuyds Jop ulaydleds wnz anuydsiaa puabnuab yowu 1q16 s3 J9|ya4 ‘enuyosiasa Biuam nz 320
‘Bissg|nzun 1s1 JaWWNUNLYIS alq JajysjuIaWwwNURLIYIS azo
‘Bisse|nzun 1s| Jswwnuwwelbold aig Jajysjulswwnuwwesbold 220
‘uagabnzue g pun T
UaYISIMzZ LM UId 1sI ST 'Bissenzun 1si ugj@isablazuy-gog |yezuy auagababue aiq yolalaquaj@isuablazuy-aog J9jys4 az0
‘uapJiam uagababuis .0, Jagn LM
ula ssnw [yayag-gOs wauid u| "Bissenzun 1si |yayag-4OS Wi uamuapueladQ Jag yolalags|yajeg-4dos Ja|ya4 V2o
‘uagababue .0, apINMm |ya42g-Ald Wi JOSINIC SV 0 Josing |ysgag-Ald ‘18|ysd 620
‘Bisse|nzun 3si Bunjj@)sueuamyez-sindwiisz aig yo1aiag|gisulapam|yez-sindwniaz 1s|yad 820
‘Bisse|nzun 1s1 Bun|@sulasbuniiaiyasiagniaz aiq uaueA\ 18q yalaiaq)eisulg Buniaiyosiagnuaz ‘1s|ys- 120
‘Bisse|nzun 1s1 Bunjisuiepalbuaz aig yalalaqeisuiz-palbusz jnepsan ‘1s|ys4 920
‘Bisse|nzun 1si s|yajaqgsbuntequiaiansbunianals-uasyoereaur] sap Bunj@isuig aiq lajyajsbunrequiaiansbunianalssyoy G2Z0
‘Bisse|nzun 1s1 dAuareppueliadQ Jaq "Jo|yamuyoswwelbold JI8|yajuadAipuelado 20
‘Bisse|nzun puis uayeppueladQ uabipuamiou aiq “J8|yamydswwelfold pueladQ Jabisse|nzun ‘is|ya4 €20
‘uapJlam uassojyasabula Bunjgiyoeyasiansbunbuipagsbuebuig lyataqgshbunbuipagsbuebulg
aUId Ul 1YaIu uuey ‘1s1 ualogian Bunbuipagsbuebuig aip uap Jny ‘lyajeg uig waualogan Jw uonisods|ysjag abisse|nzun ‘is|yaH 220
‘uabunbuipagsbuebulg
uoA Bunpuamia alp uaiaigqlan ajyajagslogiap-sbunbuipagsbuebulg 1Z1nUa( |yajag waualogiaA 1w BunbBuipagsbuebulg ‘1sjysa4 120
‘uapunyab 1yaiu Bunbuipagsbuebuig
abipuamiou aip apinm BunBuipagsbunialamig Jauld Bunpusmis 199 AaND-sbunBuipagshuebulg pusysiainzun 410
"Msn ‘uoiny ‘bungiaiyosag Bunuyosiezaqia|ys4 PINREIVEE]

11

d37TH3Id / ONVHNY

91l_L




61-€

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

"ua||eIsuId

|yaeg-YHOS Wauld JW uaydidzapul uld 1sianz "Lalulap usydiazapul uidy 1sl s3J Ua1ulap 1Yd1u uaydlazuual] ‘Is|ys4 avo
"UBUYQ |yaeg-NIdO WaUIL W [euey uap 1sianz

18uy0ab 1yolu yseyalz J8p Ul isI T [eue) 8||auas a1auyeab Japuamuy usp Inj J8g 12uy0ab Yo 4108 ‘I8jyasd Ve

"JapuamIan yseualaldialu| ualapue Jauid UoA piim QIS aid Ja|yaysbunzinuag QIS-13S 6D
‘uagnud wouyoeN a1epuasab aiqg ‘usreq abisseinzun

1eyiua Japo JewlouaIYdLIYIBN WNz 1yoiu issed WyouydeN-OIS a1epuasab aig Jajyassbunipuemwin Jaydipiainuiuoy 1ydsuydseN-0IS 81D
"uapunjab

usuoniuag auIsY Uspiam 3|OqUIAS UdlapuamIaA usnuydswwelbold uap ul alp In4 Ja|yayonsjoquiAs J3z0)
"uUBUUQY UapIam 1ZINuaq

ajogquiAs|iand 1o aim ‘udjnid ‘ajoquwiAs|and Jap wisydlads wnz zie|d Biuam nz 1qi1b s3 ajjageuayolads-joquiAs|and 18q yalaiagiasa Biuam nz ‘1s|yaH (140

‘Bisse|nzun 1s1 Jawwnuua||agelsuoniuyap|oquwAs aig Jawwnuuajjagelsuoniuyap|oquiAs 1ag Ja|ya- [517%0)
‘uaynid abugjuablojuayaiaz 1ap LSA UaLBIULAP [Yajag-NI 1S uauld yainp

uaq 'Bisse|nzun 1s1 abue|uablojuaydlaz a1zinuag Bunyagrelaauablojuaydiaz Jap ul aiq Buniiagrelanuablojuaydiaz ul abugjuablojusyoiaz 19q Jajya4 19%0)
Jy85eg-NI S waure

1w abug Jap uonuyaq yoeu sjyaagsbuniiagielap-usbjojusydlaz saule Buniynisny uuexls

"Ja1ulap 1yolu Bunyiagelanuablojuaydlaz Jap 18q apinm abugjuablojuaysiaz aiq 1yoIu Bunyiagleaquablojuaydlaz puaiyem Lamiyezuaydiaz ‘1sjya4 FA%O)

‘9016 nz 1s1 8|qelreAuablojuaydlaz Jap abuepaidoy aig abueliaidoy-us|gelreAusblojusyolaz jnejsqn Js|ys- 1870)

"UspJIam JuUeBMJIS 1Ydlu ajgelreAuablojuaydlaz Jap ul uuey bunzuaibag aiq uedJa 1ydiu Bunzuaibaqus|qelreauablojuayolaz ‘1ajysa- ovd

"Msn ‘yolalag uap 16191s1agn uajgelreAuablojuaydliaz |yezuy auagababue aig uoneijizadsuamyez-usrepusjgeneauablojusydiaz 1aq J18|ys4 30

‘Bisse|nzun 1s1 Jawwnuuabiojusydlaz alq Jawwnuuabjojuaydiaz 1ajya4 aso

‘Bisse|nzun 1s1 Jswwnuua|qeleA aig Ja|yapawwinuuajgene 2€D

‘Bisse|nzun 1s1 Jawwnuialawered alq Jawuwnulalaweled Jajya4 ae0
‘Bissg|nzun

1SI S[eURYSUOITRYIUNWLWOY USUSHO JapUaMUY Up N} Sap Jawwnueuey aiqg S[eurySUOIEYIUNWWOY UBUSHO JSpUIMUY N} Sap Jawwnp ‘Jajyad vEeD

‘Bisse|nzun 1s1 Jawwnuwwelbolidiaun alq Jayajulswwnuwwelboidiaiun 6ED

‘Bisse|nzun 1s1 Jawwnuuaxiely aig Jajyajuiswiwinuua ey 8D

‘Bisse|nzun 1s1 JswwnuianIa ald Jajyapawiwinuia sy 1€D

"MSh ‘uoiny ‘Bungiaiyosag Bunuyolazaglia|ya4 "IN J9|ya4

11

d37TH3Id / ONVHNY

91l_L




0¢-€

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

‘BIssg|nzun 1s1 JagiaiL pun urey UsyosImMz Y1I607-SNY/NIF-Sq8LiuY a1 131yapibo1 SNV/NIT galiuy 590
‘Bisse|nzun 1s1 Buniabgzian-/BunbBiunajyasagsgaiiuy aulaul aiq Buniabgzian-/Bunbiunajyosagsgaliuy abisseinzun ‘1s|yaH 79D
‘pueisnz uauaiAesuonesado Wauld Ul JYdiu 1s! gauiuy Jag pueisnzsuonesadosgaliuy Jajysa- €90
"uaiyngnzsne |yayagsuoneladQ UsUId ‘IYINSISA SpINM (aLIUY Waldleydsabge 1ag gamuy walaleyosabae 19 Jajyajsiyajegsuonesado 29D
"uUsnIyIsIagn apinm
‘feyius usred-13s alp Jop ‘WOY yse|d sep abuebiloayosgT Jayolbow |yezuy aiq Ham|yezyoso Jnepadn INOY Yseld usred-13s ‘Is|ysd 190
"udlsIa|ya4/usrepreqolD 13S usiyasQ(eh Jap usgivIydS wnz yoplag uauley 1q16 s3 aIsius|ya-/uarepleqo| T3S 4Ny Yo1a1aqqialyds uisy ‘1ajyag 092
INOY ySe|d wnz uaqiaiyds wiag 1a|ya- (uagIaiyds INOY Yse|d) Jajyajuassalpelayndualeq-uajianbgiaiyds 450
INOY Yse|d wnz uaqgiaiyds wiaq Jajya- (UaqIa1yos INOY Yseld) J8|yajuassaipelasyO-[e1zqiaiyos 350
INOY Yse|d wnz uaqiaIyds wiag Jajyad |  (uagralyds INOYN Yseld) Jsjyajsbuniiaiyosiagniiez MOV INOYH useld aso
INOY Yse|d wnz uaqgiaiyds wiaq Jajya- (uaglelyas NOY yseld) Jajyaynid WOY Yyseld 26D
INOY yse|d4 wnz uaqiaiyas wisq Jajys4 (uagivIyas INOY Yseld) Jajyaysbunyaiydsiagniisaz 950
INOY Yseld Sap uayosQ wiag Ja|ya- (uayosQ INOY yseld) J8jyajsuonexyizads-Ham|yeziopes ATe)
INOY Useld Sap uayosg wisq Js|ysd (usyasQT INOY Yse|d) Jejyalsuoneyizads-ulswwnuiopesidoy 650
INOY Useld Sap usyosg wiaq Jsjys4 (UayasQT INOY Useld) JajyajsBunyiaiyasiagniiaZ MOV INOY Useld 850
INOY YSe|d sap uaydsQ wiaq Jajys4 (uByasT IWOY Yseld) J8jyaynid INOY yseld yAce)
INOY YSe|d sap usayasQT wiaqg J9jysH (usyasQT NOY Yseld) Jajyajsbunyaiyasiagniiez 980
"UBNLYISISQN SPINM ‘JeyIUS USISIB|YS-/usrepeqo|D usnHyosIagn
73S aIp 19p ‘NOY yseld sep abuebionyaso Jaydlfiow [yezuy aig|  uslsis|ya-/usrepleqol T3S Iy UaMUezydsQT NOY yseld ‘Jsjya- lete)
"USPUBYIOA YoeysWw puls INOY Yse|d Wi usisiualya-/usiepieqolo 73S 81d | UspueyioA yoelyaw aisiie|ya-/usiepreqo|s 13s INOY yseld ‘18jyad ¥G0
‘Bisse|nzun puis INOY Yseld Wi usisiyalyad/usiepeqolo 73S 8ld asiliajyad/uarepleqolo 13S INOY yse|d abisseinzun ‘Jajysd €60
"uajnud auaneg "UQISIBZ UBpINM udled-WvHS-sBuniayals aiq 101s19Z Uared-INvHS-sbuniaydls ‘1ajys4 25D
"UQISI9Z UapInMm uared INOY Yse|d aid Jlajyajuswiwinsinid-ualepsuonisod 16D
"U01SI9Z Uapinm uared IWOY yse|d aig 19|yajuswilINS)nNid-ua||aqeIsuouyap|oquAs 05D
"U01SI9Z UapInm uated INOY Yseld aig Ia|yajuswiwinsinid joquAsua|iand/wwelboid-13S 4D
‘uaynud Jeued-0IS
ualauyQab Japuamuy Jnj UOA Bunpuamiap ‘06 "IN Jaleweled-y/3, "1e1ewered wap
Nz Jyolu Issed sjeued Ua||a1IdS UaIBUYQaN Japuamuy uap Jny sap Bunpuamiap aiq TOIS 13g NIdO uoAa Bunpuamiap abissenzun ‘iajys4 E=1%0)
‘Msn ‘uoipy ‘Bunglalyosag Bunuyolazagia|ys4 "IN Ja1ys4

11

d37TH3Id / ONVHNY

91l_L




T¢-€

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

‘uslaxedsBun|pueyag-sgaluy usp 19 jnepaqn jnepiagn-1ededsbunipueyag ‘1a|ya4 110
16nazia a1axed 98I nz Biiazyais|b uapinm s3 jnepsgnuamyez-pundsbunbemag ‘1a|ysH 9/
‘Bisse|nzun 1s1 yibojsbunbnazig-19)eduarepbunbamag aiq Bunbnazisiaxyeduarepsbunbomag 1aq Jajyapiibo G/D
“Jyaw Japo pueisgesuonisodisi/bunzuaibagaremyos,
win Ja)eyospu-areMyos uaula 1a1a1yasiagn uonisod ajenpfe alig JI9)/eyoSpug-aiemijos 181a1yasiagn uonisodis| ‘1s9jya4 172%0)
"J9)1eYISpug
-9/em1jos uauls 18118lyasiagn aninysuQ-sbunbamag aip Japo uonisod|aiz aig uanuydSsIagn anINYsUO-[81Z uon Bunzuaibagaremyos ‘Iajyad €10
1bne1aq spinm Josuasinesqn 1aa Ja|yaynepaqn 2.0
‘usgababsne asyoeane|S-0IYyduAs INzZ [yajeg ule spinm s3 [Ua}oquasyoeane|S-0IYdUAS ‘Ia|ys .0
"uspJam 18)eyasabuis
nau ssnw Bunuueds aiq 161TeISAq 1Y2IU USPINM USJRUIPJIOONLBMINIOSAY 3Id 1611e1ISaq 1Y2IU SlRUIPIooXLIBMINIOSqY ‘18]yad 0.0
‘uassojyasabge 1ydiu yoou apinm uaiyeund|nN Bipuels|ionun uaiyepund|nN ‘18jya4 49D
1SI SNV g8y UdJIap ‘UdZINUa(Q NZ 3SYJY duld ‘IYINSIBA apInm s3 SNV gauuy lw asydy Bunpusmisp ‘IsjysH 39D
‘lyayegpunio waud 1w Bungaiydsiaauasydy Jauis siugabig
S[e uasyay Jaleqisl|eisul [yezuy aip 16191s1aqn uasydy |yezuy auagababue aiq uaNLydsIagnN ussydy Jaseqial|felsul ewixew [yezuy ‘Iajys4 aso
‘uapJam 1611e1Saq USTRUIPIOOXIIBMINIOSOY SUISY UBUUQy
puelsnz wasalp U] "ulas uaplom uynjabsne uaziasyony-alemyos uis yone uuey
s3 "apinm 16amag (suosbun|@isiny sap Buniannyasig 1apo s|agey uspusabensqes
saula yenisbunyiimuabag g-z) yely apuanImuld uagne UoA auld yainp asyoeleaur
3Ip puaiyem ‘apinm uyniabsne usaziasyony-asemyos uis Japo 18)eyasabule
Bunuueds aip ssep ‘uias uuey s3 uuexsa bunbBamaqsyoy aule apinm Bunuueds
Jap uayeyosuig wap ydeu usrepiagabapod-Laminjosqy Bunssepq Jap pusiyem Bunssepsualepuaminiosqy 199 Jajysisbunbamag 29D
uajnid "msn ‘1010 ‘1agabyaiqg
‘BunjagexiaA ‘usbunyuelyosulasgauiag jny "uspiam 16j0jaq Yaiu uuey |yajag Jad jnepagnsbunyolemagy ‘Ja|ys4 g9D
‘Bisse|nzun 1s1 BunyiagresansbunBamaqgnyos alp Jny 1607 aulal aiq Jaylawsbunbamaqgnyas Jajyapibo V9D
‘usieyesq
nz yoaishunianals sep ‘81yoansian 1ydaishbunianalssgaiuy auyo Jazinuag uig yoa1shbunIBanalssgaliuy awyeuuy aulay ‘Ia|ys- 69D
‘uswwousbue syaiaq apinm ydaisbunianalssgaiiuy seq 1yoaisbunianalssgauy swyeuuy aydepysw ‘IajysH 89D
"Z1e|d 1818l uIsy 1sI yalaiagsbuniemiap-1azinuagsgaLiuy Wi oaIsbunianalssgaluy awyeuuy JajysH 19D
‘uabue|ia
Nz asydy 319puUaMIBA S)Ia1ag auld Jny 1ydaisbunianals sep ‘YoansiaA apinm s3 Ja|yassbunpuamianiaddoq-uasyoy 99D
"MSN ‘uoiRy ‘Bungileiyoasag Bunuyoiazaqgia|ys4 "IN Ja|ys4

11

d37TH3Id / ONVHNY

91l_L



[44

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

‘Bisse|nzun 1s1 yibojsBuniiaguelanaulds aig NiBojsbunuydalag-sulds ui 1olys4 06D
‘ualyniyainp uonesado
a1aubiaab dAisuoneladQ usuagababue uap iny pun usjnud dAsuonesadouasyoy
‘T "IN Ja1owered Jayosyizadssyoy, "Bissejnzun 1s1 dAisuoneiadouasydy Jag dAisuoneiadouasyay 1aq Jajya4 48D
"apinm 18uydaiag BunbBamagpund
aydlJainunuoy puaiyem ‘1yasglab uspinm uarepsuonisod uabnnbpus aiq Buniynysnes|yagag pualyem Jajyajsbunyasomiung 380
"uaynid usrepsuONISOd "USUUQY USPIaM 19PUSMIBA
121U BunBamaquabogsialy Jap 18q alp ‘uagababue uarepsuonsod uspinm s3 Bunuyoalaquabogsiaiyi/siary 19q Ja|ys4 aso
‘Bisse|nzun 1s1 yiBojsBunuydalag-uabogsialy aiq Bunuyoalaquabogsialyi/sialy 19q Jajyapibo] a8D
‘Bisse|nzun 1s1 Buniabgziap/Bunbiunsjyosag asuagababue aig Isjyajsuoneyiyizads-sbuniabozia/-sbunbiunajyosag 68D
‘Bisse|nzun 1s1 19y BIpUIMYISDD) auagababue aig I8|yajsuoneyiizads-s1a)Bbipuimyasas 88D
"'uUazinuag Nz uoiuUNS 81iINISIaUN YJIU T3S UOA dUId IYINSISA apInm Ss3 uoIBUN 21ZINMSIBIUN 1Y2IU 1S UOA ‘Iajyad 18D
"'SNV 1S! 8sYdy uspusaydaldsius Jap Jaqiai] uap Iny feubissyeyasiaiag seq SNV [euBissyeyasiaiag-sgauiuelaqall ‘1sjys4 98D
‘Ual|[eIsul 1yolu 1s| asydy spuayanag alp Iny Jagiall 1aqialL Jaualjfeisul Jyolu Jajys4 S80
191eY2sabae
apinm (18118gJeaq UelUBWOW) 3SYJY UsI1ZINUaq UBlUSWOoW Jaula galuy J1ag SNV 9syoy alzinuaq galiuy ‘Iajys- 80
‘Bisse|nzun 1s1 apoyivwsbBunuydalagsgaLiuy Jap Uy aig apoylawsbunuydalagsgaliuy Ja|yad €80
Jajyapibo-sbuniaglelansgaluy dAis|ysjeqpialig-sgaLiuy Jajya4 28D
Is|yapjibo-sbuniiagrelansgaliuy galuy walayeyassabula 1aq yibojsbenaquonesado 180
gauuy Jauial Jajyaysbunuyoalag yibojsbunuydaiagiexedsgaiiuy Ja|ya+ 08D
‘uagababue uasyoy uabnnb auiey uspinm s3 asydy auagababue Bnnb auiey ‘Is|ya4 4.0
‘191sabisay Ja|ya4 uid apinm Bunyaia|s uayasneipenb Jauid Bunuyodalag Jap lag Bunyoia|9 Jayosirespenb BunsoT 194 Jajya4 3/0
gauuy Jawiaiul Jajyajsbunuydalag as|indwnaxed Biuam nz ‘1ajys4 a.so
galuy Jaulaul Jsyajsbunuydaiag Bunyagleiansindw| apelabun Jajyapibo oYXe)
gauuy Jauiail Jajyaysbunuyoalag sindwiuaniyas Jspessbun ‘Js|ya- <Vke)
"uUazinuag Nz uoiPuNS 81ZINISIauN JYJdIU dUIB ‘WYINSIBA SpINM ST uomun4 81zINIsIaun ydiu garuy ‘iajya4 \"7%e)
"uaIAIeap snpowsBunuualajod wi paim uonelado aig uoneladosbunuuaxiajod 19q Ja|yad 6.0
‘usjededusrepsbunfbamag usp I1aq Jnejiagn jnepagn-19xedusrepshunbamag ‘Is|ya- 8.0
"Msn ‘uoiny ‘bungiaiyosag Bunuyosiezaqia|ys4 PINREIVEE]

11

d37TH3Id / ONVHNY

91l_L




€c€

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

'uagababzoninz LoMmuBIS|YSH BUIS SPINM SAR|S WOA 1loMluBaAR|S ayos|ed A0)
‘'syolalag uabisse|nz sap gleysagne uabal usreq uay@1sabuld ane|s wi aig syolaiag uabisse|nz sap gleysagne uarep||aisuig-ane|s ‘1ajyad IA40)
"uaIyniyainp uaziasyony
-JJaminjosqy uid uuep pun uajnid [aaexiagabapod UOA SSnjyIsuy Japo/pun (asAreueirdneH) uarepuiamin|osqy
uazjasla auaneg/uanid uareplamINiosqy Jap Buniaydls Nz auvneg Jap SSN|YIsuyY Jap Buniayals Inz auanegq Jap Bunuueds spewlouqy FA"20)
‘uaIyniyainp usziasyony
-lJaminjosqy uld uuep pun uajnid [agexiagabapod UOA ssnjyasuy Japo/pun (asAreuesaqial]) uarepLaMIN|osqy
uazasla auaneg/uanid uareplamIn|osqy Jap Buniaydls Nz ausneg Jap SsNYasuy Jap Buniayais Inz ausnegq Jap Bunuueds spewlouqy IvD
galuy Jausaul Jajyaysbunuydalag Bunuyoaiagsgauiuy Jnepsan ‘Jejys4 36D
uialaweredusyey| UOA USQIBIYIS wiaq Jajyad Jajaweleduaye) 1ajyaqiaiyds asd
"yolj4epiopd
181 Bunjj@IsulsnaN "uIds punio uid yone usuugy siosuassbunidsin sap pun
abe|yosuy uayasiueyIaW Jap $JISIYISISA JS[RWION ‘13Jop 1SI UoNISOd-Z-aseyd aid uonisod-z-aseyd apaep ‘Is|ys4 269D
‘uajnud Jagabyaig pun BunjagexiaA "uspIam JuueyIS JYdiu uuey Z aseyd juueyJIa 1Ydiu Z aseyd ‘Jajya4 6D
‘uaynJd J0suas pun Bunagedia "UspIam JuURIS JYdIu uuey Josuasydauy Jlag JUUBIS 1YdIU JOoSuasydauy| ‘Jajyad V6D
‘uajnud Josuas pun Bunjagedia “UspIam Juuesd 1ydiu uuey Josuassbunidsin 1ag uueYJIS 1YaIu Josuassbunidsin ‘Jsjya4 662D
‘Bisse|nzun 1s1 ,uasnedsgaliag usje 1aq asnedsuoneladQ
JawwnuwwelBoidsBuniiagielon-v/3 ‘€ "IN Jalaweled Jaiapuy, UoA Bunj@isuig aig 19 wwelboidsBunyiaglelaA-y/3 0} Jajyajuiswwnuwwelbold 860D
‘Bisse|nzun 1s1 yoniqoewuwrelbold/-suonesadQ 18q yoniggqewwelboid/-suonerado
Jawwnuwwelboidsbuniagielap-y/3 ‘2 "IN Jaleweled Jaiapuy, UoA Bunj@isuig aig 19q wwelboidsbunyiaglelap-y/3 Jny Jajyajuiswwnuwwelbold 162D
("1aynJy Jopo
€£°0 uoisiansbunpuasmueldneH iny BNl InN) "usplam 1o1eIsab yoniggewweibolid/
-suonelado 1aq wwreiboidsbunyiagrelaA-y/3, Wap UOA 1Ydiu usuuy awweiboid wuwelboidyoniggesuoneladO UOA J9|ysjuels 962D
‘Bissg|nzun
181 Jawwnuwwelboid-1els-oiny ‘T "IN alsweled Jalapuy, UoA Bunj@isulig aig Ja|yajuiswwnuwwelbold-01NY G6D
‘Bisse|nzun 1s1 Jawwnuwwelboid-Old auagababue aig Ja|yajuiswwnuwwesbold-Old 6D
‘(LodsBuebsneusuoz uajj@isabuls Js1vweled uayosyizadssyoe
uap yaunp uap Japo Uod uagababue [yemsnesuomunisbuebsny iny 1sjoweled
-y//] Uap Yyoinp uap Jaqn) uoireiadoagebsnewslsAs aule a1yonsian Japusmuy 1adg Ja|yajsgalnag-sbuebsnewsisis €60
uoneyiizadssiaybipuimyassas/bunuispusiyejuy
‘Bisse|nzun 1s1 N8y BIpuIMydIsa/Bunuisualyejuy-sbunbamaggnyos auagababue aiq -sbunBamaqggnyos 1aq Jo|ysad 26D
‘uagababue uasyoesbunbamagqgnyds Jyaw Japo 1I8Mz uapinm s3 asyoesbunbamagqnyas 1aq Jajyajsuoneyiyizads Jayoeuysin 16D
"MSh ‘uoiny ‘Bungiaiyosag Bunuyolazaglia|ya4 "IN J9|ya4

11

d37TH3Id / ONVHNY

91l_L




ve-€

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

"Uequiaian ZHDV Japo ZHDd Y24np ydiu apinm asydy-Z aid Jequialan 1ydiu asyay-z Bunbamaquabog ‘Is|ya- 90
‘apInm
Uequialan Ydd3 1sianz ssep auyo ‘Lequisian Ydod INauld Ydog ydeu apinm
S 18P0 ‘WequIBIan YdOd J10A 8pInMm Ydd3 “Bissenzun 1si XeluAs-yda3a/vdod aid leed-vyda3a/vdod 1eq zuedanisig 4:10)
“JleJuswiWESnz asyoy-Xd Jop pundpu wap Jw Hundzusiaiey Jop UUSM ‘UspIam
J121sabuld 1yolu usuls|uI-Hund-g-sbuniamsied wiag uuey (JINN Y1) 19SH0XeZ2IZ uauIa|ul3-Hund-g-sbuniamared 199 18]ya}||9I1suia-19sygo 1740
"Japueulanz Wyoiu uassed uayepuaulajuig
uaulajuig-pund-g-sbuniamaled Inj uarepsuonisod usp ui Jaysnwuasyay usbninb sig -pjund-g-sbuniemsred Jnj uasyody abnnb uspuassed auioy 09D
‘uauuedsjne usuagl
-Ad/Xd-sbuniamajed aip alp ‘usplam ‘uagababue UaSYDY SUISY UBUUQY ST "uaua|uIg
-plund-g-sbuniamajed Jnj uslepsuonisod uap ul uasyoy abnnb ajein nz 1g16 s3 uarepusuia|uIz-Pund-g-sbuniamared iy uasyoy abmnb ajaIn nz 4vD
‘usuuedsjne uauagq3-Ad/Xd
-sbuniamajed aip aip ‘uapiam ‘uagababue Uasydy aulay UsUUQY S3 ‘usulajuIg-Hund
-g-sbuniamaled In} usyepsuonisod usp ul uasydy abnnbd pusabnuab yowu 1qi6 s3|  usrepusulsjuig-Mund-g-sbuniamared 40y uasyay abmnb abiusm nz vd
"ya19|6 puis Buniamsled Inj UsSYdy-Zd pun -Ad ‘-Xd usuagababue Jap 1amz Js|yaysbunpusmianiaddog-uasyov-zZd/Ad/Xd Buniamared avo
"U212490UIBWILINUSUOINISOd Ualauydalag Bunji@isuiasbuniamared
al|lenpfe alp ny uap 1B181sIagn Jawwnusuonisodsbuniamajed auagababue aiq Bun|i@suig-uiswiwnusuomsodsBuniamaled jnepaqn 0)1/0)
‘Bisse|nzun 1s1 JawwnusuonisodsBuniamafed auagababue aig Ja|yajuiswwnusuonisodsbuniamaled avo
"uaz18s a|yajeg
uaplaq Jap uaulg 1218596 1s! |yasaqiBlsulasbuniameied-Sdvd Yoou -3Svd Japapm MequIaIan 1Ydlu Sdvd/asvd Bunismaeled ‘isjysd LAze)
uabunysuuasyay
‘Bissenzun puis Buniamaled Jny auamjyez-sbuniyauuasyoy-A/x uayi@isabuie aig -sbunismajed 18q apjundsbuniaizie|d Jap J8|yay||@isuig 6YD
‘lewouge puis usyamnuyassbuniamared ua)@isabuis aig uayamnuyassbuniamared UOA Iajysy||8isulg 8vD
‘Bisse|nzun 1s1 3oez)217 Noezyoi1z-sbuniomsed
-sbuniamaled Jn} ayiay ausuawwnu Biyezpesah aip 1njy uamjyez ay@isabuis 1ag N} ayiay ausuawwnu Biyezpesab iny Uamjyez wi Jajyay||@isuig JA%e)
‘Bisse|nzun 1s1 JswwnusBuniamajed sauagababue aiq JawwnusBuniamared Js|ya- ()VZ0)
"UBPISM JUUBY IS JOION JOPaJap UIS 18P0
lagabyaiq Jayeyla|ysy uie ‘IajyajsbuniageiaA uie uaswalgqqy wiag uuam Japo (‘msn
‘uaiyeund|inN JoA Bejyosuy UaydsiueyIaW WaUId 1W 1eIuoy ‘SIuidspulH wauls 1w
pPfeluoy| uabam) 1si plurIydosabule galaqddi] Jap uuam ‘uslaiyne yone uuey Iajya4
Jasalg ‘Puelyssabule BuniahgziaA Jap puaiyem apinm uoneladQ alIp J8po uias
uajanabine Bunbamag aule sddols sap puaiyem uuey Yely| usulalxa Jauld usabapn Jnepagnsbunyoiamay-ddols ‘isjys- (2120
"MSh ‘uoiny ‘Bungiaiyosag Bunuyolazaglia|ya4 "IN J9|ya4

11

d37TH3Id / ONVHNY

91l_L




Gc-€

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

‘uapunyab Jajyapaqial] uid spinm Bunuuaxialewud yaing Bunuuasarewd-ia|yapaqial L 92D
‘uaiynjnzsne |yajag
uabisse|nz 1ydiu azuaibsHuniaIuoNISOd Jap geylagne uauid ‘JYINsIaA apINM S J8|yajyaizsny-uszuaibsbuniaiuonisod ~0)e)
‘Bissg|nzun puis usreg-13s ald J8|ysjuslea-13s ¥20
‘Bissg|nzun 1s1 [)UIM J18Q 13]yajIaquIM €220
‘Bisse|nzun 1s1 JawwnuualsiT-Ja1eweredlagial] aig Jawuwnuuajsi-alewelediaqial] 189 JajyaH 20D
‘(‘msn
‘asyoy auagalag bunbamag-S ul) uuey UspIam LISpURISA 1Ydiu 1aXBIpumydsas
ualap ‘UIBpPURIBA NZ 3SYIY JaUId 1aYBIPUIMYISIS) 3P ‘IYINSIdA apInm 3 Ja|yajsbuniapuesnaybipuimyosas I%e%e)
‘Bisse|nzun 1sI snpowuasydy Jag Ja|yajsnpowiuasyoy 022
‘gj0J6 nz 1s1 Bunuispuasbuniaiuonisod aig jnepagn-sbunuispussbunisiuonsod ‘Isjysd 490
‘'snpowgnH uaizualfaqun
wi azuaibfsBunialuonisod alp usnuyIsIagn saanysuQ-sbunfamag Japo uonisodialz usnuyIsIagnN aAINYSUO-|a1Z uoA Bunzuaibag ‘1sjyad 390
‘usqgababue .0, apinm |yajag-AOIN Wi JOSING SV 0 10SIAIQ |Y3429-AON ‘13]ye- aso
BunBamagsbuniamaled iny Bunuyossiagsbunianals Jeplozaden 189 J8jyaH Js|yaysbunuydalag-sbunbamaqgsbuniamaled 24D
‘uuey|
uapJam 1auydalag 1yolu suabuelsnyy Jop UWOS pun jjgjuswwesnz uayepundpul
-UdSYIY-Xd UBUapPaIYISIan ualuauodwoyuasydy-Zd Uap UOA Wap W susuiauig Bunsseps@)yumsbuniamared
-pjund-g sap pjundzualaay Jap ep ‘Uapiam 18uydaiag ydlu uuey UM Jad 184 8SYay-Xd/mundzuaiaiey pundpu3 Jsjysjsbunpusmianiaddog adgo
"uSfeYIUS USSYIY-Ad/Xd
alp aIp ‘1SI UasYIy ud)||eIsabula uaulauIg-Hund-E Yainp Jap aulay Bunuyoaiagoxuim Bunsseps@umsbuniamared
alp In} asyoezualayey alp BP ‘UapIam 18uydalag ydlu uuey [)UIM Jad 190 8SYdY-Ad/Ad/asyoezualajay zuedansiq ‘18|ys4 vad
‘usuuEy uaplam uagababue uasyay-Ad/Xd duiay Jayep pun 1qi6 uasyoy abninb BunssepsiayuimsBbuniamared
3[3IA NZ UslepUIBUIT-UNG-E UBP Ul SB BP ‘UBpIam 18Uydalag 1ydlu uuey [S)UIp J1ad 190 Jequiwisaqun asyoy-Ad/Xd ‘1ajya4 64D
"1S1 Uasso|yasabge usuiajuIg-Pund-g-sbuniamaled Bunsseps@uimsbuniamared
yoinp Bunj@isuig aip wapyodeu ‘uspiam 1sseps 1s1a uuey [ayumsbuniamared Jadg 19q Bun|i@isuiBulajuIg-HuNd-E auldy ‘Jajyad 890
‘ualequialan Y1V 19po 9Y1d nw Jabbusbog uequiaian yalu Jabbuabogsiary ‘1sysa4 19D
‘(‘msn ‘uayusuodwoyy
auapalYISIaA 3SYIy-Z UOA uajya) sa) Bissejnzun puis apjundsBuniamajed aiq Ja|yspundsbuniamaed 99D
"udlequIalan Ydog pIIM Lequidian
vdOg 1s18nz 1ydiu uuam ‘uspiam uyngabyainp yoiu uuey Bunj@isuliesbuniamared aiq Bunji@isuiesbuniamaled 1ag Hequialai 1ydiu Yd9oqgd ‘1ajyad sl<]o)
"MSh ‘uoiny ‘Bungiaiyosag Bunuyolazaglia|ya4 "IN J9|ya4

11

d37TH3Id / ONVHNY

91l_L



9¢-€

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

"azuaibiaqQ Jap Jagn 16a1| s1010N Sap swyeusnesbunisia alq ls|yapselagn-1agialL voda

"azuaibiaqQ Jap Jaqn 163l| [yezyalplolo a1g Is|yaj|yezyaipiagn-iaqiel L 60d
‘uajanabne

J3)ya4 uig 1s1 uoneyUNWWoNIagabyalg Jap ul Japo Magap 1sI Jagabyalq Jaqa 1a|ya4-0¥D-18g9byaiq 80d

‘uuey| UslIagJe [ewlou JYolu S8 Wap Ul ‘pueisnz wauld ul 1Sl [NPON-NdD-1aqiall sed 1a|yapiibo-1aqiall /od
‘uajanabne

13|ya4 uig 1s1 uoneyIuNwWwoxIagabyaig Jap ul Japo Majep 1s! Jagabyalq Jag uarepsbuejdw3z-1aqabysiq 18q J9|ys+ 904
‘uajanabne

Jajya4 uis 1s! uoneyiunwwoIagabyaiqg Jap ul Japo pajap is! Jagabyaiq Jag Ja|yaewyreuueqgIaIydS INOdd33-1egabyaig sod

“YaJpJaA J1apo pajap 1s! Jagabyaiq Jag uaziesyony-sbunyaipwn-uig Jagabyaiq 1aqg Ja|ys4 ¥0d

191nWIaA addnibneqlagabyaiq apjalap Japo Jagabyaiq Jenaleq Ja|yajamiyez-1agabyalq eod
‘uajanabne

13|ya4 uig 1s! uoneyIUNWWOoNIagabyaig Jap ul Japo Bajep 1si Jagabyalq Jag uasa INOYd33 J8qabyaiqg Bunuaiyosiaqniaz ‘iajyad zod
‘uajanabyne

Jajya4 uis 1s1 uoneyIuNnwwoNIagabyaig Jap ul Japo Majap isi Jagabyalq Jag uaglalyds INOdd33 48gabyala Bunyaiyasiagniaz ‘Is|ysa- T0d
‘Bisse|nz yoiu usleppjundzuaiaey uay|1sabuld | SYd UOA Jap

131SNWUBSYIY WP Ul pUIS U3SYIV-(Zd/) Ad/Xd uay@1sabuie ZHDd/ASVYd yainp aig asyoy abninbmundzuaiajey-sbuniamared zuedanisiq ‘19|ys4 Eis%e)

"16nazJa Jajya4 usuld 1aZIap aIp ‘UdZINUBQ NZ BSYIY BUID ‘WYINSISA BpInm SJ asydy ayeyJa|ya} bunzinuag ‘is|ys- =lole)

‘151 19)1eYISabge ajjanbsgaliuy uaiap ‘uszinuag Nz asydy auld ‘IYINSsIaA apInm s3 19)1eyosabge a||@nbsgaiuy ‘Is|ya- and
yosneuan uoneladosbunbamaquabog

18p puaiyem uapinm Jabbiusbog-pundpu3 pun Hundpu3 UOA USleUIpIoo ald 186611 /pundpusauabog Buniyaywn ‘Jsjya4 20D
‘JyosneuaA uoneladosbunbamaquabog

Jap puaiyem uapinm Jabbiusbog-punduels pun pundielsS UOA usleulpiooy] alg 196611 /pundueisusbog Buniyaywn ‘Jajya4 <lo)e)
‘Jyosneuan uoneladosbunbamaquabog

Jap pualyem uapinm sapjundpug Sap pun sapjund UalsyoQy Sap uareulpiooy] aldg pjundpug/ezidsuabog Buniysywn ‘1sjya4 V2D
‘uapunab 1ysiu uarepsuonisod-sbunirequialaniabbliusbog Jap

Jalsnwiuasyoy wi apinm ayuauodwonuasyoy-z apuaiquab Bunbamaquabog Inz aiqg uue I8 oI Jaisnwiuasydy-z Jabbuabog ‘isjya4 62D
"uapunyab 1yaiu Jsrsnwiuasydy wi uoneladosbunbamaquabog Jap puaiyem apinm

ajusuodwoyuasydy-z apuayodaidsiua BunbBamagquabog Jap pund uaisyogy uap aig uueYJIS 1YoIu JaIsnwiuasydy-z azudsuabog ‘isjya4 80D
‘uspunyab yoiu

181SNWIUaSYdY Wi ajuauodwoxuasydy-zd alp apinm Bunbamagshuniamajed Jap 199 juuRdIS 1YdIU JaIsnWUasyody-zd BunbamagsbBuniamaled ‘18|ysaH 10D

"MSh ‘uoiny ‘Bungiaiyosag Bunuyolazaglia|ya4 "IN J9|ya4

11

d37TH3Id / ONVHNY

91l_L



LC-€

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

‘syolaiaqualepsuomung sap greysagne uaball uarepsuolreinbiyuo-lagabyaia aig uoneinByuoxiagabyaiq 19q zuedanisiq ‘1ajys4 Gza
‘uajanabne
18|ya4 uia 1s1 uoneylUNWWOoNIagalbyalg Jap ul Japo Biagap 1si Jagabyaiq Jag la|ya4-qi-1agabyaig ¥2a
lagabyaiq Japjareg 1a|yajziasyoniwire|y-1agabyaiq €zd
“JYaJpJan 1apo Bajap Is! Jegabyaiq g Ia|yajziasyonisuoieloy-lagabyaig zed
(‘TVD "IN Joyed ayals) 18|yapaqgialL 0cd
19Inwan addnibneqiagabyaig apjajep Japo Jagabyaiq Jepeed la|yaysuoneroy-1agabyaiq 41a
"azualb1agQ aIp NYdslagn Ja|yezsuoneloy-1agabyaiq Jag jnepagnua|yez-lagabyaiqg ‘1ajys4 314
"azuaiBb1aqQ Jap Jagn 1631 [yezyaipioloN aid Jajyassnieis-uaminjosqy Jagabyaig atda
"azuaiB1aqQ Jap Jaqn 1631 [yezyaipiolo aid Ja|yaj|yezyaipiagn-1aqabysiq 21d
NdD-dneH Inz 9|a1sHIuydS Jap ul Jojya4 sng Ja||auas Is|yajsbuedwg ata
‘usjaiebjne Jsjya4 uia 1s! |yayegsng-Ndo Wi 13|ysys|yaseg-1aqialL v1d
‘uajanabne
18|ya4 uIg 1s1 uoneyIUNWIWOXIagaByalg Jap ul 1apo Biagap 1sI Jagabyaiq Jag Jlajyassbunyaiyosiagnuaz-sbueydw3-1agabyaig 6Td
NdD-1dney Inz ajj@1sNIUYdS Jap Ul Iajya- J8|yaygne|iaiun-uayia|yossHaxbipuImyosa 81d
NdD-1dney Inz ajj@IsMIUYdS Jap ul Jejyad w.e|y-ndD-idneH Jsjyajsniels /1d
‘ualanabyne sjya4 ua 1si [NPON-NdD-1aqiaiL Wi us|reyabsne NdD-1aqial] Jajyajsniers STd
NdD-1dney Inz 9||9)SNUYIS Jap Ul JajysS J3|yayne|islun-usyia|yoswons ¥1a
NdD-1dneH unz s||91snuyas J1sp ul Jsjya- Js|yad-1egabiazsbunyosemsgn-vyod4 €1d
"uasso|yoasabue 1yaiu 1si [agexiagabysiqg seg Jajyaysbunyoaigiaun-iagabyaig z1d
‘uuey| UslagJe [ewlou ydiu S8 Wap Ul ‘pueisnz wauls ul isl [NPON-NdD-18qivil sed Bunydaigialuniagial L srewlouge ‘Ia|ya- TTd
‘uajanabyne 1a|ya- uIa 1s| SIaIWO.SIaN3]S-1010A W] J3|ys4-INdl ota
‘azualbiaqoinieladwa |
alp nuyasIagn [npowuajnissbuehsny wap jne injesadwsa ] aiqg Jayapnyesadwsa | -usymissbuehsny 40Q
‘ualanabine Isjya4 UIs 1S! J0SUSSUISYIY W] J1a|yaplosuasuasyay 304
13]Yy24-NOYd3T J9po usqIalyos wiaq Jsjya- 19|yajualeq-INOdd33-1eqebyaig 204
19|Yy34-INOHd3I3 43P0 uaqIaIyas wisq Jajys4 Jajysjuareq NOdd33-19q8lL 904
‘Msn ‘uoipy ‘Bunglalyosag Bunuyolazagia|ys4 "IN Ja1ys4

11

d37TH3Id / ONVHNY

91l_L




8¢-¢€

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

"JuURY 3 JB|Y3JSUONE||IZSOP e L UId 8pInM QIS UsLalamIa Jap 1ag 199 Jajyajsuone||izsope ._.-Loym__mcmm&_ov_m_vc_ésowm,mmmmmmmmwmﬁm z9d
“Juueya Jajyajsbunuuedssuone|os| uld apinm OIS Uaua)iamIa Jap 1ag Jajyaysbunuuedssuone|os| HD €/T OIS aualamIg T9d
"Juuesla Jajyaysbunuuedssuolne|os| uls apinm QIS UsualamId Jap g Jajyajsbunuuedssuone|os| HD ¥/Z OIS aualiemig 09d
“JuUB IS JB|YBIOMIUY-XOC[IR|A UId 8pInm SJ (nomiuexoq(ren) Jajyajsngpla4 350
JuuRM©IS J3|ydysBunpulgIaA-SHES UId apinm s3 (191yaysbunpuigiaA-sygd) J31yasngpled asa
uuexta Bajiaudsbuebnz sauayo uis sapinm s3 (uayo BajndsBuebnz Jajyad) Jojyassngple4 2sa
“Jjuues Js|yaynejiagn-yonsiaasbunjoyiapaip-bajiaidsbuebnz uie spinm s3 (yonsiansbunjoyiapaip-bajiaudsbuebng Jnejiagn) J1s|yajsngple- asa
‘Juuestd BunyalyoasiagniieZ-31990 L duld apInm s3 (Bunyaiyosiagmiez-319901) J8yaisngp|e- vsd
Juuels 19|yayesa/giaIydS-INvHdd uid apinm s3 (ussayuagiBIyas INVHdA) J8lyaysnap|e- 65d
JuuRM}Ia Bunyiaiyosiagniiaz- 1IN 8Uld apInm s3 (Bunyaiyasiagmiaz-1INI) Ja|yajsnap(e- 85d
Juueis bunyialyosiagmiazZ-g1S IO dUId 9pInm s3 (Bunyauyosiagniaz-g L SINO) Jajyalsngp|e- /5a
JuueIa BunyIydsIagNIBZ-MOV Ul duld apinm s3 (Bunyaayosiagniaz-MOVUIN) J8jysjsnapled 95d
‘Juuesa 168|189 U, J3|Y2- Ul apinm s3 (363189 UIN) JB1Y3iSNYpPIR4 Sislel
‘uueyIa Y37 uIe apinm s3 (4437) J81ysysbunjabauianiaisua ¥sa
‘Juue)ls y43ASd ule spinm s3 (493AS4) 181yaysngpjed €ad
JuueM©IS ASHINGS Ul apinm s3 (Asagd) Ja1yassnaplad 2sd
JUURMIS 13]Y9)Z19S%ONY-OLINES UIS apinm s3 (uaziasxony OYINgS) Jalysysngpie- 180
Juuesd bunyaiyosiagniaz-OdINgGd aule apinm s3 (Bunyaayositagniaz OHINGS) J81yadysngp|e- 0sd
‘uajanabne
Jajyajsuoneyiunwiwioy] uia 1si (auexidneH) yodd pun auexiaqiall Jap uayosimz BunJiaIsIU0IYIUAS Jap 18q Jajyajsuoneyiunwiwod Jza
‘Jne BunBlosiansqgaliuy Jap ul jel) |eigesbunuueds uig Bunbliosiansgaliuy Jap ul |lejqesbunuueds aza
‘Jne BunbiosiaAsgaLiuy Jap ul el Jsjyajsbunuuedsiagn uig Bunbiosiansgaliuy Jap ul Jsjyajsbunuuedsiaqn 2za
‘Jne Bunianalssgalluy Jap Bunbiosia Jap ul 1en jeigqesbunuueds uig Bunianalssgauuy Jap Bunbiosiap Jap ul [lejgesbunuueds gza
‘Jme Bunianalssgauiuy Jap BunBiosiaA 1ap ul res Jsjyajsbunuuedsiagn uig Bunianalssgaiuy Jap BunblosiaA 1ap ul Isjyajsbunuuedsiagn veda
‘ine uoneyiunwwoxsbunbalig 1ap pualyem el Ja|yad uig lajyajsbunuuaiasbunbaiig 62d
"syolasaqualepsuoung sap greysagne uabal| usrepsuoireinbiyuod-1010A ald uolreinBlyuodIoloN 13g zuedaysiq ‘1a|ya4 9zd
"Msn ‘uoiny ‘bungiaiyosag Bunuyosiezaqia|ys4 PINREIVEE]

11

d37TH3Id / ONVHNY
9L




6C-€

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

"USPJaM JUUBXJS 1YdIU Uuuey aAe|S WOA MoOMIUY ald (uonexiunwwo-ane|s) Jajyajsbuniaiyasiagmiaz-sbueidw3 903
‘uabuejdwa
uare( 9[8IA NZ UBPINM BAB|S WOA "uajne|abiagn 1si Jayndsbueydw3 DS 19Q Jnepagniayndsbuejdw3 1DS ‘I9yaH S03
‘uabuejdwa
uareq 9aIA NZ UBPINM UdgNe UOA "uajne|abiaqgn 1si Jayndsbueydw3 410S 1o nepagniayndsbuejdwg 410S ‘19jya- 03
‘uayneabiagn 1si J-ayndapuas DS 12d Jnejagniayndapuas DS ‘I9|ya4 €03
‘uayneabiaqn s 1ayndapuss H|0S Jaq Jnepagniayndapuas 410S ‘19|ys4 z03
Is|yapaisuel ] -yINa J8|yajssalpy-vING 103
Juuesd (SNY-H1LSNMAHS) S8puelsnz us)eydsqy-1yoIN
auIg pualyem spinm (SNY-J1SNOJIN) Bunbiosianiolon 8ip Jny pueisnz-SNy ulg (SNVY-Y1SNOJIN) SNV Buniosianiolop ‘19|ya4 390Q
"uaaebyne JajyapyiboT ule 1si s3 18|yapyibo asda
"Iyaw Japo puelsgesuonisodis|/bunzuaibagaremyos,,
win Ja)eyaspu-aiemyos uauls nuyasiaqn uonisod sjlenpe aig 18)[eyospud-alemyos 1a1a1yodsiagn uonisodis| ‘1aya4 09d
1Bneraq spinm Josuasinensqn 1aa Ja|yaynepaqn) g9d
"udZINuUS(g NZ UoIPUNS 81ZINISISIUN JYDIU SIempJieH Jap UOA auld ‘JYdNSISA apInm s3 uoIpun4 831z1N1SIalun YaIu asempleH UOA ‘I9|ya- voda
>0o0|quUaIWIB[Y UsuIalxa wi JajyajsBunbiosiaawons 1apo wolsiagn BunbiosIaAWONS 18P0 XJo|quUBLIIB|Y JaulaIxe wolnsiagn ‘19|ya- 690
IS| UBIULBPIOA 6/ "IN ‘Idldwelred O/l Wi (NNVIN/OLNY) Bunianalsula aip
[yomao ‘apinm uaydlbowla BunianalsuiaH auid alp ‘Ual|eIsul arempieH auley 1sl s3 [npowsBunzinsiaiun-sbunuaipaquiad uiey ‘Is|ysaH 89d
‘uaynid ‘msn sjagexsagabyaig sap ssnyosuy
‘alamIslsWeled (Jswwnusuoneyinuapagabyaiqg ‘JawwnusuoieyiiiuspLIoion)
L2uoneuwlojuisuoneinbiuoxiagabyaiqg/-1010N“ TT "IN Ja1ewerediagabyaiqg
wnz ysiu issed (Jawwnusuonexinuapuagabysiq ‘JawwnusuoneyiuspLoIon) uswwesnz
Luoneuwlojuisuoneinbiuoxiaqabyaid/-1010\,“ Gz Je1swrerediaqiall J1ad 1yolu uassed uonewlojuisuoneInbiuoy-1agabyaiqg/-1010N ‘I8|ya4 /9a
‘a181ne| 2" J8po T Jeswwnusbunupionz
-[euyuaLEM“ 3Ip pudiyem yemab DzZezSY S|e ,SnpowsuonexiunwwoM”
JaJapue ula apinm S Japo ‘zre|dxo91s uauagababue wap jne 1yodiu asiamiaydlBow
YoIS 19pulaq uonexiunwwoy| a||alas alp ny aueysbunialamig auid ‘oA
yaddop jwwoy Japo syoisiagagelulz sep greylsagne 168l OTT 48P0 80T ‘90T ‘¥OT ‘20T
‘00T "IN uialsweled-Q/| uap ul ,az1e|dxyoaa1ssbuniaiami3-Qy| In} Jlswwnusbunupionz®
alp lapo ,Jawwnusbunupionz-feueyuaue” aig :abeid ul e ‘n uawwoy uaydesin S|y OIS auaNIaMIa Jajyajsbunsiamnz 9d
uuedla Jajyajbuibed uie apinm O[S uaualiamIa ap 1ag OIS aualamia Jajyajbuibed 14vN €9
OIS 1818laMID
"MSh ‘uoIpjy ‘Bunglalyosag Bunuyaiszaqiays4 "IN J9]ya4

11

d37TH3Id / ONVHNY

91l_L




0€-€

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

*10A }j@ddop 1wwoy Jswwnusbuehsny auaiziyizads

BuebsnewaisAs sie [yemuesbuehsny aip Uny ulalawered-Q/| uap ul alp Japo

‘u1ds uaplom uagababuia /6 pun ¥6 ‘T6 ‘88 "IN ‘Uldlowered uayadsiyizadssyoe uap
Ul [eWIBMZ 21uuQy JawiwnN ayais|B aip Japo (yalbow isi ,0%) youdsius Jswwnube|q

uafeqojb/rawwinusBuebsny Jauiay Jap ‘W uig :abei4 ul e ‘n uswwoy aydesin S|y 1a|yaparawelredusuoz 313
"uIes uaplom uagababuie £/
sig 0/ "IN ‘uisiswered-Q/| usp ul ajuugy (Yabow isi,0“) Wyoudsius Jswwnusbuebsny

Jauiay Jap ‘s uig “Bisse|nzun 1si Jawwnusbuebsny auayoiag yaiu aig JawwnusBuebsny auaponaq 1ydlu Js|ya- art3

‘Bisse|nzun puis uarep|iand aiq Is|yajusrep|iand )%=

|191s9bule assalipeuarepsuonisod abnnb auisy 1si s3 assalpeualepsuonsod abinnb isys4 at3

"Bissg|nzun 1s1 41607- 1L IYM 81Q 191yapfiBoT- LIV V13

‘Bissg|nzun 1s1 Jopjed- LIVM Jad lopfed- 11V Jajya- 613

‘Bissg|nzun 1s1 |-ysel 81q 18|ya4-al-isel 813

‘Bisse|nzun 1s1 swweiboidsbuniiagrelap-y/3 sap Mibojuels aig wuwelboidsBuniiagielap-y/3 Mibopels Js|yaH /T3

"uapJam 1apusag 1ydlu uuey wwelbold seq Bunbireisag-spuswiwelfold Bunyaiyosiagniaz ‘Is|ys4 913
‘ugjnud auesane|s

pun Ja|yajsiamwons ‘ssnjyasziny ‘usbuniyensulsigls Jny ‘Bunigissuonexiunwwoy Is|yayneusan 10S 613
‘uajnud aueyane|s

pun Ja|yajsianwons ‘ssnjyasziny ‘uabunjyensuiaigls jny ‘Bunigissuonexiunwwo Bunyiaiyasiagniazauepn ‘|joA Jaisibaiuarepsbueidw3 DS ‘491ya4 ¥T3

‘usgneabiaqn 1s| abue|yosaemapuas alq abue|yoseeMapUSS |OS Jnelsgn a4onIg-0OIS 19|y €13

‘uajne|abiagn 1sI abue|ydsaremapuas alq abuejyoseeMapuas 410S jnepaqn aanIg-oOIS 19|y 213

‘BIsse|Nzun 1SI SnpowisuoieyiuNwWwos| jag Ja|yajsnpowisuoneyiunuwoy 19S T13

‘BIsse|Nzun 1SI SnpowisuoieyiuNwwos| jag Jajyajsnpowisuoneyiunwwosy 410 013

‘Bissg|nzun 1s] yoUyIeN Jap Ul DYD  J8d (uonexiuNWWo-aAe|S) J8|yad DHD IS V03
‘uaynid auexane|s

pun Ja|yaSIaWons ‘ssnjyasziny ‘usbunjyesisulalgls jny Bunigissuoneyiunwwo] (uonexiunwwod-ane|s) Jajyassiented-10s 603
‘uajnid auexane|s

pun Ja|yasIalwons ‘ssnjyasziny ‘usbunjyelisulaigls jny Bunigissuoleyiunwwod (uonexiunwwod-aAe|S) Jajyajuawyey-|0S 803
‘uanud

alBYaAR|S pun Jajyasianjwons ‘uabunjyesisulaiols Jny ‘Bunigissuoneyiunwiwoy] (uonexIuNWWOoY-aAL|S) Jajyayneladn-10S 203

"MSh ‘uoiny ‘Bungiaiyosag Bunuyolazaglia|ya4 "IN J9|ya4

11

d37TH3Id / ONVHNY

91l_L




TE-€

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

‘syolalag uabisse|nz sap greysagne 16a1| Jswwnuzies-ane|s aig yolalag UOA geylagne Jswwnuzies-ane|s €3
‘Bisse|nzun 1s1 y16ojloMmiueane|S 31Q yibojuomiueane|s JajyaH ee3
‘1negabula 1ydiu 1s1 1ayulashunuuedsianals Bunuuedsianals auiay ‘19|ys4 Z2€3
‘Inegabuld 1yoiu 1St Ivyuig-y/3-prepuels aig Zye|db09)S-V/3-piepuels uley 4ajya- E]
“Inegabuld 1yoiu uasyoy uabninb aip 1ny 1sI Bunisia|sbueBsneloloN ayalJapioms alq uapueyJoA 1yolu Bunisia|sgalueIoloN aydljiapIoud ‘Isjyad 03
‘inegabuld 1yoiu uasyoy uabnnb aip iny 1si pueisiapimsuonelauabay aydiliapious 1ag pueisiapimsuonesauabay Jaydljiapiopa uiey ‘isjyad 423
‘inegabuid 1yoiu uasyoy uabnnb aip iny 1si apmssbuebsny ayiJepious alq ajnissbuelsny ayolJapiopa aulay ‘1a|ya4 323
‘YeyJajyay uarepsbuedwg Jyatagsbunssepiauareq
Jap awwinsinid aip 1s! s|yajegsbunssepauareq INOHdIT aAIS Sauld Uapuas wiag INOYd33 UOA UBPUSS WIag Jajyajuawwinsinid-uarepsbuedwg az3
"Hamzuals) uap agoibsbuejdwg Jyalagsbunssepauareq INOH433
arewixew alp 16191s1agn sjyajagsbunssepisualed NOHdIT oAe|S Saule uspuas wiag UOA UBpUaS wiaq uanuyadsiagn agyeibsbuejdw3 sjewixew ‘1sjyad 2z3
‘uabuejdwa nomiuy Jyatagsbunssepiaualeq
alewJouge auld apinm s|yajagsbunssepaualeq INOYdTT dAe[S Sauld Uapuas wiag INOHd33 UOA Uspuas wiag Homuy ajewloude ‘Ia|ya- gz3
(uaqalyas wiaq) Jajyajsylbnz NOYd33 uaqIRIYIS-INOHd T 19g zuedanisig-yole|fianasa '19|yad v¢3
(uaqraiyds wiaq) Jajyajsylbnz NOHd3 (1gnepss 1YoIu SAMI/NIM3I) J8|ys4 WOHd3T 623
‘Inegabula yolu 1s! (aLeXaAR|S alapue Japo Jagabyalq ‘aued-y/3 ‘aueylaqiall) |97 [a1Z uiey ‘18|ys4 /23
‘Bisse|nzun 1s1 dAye1z 18 Ja|yaydyaiz 9z3
‘Bisse|nzun 1s1 s|yajagapuas sap dAis|ysjeg Jaq (uonexiunwwod-ane|s) JajyadAis|iyaseg Gz3
‘Bisse|nzun 1s1 1yduyoeN usuabuejdwa auexaAR|S Jap UOA Jap ul dAiuomiuy J1aq (uonexiunwwod-ane|s) JajyajdAniomuuy 23
‘Bisse|nzun 1s1 1youyoeN uauabuejdwa aleXaAR|S J1ap UOA J1ap Ul gl-usue) alq (uonexiunwwod-ane|S) Jajyad-|-uauey ez3
‘Bisse|nzun 1s1 1youyoeN uauabuejdwa aueyaAe|S Jap UOA Jap ul Jdoy J1ag (uonexiunwwodj-ane|s) Jajyaydoy zz3
"Msn ‘(SQ/| UOA
[yezuy) dA1zye|dxo91S pun -Usled-Q/l Uap pun LT siq T pun 6 siq Z "IN ‘Jeaweled
-QJ/1 3Ip 3IS udjnid "yolalag uauagababue uap uanalyossiagn uabunsiemnz-y/3 alq uamjyezsbunsiemnz-y/3 jnepiaan ‘1sjys- TZ3
"MSN ‘(SQ/I UOA |yezuy) dAizie|dy2a1S pun -usuey-Q/| uap
pun /T SIg T pun 6 siq Z "IN ‘1alsweled-0/| alp aIS uajnid ‘Bunsiamnzydepysin-v/3 Jla|yajsbunpuamianjoddoq-sbunsiamnz-y/3 ‘1ajya4 0z3
"uIas uapJlom uagababule /T SIg T "IN ‘Ulsiawered-Qy| usp
Ul 91UUQy “ISI [8 UOA Saydey|aIA U] 1YdIu Jap LSAA UIS Japo ‘ulas uapiom uagababule
sig g "IN ‘1818Weled Q/| 81p Ul 81uugy ‘1yaudsiua [8 UOA SaydeyaIA UId] + Jawwnulod
-idoy| O/| J8uiey Japo (Yaybow 1si ,T -“) JBWWNUUOd-Q/| 18Ul Jap ‘Uaj\ uIg Jalawreredsbunsiamnz-y/3 J1ajyad 413
"MSh ‘uoiny ‘Bungiaiyosag Bunuyolazaglia|ya4 "IN J9|ya4

11

d37TH3Id / ONVHNY

91l_L




4%

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

13g1ai11 woA Bunpjawiajya4 (4S3AHQ) 181ysisgalnuy TS3
"Uaplam Juuesla MOV U1y uuey |yajagielzads-iagial] uap Jn4 BunyiaiyosIagnaZ-y OV |yasaqrelzads-iaqial] Ja|ya- 053
‘uaynid "msn ‘T "IN J91dweled ‘Uasydy 9|V ‘6€ ‘G9 "IN Jareweled layosyizadssyoy Is|yapalaweledolyosuis 43
"MSN /€ ‘8€ ‘€7 "IN ‘1a1awered uayosiyizadssyoe alp aIS uanid Ia|yapalawereduam|yez-z-aseyd Jy3
"SNPOJ\ UauapaIydsIan snpowsBunuuayigz-zZ
-aseld WOoA Wwauld ul snyeisssnjyosgesbunuuayig-z-aseyd uauis a1apjaw Jagial] 1adg yi6ojsBunuuaxigz-z-aseyd Jaqial]l ‘1ajys4 av3
‘JuueJa Js|yajyezyaipiagn-1egqabysiq ule apinm s3 Js|yajiyezyaipiagn-1agebyaig or3
“JuueYIa Jajyajam|yez-1agabyalg uie apinm s3 lajyapuamiyez-1agabyaig av3
JuueIa SIs|yezsuolreloy-1agabyaiq sep jnepsgn ule apinm s3 Js|yezsuoneloy-1agabyaiq jnepaqn ‘1ajys4 Vi3
“JuueyIa J3|yajsuoieloy-lagabyalg uie apinm s3 Iajyasuoneroy-1agabyaiq 6%73
‘uabuejdwa YoMLY B[eWIOU BUIBY PIIM USJEPLBMINIOS]Y UoA Bunsse3 Jap 1ag Bunsseauareg-Uamin|osqy 18q MOMIUY d[ewJou auldy ‘1a|ya- 1v3
Bunssejauareq
‘9046 nz agjoibshuejdwz aip 1SI uslepPLIBMINIOSQY UOA Bunssep3 Jap 1ag -UamInjosqy 18q agoibsbuejdwg sjewixew jneisgn ‘Js|ya- 93
“JuuRYID [Yagag Jaualuapun Ui apinm Bunyiagieagsgaliuy Jap 1ag uey IS galuy 13g |yajeg Jauaiulapun ‘19|ya4 Sv3
‘Bissginzun 1s1 qolsgauy 18g gofsgaiuy J1sjya- Zv3
‘a1axeduareq-sbunbamaqsqgalinuy Bnuab 1yoiu 1q16 s3 a1yedusreq-sbunbamaqgsgainuy Biuam nz ‘19|ys+ I3
‘MSN ‘T ‘€ ‘8€ ‘99 /9 "IN ‘Ia18Weled uaydsyizadssyoe alp aIS uajnid asyoesbunbamag-suoneioy Jajyaparawered ov3
‘Bisse|nzun 1si
"MSN  Bun)IBISIaASUONISOd ‘09 "IN Jalaweled Jayodsyizadssyay, uoa Bunji@isuig aiq Ja|yapsroweredsbunyieisian 4¢3
"U01SI9Z Uapinm uared IWOY Yse|d aig Ja|yauswiwinsinid-ialaweled 3Je3
‘uaganyasab NOY yse|d
WwiNZ UoISIaA uajgiedwosul usyje Jaule ul Jage Japo Biydu 1yolu uspiam uared ald INOY yse|d Ja1aweledmund/wwelbold 73S J9|yajsnels as3
"JuuRY I3 3P02I3|YS4-|yaa0ane|s Jaualuyapun ule apinm s3 uueYId 8p02IBJY34-|ysjagane|s Jaualuyapun 2e3
“(uaynud
8¢ "IN Jalewered uayosyizadssyoy) ‘uagababue Bisseinzun 1si Jagabiyaig-uamnjosqy lagabyaig-1aminjosqy Ja|ya- ved
18neIsabsne NOXd33 Hw yoiu Ist 1egabyaiq Jad WOXd33-18qabyaiq uiey ‘Is|ya- 6e3
‘yeyls|ys) 1si WO dI3-9Ae|S Jad INOYd33-9ne|S Jayeyla|ys 8e3
"Ua]0qJan 1s| ualepane|s Jap Bunj@isulg aig ualogJan Bun|j@lsulsualeq-ane|S /€3
‘Msn ‘uoipy ‘Bunglalyosag Bunuyolazagia|ys4 "IN Ja1ys4

11

d37TH3Id / ONVHNY

91l_L




€E-€

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

‘rewouge 1sI wonssbuebsny-0Qq 1aa Ia|yajwonssbuebsny-0q 093
‘uspJam 3|191sa61s8) 121U UuEy JoPfefifeydsqy Jag lopjep|eyasqy Jarequiwinsaqun ‘Us|ys4 993
‘uagaljyosue Japaim Bunuueds pun uagaiyas JanibsiaylaydIs (131ya4 uIay]) UszZ1asYINY UBPIOLD pueriSNZ-uayo-lanibsiayiaydis v93
‘rewlouqe 1s1 Bunbiosiansbunuueds-y/3-A-v2 a1d BunbBliosiansbunuueds-y/3-A-17Z arewlouqy 693
‘uagal|yasue Japaim Bunuueds pun uaziasyonl sny-10N (191ya4 1Y) UBZIBSHONY LUBPIOPS puBISNZ-SNY-10N 893
‘Juuesa Bunuuedsiolop ayoy nz auid apinm s3 Bunuuedsiolol ayoy nz ‘is|ya4 293
‘uuesa Bunuueds|asydapn ayoy Nz auld spinm s3 Bunuueds|asydap ayoy nz ‘4s|ys4 993
‘uueyla nresadwalspuelsiapimsuolnelsushay ayeyss|ys) auld apinm s3 “Injeladwalspuelsiapimsuonelauabay JajyaH 693
‘Juuels Bunuueds-Agpuels ajewlouge aule apinm s3 wueyla Bunuueds-Agpuels ajewioude ‘1ajya- 93
‘Bisse|nzun 1s1 dAiusreq-iaynduayduyoep Jadg dAuareq-taynduaiyouyoen laq Jajya4 €93
‘Bisse|nzun 1s1 aAe|S uapuapuas sap dA1-NdD Jad dA1-NdD-ane|S Japuapusas ‘1ajya- 293
‘uapJiem uabuejdwia LOMUY SJEWIOU BUISY UUBY SAR|S WOA Bueydwapomiuy Jajewiou uiey ane|s 1aq ‘Is|ya4 T93
‘9016 nz 1s1 agQibsbueydwz-ane|s aig ag0.Bshuejdwz-ane|S afewixew jnepsagn ‘18jys4 093
"MSN T ‘2¥ ‘TG ‘05 ‘L "IN ‘181awered uayasyizadssyoe aip aIS uajnid Ja1aweredsbunipuemwinuabue ui Jajya4 463
‘Bisse|nzun 1si Jawwnuplajsbuniiemiap-1ydaisbunianalssgaliuy aig Jawwnupjaysbuniemuap-1ydaisbunianalssgaliuy Jajya- 353
‘Bissg|nzun puis a1axedsgaliuy alg lajyapaxedsgaluy as3
‘Bisse|nzun 1s1 golsgaluy 1aq Lusljeyue ddois 1ag, golsgaiiuy ‘19jys+ o L°E |
"19)eyasab sny Bunuuaisjod 1ap
SSN|YISqy yoeu pam (Xxauasd) ajodisube-1010|A Jap Bunuuaxig aip Jnj 1gsniels seq Bunsses|od Jap ssNyasqy 18g SNy Bunuuaxig ‘Js|ys gs3
"UaPJaM JuueJd 1Ydiu uuey jodisuben-1010 JuUBMI3 1YdIu Josuas|od ‘Is|ya4 VvS3
"uaplam 1BneISaq 1Yolu uuey SNY/NIT aswialg Jajyaysbunyisiyosiagniiez SNV/NIT aswalg 653
‘uapJam 1B1eIsaq JYalu uuey SNV/NIZ gatuy 18|yaysbunyaiydsiagniaz SNV/NIT gatuy 853
Jaqiail woA Bunpjawia|ya4 (4sS3anyQ) Jeyapnieiadwaliolon 953
1aqia1] won Bunppuwis|ys4 (4s3AHQ) 191yaisiyaleg 563
Jagial] won Bunpjawia|yaH (4s3AYQ) J91yassbunianalssgaliuy 53
18811 woA Bunpjawisjyad (4S3AYQ) J81ya4-NdI-1aqial L €s3
1ag1ai] woA Bunpjawls|ysa4 (4s3ndaq) 19yapagabyaig 253
"Msn ‘uoiny ‘bungiaiyosag Bunuyosiezaqia|ys4 PINREIVEE]

11

d37TH3Id / ONVHNY

91l_L




ve-€

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

"Msn T ‘g ‘/ "IN ‘18laweled uayosiizadssyoe aip aIS uajnid I8|yauslawered-Bamiyeiap 4/3
‘Bisse|nzun 1s1 Jalaweled JaQg la|yapalaweled 3/3
"MSN T 89 ‘g€ "IN ‘Ja1awered uayasyizadssyoe alp als uanid Ja|yapalaweled-uasyoesbunboamadgieaur a3
slalsiBay sap uaqlalyaS/uasa] wiaq JajyaH 13|yaynid uaqgiaiyos/uasa Jaisiboy 2/3
BunBiosiansBunuueds-sgaliUBIOIoN Jap UOA WONS Jofewlouqy NI3 Bunisia|sgaliuelolop Bunyaiyasiagniaz ‘1ajya4 q/3
"‘Wamzualo uap ayoibsbueidwg |yajagane|s-||@isulauareq INOHd33
alp NUYIsIaQN S|yajagane|s-jl@isulaualed INOYd33 sauld uapuas wiag UOA UBPUSS wWiaq usnuydsiagn ayoibsbuejdw3 sfewixew ‘1ajys+ v/.3
‘uabuejdwa uomiuy |UaJ2qene|S-||1sulaualeq
a[ewouge aula apInNm S|yajogane|S-||aisulauared NOHdIT Saule uspuas wiag INOHd33 UOA USpuas Wiag HoMuy aewloudge ‘Is|ys- 6/3
"u1a1aqn YdIu uswwis siaqabyalqg usineqgabuls sap Jap
alp SWalSAS sap Jajaweled uayosiizadssyoe wi uoneyiizadsnequig-usswaig aid uoneyijizadsnequig-uaswalg zuedaysiq ‘Jajyad 8/3
"u1a1aqn yoIu uswwis siaqabyaiq uaineqgabuls sap Jap aip
SWIAISAS sap Jalaweled uayosyizadssyoe wi uoneyiizadsnequig-iosuasiaubel aiq uoneyiizadsnequig-losuasjodisube zuedansiq ‘Ia|yaH //3
‘ulalagn yoiu uswwins siagabyalq uainegabule sap
19p pun SswalsAS sap Jalawreled uayasiizadssyoe wi (QNI/Sgv) dAuaqgabyaig 18 dAuagabyalg-oNI/Sgy zuedanysiq ‘Js|ya4 9,3
"uI4agn 1yaIu uawwins siagabyalg usinegabula sap Jap pun
SWIAISAS sap Jalaweled uayosiizadssyoe wi (yosuorelod/reaul)) dAuagabyaiq 1ad dAuagabyaliq Jayosiiorelol/iaieaul zuedanysiq ‘19|ya- G/3
"u1a1aqn WoIu uswwiis siagabyalq usnegabuid sap sep
pun swalsAS sap Jalaweled uayasiizadssyoe wi siuieysansbuniia | -1agabyaiqg seq siueylansbunyia | -1aqabyaiq 18q zuedanisiq ‘1ajya4 23
"ulalagn yoiu uswwins s1agabyalq uanegabuld
Sap alp pun SWaIsAS sap Jarawelred uayosiizadssyoe wi Bunsgpnelagabyaiqg aiq Bunsgjnelagabyaiq 1aq zuedansiq ‘I8|ys4 €/3
‘uabal| syolalag ua1ziNIsialun galuy syolalagualepsuomun
WOA Sap geylagne uarepsuoieinBiyuoy] uassap ‘Ineqabula 1010\ UIS apInMm S3 ua)zZINisiaun sap greylagne uaball usrepsuoleinbIUO-1010A 31a 2/3
‘uabal| syolalag usizinisialun galuy ‘sydla1aquarepsuoIpun4 usizinisiaiun
WOA Sap gleylagne uarepsuoneinbiuoy uassap ‘Inegabula Jagabyalq uie apinm s3 sap greylagne uaball uarepsuoneinbiuoyl-lagqabyaiqg aiq T/3
negabulo
(A) Bunuuedsuuap Jajaubleabun yw Bunbiosiansbunuueds-sgalluRIOlOo) auUId SpINM S3 (A) uamuuaN-sgaLuelolo zuedansiq ‘19|ya- 0/3
‘1negabule (/) Bunuuedsuusy Jalaublaabun 1w ajnissbuebsny auls apinm s3 (A) uamuuaN-uaimssbuebsny zuedanysiq ‘19|ya-4 493
negabule (A) Bunusjuua Ja1aubleabun 1w aynissbuebsny aule apinm s3 (M) uamuuaN-uajnissbuebsny zuedanysiq ‘1ajya- 393
"uI9s uazjowyasah uauugy siejaieydsqy-usjjenbsgaliuy sap apeIuoy aig la|yajsiejaneyasqy-us||anbsgauy ao3d
"MSh ‘uoiny ‘Bungiaiyosag Bunuyolazaglia|ya4 "IN J9|ya4

11

d37TH3Id / ONVHNY

91l_L



GE-€

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

‘uuedla Bunuueds-Agpuels ajewiouge auld SpINM S uuedla Bunuueds-Agpuels ajewlouge ‘Is|yaH 294

“uuela Js|ya4-aj-iselspu-isiaidiaiu] uie apinm s3 ar-iseispuz-isaidiaiul ‘isjya4 T94

“Juuels ,Jnpazoidininelaya ‘us|reiabsne WeisAs,, 1s|ys- uid apinm s3 Inpazoldjniness|ya ‘us|reiabsne walsAs ‘Iajysa- 094

JuueIa (I8|yayniny SO) J8|Yajeyasqy ule apinm s3 (Jajyayniny SO) J8jyapeyosqy | 854 01 €04

Juuesa (uonuyad () umpsAs™ 1Y) Jajyapeyosqy ule apinm s3 (uomuyad () umpsAs™1y) Jajyapreyasqy | 004 01 044
‘uagalyasab NOY yse|d

winz uoisiaA usjqiredwoyul usjje Jauis ui Jage Japo Biyou yoiu usplam uareq alq INOY Use|d Jaisweled Is|ysjsniels as3
"uagalyosab NOY ysed

WwiNZ uoIsIaA ua|qiredwoyul usjfe Jauls ul Jage Japo Bnyou 1yaiu usplam uareq alq INOY Yse|d usyepsuonisod Jajyajsniers 083
"uagalyasab NOY ysed

WwiNZ UoISIaA ua|qiredwosul usye Jaula ui Jage Japo Biyou yoiu uapiam ualeq aid INOY Use|d a||ageisuonulap|oquiAs Jajyajsniers g83
‘uagalyasab NOY ysed

winz uoIsIaA ua|qiredwoyul usije Jaula ui Jage Japo Biyou yolu uspiam uajeq aig INOY yse|d wweiboid 73S Jajyaisnelrs v83d
"(uasialiyemab Nz 11BYJaYDIS WiN) 1SI Yyoneigao Ul galiuy Jap abuejos ‘usioqian

sneJay wweiboid-13S wauld sne (1zInuadg 1od-d1/2/emyos-0d UOA yone) T speues| (yoneigas ul

ua|[aLas sap BunuyQ 1P 1S SNPOIA UBUBP3ILYISISA SNPON-OLNY WOA WaUId Ul | galiuy) SNPON-OLNY Wap S[e UsISpue Wauld Ul Ualo H10S “Ia|yad 683
“Infeladwalspuelsiapimsuonelauabay
alewlouge auld 1si Yda116Qu s|jejuaql Hep usplam
191/eyosabulo Japaim 3Is 8y ‘Usplam Jaliemal Bue| uspunyas G suslsapuiw SsnW
Bunuueds usleydsqy wap YyoeN °1sl ziny Nz N|3 < SNV Punuueds suuedsiiaz alp

uusM ‘yane JUIBYISID I3JYyaH Jasalq uuexa (abnsuos) Jajyajsbunuueds uie spinm s3 (abnsuos) 1ajyajsbunuueds 883

JuueM©Id (43IMOJE4) J3|yaysngplad ule apinm s3 (43modg4) Ja1yaysnapie- /83

Juuesd (4300Ag4) Ja1yajsngpla4 uid apinm s3 (4300A4g4) J81yajsngpled 983

‘uspJam J2Isabise) 1yolu uuey SNV H8lag Jaqial L, Joped Jad Jeq||81s1s84 1yoIu SNV U8J8q Jaqial L, Jopred Is|ya4 683

"MSN /€ ‘T ‘Sy2y ‘bv ‘TS ‘'0S ‘L "IN ‘Je1sweled uayosijizadssyoe alp aIS uajnid 1ajya4-1e1oweredsbunsgyny ¥83

‘Bissg|nzun 1s| auexzie|dxo81S-y/3 ald 13|yajuanieyzie|d091S-v/3 €83
‘usueyzie|dxyoals

-W//3 UOA BunialuoniSod Japo UoRUIqUIOY Jap 18g wajgoid uia 1q16 s3 zuedanysipuayuey| ‘1ajya- 283

"UspJaM JUUEBYIS 1Y2Iu uuey Bunsiamnzsiellolld ayasirewolne In auey alg uapunyab 1yoiu Bunsiamnzsieilold ayasiyewoine Inj auey ‘is|yaH 183

Inegabule auey| 811N1SIa1un 1Ydiu auId 1s1 Z1e|dy091S-v/3 Wwauls u| auey| 91Z1NIsIauN Yol ‘Is|ya4 083

"MSn ‘uoiny ‘bunglaiyosag Bunuysiezaqia|ys4 PINREIVEE|

11

d37TH3Id / ONVHNY

91l_L




9¢-€

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

(Bunpuamuy/-NIVIN) @1sIis|yaS 2-¢ 9l[egel

‘uaynud
a/empleH pun aJemyos UOA uonieuiquioy] ‘uiaiagn dA1 INOY yseld usineqabuia

yoljyoesie] Wwap 1w yaiu jwwns dA1 INOY yse|d a18uemia aiem)yos Jap ul Jlag (Bunpuamuy) INOY Yyse|d wainegabuls 1aq zuedaysiq 294
"ulalagn 1YoIu usNIuydsqy uspuaydsaidsius uap usyosimz

NVHAS < INOYH ualaidoywwelbold wap yoeu Jwwns salkg  UOA awwns aid (swwnsinid) Jo|yaualdoy INVHAS apoasbunpuamuy 194

“uuBNIS J9|yaisbunyoaigiaiun ONIALL Uld apinm s3 J8|yaysbunydaigiaun oNINL og4

‘ualanabne Bunyosaigiaiun/awyeusny auslullapun auls 1Sl S3 Bunyoaigiaiun/awyeusny auaiulapun ‘sjya- | 04 01 V94
yne|ge gewabsbunupio 1yoiu wwelboidulad]

Sep ssep ‘uIes uuey s3 ues Jagabliezsbunysemiagn-100g YO d- ule apinm s3 JIs|yapiagabuazsbunyoenuagn-loog 694
uueyd (T = 41OAIA ul ig IMINGH)

yolaiag INOY yse|d uarzinyasabglaiyds wauld nz uoneladoqialyds auld apinm s3 19|yajzinyasqiaIyds INOY yseld 894
‘JuueIa uoneladoqiaiyos auapalydsIan

1g-2Z€ Jw JuUBNZUOAN WOA BUIS dpINM NOY YSe|d uap Ul uaqiaiyas wiag allaigsnqgqlaiyds INOY yseld J19jysH /94

‘JuueNIS Ja|yaynejisiun-sbunianalssgaliuy Uls apinm s3 Ia|yaynesun-sbunianalssgauuy 994

“Juueyia Bunuuedsliolo ayoy Nz auld apinm s3 Bunuuedsiolop ayoy nz ‘1s|ys4 Go4

‘Juueia Bunuueds|asyoapn 8yoy Nz auld apinm s3 Bunuuedsjasydssp ayoy nz ‘Isjys4 94

‘Juueyia Injeladwalspuelsiapimsuonelauabay ayeylajya) auld apinm s3 Injeladwalspuelsiapimsuonelauabay lajys4 €94

“MSN ‘uoIy ‘Bunglaiyoasag Bunuyolazaqgia|ya4 "IN Ja|ys4

11

d37TH3Id / ONVHNY

91l_L



LE-€

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

(Bunuaisienpiy 199) INOY Use|d Sop Uagiaiyas/uaydso wiag Jajyad 131ysysbunynidiagn-yseld awv
(Bunuaisifenpiy 190) INOY Use|d Sop Uaydso wiaq Jajya- (usyos) JejyassbuniaiydsIagNISZ-yse|d oLV
(Bunuaisifendiy 190) WOY Yse|d Sap uaqiaiyds wiaq Jajyad (uaqgraiyos) Jajyassbuniiaiyosiagmisz-yseld aLv
‘uagnud 1areq “Bisse|nzun 1si 1v1RpWWRIBoIdsBunialsieny ai1q J3|yajuassalpeqialyds S ©joI010N V.V
‘uajnud 191eq “Bisse|nzun 1si IvTepWWeIBoIdsBuniaisieny aiq Ja|yajuassalpeape] S ©|oJolo 6.V
‘uajnid 1a1eq Bisse|nzun 1si Iv1RpWWRIBoIdsBuNnIaISieNY ai1d Jajyajuawiwinsinid S ©j0J010N 8.V
‘uaynud 191eq "Bissenzun 1si Ivlepwiwrelboidsbuniaisienpy alg Is|yajdAiziesualeq S ©J|0I01I0N 1.V
(‘'uspuamian || uoa jooisbunuaisiienpy
Sep pun uagalyasue Dd uaula Bunpuamuy Jap Buniaisifenpiy Jap 19g) ‘uaynid
arela9) auasso|yasabue pun usbun|yesulaiglsS Ny "13]Ya)||030loidsuoeyIunwo awwnsjnuidjjoxqoio0id-1v| 19jya4 9.V
(‘uspuamian || UOA jooisBunuaisiieny
Sep pun uagal|yosue Dd uaula Bunpuamuy Jap Buniaisienyy Jap 1ag) ‘uajnid
a1ela9 auasso|yasabue pun uabun|yesIsulaIlS JNY "19]ya)||0x0loidsuonexiunwo dl-lyasaq|oxolold 1| 19jya4 GV
(‘uspuamian || uoA jooisbunuaisiienpy
Sep pun uagalyasue Dd uauld Bunpuamuy Jap Buniaisienpy Jap 18g) uanid
a1eI99 auasso|yasabue pun uabun|yesIsulaIlS JNY 13]Ya)||0x0loidsuoneyiunwo dl-reuiwsljjoxolold v 18|ys4 A
(‘uspuamian || UoA jooisBunuaisiieny
Sep pun uagalyasue Dd uaule Bunpuamuy Jap Buniaisifeny Jap 19g) ‘uaynid
a1ela9 auasso|yasabue pun uabun|yessulaIlS JNY "18]yay||0x0loidsuonexiunuwoy] jdoyjjjox0101d V] 19|y A4
(‘uspuamian || uoA jooisbunuaisiienpy
Sep pun uagalyasue Dd uauld Bunpuamuy Jap Buniaisienpy Jap 18g) ‘uanid
uabun||a1suIBSUOHEHIUNWIWOY PUN 91199 auasso|ydIsabue ‘|agexsuoneyiunwwo|
S2UBY201gIa1uN/Sauasso|yasabiziny ‘uabun|yesulaigls Ny I3]Yajsuone)iunwwod Ja|yajsrenred 410S rAA"4
(‘uspuamian || UOA jooisBunuaisiieny
Sep pun uagalyasue Dd uaule Bunpuamuy Jap Buniaisifeny Jap 19g) ‘uaynid
uabun||a1suIasuonEYIUNWIWOY puUn alela) auassojydasabue ‘|agexsuoneyiunwwo|
SaUaY201gJa1uNn/sauassolyasabziny ‘uabun|yensulalglsS JNy Iajyajsuonexiunwuwo Ja|ysyuswiyey 410S T.V
(‘uspuamian || UOA jooisBuniaIsiieny Sep pun uagalyasue Dd
uaula Bunpuamuy Jap Buniaisiienpy Jap 199g) ‘uainid uabun|@lsulasuUOENIUNWWOY
pun ajelas) auassojydsabue ‘uabun|yensulsIQIS JNY “Iajyajsuoneyiunwwo Jsyaynepaqgn 410S 0LY
"MSN ‘uoiRy ‘Bunglaiyosag Bunuyolazagiajyad "IN J8|ya4

"ue JaWwWnuId|yaH aula 3, yoeu ua|a1s I1aip alp uagaeb Jsisusebiazuy w|

(UWIdY-NIVIN) @1sl|43|ysad 22’

11

d37TH3Id / ONVHNY

91l_L



8¢-€

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

INOY Use|d Sap uaglaiyds/uayaso wiag Jajys4 (Juuesa uIay WOA) 19s9Y-yse|d wWiaq INoawi | asy
‘Bnaziam-Od Ualspuamian Buniaisienpyy aip Jny wap ul uabunji@isulg aispue
pun Jawwnuarelas alp ‘uoieyyizads|alz alp aIS uanid yolu 1ssed uoneyyizads|aiz
Jap Buniaisiienpy inz Bunpa\ usuabuejdwa Jap ul Jswwnualesas alq (uuexia ulay WoA) Jawwnuarelas Buniaisiieny ‘1ajyad o8vY
‘Bnazyia-Od ualapuamian Buniaisienpy aip Inj wap ul
uabun||@isuig aispue pun uonexyizads|alz alp aIS usinid ‘Bunianals Inz yoiu 1ssed
uoneijizadsialz Jap Buniaisienpyy Inz Bunpjay usuabuejdwa Jap ul apoyaIeIaD 1ag (Juuexa U1y WOA) apoxarelas Buniaisiieny ‘Jajyad a8y
‘Bnazylap\-Od Usispuamian Buniaisijenpyy aip Jnj wap ul usbun)@isuig
aIapue pun uonexiizads|alz alp aIS uajnid ‘walsAssbunianals wnz 1yaiu issed
uoneyuizads|alz Jap Buniaisienyy Nz Bunpja|y usuabuejdwa Jap ul spoXwWaISAS J1ad (uuexla ulay] WOA) apoywalsAs Buniaisienpy ‘1ajysad Vv8vY
"puUIS PiaIIoy sBnazyiapn
-0d Sap uabunji@isuig alapue pun uonexyizads|alz alp o pun apINM 18PUSMIBA
Buniaisirenpy Inz Bnaz)iap-Od sa1aubiaab uid qo uajnid "a1uuoy uaplam uaizyizads (uuexla
Blauloy [a1zsBuniaisienpy sep Joaaq uabueidwa |yategsbunlaisiieny uid apinm s3 u1ay| WoA) 1610449 1yo1u uoneiizads|alz Jap Buniaisieny ‘Jajyad 68V
‘Bunp|a|\ a1puesab 1SOH WOA aIp aIS uajnid "usreq
abisse|nzun 1jeyiua 18P0 JeWIoUBIYILYIBN WNZ ydiu 1ssed 1yauyoeN a1epuasab aig (uuexa uiay won) Buniaiiaauosbunpan ‘1ajyad 38Y
‘uaynid 191eq Bisse|nzun isi 1IvYepwwelboldsbuniaisiieny aid (uuesa uiay WoA) us|yez alAg-S ©|oJoI0N ‘19|ys+ 18V
‘u9zZ19s.19 audNeg Japo usnid assnyosuesuaneq (Bunuuaxsaiaqiall) ,Bupaiu usrepiagabyaig
‘Bupaiu 11 usrepuamINiosqy Jap Buniaydls inz aueneqiaynd Jap bunuueds aig -JJaminjosqy Jap Buniaydls inz auaneg Jap Bunuueds,, Bunurepn 98vY
‘uajoyapaim Buniaisiienpy alp uuep
pun ‘s1 Bnb 1vrepWWeRIBoId-sbuniaisiienpy aip qo ‘usjnid "usbuejdwa |yaoqyosg]
INOY Use|d Wwaula IoA [ya}aqqialyds INOY yse|d uie apinm Buniaisienpy Jap 1ag SUBYISQ Sap SSN|YIsqy oA Buniapiojueqiaiyds WO ‘19jyad G8vY
‘uanuyosiagn apinm NOY Yseld sap abuebioayoso Jabisse|nz |yezuy alig A1-100|g-10pasapo J8|yezydsQ jneyadn 8V
‘uspJlam uaisienpye sojwajgold
uuey INOY J9@ ‘apinm uaydoligabge Buniaisiienpy 91z19] alp [1am ‘Bisseinzun 1si
wwelboid auagalydsab NOY Use|d uap ul apelsab sep J1apo nau 1sI NOY Useld Jad al-o0|g-lopasapo) abisseinzun ‘iajya4 €8y
(assalpy auaBWWNU
(Bunuaisifenpyy 129) INOY Yse|d Sap uaqialyds wiaq Jajyad Biyezpeiabun) Jajyajuassalpy-iaynduareq-uajjenbgiaiyds 28Y
‘uaynud 18repwwelbold-sbuniaisienpy a1qg “Bissg|nzun isi (essalipy
assalpy auagalyasab (Buniaisiienpy Jap 18Q) INOY YsSe|d wnz uagiaiyds wiag aig auauswwnu Biyezpelabun) Js|yajuassalperasyO-|21zqiaIyds 8V
(Bunuaisifendiy 120) INOY Use|d Sap UayasQT wiaq Ja|yad uoney}Izads-Ham|yezIopas 189 43|y 08vY
(Buniaisifeny 199) INOY USe|d Sap uaydsQ wiaq Jajyad Jawwnulopasydoy Jap uonexiizads 19q Jajya4 4.V
(Buniaisirenpiy 190) INOY USe|d S8p uaqIalydS/uayosqQ wiag Jejya- Bunuaiyosiagqniez-»ov-yse|d EVA4
"MSN ‘uoiRy ‘Bunglaiyosag Bunuyoiazaguia|ya4 "IN J8|ya4

11

d37TH3Id / ONVHNY

91l_L




6€-€

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

"ualaniabyne Hunydaiglalun/awyeusny aualulapun auld 1Sl s Bunyoaigialun/awyeusny auaiuyapun ‘is|yaH Zv3a
1016 abenuiz-g1L d71.1 usreq/|yased
2Jalyaw Uassalpy UajjanUIA usp puaydaidsiua Sa uuam ‘fne 1) Uaziasyany sasalg uon Bunpuamianyoeysiy uabam usziasyony-awyeusneng Tv3
(uapaiyosian
IINN UOA) “rem T, 191sibalsnieiS-NdD Wi 1gy20|g Sep Sje ‘jne awyeusny aula Jel} s3 (uapalyasian |INN UOA) T = 19 S|e uajanabine swyeusny ‘19|ysaH ov3
(INN) “Jem T, 1a1siBaisnielS-NdD Wi lgy20|g sep S|e ‘Jne awyeusny auld 1el) s3 (INN) T = 19 sre ualanabine swyeusny ‘19|ysaH 463
"(Bunuuaiaialyad) 1219s86x0N1 pueH UOA apinm (Jagabueazsbunyoemiagn) LAM U3 uazjasyony-1agabiszsbunysemiagn UOA ualaiyny ‘Iajys4 363
INOY Yse|4 wnz uagialyds wiaq Ja|yad (uagrauayas yse|d) Ja|yajuassalpelraynduareq-us|j@nbgiaiyos ae3
INOY Use|d Wwnz uagiaIyds wiag Jajya (uaqralyas ysel) 1a|yajuassaipeIasyO-191zqia4yds 263
INOY yse|d wnz usgialyds wiag Jajya- (uaqradyds yse|d) BunyaIydsIAgNISZ-HOV Yseld g63
INOY Yse|d wnz uagialyds wisq Ja|ya4 (uaqalyds yse|d) Jajyaynid-yseld v63
INOY Yseld wnz usqialyos wiag Jajya- (uaqraayas yse|) Jajyajsbunyaiyasiagniaz-yseld 663
INOY yse|d Sap uayasQ wiaq Jajya- (uayasg) yse|d) Jejyajsuoneyizads-1Lam|yBzIones 863
INOY Yse|d Sap uaydsg wiag Jajys4 (uayasg| yse|d) Jajyajsuonexiizads-uiswwnuiopasdoy 163
INOY Yse|d sap uaydso wisg Js|ys4 (uaydso| yse|) BunuaIyIsIagNIRZ-MOV Useld 963
INOY yse|d sap uaydseT wisg Jsjys4 (uaydso| yse|d) J3jyagnid-yseld S63
INOY Yse|d Sap uayasQ wisq Jajya- (uayasg) ysed) Jejyajsbunyaiyosiagmiez 63
‘uawiyaujne Peluoy J9||@1siaH NN “Bissenzun 1si wwelboldiapuamuy seq Jajyajuswwins-apoasbunpuamuy €63
‘uawyaujne pejuoy J9||1a1sieH I Bisseinzun isi wwesboiduiay seq Ja|yajuswiinNS-apoduIa z63
‘uswiyaugne prejuoy J9|ieisiaH NN Bisseinzun 1si wwelboidiapuamuy seq INOHY yse|d apoashunpuamuy Jajyajsniels 163
"uawiyaujne pejuod J9|disIaH I “Bisseinzun isi wweiboiduiay seq INOY yse|4 apoouiay| Jajyajsniels 063
Jaqlail woA Bunpjawia|ya4 (Bunuuayiaiagiall) JoyapniesadwalioloN san
Jagiall won Bunpjawia|ya4 (Bunuuaxialaqial]) 1ajyajs|yaseg ¥ad
1agiall won Bunpawia|ya (Bunuuaxialaqall) Jajyajsbunianaissqaliuy €ao
Jaglail woA Bunpjawa|ya4 (BunuuaxJaiaqiall) Bunysiemay-NdD-1aqiall z2an
Jaglail woA Bunpjawla|ya4 (Bunuuayjiaiaqiall) Joyapagabyaig Tas
Jagiall won Bunpjawia|ya4 (BunuuaxJalagiall) Jajyajsgaliuy 0do
"Msn ‘uoipy ‘Bunglaiyasag Bunuydsiezagia|ys4 PINEEIVEE|

11

d37TH3Id / ONVHNY

91l_L




ov-€

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

(Way-NIVIN) d1sil8|ya- e-€ 3||19ge L

‘uaynud
al/empleH pun a;emyos UOA uoneulquioy uidiagn dA1 INOY yseld usineqabuis
yolyoesiel wap uw yoiu jwwns dA1 INOYH Yse|d a19uemia aremyos Jap ul 1aq (uwa) INOY yse|d wainegabuis 19q zuedaysia 4v3
("uap.iam 1BpUBMIBA || UOA [00ISBuNIaISIeNY Sep pun Jd uid Bunpuamuy abuejyosapemsbuejdwg
Jap Buniaisienpy Inz qo ‘uanid) "usbueidwa usreq a|9IA NZ UBPISM UBGNE UOA 4108 Jneysgn Buniaisienpesbunpusmuy ‘Isjys- 3v3
‘yne|ge gewabsBunupio yoiu wwelboiduiay
Sep Ssep ‘Ulas uuey s3 uuea Jagabuazsbunyoemiagn-100g YO Ule apInm s3 la|yapoog av3
‘JuueyIa Jajyaynepaiun-sbunianalssgaliuy uid apinm s3 Ja|yaynepsiun-sbunianalssgaliuy ov3a
abue|yosaemapuas
‘Jne jnejagn) ule 1es abue|yosaliemepuss Jap Ul 4108 jnepegn Bunisisienpesbunpusmuy ‘Isjys av3
‘uswiyaujne ejuoy 1g||8lsiaH NN ‘Jeyis|yaj 1st Nvdds sed I3|yajnid usqialyds/ussa AvVHdsS vv3
uuexd (T = YLOAIQ ul g IMINYS)
yolalag INOY yseld uayzinyasabqiaiyds wauld nz uonesadoqiaiyds auld apinm s3 19|ya4zinyasqiaiyas INOY useld 6v3
‘Juuexa uoijeladogialydS auapalyISIan
1g-2€ HW JuUBNZUOM WOA BUID 3pINM NOY YSel4 Usp Ul udqiayas wiag al.lgsnqqiaiyds INOY yseld J8jya- 8v3
‘Juuedsa Bunuuedslolo ayoy Nz auid apInm s3 Bunuuedsioio ayoy nz ‘19|ys4 /v3
‘JuuexIs Bunuueds|asydspn ayoy Nz auid apinm s3 Bunuueds|asysa ayoy nz ‘Is|ysa4 ov3
‘uueya Jnresadwslspueisiapimsuonelauabay ayeysa|ys) auid apinm s3 “Inyesadwia)spueisiapimsuonelauabay JajyaH Gv3
‘uuexss Bunuueds-Agpuels ajewlouge auld apinm s3 wuexle bunuueds-Agpuels afewloude ‘1ajyad yv3
uuexss Bumeyosgesbunuueds|asyospn aule apinm s3 wuexsa bunyjeyosgesbunuuedsiasyosam ‘1s|ys4 ev3a
"msn ‘uoipy ‘bungiaiyosag Bunuyoiazaguia|ya4 "IN J8|ya4

11

d37TH3Id / ONVHNY

91l_L




Teil 6
ANHANG / FEHLER TT

3.3 Fehlersuche und Fehlerbehebung

Auf der 4-stelligen 7-Segment-LED-Anzeige am Roboterbedienfeld werden Fehler durch Fehlerkodes
angezeigt.

e Beim Einschalten der Versorgungsspannung wird normalerweise “rdy” oder “Ardy” angezeigt.

« Wenn ein Programm lauft, erscheint “PO1” oder ein anderer Code.

» Bei einem Fehler erscheint im Anzeigefenster “EA1D” oder ein anderer Code, der mit “E” beginnt.
(Einige Fehler beginnen nicht mit “E”.)

Status Anzeige im Anzeigefenster

Rdy
Ardy

« PO1
Das Programm lauft e P64

Nach dem Einschalten der Versorgungsspannung

usw.
EA1D
EDO3
usw.

Es liegt ein Fehler vor

Tabelle 3-4 Fehlerkodes

Hinweis:
Die Buchstaben B und D werden ausschlielich in Kleinschreibung angezeigt.

Je nach Fehlernummer kann der Fehler entweder nach Beseitigung der Fehlerursache direkt riickgesetzt
werden, oder die Versorgungsspannung muss aus- und wieder eingeschaltet werden.

Wahrend einige Fehlernummern zu der LED-Anzeige im Anzeigefenster ausgegeben werden, ist dies bei
anderen nicht der Fall.

Einzelheiten siehe Kap. 3.1 ,Fehlerebenensteuerung”

Bezuglich der spezifischen Kodes, die 4, “Kodes, die im Anzeigefenster erscheinen” oder “Fehlerkode-
Tabelle.”

Dokument BA Tischroboter TT 1 D, Stand 07/06 3-41



v-€

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

RUEEET
uIyJaliam Wa|qoid Sep uusm ‘us||@suls/ujasydsamsne Jagabyaliq

‘uaznuag pelploD wap Jagn ‘msn
aleIa9-yO In} Aeidsynisbunbiuiay pun uauiapua Bunydapgelolon

1z19596ue
gnelIs Yais 1ey sa Japo »ajap 1sl Jagabyaiq 4

Is|yajiamiyez
-19g9byaig €0p

"HynJaq ajlal ayosiueydsw
apuabalwn Bunbnsajagquanyss alp qo Japo uagey Buniyniag uasyoy
lap greylauul uagneiyassbunbinsajag-uasyoereaur] aip qo ‘uajnid

‘uladsab yosiueyossw isi uonesado

nepagnsBunyolemay

J8yed q90

‘uj@syoamsne [NPo

"HynJaq ajla] ayosiueydaw
apuabaljwn Bunbisajagquamyds alp qo Japo uadgey Buniyniag ussyoy

"Jeylajyay) (npowuainissbuehsny sep 1si
‘JOA UOIDUNH UBYISIUBYIAW Jap JW Wa|qold uiay 16al7

Jnepagnsbunydlemqy

18p greysauul uagnelyassbunbisayag-uasyorieaul aip qo ‘uajnid ‘uladsab yosiueyosw isi uonesado -ddois “is|ye4 VD
‘ISI uassojyasabue "SI UaSSojyasabue JapuIgIanyda]S Ja1apue uId yoou
1apuIgqIany2a]S Jalapue uld yoou JaxoaisalelabuaipagpueH 1ap Jopam | laxdaisalelabusipagpueH lap Japam jyomgo ‘yje1sabula
uuam ‘ua|BIsuld gaLlIagIeWOoINY Jne Iv)eyds|yemusliesgalilag geulagpueH jne apinm Jajjeyas|yemusiesqgalilag SNV Jayeyosuuewlo | 4sp

‘ua)eyabue apu3 waula ue

pJIM UBNIIYDS Jap pun uoieyiizadsiosuas jne 1si asyoeleaur] aiq ()
(‘aremyos-DdnelabusipagpueH Jny 19)991S We SSnyasuy ulo))
|91sabuls gatiagpueH

jne pam plajusipaglalogoy we Jaljeyos|yemualesgamiag oa (g)
"19)1eYy2sab

NIT pim J9x231sWwaIsAS wi sawwapisbuebuig apuayodaidsiua aig (2)

"PNIpab paim relabusipagpueH wap jne 1a)eydSs-sny-10N J18a (T)

(*191ya- uey 1s! sa1q)

:uagababula uapuelswn uapuabjoy Jawun pam reubis-sny-10N seq ‘uagababuia pam [eubis-sny-10N seq Sny-10N 9.3
‘A 00z Bunuueds a1bnguaq aip 16enaq 18ine|| 1691 A 002 189 Bunianals Jap uonexizadssbunuueds
2= 3|I91S 81718 3P UUBM A 00T Bunuueds s1bnguaq aip 16eNaq alp puaiyem ‘ue A 00T usball s3
3 _u m
191ne| ,T-* BUNIBNaIS 18P JSWWINU|ISPOIN J9P 3]|91S 91Z19| SIp UUSAN uoljejeBe 151 Bunuueds JoeLosebae
‘uaynid Bunuuedssbunbiosia Jap aygH alp Japo Jne |rejsnesbunuueds Jabiiazziny ule el s3 Bunuueds|asyoap 40V

awyeugewuabas

ayaesin

Bunuyoiazaqgiayad | "IN J8jye4

19|ya4 ua1s6yoIm alp Inj uswyeusewuabso pun usyoesin T'S'E

11

d37TH3Id / ONVHNY
9L



Ev-€

90/.0 puels ‘A T L1 1910q0oJydsi] Vg luswnjod

18|ya4 ua1sBnyoim alp Ini uswyeugewuabas pun usyoesin ‘Bungsyagis|yad pun ayansis|ya4 S-¢ ajjagel

161peyosaq
151 (1SI UBsSO|yosabue |ageyziaN Sep wap ue)

‘ul@syoamsne [Npoj\ | [npowsbBunbBiosiansbunuueds wap jne Joisisuel] 1@ | 3 slejasfeydsqy snieis 108
‘yeyajyay (1s1 uasso|yosabue jageysbunuuedsiolon
sep wap ue) |npowusinissbuebsny
‘ul@syoamsne [Npo sep 1sI 161peyoasaq 1ydiu BunpoIMIoIoN 3Ip 1S]
‘puIs yoia|b
1SB) SBMSPURISISPIAA 3Ip UUaM ‘Juuelgabyainp 1yaiu 1si Bunpoipn a1a
'U8z19s19 I010N U uuelgabyainp
BunpoIAA BIP 1SI ‘UBPIBYISIBIUN BPUBISISPIA BIP YIS UUBAA
"MJ/A/N USSeyd Uap UaydsIMz puelsIapip) UdAIR|a] uap IS USSSaN 161peyosaq 1si Bunpoimiolo aid Ja1ya4-ndl oTpP
awyeugewusbas ayoesin Bunuyoiazagia|yad | “IN J8|ys-4

11

d37TH3Id / ONVHNY

91l_L




Teil 6
ANHANG / FEHLER

1T

3.4 Storungsmeldebogen

Stérungsmeldebogen

Datum:

Firmenname Abteilung Gemeldet von:
Tel. (Durchwabhl) Fax
Gekauft bei Kaufdatum
Seriennummer Herstellungsdatum
[1] Anzahl Achsen 1 Achse(n)
Typ
[2] Art des Problems
1. Operation gesperrt 2. Positionsabweichung 3. Durchgehende Maschine
4. Fehler Fehlercode = D:I:|
5. Sonstiges ()
[3] Haufigkeit und Zustand des Problems
Haufigkeit =
Bedingung

[4] Wann trat das Problem auf?
1. Sofort nach dem Einrichten des Systems

2. Nachdem das System bereits in Betrieb war (Betriebsstunden: Jahr(e) und
[5] Arbeitsrichtung

1. horizontal 2. Horizontal + vertikal
[6] Lastbedingung

1. Werksticktransfer 2. Schubbewegungsoperation

4. Geschwindigkeit: Ca. _ mm/sec

3. Last: Ca. kg

[7] Sonderspezifikation (Option, usw.)

Tabelle 3-6 Stérungsmeldebogen
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4.1 Tabellen
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