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Protokol beskrivelse

Kommunikationen til CPC (Motion controller) foretages med Ethernet TCP telegrammer.
Hvert telegram indeholder en ”Datablok™ som, athangig af telegramtypen, varierer i lengde.

CPC’en svarer med en tilsvarende ”Datablok™ med fast l&ngde med status information.

Procedure ved opstart
En reekke af kommandoer skal sendes til CPC’en ved opstart.

Kommando No Beskrivelse

Power on(false) 202 Kommandoen starter CPC’en. Parameteret “false” betyder at
CPC’en starter uden motorerne aktive.

Clear 201 Nulstiller CPC’en interne program array.

Send joy false 203 Deaktiverer Joystik funktionen.

Karrusel center 300 Center X og Y afstande sendes.

Setup 301 Pulse per karrusel omgang, Akselengder, Max acceleration,
Max Speed, Derate og Linear karrusel mode.

Setup motor 303 Motor pulse, Afstand for hver motor sendes.

Setup akser 304 Enable bremse, Ipositions granser, AkseOffset, Synk
positioner og SynkRetning sendes.

Setup diverse 305 Genindkoblingstid, Formluk tid, Karrusel enable, Band

enable, Band encode count, Max servo strobe -> program
strobe limit, Spejl enable, Spejl retvendt side, Midt
synkronisering og Halvfalnge retning.

Setup 301 Pulse per karrusel omgang, Akselengder, Max acceleration,
Max Speed, Derate og Linear karrusel mode.

Setup gain 302 Gain parametre sendes.

Clear 201 Nulstiller CPC’en interne program array.

Power on(true) 202 Aktivere motorerne

Tabel 1 Procedure ved opstart

Procedure for et program

Nar WinRobot ”ser” en strobe, starter WinRobot med at sende en ’Clear” kommando (201) til CPC.
Denne kommando nulstiller det interne array i CPC og ger klar til et nyt program.
Derefter sender WinRobot de enkelte programlinjer til CPC, en ad gangen.
Eksempelvis:

Programerings vinkel (13)

Goto abs i tid (1)

Pause (10)

Vent (12)

Goto abs med hastighed (2)

Relae (11)

Slut (20)

Disse kommandoer legges i et array i CPC efterhdnden som de modtages.
Nér CPC ser ”’Slut” kommandoen starter den afviklingen af kommandoerne i det opbyggede array.
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Stop kommando
P& et hvilket som helst tidspunkt under afviklingen kan WinRobot sende en ’Stop” kommando som
resulterer 1 at CPC’en stopper afviklingen af programmet og standser akserne gjeblikkeligt.

Stop indgang
Denne indgang stopper robotten gjeblikkeligt. Et igangverende program bliver afbrudt.

Pause indgang
Nar denne indgang aktiveres under programafvikling, stopper robotten den videre afvikling, indtil

denne indgang bortfalder.

Opstart

W Upstarty, D e S St _———

Venter pa system er klar

e
E‘ =

Figur 1 Opstart

Ved opstart og motion controller specifikke @ndringer i Indstilling vise denne dialogboks, som
venter pa at alle fejl fra motion controller er borte.
Der ventes pa at bit 0 i PLCinputl og bit 8 i PCLinput2 skal blive 0.

Karrusel funktion

Nar CPC’en ser indgangen ServoStrobe” flanke nulstilles den interne vinkelmaéler. Gentagne
”ServoStrobe” flanker nulstiller vinkelmaleren.



Svar telegram fra CPC

Receive telegram for alle telegrammer

Offset | Bytes | Navn Format Verdi Beskrivelse

0 2 Count 0..60000

2 4 Position akse 1 Heltal 1 1/10 mm. | 0.. Aktuel position for akse 1

6 4 Position akse 2 Heltal 1 1/10 mm. | 0.. Aktuel position for akse 2

10 4 Position akse 3 Heltal i 1/10 mm. | O.. Aktuel position for akse 3

14 4 Position akse 4 Heltal 1 1/10 mm. | 0.. Aktuel position for akse 4

18 4 Position akse 5 Heltal i 1/10 mm. | O.. Aktuel position for akse 5

22 4 Position akse 6 Heltal 1 1/10 mm. | 0.. Aktuel position for akse 6

26 4 Set Pos akse 1 Heltal i 1/10 mm. | O.. Bor position for akse 1

30 4 Set Pos akse 2 Heltal 1 1/10 mm. | O.. Beor position for akse 2

34 4 Set Pos akse 3 Heltal 1 1/10 mm. | O.. Bear position for akse 3

38 4 Set Pos akse 4 Heltal i 1/10 mm. | O.. Bor position for akse 4

42 4 Set Pos akse 5 Heltal 1 1/10 mm. | O.. Bear position for akse 5

46 4 Set Pos akse 6 Heltal i 1/10 mm. | O.. Bor position for akse 6

50 4 Karrusel vinkel Heltal 1 1/1000° Aktuel vinkel for karrusel

54 4 Afviklingstid Heltal i ms 0.. Aktuel afviklingstid.

58 4 Statusbit Bineer Fortaller bl.a. om
synkronisering er
tilendebragt. Program status.

62 2 Afviklingslinje Heltal 0.. Aktuel program linje under
afvikling

764 2 SetAfviklingsLinie | Heltal 0..

66 2 MCerror akse 1 Heltal Motion fejl

68 2 MCerror akse 2 Heltal Motion fejl

70 2 MCerror akse 3 Heltal Motion fejl

72 2 MCerror akse 4 Heltal Motion fejl

74 2 MCerror akse 5 Heltal Motion fejl

76 2 MCerror akse 6 Heltal Motion fejl

78 4 Akse errorl Heltal Aksefejl

82 4 Akse error2 Heltal Aksefejl

86 4 Akse error3 Heltal Aksefejl

90 4 Akse error4 Heltal Aksefejl

94 4 Akse error5 Heltal Aksefejl

98 4 Akse error6 Heltal Aksefejl

102 2 PLC program Heltal Programnummer sendt fra

nummer PLC

104 2 PLC inputl Binar * se note

106 2 PLC input2 Binar * se note

108 4 Last vinkel Heltal 1/1000 * se note

112 1 Stepl Heltal Steps fra akseopmaéling

113 1 Step2 Heltal Steps fra akseopmaéling

114 1 Step3 Heltal Steps fra akseopméling

115 1 Step4 Heltal Steps fra akseopmaéling

116 1 Step5 Heltal Steps fra akseopméling

117 1 Step6 Heltal Steps fra akseopmaéling

118 4 EncoderPosition Heltal Encoder verdi
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122 1 Programfejl Byte Oversatterfejl nummer
123 1 Linjenummer Byte Linjenummer for fejlen
124 4 Statusbit2 Heltal Endestop

128 2 Version Heltal Firmware version

130 1 Parameter fejl Heltal 0 = ingen fejl

Tabel 2 Telegram svar fra CPC

*note
LastVinkel er normalt 0. Efter hver servostrobe vil den seneste mélte vinkel blive indsat 1 dette felt i
500ms. hvorefter denne nulstilles af CPC.

Step1-6 er fra akseopmaling, og angiver den state motioncontrolleren er niet til i akseopmaling
proceduren.

Version bliver delt med 100 efter modtagelse, sa 100 bliver til 1.00

Parameterfejl angiver de fejl som kan opsté i forbindelse med overfersel af parametre til
servodrevene.

Offset 122 har folgende betydning:

0 | Ingen fejl

Afstand for kort idFejl = 151 SQL

Hastighed for hgj

Acceleration for hgj

Max speed

X-axis uden for arbejdsomrade

Y-axis uden for arbejdsomrade

Z-axis uden for arbejdsomride

R[N N | B[ W[ —

4-akse

O

5-akse

—
S

6-akse

—
—

System ikke klar

—
\]

Max positions limit exceeded

—
[98)

Karruselvinkel > 360 grader idFejl =271 SQL

Tabel 3 Oversatter fejlmeldinger
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Offset 130 har folgende betydning:

0

1 MotorDirection X I SQL tabellen “fejl” hedder denne idFejl 201
2 MotorDirection Y

3 MotorDirection Z

4 MotorDirection akse 4

5 MotorDirection akse 5

6 MotorDirection akse 6

7 GearRatio X

8 GearRatio Y

9 GearRatio Z

10 | GearRatio akse 4

11 | GearRatio akse 5

12 | GearRatio akse 6

13 | BrakeParameter X

14 | BrakeParameter Y

15 | BrakeParameter Z

16 | BrakeParameter akse 4

17 | BrakeParameter akse 5

18 | BrakeParameter akse 6

19 | SynkDirection X

20 | SynkDirection Y

21 | SynkDirection Z

22 | SynkDirection akse 4

23 | SynkDirection akse 5 ..
24 | SynkDirection akse 6 idFejl 224
Tabel 4 Parameter fejl



Statusbit (fra receive telegram)

Bit Navn Kommentar

0 Synkronisering igang Sat fra motion controller sa l&nge autosynkronisering er igang

1 Synkronisering finish Sattes af motioncontroller nér synkronisering er tilendebragt

2 Program Done Sattes nar program faerdigafviklet, indtil “Done accept”

3 Drive error Felles fejlbit

4 All enabled Er sat nér alle akser er enabled

5 Venter pa videre Er sat sdleenge der ventes pa signalet ”Videre”.

6 StandStill1 Er sat nar MC er klar til ny kommando ved AkseOpmal

7 StandStill2 do

8 StandStill3 do

9 StandStill4 do

10  StandStill5 do

11 StandStill6 do

12 AkseOpmal done Er sat nar AkseOpmal mode er accepteret

13 JOG active Sattes 1 JOG-mode (Manuel)

14  CNC active Seettes | CNC-mode (Normal)

15  Homing active Seattes nér der synkroniseres

16  Synk foler 1 Seaettes nar akse star pd synkroniseringsfoler

17  Synk feler 2 Sattes nér akse star pd synkroniseringsfoler

18  Synk feler 3 Seaettes nar akse star pd synkroniseringsfoler

19  Synk foler 4 Sattes nér akse star pd synkroniseringsfoler

20  Synk foler 5 Seaettes nar akse star pd synkroniseringsfoler

21  Synk foler 6 Seaettes nar akse star pa synkroniseringsfoler

22 1 Position Seaettes nar afstanden mellem er og ber, for alle akser, er mindre end
den 1 ”Indstilling” angivne afstand.

23 Flange Bruges ved midtsynkronisering. Flange-signalet er high pé
havldelen af straekningen for akse 1.

24 All disabled Er sat nér alle akser er disabled.

25  ReadyForPower Bliver sat af motion nar denne er klar til at modtage PowerOn(true)

26

27

28

29

30

31

Tabel 5 Statusbit fra svar telegram
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Statusbit 2(fra receive telegram)

Bit Navn Kommentar
Endestop X- Sat hvis endestop
Endestop X+
Endestop Y-
Endestop Y+
Endestop Z-
Endestop Z+

03NN AW~ O

O

10
11
12
13
14
15
16
17
18
19
20
21
22
23
24
25
26
27
28
29
30

31
Tabel 6 Statusbit2 fra svar telegram




Input / Output

Input 1 (Data til WinRobot fra CPC) kommer fra plc Input 1

Bit Navn Kommentar
Kommer fra PLC Input 1. Se Tabel 16 CPC input 1 fra PLC

0NN kAW~ O

Ne)

10
11
12
13
14

15
Tabel 7 Input 1 (Data til WinRobot fra CPC)

Input 2 (Data til WinRobot fra MC)

Bit Navn Kommentar

0 Relx 1 Sat fra Motion nar relaet er trukket
1 Relax 2

2 Rela 3

3 Relx 4

4 Rele 5

5 Rele 6

6 Relae 7

7 Rela 8

8 Stop fra MC

9 Max-speed-fejt Eeplmeldingfra CPC *1
10

11

12

13

14

15

Tabel 8 Input 2 (Data til WinRobot fra MC)

*1 bruges ikke mere



Output 1 (Data fra WinRobot til MC)

Bit Navn Fra Kommentar

0 Fejl WinRobot = Sat sé leenge der vises en fejldialogboks eller fejltekst i
statuslinjen 1 WinRobot

2 Form luk WinRobot  Bliver sat 1 sek. nar program er afviklet.

3 Venter pd strobe ~ WinRobot = Sat sé lenge WinRobot afventer og er klar til en ny strobe.

4 Power on WinRobot = Sat ndr WinRobot programmet er startet.

5 Strobe accept WinRobot = Sattes ndr programmet er indlest fra database, slettes nar
Program Strobe leegges ned.

6 I menu WinRobot = Er sat nar WinRobot ignorerer strobe. Eksempelvis nér en
menu er vist.

7

8

9

10

11

12

13

14

15

Tabel 9 Output 1 (Data fra WinRobot til MC)

Output 2 (Data fra WinRobot til MC)

Bit Navn Fra Kommentar
0 Done accept WinRobot = Settes ndr WinRobot har set Done fra Motion
1 Fast acceleration =~ WinRobot = Sattes af WinRobot ved kommandoen Ga til nulpunkt”

Tabel 10 PLC output 2
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CPC output 1 til PLC

Bit Navn

Kommentar

Data fra WinRobot (Output 1) videresendes til plc. Se Tabel 9
Output 1 (Data fra WinRobot til MC)

Tabel 11 CPC output 1 til PLC

CPC output 2 til PLC

Bit Navn Kommentar

0-  Programnummer Aktuel programnummer under afvikling
15

Tabel 12CPC output 2 til PLC

CPC output 3 til PLC

Bit Navn Kommentar

0 Rele 1 Aktuel relestilling

1 Relae 2

2 Rela 3

3 Relz 4

4 Rele 5

5 Rele 6

6 Rela 7

7 Rele 8

Tabel 13 CPC output 3 til PLC

CPC output 4 til PLC

Bit Navn Kommentar

0 Venter pa videre Er sat sdleenge der ventes pa signalet ”Videre”.

1 I position Seaettes nar afstanden mellem er og ber, for alle akser, er mindre end
den i ”Indstilling” angivne afstand.

2 Power on Sat nar WinRobot programmet er startet.

3 Ready Sat nér der ingen fejl er.

4 Korsel igang Sat fra programafvikling starter til program slut

5

6

7

8

9

10

11

12

13

14

15  Watchdog

Alive bit

Tabel 14 CPC output 4 til PLC
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CPC output 5 til PLC

Bit Navn Kommentar
0 Endestop X-
1 Endestop X+
2 Synk X
3 Endestop Y-
4 Endestop Y+
5 Synk Y
6 Endestop Z-
7 Endestop 7+
8 Synk Z

Tabel 15 CPC output 5 til PLC



CPC input 1 fra PLC

Bit Navn

Kommentar

0 Stop fra PLC

Nar denne (normal 24Volt) falder bort, stopper robotten
gjeblikkelig.

1 Pause Denne indgang stopper robotten midlertidigt. Forsaetter nar
indgangen igen bliver hegj (normal 24 volt)

2 Strobe Starter et programforleb. Aktiv high.

3 Videre Signal der fér robotten til at fortsatte efter “vent pa videre”.

4 0-Punkt Med denne indgang kan robotten flyttes til 0-punkt.

5 InPlace Fortaller hvorvidt betjeningspanel er 1 holderen.

6 InPlace 2 Fortaeller hvorvidt betjeningspanel nummer 2 er 1 holderen.

7 Reset fejl Denne indgang resetter eventuelle fejlmeldinger.

8 Karrusel on Naér denne indgang er high kompenserer robotten for karrusel,
ellers afvikles programmer uden.

9

10  Karrusel spejl

Hvis denne indgang er lav bruges centeret for karrusel 1 ellers
karrusel 2.

11

12

13 Arbejdsstop

14  Neodstop

15  Alive Signal mellem CPC og PLC (alive bit), 2 hz

Tabel 16 CPC input 1 fra PLC

CPC input 2 fra PLC

Bit Navn Kommentar

0- Onsket programnummer. Videresendes til WinRobot (Status
15 telegram)

Tabel 17 CPC input 2 fra PLC

CPC input 3 fra PLC

Bit Navn Kommentar
0 Tom

Tabel 18 CPC input 3 fra PLC

CPC input 4 fra PLC

Bit Navn Kommentar
0 Tom

Tabel 19 CPC input 4 fra PLC

CPC input 5 fra PLC

Bit Navn Kommentar
0 Tom

Tabel 20 CPC input 5 fra PLC
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Digital input til CPC

Bit Navn Kommentar
0 Servostrobe Aktiv high
1 Flange

2

3

4

5

6

7 Stop Low =stop
Tabel 21 Digital input til CPC



Output 1

Output 2

Oversigt In/Out

Input 1

Input 2

e

PLC
8
SO R > e ]
b |
It |
Output 3 >> In Word 3
Output 4 >> In Word 4
nput 4 < Out Word 4
Input 5 < Out Word 5

Digital input

Digital Input



Protokol Kommandooversigt

No No (Hex) Tekst Bytes Side

1 0x01 Goto Abs Tid 32 19

2 0x02 Goto Abs Hast 32 20

10 0x0A PauseTid 32 20

11 0x0B Rele 32 20

12 0x0C Vent 32 21

13 0x0D Vinkel 32 21

14 0x0E Acceleration 32 21

20 0x14 Finish 32 22

200 | 0xC8 Stop 10 23

201 | 0xC9 Clear 10 23

202 | 0xCA Power on 6 23

203 | 0xCB SendJoy 30 24

204 | 0xCC AutoSynk 10 24

205 | 0xCD Stop Karrusel 4 24

206 | 0xCE Status 11 25

300 | 0x12C Karrusel center 20 26

301 | 0x12D Setup 100 26

302 | Ox12E SetupGain 52 27

303 | 0x12F Setup Motor 76 28

304 | 0x130 SetupAkser 100 29

305 | 0x131 SetupDiverse 28 30

Tabel 22 Kommando oversigt

Telegrammer for programmering:

Programlinje Goto absolut position i Tid

Offset | Bytes | Navn Format Verdi | Beskrivelse

0 2 Count Heltal 0..60000 | Fortlgbende teller
2 2 Kommando Heltal 1 GOTO ABS TID
4 4 Position akse 1 Heltal i 1/10 mm. 0.. Position for akse
8 4 Position akse 2 Heltal i 1/10 mm. 0.. Position for akse
12 4 Position akse 3 Heltal i 1/10 mm. 0.. Position for akse
16 4 Position akse 4 Heltal i 1/10 mm. 0.. Position for akse
20 4 Position akse 5 Heltal i 1/10 mm. 0.. Position for akse
24 4 Position akse 6 Heltal i 1/10 mm. 0.. Position for akse
28 4 Tid Heltal i millisekunder 0.. Tiden for at na denne position

Tabel 23 Telegram Goto absolut position i tid

Kommandoen beder robotten om at kere til den enskede position pd den valgte tid. Karrusel
kompenseringssystemet ma dreje/flytte denne position, da positionen i telegrammet angiver

den programmerede position.
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Programlinje Goto absolut position med Hastighed

Offset | Bytes | Navn Format Verdi Beskrivelse

0 2 Count Heltal 0..60000 Fortlebende teeller

2 2 Kommando Heltal 2 GOTO ABS Hastighed

4 4 Position akse 1 Heltal i 1/10 mm. 0.. Position for akse

8 4 Position akse 2 Heltal i 1/10 mm. 0.. Position for akse

12 4 Position akse 3 Heltal i 1/10 mm. 0.. Position for akse

16 4 Position akse 4 Heltal i 1/10 mm. 0.. Position for akse

20 4 Position akse 5 Heltal i 1/10 mm. 0.. Position for akse

24 4 Position akse 6 Heltal i 1/10 mm. 0.. Position for akse

28 4 Hastighed Heltal i mm/s 0.. Hastigheden for den samlede streekning.

Tabel 24 Telegram goto absolut position med hastighed

Kommandoen beder robotten om at kere til den enskede position med den valgte hastighed.
Bemerk at hasigheden er en gennemsnitshastighed.

Karrusel kompenseringssystemet ma dreje/flytte denne position, da positionen 1
telegrammet angiver den programmerede position.

Programlinje Pause Tid

Offset | Bytes | Navn Format Verdi | Beskrivelse

0 2 Count Heltal 0..60000 | Fortlabende taller
2 2 Kommando Heltal 10 PAUSE TID

4 4 0

8 4 0

12 4 0

16 4 0

20 4 0

24 4 0

28 4 Tid Heltal i millisekunder 0.. Ventetiden

Tabel 25 Telegram Pause tid

Denne kommando beder robotten om at holde en pause for den videre afvikling af
programmet. Tiden angives i millisekunder.

Programlinje Relase

Offset | Bytes | Navn Format Verdi | Beskrivelse

0 2 Count Heltal 0..60000 | Fortlebende teller
2 2 Kommando Heltal 11 Rela

4 4 0

8 4 0

12 4 0

16 4 0

20 4 0

24 4 0

28 4 Rela Heltal 0..255 8 bit til relee udgang

Tabel 26 Telegram Rela

Denne kommando forteller robotten hvilke relaeer der skal aktiveres eller deaktiveres.
Relaernes stilling er den mindst betydende del af de 32 bit fra offset 28.
Note: bit 0 er relee nummer 1.
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Programlinje Vent

Offset | Bytes | Navn Format Verdi | Beskrivelse
0 2 Count Heltal 0..60000 | Fortlgbende teller
2 2 Kommando Heltal 12 Vent.

Stopper videre afvikling af
programmet, indtil indgangen
”Videre” aktiveres.

4 4 0
8 4 0
12 4 0
16 4 0
20 4 0
24 4 0
28 4 0

Tabel 27 Telegram Vent

Kommandoen giver besked til CPC’en at den skal stoppe videre kersel indtil det udefra
kommende signal ”Videre” bliver aktiveret.

Programlinje Programmerings vinkel

Offset | Bytes | Navn Format Verdi | Beskrivelse

0 2 Count Heltal 0..60000 | Fortlgbende tzller

2 2 Kommando Heltal 13 Programmerings vinkel
4 4 0

8 4 0

12 4 0

16 4 0

20 4 0

28 4 Vinkel Heltal i 1/100 dele grader | O.. Vinkel

Tabel 28 Telegram Programmerings vinkel

Denne kommando sendes lige umiddelbar efter kommandoen ”’Clear” nér et program skal
afvikles.

Programlinje Acceleration

Offset | Bytes | Navn Format Verdi | Beskrivelse

0 2 Count Heltal 0..60000 | Fortlgbende taeller
2 2 Kommando Heltal 14 Acceleration

4 4 0

8 4 0

12 4 0

16 4 0

20 4 0

24 4 0

28 4 Acceleration Heltali 1/10 1. M/S 2

Tabel 29 Telegram Acceration

9 2

Kommandoen angiver den acceleration som de efterfelgende “gé til” kommandoer skal
have.
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Acceleration kommandoen kan sagtens sendes flere gange 1 samme program. Uanset
accelerationens vardi skal de efterfelgende ”Ga til” kommandoer afvikles pa den enskede
tid (G4 til pa en tid) eller med den enskede gennemsnits hastighed (G4 til med hastighed).

Programlinje Slut

Offset | Bytes | Navn Format Verdi | Beskrivelse
0 2 Count Heltal 0..60000 | Fortlgbende teller
2 2 Kommando Heltal 20 Kommandoen forteller at dette var

sidste linje 1 programmet.
Afviklingen af programmet startes
nu.

4

8

12
16
20
24
28 4
Tabel 30 Telegram Slut

R RIS

(=) k=) [l far) fan) Fenl Fe)

Alle programmer til CPC’en afsluttes med denne kommando. Om ogsé fortaeller at nu skal
robotten starte afviklingen af det tilsendte program.



Telegrammer diverse

Stop kommando

Offset | Bytes | Navn Format Verdi | Beskrivelse
0 2 Count Heltal 0..60000 | Fortlebende teller
2 2 Kommando Heltal 200 Stop alle akser

Tabel 31 Telegram Stop

Denne kommando stopper gjeblikkeligt enhver bevagelse af robotten.

Clear kommando

Offset | Bytes | Navn Format Verdi | Beskrivelse

0 2 Count Heltal 0..60000 | Fortlgbende teeller

2 2 Kommando Heltal 201 Sletter program i MC.

Tabel 32 Telegram Clear

Kommandoen nulstiller CPC’en array over kommandoer, og gor den parat til at modtage et
ny robot program.

PowerOn kommando

Offset | Bytes | Navn Format Verdi | Beskrivelse

0 2 Count Heltal 0..60000 | Fortlgbende teller
2 2 Kommando Heltal 202 Stop alle akser

4 2 Power On Heltal 0/1 Power On Motion

Tabel 33 Telegram PowerOn

Kommandoen ’starter” CPC’en. Parameteret ”Power On” forteller om CPC’en skal enable
motorene.
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Folg Joystik kommando

Offset | Bytes | Navn Format Verdi | Beskrivelse
0 2 Count Heltal 0..60000 | Fortlgbende teller
2 2 Kommando Heltal 203 Satter MC i joystik mode hvor

PC’en kontinuerligt sender
joystikkets veerdier som hastighed.

4 4 Joystik 1 Heltal med fortegn +/- mm/s | Hastighed for Akse 1

8 4 Joystik 2 Heltal med fortegn +/- mm/s | Hastighed for Akse 2

12 4 Joystik 3 Heltal med fortegn +/- mm/s | Hastighed for Akse 3

16 4 Joystik 4 Heltal med fortegn +/- mm/s | Hastighed for Akse 4

20 4 Joystik 5 Heltal med fortegn +/- mm/s | Hastighed for Akse 5

24 4 Joystik 6 Heltal med fortegn +/- mm/s | Hastighed for Akse 6

28 2 Enable Aktiv Oell. 1 MC skal sette hastighed til 0 mm/s
hvis denne byte er 0.

Tabel 34 Telegram Folg Joystik

Denne kommando sendes ndr der skal keres med Joystik. Parameteren Enable” er 1 s
leenge joystikkes positioner er aktive. Nar brugeren forlader manuel mode eller
programmering af positioner vil WinRobot sende dette telegram med “enable” lig O for at
afslutte joystikfunktionen.

Synkroniser kommando

Offset | Bytes | Navn Format Verdi | Beskrivelse

0 2 Count Heltal 0..60000 | Fortlebende teller

2 2 Kommando Heltal 204 Starter synkroniseringsfunktionen
4 1 Akse 1 Heltal 0..6 Verdien angiver den rekkefolge

5 1 Akse 2 Heltal 0..6 akserne skal synkroniseres i.

6 1 Akse 3 Heltal 0.6 Hyvis alle akser indeholder 0, skal
7 1 Akse 4 Heltal 0..6 de synkroniseres samtidigt.

8 1 Akse 5 Heltal 0..6

9 1 Akse 6 Heltal 0..6

Tabel 35 Telegram Synkroniser

Kommandoen starter en Homing” / synkronisering af robotten.

Parametrene ”Aksel/6” angiver 1 hvilken raekkefolge akserne skal synkroniseres i.
Hvis samme tal (”0”) skal alle akser synkroniseres samtidigt.

Sendes néar der skal synkroniseres.

Stop karrusel funktion kommando

Offset | Bytes | Navn Format Verdi | Beskrivelse
0 2 Count Heltal 0..60000 | Fortlebende teller
2 2 Kommando Heltal 205 MC stopper med at folge

karrusellen. Efter denne
kommando er felgende position
uden karruselkompensation.

Tabel 36 Telegram Stop karrusel funktion

Kommandoen stopper karruselkompenseringen.
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Status

Offset | Bytes | Navn Format Verdi | Beskrivelse

0 2 Count Heltal 0..60000 | Fortlabende taller
2 2 Kommando Heltal 206

4 2 Programnummer Heltal Programnummeret
6 2 PLC Outputl

8 2 PLC Output2

10 1 Lenze auto mode Heltal 0/1 Lenze mode

Tabel 37 Telegram Status

Denne kommando sendes lobende, primert for at fa svartelegrammet fra CPC’en sa der kan
vises status 1 hovedbilledet.



Telegrammer for setup

Setup Karrusel center kommando

Offset | Bytes | Navn Format Verdi | Beskrivelse

0 2 Count Heltal 0..60000 | Fortlgbende teller

2 2 Kommando Heltal 300 Forteller karrusellens
centerposition.

4 4 X1 Heltal i millimeter X Center X

8 4 Y1 Heltal i millimeter Y Center Y

12 4 X2 Heltal i millimeter X Center X for karrusel 2

16 4 Y2 Heltal i millimeter Y Center Y for karrusel 2

Tabel 38 Telegram Karrusel center

Sender karrusellens Center X og Y for de 2 karruseller. Se side Fejl! Bogmeaerke er ikke
defineret..

Sendes ved Power up og ved @ndring 1 Indstillingsmenuen.

Setup Akselaengder kommando

Offset | Bytes | Navn Format Verdi | Beskrivelse
0 2 Count Heltal 0..60000 | Fortlebende teller
2 2 Kommando Heltal 301 Fortaeller karrusellens pulse per
hele omgang.
4 4 PulsePerOmgang Heltal 32bit (1+31) Pulse Pulse
8 4 Akselengde 1 Heltal mm Laengde
12 4 Akselengde 2 Heltal mm Laengde
16 4 Akselangde 3 Heltal mm Langde
20 4 Akselengde 4 Heltal mm Langde
24 4 Akselengde 5 Heltal mm Lengde
28 4 Akselengde 6 Heltal mm Lengde
32 4 Max acc/dec 1 Heltal i 1/10 Nm/m Max acc/dec
36 4 Max acc/dec 2 Heltal i 1/10 Nm/m Max acc/dec
40 4 Max acc/dec 3 Heltal i 1/10 Nm/m Max acc/dec
44 4 Max acc/dec 4 Heltal i 1/10 Nm/m Max acc/dec
48 4 Max acc/dec 5 Heltal i 1/10 Nm/m Max acc/dec
52 4 Max acc/dec 6 Heltal i 1/10 Nm/m Max acc/dec
56 4 Max speed 1 Heltal i mm/s Mm/s Max hastighed
60 4 Max speed 2 Heltal i mm/s Mm/s Max hastighed
64 4 Max speed 3 Heltal i mm/s Mm/s Max hastighed
68 4 Max speed 4 Heltal i mm/s Mm/s Max hastighed
72 4 Max speed 5 Heltal i mm/s Mm/s Max hastighed
76 4 Max speed 6 Heltal i mm/s Mm/s Max hastighed
80 4 Derate akse 1-3 Heltal i procent 0-100 Procent Max Output
84 4 Derate akse 4-6 Heltal i procent 0-100 Procent Max Output
88 2 Enabling liniar Bool 0/1 Enable liniar karrusel mode
90 2 Enabling Uint (16Dbit) 0-6 Enable akseopmélings mode,
akseopmal O=disable, 1-6 = akse
92 2 Kor til plus Heltal (bit 0-5) 0-32 Beder CPC om at kere til plus
endestop for den valgte akse.
94 2 Keor til minus Heltal (bit 0-5) 0-32 Beder CPC om at kere til minus
endestop for den valgte akse
96 2 Ker til neeste plus Heltal (bit 0-5) 0-32 Beder CPC om at kere til naste
index plus index
98 2 Kor til neeste minus | Heltal (bit 0-5) 0-32 Beder CPC om at kare til naeste
index minus index
100 1 Karruselretning 0/1 0-1 Retning .. 0=med X, 1=mod X
101 1 Position limit byte 10-255 Motion granse for er-ber
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Tabel 39 Telegram Setup akseleengder

Sendes ved power on og ved @&ndring.

Pé nar "PulsePerOmgang” og Enabling liniar”, ”Enabling akseopmal”, "’ker til plus” og “ker til
minus” kommer resten af parametrene fra ”Indstillingsmenuen” faneblad ”Akser”. Se side Fejl!

Bogmerke er ikke defineret..

I offset 92, 94, 96 og 98 er der 1 bit for hver akse. Bit 0 (mindst betydende) angiver akse 1, bit 1 er
akse 2, og sa fremdeles.

Setup gain kommando

Offset | Bytes | Navn Format Verdi Beskrivelse

2 2 Count Heltal 0..60000 Fortlebende teller
2 2 Kommando Heltal 302 Gain kommando.
4 4 pGain akse 1 Heltal i 1/1000 Nm/rpm 0.001Nm/rpm pGain 1

8 4 pGain akse 2 Heltal i 1/1000 Nm/rpm 0.001Nm/rpm pGain 2

12 4 pGain akse 3 Heltal i 1/1000 Nm/rpm 0.001Nm/rpm pGain 3

16 4 pGain akse 4 Heltal i 1/1000 Nm/rpm 0.001Nm/rpm pGain 4

20 4 pGain akse 5 Heltal i 1/1000 Nm/rpm 0.001Nm/rpm pGain 5

24 4 pGain akse 6 Heltal i 1/1000 Nm/rpm 0.001Nm/rpm pGain 6

28 4 iGain akse 1 Heltal i 1/10 ms 0..2000 iGainl

32 4 iGain akse 2 Heltal i 1/10 ms 0..2000 1Gain2

36 4 iGain akse 3 Heltal i 1/10 ms 0..2000 1Gain3

40 4 iGain akse 4 Heltal i 1/10 ms 0..2000 1Gain4

44 4 iGain akse 5 Heltal i 1/10 ms 0..2000 iGain5

48 4 iGain akse 6 Heltal i 1/10 ms 0..2000 1Gain6

Tabel 40 Telegram Setup Gain
Sendes ved power on og ved @ndring.

Parametrene kommer fra PI-gain menuen.
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Setup Motor kommando

Offset | Bytes | Navn Format Verdi Beskrivelse

0 2 Count Heltal 0..60000 Fortlgbende taeller

2 2 Kommando Heltal 303 Motor kommando

4 4 Motor pulse 1 Heltal 1.. Motor pulse per afstand.
8 4 Motor pulse 2 Heltal 1. Motor pulse per afstand.
12 4 Motor pulse 3 Heltal 1.. Motor pulse per afstand.
16 4 Motor pulse 4 Heltal 1.. Motor pulse per afstand.
20 4 Motor pulse 5 Heltal 1.. Motor pulse per afstand.
24 4 Motor pulse 6 Heltal 1.. Motor pulse per afstand.
28 4 Afstand 1 Heltal 1/10 1.. Afstand 1

32 4 Afstand 2 Heltal 1/10 1.. Afstand 2

36 4 Afstand 3 Heltal 1/10 1.. Afstand 3

40 4 Afstand 4 Heltal 1/10 1.. Afstand 4

44 4 Afstand 5 Heltal 1/10 1.. Afstand 5

48 4 Afstand 6 Heltal 1/10 1.. Afstand 6

52 4

56 4

60 4

64 4

68 4

72 4

Tabel 41 Telegram Setup motor
Sendes ved power on og ved @ndring.

Alle parametrene
er fra ”Indstillingsmenuen” faneblad ”Akser”. Se side Fejl! Bogmaerke er ikke defineret..



Setup Akser kommando

Offset | Bytes | Navn Format Verdi Beskrivelse

0 2 Count Heltal 0..60000 Fortlgbende teller
2 2 Kommando Heltal 304 Gain kommando.
4 2 Bremse 1 Bool 0/1 Bremse enable

6 2 Bremse 2 Bool 0/1

8 2 Bremse 3 Bool 0/1

10 2 Bremse 4 Bool 0/1

12 2 Bremse 5 Bool 0/1

14 2 Bremse 6 Bool 0/1

16 4 I position 1 Heltal 1/10 0.. Gransevardi for iPosition
20 4 I position 2 Heltal 1/10 0..

24 4 I position 3 Heltal 1/10 0..

28 4 I position 4 Heltal 1/10 0..

32 4 I position 5 Heltal 1/10 0..

36 4 I position 6 Heltal 1/10 0..

40 4 AkseOffset 1 Heltal 1/10 0.. Akse Offset

44 4 AkseOffset 2 Heltal 1/10 0..

48 4 AkseOffset 3 Heltal 1/10 0..

52 4 AkseOffset 4 Heltal 1/10 0..

56 4 AkseOffset 5 Heltal 1/10 0..

60 4 AkseOffset 6 Heltal 1/10 0..

64 4 Synk position 1 Heltal 1/10 0.. Synk position

68 4 Synk position 2 Heltal 1/10 0..

72 4 Synk position 3 Heltal 1/10 0..

76 4 Synk position 4 Heltal 1/10 0..

80 4 Synk position 5 Heltal 1/10 0..

84 4 Synk position 6 Heltal 1/10 0..

88 2 SynkRetning 1 0/1 0 =imod- 1=imod+ Retning af synkronisering
90 2 SynkRetning 2 0/1 0 =imod- 1=imod+

92 2 SynkRetning 3 0/1 0 =imod- 1=imod+

94 2 SynkRetning 4 0/1 0 =imod- 1=imod+

96 2 SynkRetning 5 0/1 0 =imod- 1=imod+

98 2 SynkRetning 6 0/1 0 =imod- 1=imod+

100 2 Mount inverse 0/1 0/1 Motoromlgbsretning
102 2 Mount inverse 0/1 0/1

104 2 Mount inverse 0/1 0/1

106 2 Mount inverse 0/1 0/1

108 2 Mount inverse 0/1 0/1

110 2 Mount inverse 0/1 0/1

Tabel 42 Telegram Setup Akser
Sendes ved power on og ved @ndring.

Felgende parametre:

Bremse,

I position grense

Akse offset

Mount inverse

er fra "Indstillingsmenuen” faneblad ”Akser”. Se side Fejl! Bogmaerke er ikke defineret..

Felgende parametre:

Synk position,

Synk retning

Er fra ”Indstillingsmenuen” faneblad ”Synkronisering. Se side Fejl! Bogmaerke er ikke defineret..
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Setup Diverse kommando

Offset | Bytes | Navn Format Verdi Beskrivelse

0 2 Count Heltal 0..60000 Fortlgbende taeller

2 2 Kommando Heltal 305 Gain kommando.

4 2 GenlIndkoblingsTid | Heltal i millisekunder | 0..65535 Tid for genindkobling
6 2 Form luk tid Heltal i millisekunder | 0..65535 Tid for Form-luk

8 2 Karrusel enable Bool 0/1 Karrusel enable

10 2 Bénd enable Bool 0/1 Bénd enable

12 4 Bénd encoder count | Heltal 1.. Pulse / mm

16 4 MaxServo ->strobe | Heltal 1/10 grader 0.. Max Vinkel

20 2 Spejl enable Bool 0/1 Spejl enable

22 2 Spejl retvendt side 0/1 0=imod- 1=imod+ Spejl retvendt side
24 2 Midt synkronisering | Bool 0/1 Midt synkronisering
26 2 Halvflange 0/1 0=imod- 1=imod+ Halvflange

Tabel 43 Telegram Setup diverse
Sendes ved power on og ved @&ndring.




Setup vejledning for karrusel

Pa nedenstaende tegning vises hvor mélene for henholdsvis Afstand til center Y og Afstand til
center X males. Rektanglet angiver arbejdsomradet.

Afstandene for henholdsvis X og Y skal opgives i WinRobot (Indstillings menuen) i millimeter og
males fra blandehovedet (nar denne er placeret i robottens 0,0 position) og til karrusellens centrum.
Hvorvidt afstand til center X og Y skal opgives som positive eller negative tal afgeres ved at stille
sig 1 arbejdsomradet pa positionen 0,0 og kikke mod centrum af karrusellen. Hvis centrum af
karrusellen findes i stigende retning af y-aksen opgives afstand Y som positivt tal ellers som
negativt tal. Ligeledes med x-aksen.

Robotten vil bevaege sig mod stigende x-verdier (med uret rundt) nar karrusellens position gar
positivt. (Nar afstand x og y er positive som pa tegningen)

Eventuelt kan robotten placeres 2 forskellige steder i arbejdsomradet og male den direkte linje fra
blandehovedet og til karrusellens centrum, for derefter at bruge cosinusrelationen til at finde

vinklerne i den opstdede trekant og nér vinklerne er kendt kan afstanden ogsa findes.

Tegningen viser ogsa at centrum af karrusellen ikke behgver at vare pracis ud for midten af X
aksens (Akse 1) arbejdsomrade.

WinRobot sender Afstand til center X,Y til CPC.

1]

X A3 [} puBlsly

Afstand til center Y

Figur 2 Karrusel setup
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Programmerings vejledning for vinkel offset

0.0

Karruselretning
nder afvikling

L

ke ofis® R - ition
i Programmerings pos

/o

Naér robotten programmeres, skal formen vare inde 1 arbejdsomradet og vinklen til Servostroben
skal vaere kendt.

Ved programmeringen bruges absolutte koordinater som ogsa er dem der gemmes i databasen.
Nér programmet gemmes i databasen, gemmes ogsa den vinkel formen er placeret pé i forhold til
’servostrobe” positionen. Pa ovenstiende figur er det ”Vinkel offset”.

Figur 3 Karrusel vinkel setup

Ved afvikling har formen passeret ’ServoStroben” som har nulstillet den interne vinkelteller i MC
og holde nu gje med hvor formen er (vinklen).

Nér programmet bliver sendt til MC bliver der ogsé sendt den vinkel med som var den vinkel
formen blev programmeret under.

Ved at treekke de 2 vinkler fra hinanden (Programmeringsvinkel — Aktuelvinkel) findes den
ojeblikkelige vinkel som skal bruges ved omregning af de absolutte positioner i programmet.

Side 32 af 91




Rotation af koordinater omkring karrusellens center

Forst flyttes de absolutte positioner (X og Y) fra “robotkoordinat” systemet til “karruselkoordinat”

systemet ved at udfere folgende (hvor KarX og KarY er koordinaterne i Karrusel og ligeledes for
RobX og RobY)

KarX = ”Afstand til center X — RobX
KarY = ”Afstand til center Y” — RobY

Nu er positionen omregnet til karrusel koordinatsystemet.
Nu skal denne position (KarX, KarY) drejes i dette koordinatsystem (hvor vinkel er den udregnede
vinkel fra ovenstéende).

KarX = KarX * cos(vinkel) — KarY * sin(vinkel)
KarY = KarX * sin(vinkel) + KarY * cos(vinkel)

Nu mangler der bare at omregnes tilbage til Robot koordinater igen.

RobX = ”Afstand til center X” — KarX
RobY = ”Afstand til center Y” — KarY

RobX og RobY er de omregnede positioner der skal bruges.
Denne omregning skal foretages for hvert gennemleb i Motion Controlleren.

Som Matrix translation ser det sdledes ud:
U(t) 1 0 0\/U)
V() | = (—cX 1 O) (0)
W(t) —cY 0 1/ \w(0)

Som Matrix rotation ser det saledes ud:
U(t) 1 0 0 U(0)
V() |=10 cosRt —sinRt]|| V(0)
W(t) 0 sinRt cosRt w(0)

Og tilbage igen som Matrix translation ser det saledes ud:
U(t) 1 0 0\/U
V() | = <cX 1 0) V(0)
W (t) cY 0 1/\w(0)
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Indhentning

Formlen:
”Den nuvarende encodervinkel” — ’Startvinklen”

BeregningsVinkel = -Programeringsvinkel + (KarruselEncoderVinkel * PotGain())

PotGain implementeres som
void PotGain()

if(BaandIndhentTid >= 0.0)

BaandIndhentTid += 1.0/IndhentTidCtrlS; /*Durmsec;*/
if(BaandIndhentTid > 1.0)
BaandIndhentTid = 1.0;
BaandGain = BaandIindhentTid*BaandIndhentTid*(-1.0 * (2.0*BaandindhentTid-3.0));
if(BaandIndhentTid == 1.0)
BaandIndhentTid = -1.0;

}
}

Hvor BaandIndhentTid er nulstillet fra start og incrementeres linezrt til 1.0 i lebet af
indhentningstiden.
Funktionen satter variablen BaandGain til et tal fra 0-1 (float);

Formel:

v=1tx-1x(2t-3)

eller

v= from+t2x( from—to)x(2t-3)



[ folgende graf viser den bla kurve den retning robotten ville folge hvis den ikke er karrusel
kompensering.
Den rade kurve viser positionerne med karruselkompensering som funktion af tiden.

Den grenne viser hvorledes overgangen fra det ene til det andet koordinat system vil tage sig ud set
over 21 step (tidsenheder).

Det vigtigste at bemarke er at robotten starter med at flytte fra veek fra startpositionen i en retning
ind 1 arbejdsomradet, for derefter at indhente karruselpositionerne.

250 O = )

Diagramomrédei

200

150

100

= bsPOS

50 E ] ==fil=KarPos

=fe=AddedPos

1 11 12 15 16 17 18 19 20 21

-150 &
Figur 4 Indhentning graf
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Beregning af karrusellens center

Til at beregne karrusellens center, i stedet for at opmale skal der bruges 3 punkter pa den cirkelbue
der beskrives af karrusellen.

1.

Forst findes ligningerne AX+B for linjestykkerne
Punktl -> Punkt2

0g

Punkt2 -> Punkt3

Eks.:

A =(P2.Y-PLY)/(P2.X-P1.X)

B =P1.Y-(A*P1.X)

2.

Derefter findes midt positionen for de 2 linjestykker
Eks.:

MidtPunktl-2 = P2.X + ((P1.X-P2.X)/2)

3.

Derefter skal de vinkelrette linjestykker (dem fra 1.) som krydser midt positionen findes.
Eks.:

A=1/AF?1 %]

B = MidtPunktl.Y — (A*MidtPunk1.X)

4.
Nu skal den position findes hvor /

de 2 linjestykker fra 3. skaere 409 “
hinanden.

For at finde den position skal

folgende ligning loses:

A'X+B! = A’°X+B?

Eks
X =(B'-B? /(A*A")
Y=X*A'+B!

. I T
Udregningerne udferes automatisk
nar menuen “Beregn Karrusel
center” bruges. Se side Fejl!
Bogmzrke er ikke defineret. =1 \/

LWt
A LA

Figur 5 Karruselcenter beregning




Beregning af maksimal cirkelslag

Hvis Y aksen har en position der er leengst fra centeret af karrusellen og X aksen er i en af sin
yderstillinger, vil Y aksen kere ud af arbejdsomrédet nér robotten skal felge karrusellen.

For at beregne den minimumsafstand Y positionen skal have for at undgé dette, kan felgende formel
bruges.

¢ = lengden af X aksen

r = radius af den cirkel karrusellen beskriver

d = afstand fra center til korteste punkt pa X aksen.

Figur 6 Maksimal cirkelslag beregning

Ved at beregne forskellen mellem d og r findes den afstand som Y aksen skal have som minimum.

Formel til Excel
=+KVROD(A2*A2-(B2*B2/4))



Programlaengde udregning

For at udregne programlengden i tid er det vigtigt at forstd de enkelte kommandoer.

Nér der skal udferes en kommando sasom G4 til pa Tid” er det vigtigt at robotten nér destinationen
pa den enskede tid, som angivet 1 kommandoen. Det er s op til CPC’en at finde ud af hvilken
hastighed de enkelte akser skal have, for at na positionen pa denne tid.

Nér der skal udferes en kommando sasom G4 til med en hastighed” er der tale om en gennemsnits
hastighed.

Hvis robotten skal flytte sig 1 meter (i det 3 dimensionale plan) pa et sekund, skal hastigheden i
gennemsnit vaere 1 meter per sekund.

Eksempel:

Brugeren beder robotten om at flytte sig til en position x=500, y=500, z=500 med en hastighed pa
600 mm/S. Udgangspunktet for robotten er x=100, y=200, z=300.

Robotten skal flytte sig 400 millimeter i X retningen. 300 millimeter 1 Y, og 200 millimeter 1 Z
retningen.

Den samlede straekning 1 det 3 dimensionale plan er:

Streekningsp = 1/400x% + 300x2 + 200x2

Nu kan keretiden udregnes:
Straekning;p 538

- Hastigheden 600

= 0,897 sekunder

Robotten skal néd frem pa 0,897 sekunder.
Bemark! Hastigheden midt pa kerestraekningen bliver hgjere end de angivet 600 mm/s, fordi der
gar noget tid med acceleration og deceleration.

Accelerations parameteren opgives 1 %, og angiver hvor stor en del af koretiden der skal bruges til
bade acceleration og deceleration. Hvis der angives 100% vil robotten bruge halvdelen af keretiden
pa acceleration og resten til deceleration.

] ) Kgretid ]
Tid med acceleration = 00 x acceleration

Korehastighed midt pé kerestreekningen kan udregnes saledes:

Straekning

Tid — (Kﬁereéld * acceleration)

Maksimal hastighed =

Nér robotten skal udfere en ”pause” kommando skal robotten vente den angivne tid.

Nér den samlede programlangde udregnes, skal man bare l&gge de enkelte linjers kere/pausetid
sammen.
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Akse opmalings procedure
I indstillingsmenuen velges den enskede akse ved klik pd "Opmdl ...”.

Menu Telegrammer Parameter
(Kommando)
1 | Venter pd brugeren starter
procedure.
2 | Initialisering 301 Setup akselengder Enable akseopmal = 1

Venter pa step 15 fra Motion

301 Setup akselengder Enable akseopmal = 1

Kor til plus bit = akseno
Ker til minus bit =0

Kor til Index plus bit = 0
Kor til Index minus bit=0

Vent 400ms

301 Setup akselengder Enable akseopmal = 1

Kor til plus bit=0

Ker til minus bit =0

Kor til Index plus bit = 0
Kor til Index minus bit=0

Venter pa step 25 fra Motion

Venter pé bruger trykker Enter

3 301 Setup akselengder Enable akseopmal = 1

Kor til plus bit=0

Ker til minus bit = akseno
Kor til Index plus bit=0
Kor til Index minus bit =0

Vent 400ms

301 Setup akselengder Enable akseopmal = 1

Kor til plus bit=0

Kor til minus bit =0

Kor til Index plus bit = 0
Kor til Index minus bit=0

Venter pa step 35 fra Motion

Venter pé bruger trykker Enter

4 301 Setup akselengder Enable akseopmal = 1

Ker til plus bit=0

Ker til minus bit =0

Ker til Index plus bit = akseno
Kor til Index minus bit =0

Vent 400ms

301 Setup akselengder Enable akseopmal = 1

Ker til plus bit=0

Ker til minus bit =0

Ker til Index plus bit =0
Kor til Index minus bit =0

Venter pa step 40 fra Motion

Venter pa bruger trykker Enter
eller naeste-index.

5 | Hvis naste-index sa kor
ovenstdende igen (blok 4).
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Tabel 44 Akse opmalings procedure

SQL Helper

SQLhelper er et hjelpeprogram som har det eneste formél at optimere og gore database tilgangen
hurtigere.

] SOL-Helper |:||E|E|
status: Connected to SQL Server 2005

Server name {LocalhSQLEXPRESS
Worlkstation|d POLYFAT

Server version 05.00 4053

Databaze version 1.09

Figur 7 SQL-Helper
Dialogboksen giver information om Databasen.

Status:
hvorvidt der er forbindelse til Databasen. Gren tekst betyder forbindelse. Ellers vises en rad
tekst med ”No connect ....”

Server name:
Dette er navnet pa den database der er forbindelse til. Det kan vare bade en lokal eller en
database placeret i et forbundet netvaerk.

Workstationld:
Som oftest navnet pa den lokale PC.

Server version:
Dette tal angiver versionsnummeret pad den Microsoft SQL database der er forbindelse til.

Database version:
Dette er selve robotdatabasens versionsnummer.



Databasen

SQL Databasen bestar af en rackke tabeller.

MaskinlLog Texter
Column Mame = Condensed Type idText
¥ IdMaskinlog  int @ Item Version
Item rivarchar (50} cj da ¥
Activate it en DatabaseVersion
Date datetime sV ModifyDate
Extra nvarchar(50) de
IdBruger int eg
e E— ir FEjI
no 7 idFejl
Last
Mow
Punkter BrugerKoder Tekst
Column Mame = Condensed Type % IdBruger Dato
% Punktho int MNawvn SubTakst
Mavn nvarchar{50) Kode
Pos1 float —= idProfil
Pos2 float
Pos3 float 8
Pos4 float @
Pos5 float BrugerProfil
Posg float @ idProfi
MNawn
Programmering
Indstillinger
MaskinLog
Printning
Brugerkoder
Manuel
Test
ManuelStart
Figur 8 Database del 1

Maskinlog er en log der registrerer hvilke menuer der aktiveres, hvornér og af hvem.

IdMaskinLog | Item Activate Date Extra IdBruger
19561 LogCleanMachine True 30-09-2010 14:13:29 Auto function 0
19562 LegMenuProgrammering True 30-09-2010 14:13:31 i]
19563 LogMenuProgrammering False 30-09-2010 14:13:52 0]
19564 LogMenuManuelStartprogram True 30-09-2010 14:13:55 U]
19565 LogMernuManuelStartprogram  False 30-09-2010 14:13:59 0
19566 LogSetup True 30-09-2010 14:14:10 0]
19567 LogSetup False 30-09-2010 14:14:16 0]
19568 LogMenuProgrammering True 30-09-2010 14:14:18 0

Figur 9 Tabellen Maskinlog



Texter indeholder alle de tekster der vises i WinRobot og kan @ndres i menuen Indstillinger.

idText | Item da en v
1137 Acceleration Acceleration Acceleration AL
1181 Anvend Anvend se

1132 Axis Akse Axis

1183 AxisSetup Akse opmiling Axis calibration

1189 AxisSetupFindIndex Tast <F2= for find en Index Press <F2= to start find Index

1195 AxisSetupFinish Feerdig Finish

1185 AxisSetupInitixis Initizliser akseopmiling Initizlize axis calibrationg

1187 AxisSetupMark Afmezerk akse position <F2= Mark axis position <F2=

1194 AxisSetupMaoveSynk Flyt synkroniseringsfeler til d... Move synchronization sensor t...
Figur 10 Tabellen Texter

Feltet idText er et referencefelt som brugeren ikke ma andre.
Ligeledes er feltet Item til internt brug og er selve navnet pa knappen, tekstfeltet ... inde i
WinRobot.

Version indeholder version nummeret.

Id DatabaseVersion | ModifyDate
1 1.22 21-12-2010 12:52:24

Figur 11 Tabellen Version
Denne tabels indhold bruges ved opdatering af softwaren og ma ikke @ndres manuelt.

Punkter er vardierne for alle de faste punkter.

Punktio Mawvn Pos1 Pos2 | Pos3 | Pos4 Pos5 Posa
1] Mul punkt 0 99 1] 0 0 0
1 Garage punkt 100 200 300 0 0 0
2 Punkt 2 123 234 345 0 0 0
3 Rense punkt 1 200 201 202 i] i] i)

Figur 12 Tabellen Punkter
Som det ses er det muligt at navngive de enkelte punker.



Brugerkoder indeholder brugernavn og kode.

IdBruger Mawvn Kode idProfil
0 System 1

1 Bjarne i 1

2 Christina RT3 2

3 Suzanne i 3
MLEL ALEL AL MLEL

Figur 13 Brugerkoder

Denne tabel indeholder navne pé de brugere der er oprettet pa denne WinRobot.
En bruger har et Navn, en kode og en profil. Profilen angiver hvad brugeren har adgang til.

Den bruger der hedder System er selve WinRobot og mé ikke slettes.

Brugerprofil fortzller hvad de enkelte brugere har adgang til.

idProfil | MNawn Programmering | Indstilinger | MaskinLog | Printning | BrugerkKoder | Manuel | Test | ManuelStart
1 Administrator  True True True True True True True True

2 Produktion False True False True Falze True False True

3 Lager False False True True False False False  False

ALEL ALLL AL MLEL AL ALLL ALEL AL AEL ALEL

Figur 14 BrugerProfil

BrugerProfilens idProfil felt svarer til det nummer der er angivet 1 Brugerkoder tabellens felt
IdBruger. Se denne.



Tabellen Fejl holder rede pa hvilke fejl der er aktive i gjeblikket.

idFeil Last Mow Tekst Dato SubTekst

o) False False Karruselvinkel for stor ved strobe 27-10-2010 12:16:03 Prg1

1 False False Program nummer findes ikke 27-05-2010 09:03:20

2 False False Program har ingen programiinjer 27-05-2010 0%:03:20

3 False False Motion Controler error axis 1 24-11-2010 13:50:32 Error (137)

4 Falze Falze Motion Controler error axis 2 24-11-2010 11:03:44

g False False Motion Controler error axis 3 24-11-2010 11:08:41 MCerror3 (181)
] False False Motion Controler error axis 4 24-11-2010 11:04:03 MCerror3 (11)
7 False False Motion Controler error axis 5 24-11-2010 11:03:44

8 False False Motion Controler error axis 6 24-11-2010 11:03:44

9 Falze Falze Drive error axis 1 24-11-2010 11:03:44

10 False False Drive error axis 2 24-11-2010 11:03:44

11 False False Drive error axis 3 24-11-2010 11:03:44

12 Falze Falze Drive error axis 4 24-11-2010 11:03:44

13 False False Drive error axis 5 24-11-2010 11:03:44

14 False False Drrive error axis & 24-11-2010 11:03:44

Figur 15 Tabellen Fejl



Program Proglines Commands
% Programir o—————wx3| % Programir loo—0={| ¥ CommandID
Mavn % LineMr Tut
Servovinkel Command
AfviklHast Pozl
Spejling Pos2
Paos3
Pos4
Pos5
Post
EmbeddedData Valuelnt
. ValueStr
I:am SpeedTime
tData
bigintData
Config MCerror
% IdConfig % IdError
Mawvn POU
Data EnumValue
Tip Descrip

Figur 16 Databasen del 2

Program indeholder en liste over de robotprogrammer der findes i databasen. Inklusive de data der
er relevante for programmet, sdsom Navn, Programmeringsvinkel. Der findes en rakke i tabellen
per program.

ProgLines indeholder de enkelte linjer for hvert robotprogram. Feltet ProgramNr refererer til
ProgramNr feltet i tabellen Program. LinjeNr angiver rekkefolgen af de enkelte ProgramLinjer.
Feltet Command angiver kommandoen, hvor f.eks. 1 betyder ”Ga til absolut position 1 tid”.
Positionen og tiden findes i felterne Pos1-6 og SpeedTime.

Teksterne for de enkelte kommandoer findes 1 tabellen Commands.

ProgramMr | LineMr @ Command | Posl Pos2  Pos3  Pos4 | PosS Posg | ValueInt  ValueStr | SpeedTime
2 1 i 0 0 ] 50
2 2 1900 1000 1] 0 0 0 320
2 3 0 0 ] ] 500
2 4 10 0 1] 0 0 0 ] ] 1
3 i 14 0 a 0 u} 0 a 0 50
(= [l i (al [al n i hlnlal

2 7 7
Figur 17 Udsnit af tabellen ProgLines



Commands er den tekst der skal vises for hver linje.
Relationen mellem de 2 tabellers Command-felt betyder at det ikke er muligt at indseette
kommandoer i ProgLines uden Kommandoen findes 1 tabellen Commands.

CommandID | Txt

1 GA til (Absolut) i tid

2 =& til {Absolut) med hastighed
3 & til punkt (Absolut) i tid
4

9

10

& til punkt (Absolut) med hastighed

Link program nummer

Pause
11 Relz
12 Vent
14 Acceleration
15 Kommentar

Figur 18 Tabellen Commands

EmbeddedData indeholder diverse lose data.

Config er alle maskin opsatningsparametrene.
Her er et meget lille eksempel pa data i tabellen:

IdConfig Mavn Data Tip

a Language da MLEL
9 Axis1 true MLEL
10 Axis2 true MLEL
11 Axis3 true MLEL
12 Axiz4 false MLEL
13 Axis5 false AL
14 Axiso false AL
15 Acceleration1 3.2 MLEL
13 Acceleration2 8 AL
20 Acceleration3 5.5 AL
21 Accelerations 0.01 MLEL
22 Accelerations 0.01 AL
23 Accelerations 0.01 AL
24 Mavn1 ¥-gkse MLEL
25 Mawvn2 ¥-Akse AL
25 Mavn3 Z-Akse AL
27 Mavns Aksed MLEL

Figur 19 Udsnit af tabellen Config



MCerror er de lesbare tekster for fejlkoderne fra Motioncontrolleren.
Nér der er Motion controllerfejl, bliver fejlene sendt som koder til WinRobot. WinRobotten bruger
denne tabel til at finde en mere brugervenlig mide at prasentere fejlen.

Figur 20 Fejltekster fra Motion controlleren

IdError POL I EnumValue Descrip

0] Al SMC_NO_ERROR Mo errar

1 Drive Interface SMC_DI_GEMERAL_CO... Communication error

2 Drive Interface SMC_DI_AXIS_ERROR Axis error

10 Drive Interface SMC_DI_SWLIMITS_EX... Position outside of permissible range {(SWLimit)

11 Drive Interface SMC_DI_HWLIMITS_EX... Hardware limit switch active

12 Drive Interface SMC_DI_LIMEAR_AXIS... The position limits of the axis have been exceeded

13 Drive Interface SMC_DI_HALT_OR_QU... The "Halt” or "Quick stop” drive status is not supparted

20 &l program orga... SMC_REGULATOR_OR... Confroller enable not set or brake applied

30 Drive Interface SMC_FB_WASNT_CALL... Program organisation unit that generates motion was not called again before the ...
31 All program orga... SMC_AXIS_IS_MNO_AXI... Entered AXIS_REF variable is not of type AXIS_REF

32 &l program orga... SMC_AXIS_REF_CHAM..., Entered AXIS_REF varizble has been exchanged whilst the program organisation ...
50 SMC_Homing SMC_35H_IMVALID _VE... Invalid velocity or acceleration values



Teknisk information

WinRobot systemet er opbygget af bl.a.

PC — WinRobot (brugerfladen),

Motion controller (udregner bevagelserne),

Servo drev (Power til motorerne)

PLC (Kommunikationsled mellem WinFlow og WinRobot)

Til WinFlow

Servo drev

Motion Controller

Switch

Betjeningsenhed

Printer

Kommunikation

Der bruges en Ethernet forbindelse mellem PC’en og Motion controlleren pa 10/100 MBit/S via en
switch. PC’en og Motion controlleren har hver deres egen faste IP adresse.

Protokollen er TCP/IP, hvor Motion controlleren fungerer som Server og PC’en optraeder som
klient.

Motion controlleren kommunikerer med servo drevene via en CANbus pa 1MBit/S, og til PLC’en
via en ProfiBus pa 12MBit/S.

Opstart

Nér PC’en starter bliver programmet WinRobot ogsa startet. WinRobot forseger at lave en
forbindelse til Motion Controlleren med kommandoen ”Connect”, hvis dette ikke lykkedes (Motion
Controlleren skal bruge lidt tid pé at starte), venter WinRobot ca. 1 sek. for der proves igen.
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Nar det lykkedes at fa forbindelse venter WinRobot pa et telegram fra Motion Controlleren som
tegn pa at den ogsd er klar.

WinRobot sender nu et par telegrammer og kontrollerer svarene fra Motion Controlleren for at se
om bl.a. telegramnumrene teller rigtigt op.

Nér alt det er 1 orden sendes alle parametre til Motion Controlleren i denne rekkefolge.

Clear() Nulstilling af interne buffere i Motion Controller.
JoyStik() Sikre at Controlleren ikke er i Joystik mode.
KarruselCenter() Karrusel data

Setup() Akselengder, acceleration, max. Speed, output limit,
karrusel retning.

Motor() Motor parametre

Akser() Akse parametre

Diverse() Spejlkarrusel enable, midtSynkronisering, halvFlange
Gain() P-gain, I-gain

PowerOn() Beder Motion controlleren om at satte spaending pa.
WinRobot

WinRobotten er bygget op omkring 3 “’trdde” (Threads).

MainThread er den trdd der handterer brugerfladen med menuer og al det visuelle i hovedbilledet.
Efter initialisering af JoystikThread og MotionThread, initialiseres menuer, keyboardevents og
MainTimer. Timeren initialiseres til at give interrupt hver 50mS. I Timerrutinen opdateres al
visuelle data 1 hovedbilledet. At data ’kun” opdateres 20 gange i sekundet ma ikke forveksles med
hyppigheden af kommunikationen til Motion Controlleren, som er hurtigere.

this.timerUpdate.Interval = 50;
this.timerUpdate.Tick += new System.EventHandler(this.timerUpdate_Tick);

NewKeyBoardData += new EventHandler(MainForm_NewKeyBoardData);

JoystikThread er den trad der i baggrunden handterer den serielle kommunikation til
betjeningsenheden med dens Joystik og Taster.

Traden sender en kommando til betjeningsenheden og modtager et returtelegram indeholdende
Joystikkets 3 positioner og hvilken tast der eventuelt er aktiv.

Cyklustiden for denne trad er ca. 20 mS.

byte[] buf = new byte[1l];
buf[@] = 12;
serialPort.Write(buf, 0, 1);

short vl = (short)serialPort.ReadByte();
short v2 = (short)serialPort.ReadByte();
short v3 = (short)serialPort.ReadByte();

int b4 = serialPort.ReadByte();

Hvor v1-3 er de 3 joystik positioner og b4 er tasten der er trykket pa.

MotionThread er den trdd der kommunikerer med Motion controlleren.
Efter en succesful forbindelse til Motion Controlleren gér trdden ind i en uendelig lokke hvor det
meste af tiden gdr med at sperge Motion Controlleren om status telegrammer.
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Motion.INSTANCE.EtcSendStatus();

I svartelegrammet er muligt at aflaese eventuelle fejl i Motion Controlleren og Servodrevene.
// fejl handtering
ErDerMC_AkseError();
if (Motion.INSTANCE.DerErFejl)

{
}

Athangig af hvilken state WinRobot er i, benyttes forskellige telegrammer. Folgende hoved state
opereres der med:

BeginInvoke(new FejlVisDelegate(FejlInfo), new object[] { "Show", true });

public enum ProcessState

{
PostBoot,
VenterPaaStrobe,
HentProgram,
SendProgram,
VentPaaAfslutProgranm,
VentPaaAfslutAfslut,
ManuelMode,
AutoSynkMode,
ManuelModeAfslut



WinRobot oversigtsgraf

= \WinRobot.exe

WinRobot
WinRobot.WinRobotDataSetTableAdapters

WinRobot.Properties

2 ¥ 2 2

=M SQLHelper.exe / =M RobotTest.exe - - WinRohotStar}iexe - M TcpServer.exe

Oversigten viser et meget lille udsnit af WinRobot’s opbygning.

Kald af kommanoder i WinRobot

Nedenstdende eksempel viser et kald til kommandoen ”Power On”.

Et nyt object bliver instansieret med C# kommandoen ”Create prgPowerOn”. Derved udferes
”Create prgCommand” alle WinRobot kommandoer arver fra.

Derinde kaldes Motion objectet “EtcSendKommando().

EtcSendKommando sikre sig forst at kommandoen er den rigtige type, og opbygger derefter
telegrammet ved at kalde "EtcMakeHeader”, l&egger data og parametre pé plads i telegrammet med
”PutDat()”. Til sidst kaldes "EtcSendAndReceive()” som skriver telegrammet til TCP kanalen og
venter pd et svar fra Motion Controlleren. Nar der kommer et svar underseges returtelegrammet for
fejl. Bl.a. antallet af byte, som altid skal veere 131.
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Create PrgPowerOn | '

new FraPowearln(fakal ;

Create PrgCommand

EtcSendCommandao

»
Motion. INSTANCE Etcsend Commando{new PraPowerOnffake])

i |

[if(p.GetType()==typeof(PrgPowerOn)i]
EtcMakeHsader

EteMakeHeader]

PutDat

PutDat(4, 2, 1, ({(PraPowerOn)p}.0n 71 : 0)

EtcSendandReceive

EtcSenddndReceive(3%2)

Ty |
[tryl

[catch {E@ti anl]

i
[if {antalM ndtﬁk 12



Kommandoerne (Klasserne) er opbygget omkring, arver fra, en abstrakt klasse med navnet

PrgCommand.

Her er et overblik der viser nogle fa kommandoer.

K--I"I'l_;pF'im!inl: @:\
Class
= PrgCommand
= Methods
] PrgPause
4 Show
o .
1 ™,
Class
= PrgCommand
= Methods
% Prghkser
4 Show
e i
/5 ™
PrgGotoAbsTid E3)
Class
=+ PrgCommand
= Methods
% PrgGotosbsTid
4 Show
e i

r

| PrgCommand 3N

Abstract Class

= Fields

CmdItem

rectangle

rectLineNo

sfLeftBottom

sfRightBottom

xCmd

xEnd

¥LineMo

xPos

wsuf

wal

= Properties
ﬁ MName

=l Methods
=4 DrawCommand
=4 DrawComment
“% DrawFrame
=% DrawlineNumber
=% DrawMarked
=% DrawPosition
=% DrawRelae
4 Drawsuffix

@ DrawTime

=% PrgCommand

W Show

eeTeTLLLee T

“
rI--]’'I'l_;rl‘.jlexnfl:er‘lﬁii' &
Class

= PrgCommand

= Properties
el 4
el v
My
i
= Methods
=@ PrgCenterkar
=@ show

-
Class
-+ PrgCommand

=l Properties
? on
= Methods

= PrgPowerOn (+ L.
=@ Show

L r




Historie:

0.1 10. marts 2008 Start d. 10. marts 2008

1.0 Indforelse af telegram 301,302,303 og 304
Indfore ”Venter pa videre” 1 Statusbit (receive telegram)

1.0a Udvidelse af telegram 300 med karrusel 2.

1.04 Indfer Akse setup (se side Fejl! Bogmeaerke er ikke defineret.)
udvidelse af telegram 301 (se side 26)

@ndring af 303 (se side 28)

1.06b Ny indstillings menu billede (se side Fejl! Bogmzerke er ikke

defineret.)

Akseopmal beskrivelse procedure (se side 39)

Udvidelse af akse l&engde telegram (se side 26)

Udvidelse Akse setup dialog (se side Fejl! Bogmzerke er ikke
defineret.)

1.17 Status telegram retur fra Motion controller @ndret sa der er 6
MCerror

1.18 Akseopmaling.

1.19 Synkronisering

1.20 Karrusel beregning

1.22 Beregninger. Akseopmaling.

1.34 | 29. december 2011 Rigtig mange @ndringer.

1.36 | 3.januar 2012 Fejlhéndtering, tekster, graf, CtrlA

1.37 | 10. januar 2012 Tekster (Dansk, Engelsk)

1.40 | 22. februar 2012 Levering

1.47 | 10. april 2012 Billeder for formholder

1.50 | Maj 2012 TCP/IP og 4 linjer betjening, timelog

1.53 | Oktober 2012 Check MotionStop og PLCStop
Flere renseprogrammer (se side Fejl! Bogmaerke er ikke
defineret.)

1.58 | Maj 2013 Rense programmer i Indstillinger
Automatisk slet af gamle backupfiler
Telegram Log funktion

1.60 | Maj 2013 Bl.a. @ndring 1 Akse telegram (mount inverse), akse enable i
AkseOpmaél -> uint

1.61 | Juni 2013 InPlace 2 er indfort. (Mulighed for 2 betjeningspaneler)

1.63 | August 2013 Info om opstartsfasen, og hvad WinRobot venter pé af signaler,
Ved opstart af ny WinRobot aktiveres forste WinRobot.

1.64 | Marts 2014 2 akset version, kraver sin helt egen firmware i motion controller.

1.65 | Maj 2014 Indfert afsnit om I/O opse@tning i denne manual, plus adskillige
@ndringer i1 vejledningen for Lenze setup.

1.69 | Oktober 2014 Positions limit, handshake for PowerOn, ready ForPowerOn signal,
Venter pa startsekvens popup.

2.00 | Oktober 2014 Indfert Lenze firmware nummmer og parameterfejl i svartelegram
fra motion. Kreever mindst version 2.00 i firmware pad motion
controller.

2.01 | November 2014 Vent pa GetReadyForPowerOn er sat op fra 5 sekunder til 6
sekunder.

2.03 | Maj 2015 1700 flag for valg af andre fejltekster

2.04 | August 2015 Bénd / meter 0+ hjalpetekster
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2.05 | August 2015 “med vinkel” mulighed i “’start program manuelt”
Opstart dialogboks fjernet.

Tabel 45 Historie

IP opsaetning

WinRobot 192.168.1.98
CPC 192.168.1.99 port 4444
Tim 192.168.1.01

[l Afbryd kersel med arbejdsstop, derefter fjern arbejdsstop, tilsat spending, reset, start
manuel korsel, afslut manuel kersel. Robot skal st stille.

'] Ger det samme under synkronisering.

'] Og programmering

(] Lad robot folge karrusel ud af arbejdsomrade.



Lenze software
Download af software til PC

Pa flg. link kan alt Lenze software downloades.

ftp://ftp.lenze.de/AKB/

Software som er ngdvendigt for opsaetning af system er flg.

BackupRestoreSetupV2 6 1 5.zip
Engineer V216.zip
PlcDesigner V2.6.1.4.zip

Afheengig af tidspunkt for download af software, er det i alle tilfaelde bedst at veelge den
seneste version.

HUSK!!! For PicDesigner er hgjeste version der ma bruges version 2.6.

':_FTP—mappen fAKB/ p,é_ftp.lenz_e.de - Windows Internet Explorer

6@ - |g; fep:fiftp.lenze, defAkE]

Filer

Rediger Wis  Favoritter  Funktioner

w [@FTP'maDpenIAKBI pé ftp.lenze de

09/27/2012 12:42 354,164 ECS Applicat Vi0.zip
01/23/2012 10:37 813,389,713 Engineer V215,

01/30/2012 03:16 17,622,944 Engineer V215 Rles.zip
03/01/2012 11:06 102,754,060 Engineer W215 SPl.=zip
01/23/2012 10:38 668,177,267 Engineer V215 withoutDotMNet.
03/01/2012 11:15 948, 604,735 Engineer V215l.zip

05/10/2012 03:26 421,475,546 Engineer V2151 helpfiles.=zip
0370172012 11:12 703,392,289 Engineer V2151 withoutDotNet.zip
05/10/2012 03:25 527,954,971 Engineer V2151 withoutHelp.zip
06/19/2012 04:52 950,031,471 Engineer V216.zip

09/13/2012 10:00 130,720,506 Engineer V216 SPl.zip
06/19/2012 04:49 704,815,025 Engineer V216 withoutDoCLNet.
04/14/2003 08:07 145,813,729 EnginecrFilm. Wwmv

11/17/2008 01:51 61733718 FTIC: HMIT W33 zip

01/11/2012 10:05 113,286,075 GDC V4l4.zip

01/24/2011 02:12 65,764,314 GDO Vi3.zip

01/17/2012 11:09 8,016,783 GU18.zip

08/30/2011 09:24 2,069,592 LenzelolQ00DrvVldde.zip
09/06/2011 09:50 2,052,823 Lenzelol000DrvVild4en.zip
01/17/2011 02:55 87,622,699 L-forcelLoader V46.zip
03/06/2012 02:25 18,156,3%2 OPC Server V3Z2.zip

09/24/2012 04:1& 21,197,588 OPC Server V3d.zip

03/06/2012 02:24 8,612,989 OPC Tunnel V32.zip

09/24/2012 04:14 8,664,702 OPC Tunnel V33.=zip

01/11/2012 10:34 184,829,579 PlcDesigner VZ2.6.1.4.zip
06/27/2011 09:41 670,725,209 PlcDesigner ¥V3.1.0.14&6.2ip
03/06/2012 02:21 728,113,839 PlcDesigner V32.zip

03/06/2012 02:22 482,901,393 PlcDesigner V32 withoutDotNET.zip
09/24/2012 04:00 821,729,871 PlcDesigner V33.zip

Backup/Update via USB

Lav backup af eksisterende setup

Start L-Force backup & Restore tool



=)

TS| ) cormicton

+ L-force Engineer Highl

LenzeTelefon > Dokumertation >
B pLc Designer 1 a a
1) Microsoft Office » || @) Drive PLC Developer Studio - Professional 2.3 »
5 pLC Designer 22430
[ MCP secure Client » || @ Driveserver »
PLC Designer 2.5
= = @) openTest sl @) sl orive control 4,11 >
i 1-force PLC Designer
“ oner 4 &) porcrestor vl @ asbal e contralva.L0 '
BlpLcvesionerva00 o oy | @ dobalive oscloscope - 1.2 ,
-
B force pLC Desioner 3 gy o »|| &) Gobal brive osciloscope - 1.3 »
i -force PLepesigner Sl pm puep, pesder s @ korunikaten »
= Lforce PLE Designer 3f &) yryny v @ Ltorcetosder - 44 .
5] microsoft office Excel z00] ) HMI DESIGNER. *| @ Manals »
B ciobe Reader 3 ) hiokia PC suite vl @ orc »
B motepadit+ ) Bluctoothsteder @ OSLoader - 3.2 v
N ) Dell ControlPaint » || @) PLcDesigrer v2.2.1.15 >
et creepowapal] @ FeABiore3 vl @ vermer 2005 [ & Crorceric oesaner s
DSD - Drive Solution Designer 2.0 ¥ PLC Designer v2.2.2.24 > Gobal Drive Control zasy 4.13
Swwors || D : ety = 3 N
=) ) ks | @ ricossger 22430 | B torco sy starter 1.0
enze
= ) 35 Capesys » || @) cord e Handier 1.2 »f| =1 Enineer v2.14
) symantec Endaint Protection v @ ostoster- 3 )| B dobalDrive control .13 L
@ Teamviener 7 E
[ Gadwin Systems v || @) Lforce Engineer HighLevel 2.12 v{l B Lforce PLC Designer 2.6
] Microscft OFfice Cammuni
) wrase + || 8 orive soluton Designer 2.0 s || B Engineer v2.15
. EASY Stater 1.2
oy ) Mcrosaft NET Framework DK v20 > || ) Gateway »| & dlobal Drive PLC Developer Studio Professional 2.+
Bwraar ) Miarosoft sQL Server 2005 v @ Acoserso Wl torce PuCDesoner 5.2
Eefresto confiouration T | 3 1ot vl st 2005 + | @ obslorive combesigner - rofessional 2.3 || B GlobalDrive cambesigner Professionl 3.2
W oscses @) QuickTine » || ) Lforce Engineer Hightevel 2.13 »|| W Gobal Drive camanager 3.2
@ QuicTime Player () Aople Software Update ) OSLoader - 3.4 3| B Ltorce Drive Soluion Desgner 2.0
i PLC Designer ) Hotepad+-+ *|| & PLcDesigrer v25.08 |l & Uforcs Engineer Hightevel 2,16
& EASY Starter (Appiication | (i) Mizrosoft viusl Studi 2010 Expvess b || () Lforce Loader - 4.6 ol o LforeePLCDesner 3.2
O Microsof @ Prons | @ avpsompies ol & easvstarter 2
» r »
sl b (@) simpleComTools @) PCaM-Explorer 4 & EASY Starter (Application loader) 1.2 i
1) Techlink 1.2 Genvej il vncviewer B Lforce Backup & Restors 3.3

) Microsoft Office Live Meeting 2007

Indsaet en tom USB stick i laptop.
Marker USB Stick fane til hgjre.
Marker de markerede input steder.

Backup & Restore 2.6.1 ‘_HEHX|
Help

Please select your USB stick

| =l

Backup Restore | Update |

Backup files available on USE stick

Add to LISE stick
Delete From LISE stick

Save ko disk
LS8 Stick Automatic behaviour when IPC is started with the connected USB stick
Mo action
" Display selection dialog {onky for IPCs with display)
(% Record new backup
" Restore selected backup {without question)

Record backup IPC com ckup / restore

Prefix I—

Max no. of backups

rating system, bootloader
[ Lerze software

= Syskem configuration

[ Data witite contral File

Tryk "Write control file”



1| Backup & Restore 2.6.1

File Wiew Tosls Help

Please select your USB stick

|t
Backupf Resteore | Undate |

Backup files available on USB stick

USB Stick Automatic behaviour when IPC is started with|
Mo action
™ Display selection dialog {only for IPCs with displ
@ Record new backup
("~ Restore selected backup (without question)
Record backup

Prefix l—
Max no, of backups |1_

#Add ko LUSE stick
Delete From USB stick

Sawve ko disk.

3]

Writing of control file completed.

IPC components for backup / restore
7 Qperating system, bootloader
17 Lenze software
7 System configuration
IV Data

Whrite contral file

Indszet USB stick mens CPC er slukket og teend derefter.

Vb s il

Efter ca. 2-3 min er operationen feerdig og lampen i USB sticken er slukket.

Der er nu taget en backup af det eksisterende program.

Klargare backup til restore/update af ny controller.

Indsaet USB stick i Laptop/PC og omdgb til noget kendt og som senere kan genkendes.

Evt. med indeholdende IP adresse.



Hiz=lp

Wis. Forebrukne  Funkbioner

\a) 'L% p Sag 1{2‘ Mapper ‘l_js __‘K}

Filer

| u; Tilbage

Rediger

X9

Adresse |~v G

v‘GE

Mavn
ICJ)IPCBackup__10BAT3S448_20121112_154502
2] IPCBackupID.xml

Stgrrelse Tyvpe
Mappe

1KE  ¥ML-dokument

Rename

fEndret den
12-11-2012 15:45
12-11-2012 15:35

1 objekter markeret

i Denne computer

Start derefter L-Force Back tool.

Markér det med ragdt.

™ Backup & Restore 2.6.1
Helg

Filz Wigw Tools

Please select your USB stick

=N
Backupy Restore Iupdate I

Backup files available on USB stick

USE Stick

" Mo action

" Record new backup

Record backup

Prefix I
Max no, of backups I1

£ Display selection dialog (onky For IPCs with display)

s Restore selected backup (without question)

Add to USE stick |

Delete from LISE stick |

Save to disk |

Automatic behaviour when IPC is started with the connected USE stick

IPC components for backup / restore

[ Cperating swstem, bootloader

¥ Lerze scftware

= System configuration

¥ Data

Wiribe contral file |

Indsaet USB sticken i den slukkede CPC.

Teend derefter.

Efter ca. 2-3 min. er operationen feerdig og lysdiode i USB er slukket.
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Download af PLC program via PLCDesigner V2

Start L-Force PLCDesigner.

g 1 e g v g

[F) visiwinhET 2005 v B L-Force PLC Designer 3.1

@ PLC Designer ¥2.2.2.24 3 . Global Drive Control easy 4,13

[ PLC Designer ¥2.2.4.30 ’ L-force EASY Starter 1.0

@ Card File Handler 1.2 + Il ] Engineer v2.14

[@ 035 Loader - 3.3 3 ﬁ Global Drive Contral 4,13

@ L-force Engineer HighLewel 2,12 | T | force PLC Designer 2.

@ Drive Solution Designer wz.0 3 E Engineer ¥2.15

@ Gakeway 3 Global Drive PLC Developer Studio Professional 2.4

@ PLC Designer 3.0 3 H L-force PLC Designer 3.2

@ Global Drive CamDesigner - Professional 2.3 » B Global Drive CamDesigner Professional 3.2

@ L-force Engineer HighLewel 2.13 ¥ ‘ Global Drive CamManager 3.2

@ 05 Loader - 3.4 3 ﬁ L-force Drive Solution Designer 3.0

[@ PLC Designer ¥2.5.0.5 k|| # L-force Engineer Highlewel Z.16

@ L-force Loader - 4.6 HI| ne Lforce PLC Designer 3.3

@ Appsamples F| s EASY Starter 1.2

@ PCAN-Explorer 4 3 ‘ EASY Starter {Application loader) 1.2

Genve] bl vnoviewer m L-force Backup & Restore 3.3 I
Enginesting m Lenze - L-force Backup & Restore 2.6 —

EASY Mavigator

L E!

Aben den gnskede program fil.



PLC Designer - (Untitled)™

File Edit. Project Insert Extras Online Window Help

Seqi IE? Rabat 1 j - =5 ER-

| @] robat 1 09 Ot 2012_T01000_1ms_CPC2700.pro

Filhawh: Iﬁ

Filtppe: | PLC Designer Project [* prao)

Open praject from PLC

Open project from gource code manager

ﬁ File Edit Project Imsert Extras Window  Help
T = i It+Fg
a|= = B | |g Legin A 1|5
ﬁl | | —I@| 4 %‘ Lagout Chel+-Fa J_—
G
3 POUs Download
B3 _StateMachine Run F5
: _ Stop Shift+F5 e
Wiatuel_encoder [PRG) Reset
B2 _TaskOrganisation Reset (cold)
. @ Motion_Task (PRG] Reset {original)
&3 Application Togale Breakpaint Fa
B3 ONE Breakpaoint Dialog
""" CMC_prafile_generation Skep over Fl0
----- [0 L_cNC_PRG PRG) Step in Fa
""" L_Teaching PRG [FRG|  Single Cycle ChrlH+FS

<[] PLC_Task [PRG)

- Write Walues Chrl+F7
----- SefvitPos_PRG (PRG| -y ee . —
=3 Data_Communication Release Force Shift+F7
""" Commando_2words (PR i iForce-Dislon Ctel+Shift-+F7

~[E] DigitalI0 [PRG)
-[5] Followlopstick_Data (PR -7 2l ek

Get_LIDP_Data [PRG) Displayw Flow Conkrol
~[Z] Homming_Data [PRG]
Karuszel_center_setup [ﬂ
PC_TO_CPC_Com [PRC
Powier_(n [PRG) Create boot project _
Profibuz_Communicatio Wrike File bo PLC
~[E] Send Ack_Telegram (Pl 5o pio e ALS
""" Setup_dkeer [FRG] || | |




Communication Parameters

— Channelz
i o 0K,

= localkhost' via Tepdlp |Tepdp (Level 2 Route] | —l
- CPC2700 % ]
- 'lozalhost' via Tepd | Name I Yzl I Comment I —lanCE
- 'lozalhost' wia Tepd - |Address 192.168.5.99 IP address or hostname
- 'localhost' via Tepd | Port 1200
~EL103 Targetd 1] MNew ..

- Engineer Communit Maotarola bytearder Mo

- 'lozalhost’ via Topd
- 'lozahost' wia Topd
- Mewd

- Mewl Gateway ...
- CPC2700
~ EL 105 p& interrt n |Jpdate
- CPCZ700

- Localhost

- CPC2700

< il |

Remove

da

>

Veelg "Clean all’

Insert Extras Online  ‘Window  Help

z = Build F11
2= E 3
—J Rebuild all I—lilﬂl
Sros, M| [S0T
. POUs Load download information, .. 000
B3 _Stat DO03vAR_
I H Ohiject » 0004
R Froject database 3 ooos(- wvar
IE!EI Tas ) Q00G[=
- —@ A Options... nooT n
| Translate inko other languages » oons
B3 Appl ooogl &
Veelg login.



er - Robot 1 0% Okt 2012_101000_1ms_CPC2700.pro* - [Motion_PRG {PRG-SFC)]

Irojeck  Imsert  Extras  Online  Window  Help

el vl Bl I e et e e i K R4 == N RS s

0001|PROGRAM Maotion_PRG
1| [oo0z2

Machire 0003vAR_IM_OuUT
tion_PRG [PRE] ano4|; il
stuel_encader [PRG] Q008" ariahle: i
Jrganigation DD0&|( s
stion_Task (PRG] 0007  AxGroupt CEMC_AXISGROUP_REF,;

) anos
ation Ris_¥ WIS _REF;
it Pais_Y | AXIS_REF;
| CMC_prafile_generation [PRG) Bxis L - A¥IS_REF:
| L_CHC_FRG [FRG) L v CAKIS_REF;
| L_Teaching FRG [FRG) I§ CAKIS_REF;

—an 1 R IT T T ol o

| PLC_Task [FRG]

| SetvitlPos_FRG [FREG)

ita_Communication Init
| Commanda_dw'ards [FRG)
| Digital_I0 [FRG)

| Follows)opstick_Data [PRG)
| Get UDP Data[PRG] TRUE

Veelg "Yes”

PLC Designer

The program has changed! Download the new program’?

Yes ance Detals »> |

Efterfalgende veelg "Run” for at starte programmet med det samme.

Robot 1 09 Okt 2012 101000 1ms_CPC2700. pro* - [Motion_PRG (PRG-SF

ct Insert  Extras Wl ‘Window Help

@I 2 !l |%1|§ Login Alt+Fa .Tl ﬂl B | B |'E'.|'

Logout Crrl4+FE
ng_¥_FB

Covenload hg_Y_FB

ike hg_U_FB
FRG [FRG] Stop Shift+Fa ng W _FB
encoder [PRE] Reset ng_Z_FB
Jization Reset (cold) ﬂg_g EE;}J_IES
igi M =}
Task [PRG) Resek {original) ng:TamE__FE
Toggle Breakpoint Fa
Breakpoint Dialog

For at gemme projekt pa CF kort skal der trykkes "Create bootproject”



Insert  Extras ‘Window Help

| 3l Login Al+FE

Logaut Ctrl4+Fa '}{
Download ngf‘r’
Run E5 ng_U

Stap Shift+8 ng_v,

oder [PRG] Reset ng_Z,

e Reset (cold) ng_s

k [PRG] Reset {original) ng_S

ng_T:

Toggle Breakpoint F2
Breakpaint Dialog

‘ofile_generation Skep over FL0

_PRG [PRG) Skep in Fi

hing PREG (FAG) Single Cycle Ctrl+FS

sk [PRG] Wribe Values Crl+F7

’os._F‘F.HG PRG] Force values F7 -

wrication Release Force Shift+F7

ndo_2words (PR yeikeForce-Didlog Ctrl+shift+F7

10 [PRG]

aystick_Data [FF Show Call Stack. .

'P_Data [PRG) Display Flow Contral

1g_Data [PRG) Simulation Mode

|_center_setup | Communication Parameters, .,

_CPC_Com [PRE  Sourcecode download

On [PRG] L ook project

s Commurication ™y, Fle to PLC

wk_Telegiam (Pl peod File from PLC ALSE

Akser [PRG) T |

Hvis der gnskes at man skal kunne uploade projektet senere uden at have kildefilen, skal
"sourcecode download” aktiveres.

psigner - Robot 1 09 Okt 2012_101000_1ms_CPC2700.pro* - [Motion_PRG (P!

dit Project Insert Extras BeRIGES Window Help

E Login Alt+Fa
E @ & %‘ Logout ChrHFE
H Diovnload
StateMachine Run FS
Bl Motion_PRG [PRG) Stop Shift+F8 ng_¥_FB
% “iatue|_encoder [PRG) Reset ng_Z_FB
T ackOrganization Reset (cold) ng_ge;tl_;;l
. iqi h 5
B Motfon_Task (FRG] Reset (original)y ng:TabIe__FEl
pplication Toggle Breakpaoint F9
S ONC Breakpoint Dialog
""" % CMC_profile_generation Step over F10
<[] L_CNC_PRG [PRE) Step in F8
-|&] L_Teaching PRG [FRG|  Single Cyde CbrH-FS
FLC_Task[PRG) Write Yalues Ctri+F7
- % SetvitPos_PRG (PRE)|  £orcq values F7
3 Data_Commurication Release Force Shift+F7
~|E] Commanda_2words (PR ywyritaForce-Dialag Crrl+Shift+F7
: Digital_I0 [PRG]
Followlopstick_Data (PR =10 Call Stack..,
Get_UUDP_Data [PRG] Display Flow Contral
Haornming_Data [PRG) Sirmulation Made
Karusel_center_setup || Communicakion Parameters. .. it
PC_TO_CPC_Com [PRE
PD#\!B[_DH (FRG] o Create boot project
Profibuz_Camnunicatio \Wirite File ko FLC
Send_tek_Telegram (P oo File From PLC ALSE
Setup_dAkser [PRG)
..... [Z1 Cabim Mivimenn (DD || | | s




Download af Servoprogram via Engineer

DIP switch

1 Saettes sa drevene har hhv. veerdierne 1,2,3

on

a

b off
c

d off

off Denne stilling betyder 1000Kbps

Start af Engineer Highline nyeste version.

@ ‘windows Movie Maker

Richter, Tim - LD [ty

f;ﬂ Lenze @
(& Internet Explorer ) LenzeTalsfon v @
Microsoft Office Outlo @ Mictpsoft-Office ¢ @
& Global Drive Control @ neP Secure Client e
ﬁ Drive PLC Developer S @ OperrTexk 4 @
E Microsoft Dffice Word @ PRECrEator 4 @
+ L-force Engineer Highl @ AR FICREENd r @
X ] I spi L)
ﬁ PRERERnED H Adobe Reader 9 @
& PLC Designer 2.2.4.30 e A
& PLC Designer 2.5 B e
&8 L -force PLC Designer 2 @ T o @
[ PLC Designer ¥3.0.0 S e &
i L-force PLC Designer I Dell ContralPaint il @
W L-force PLC Designer @ PCaN Explorer 3 ¥ @
#, L-force PLC Designer IFf) DSD - Drive Solution Designer ¥2.0 vil @
Micrasoft Ofice Excel 20q)| ([T Mokia 2 L]
E Adobe Reader 9 @ 35 CoDeSys K @
@{ Natepadt+ @ Symantec Endpoint Protection 4 @
[ Uterawhic viewer ) Gadwin Systems Ha
& Teamviewer 7 @ winkar o
T | IF) Microsoft JMET Frameswork SDK 2.0 il @
B i St IF) Microsoft SQL Server 2005 vl @
) 7 Microsoft visual Studio 2005 vl @
|E| Micrasoft Lync 2010
@ QuickTime 3 [@
3 PS Export Inkerfaces @ Aol Eiftinare lodiis @
& Microsoft Yisual Studio 201 @ iirepail i 1 @
’ﬁ SAMATLE Mandger @ Microsoft Yisual Studio 2010 Express 3 @
i atenay [ PL-2302 USB-Serial Driver vl &
g MDRAR @ SimpleComToals 3 @
il PLC Designer (@ Techink1.28 » | [ng
ﬁ Secure Clisnt Monitor @ Microsaft Office Live Meeting 2007 H i
B Remate Deskbop Connect] I Ulkrayhe >

Valg af projekt som skal abnes.

Communication

Dokumnentation

Drive PLC Developer Studio - Professional 2.3
DriveServer

Global Drive Control 4,11

Global Drive Control ¥4.10

Global Drive Osciloscope - 1.2

Global Drive Osciloscope - 1.3
Kommunikation

L-force Loader - 4.4

Manuals

QpC

03 Loader - 3.2

PLC Designer ¥2.2.1.15

WisiWinkET 2005

PLC Designer V2.2.2.24

PLC Designer V22,430

Card File Handler 1.2

05 Loader - 3.3

L-farce Engineer HighLevel 2,12

Drive Solution Designer Y2.0

Gateway

PLC Designer 3.0

Global Drive CamDesigner - Professional 2.3
L-farce Engineer Highlewvel 2.13

05 Loader - 3.4

PLC Designer V2.5.0.8

L-force Loader - 4.6

AppSamples
PCAN-Explorer 4
Genwvej kil vneviewer
Engineeting

EASY Mavigator

0 EE Lforce PLC Designer 3.1

»{l BB Global Drive Control easy 4.13
L-force EASY Starter 1.0

r Il [ Engineer ¥2.14

Global Drive Control 4,13

3 w L-force PLC Designer 2.6

+ I ™ Engineer ¥2.15

3 ﬁ Global Drive PLC Developer Studio Professicle
3 W L-force PLC Designer 3.2

» B Global Drive CamDesigner Professional 3.2

3 f‘ Global Drive CamManager 3.2

» E L-force Drive Solution Designer 3.0
Force Engineer Highle
e L-force PLC Designer 3.3
im EASY Skarter 1.2
% EASY Starter (Application loader) 1.2
L-force Backup & Restare 3.3
Lenze - L-force Backup & Restare 2.6




Start-up wizarnd E|E|

sould yau ik
Do you want to open an exizting Engineer project? HEIP
Select a method!
" Yeg
" No
Project

Browse. ..

rogrammertEngine:

[~ Preview —
Froject name: 9400 Fobot_Servo
Order number:

Dirawing number:

Customer:

Cormment:

Laszt zaved with: Engineer HighLevel 2.14.1.0 [SF1)
Last saved: 11-01-2012 08:08

Complete Help

Behold de gamle biblioteker i Engineer software.

i ) More recent versions of the catalogues are now available.

[T Do not ask any more for this

Select Mew Catalogues. .. Cancel Help

o

fE-a @ PN N B R TE PRI M| QN

=g 9400_Robot_Serva
[ Rl
G ¥ s
gy 2 Asis

;J—‘ CiA402

ic functions Parameterisable application blacks 1

Instance Tack Type

Help

| Device | Bus connection | Device access path | Type coding

japter | DDCMP:# E344FH

Please select the required device
inthe table, specify the bus
connection and select the device
using the "Find/Enter”" button...

Tilslut
|

Login/Go online

All basic functions

Froject path /9400_Riobat_S erva/ duis
Tipe [cIf [/3400_Robar_ ‘
Mounting drection [ € || Mater retating C Eliscoriiectin | Diagriase sdapter -

Reference speed El 3600 e

Reference torg|

Search/Enter.
Accept Connect Cancel

Vaelg online metode

Gearbox factor numerato 1 —
Gearbo factor denom 1 e Ml ‘
z

L5 TouchProbeB ApplicalionTask  L5_TouchP..
LS_TouchProbeLoad ApplicationTask  LS_TaouchP..
LS_TouchPrabehator ApplicationT ask  LS_T ouchP.
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Sarg for at der er valgt som nedenstaende.

w Download program to device BT @I

Settings | Device command Device Contained in Volatile memory store =l Hel
VI [ Application [X Axis |/9400_Robot_Servo/ P

Select the device to which
Stop device the command is to be

sent.
Device name: X Axis
Containedin: [/9400_Robot
ion: iagnostics.1
Connection address: F
Paramete : Files to be trans Il
@& All transferrable parameters & Alltransferrable files
Al transferrable parameters except: " Alitransfemable files except:
[~ Communication parameters ™ Menutexts
I™ Motor data parameters I” Application information
— Dammeters that remiire & devics ston or &
| v |

< Back I Next = I Cancel Help |

Execution

Start device

m




&) Download programo device R e ————————=n

Settings

 Help

Please specify whether
the device should be
= stopped before the
Execution o transfer and if it should be
Application: IStDpplEd started automatically
afterwards.

Stop device X Axis

Start device Controller I!nhibhed

¥ Stop device

I” Start device automatically after transfer

m

< Back I MNext = I Cancel Help

e~ e

Tryk Ja for at stoppe program i drev

Stop devices | |
The selected devices will now be stopped. Do you wish to
proceed?

Ja Nej
LW -

Efter download markér som nedenstaende og tryk compleate.




@] Dowrload program i devkce T e
Settings =
H Help
Stop device i Please specify whether
X Axis the application should be
S S started and if the controller
Execution is to be enabled.
Application |Slnpped
Start device
Controller: [Inhibited
¥ Stort progeac /
2 B il /
1 | 3
< Back Complete | Cancel I Help
——— —— =

Efter download gem parameter i drev.

B T

i bR e

File Edit Insert View Online Applicationdata Tools ?

evor-|itE-a/BE@ VAL EGBTR PR AN QA aaBPERE|O
=-g§] 9400_Robot_Servo z
e FE 5 =
B Y Axis
E-§ Z Axis

Basic functions

Gem parameter set

Dette gares for alle akser.



Settings pa 10 1000 modul
Can Adr. =12
Baud rate = 1000k

Control elements
The CAN node address and the baud rate are set via the coding switch.
Setting the baud rate:

Coding switch - CAN address and baud rate (addr.) @

s Example
e
View Pos. Valency Switching
[kbps] status ©  Baudrate
1 notassigned - S
2 1 0=1000 1
1 3 2 1=500 1
2=250
4 4 3=125 2
8 5 8 4=100 0 1+ 2=3 - baud rate 125 kbps
-1- -0- 6 16 := ;g o
3 32 7=10 0
swoos 8 64 8=2800 0

1. Switch off the voltage supply for the /O system.
2. Setall switches at the coding switch to "0".
3. Switch on the voltage supply for the 1/O system.
The LEDs SF, IF and CAN-RUN are blinking with a frequency of 1 Hz.

4. Setthe desired baud rate with the coding switch. You have 10 seconds to do this.
The IF LED goes off after 10 seconds, and the set baud rate is saved.
You have a further 10 seconds time to set the node address.



Setting the node address:

Coding switch - CAN address and baud rate (addr.) [0l
Example
View Pos. Valency Switching

SEatiny Node address

142+16=19 > address 19

1
2
3
- -
5
ngw e 6
7

QIO ]

3u000s 8 64 4]

5. Setthe node address for the module with the coding switch.
— Device addresses permitted are 1 ...127.
— Each node address must be assigned only once.

Note!

The node address can be changed any time by means of the coding switch. The
setting is accepted once the supply voltage is switched on.



Download af 10 1000 program via Engineer

Seet com. Settlngs

vEngmeerHigh 00_Robot_Servo.afs [CALENZE\Le:
File Edit Insert View Apphcatlon dm Tools 2
e v v | e~ Set communication path and go online h Y EFFEE ‘ .
(5 ] 900 Robot_Sevo | 00 " F4 peters | Propertes | Documentatin |
. G X hois Go offline Shift+F4
Q Y Adis Optical tracking
B Zhus Manual control
- 1/0-System 1000}
: g g?;n[;;:e‘ Download program to device
(Y |/0W Download parameter set to device F5
“+1 CAN OnBoar Upload parameter set from device F
Save parameter set
Systembus configurator
PROFINET / EtherNet/IP configurator addresses ...
Status of diagnostic adapter...

| Version

o=

Veelg IP adresse pa CPC.

+ tngineer HighLevel £.1/.1.U [3¥1) = 9400_Robot_Servo.ats [UnL UK
‘le Edit Inset View Online Applicationdata Tools ?

PS YAUU KODOTF.

1L =y 3 9 —

Fro i@ -a @BE 0 v.\&*«.ﬁmmi\-&ﬁu-a\\! FE|@
& ] 9400_Robot_Sewo G | Pors | Datalogger | Al | Propetes | D on |
E_]“QXMS
B Y Aus
B8y Z Ads
ER)

Help

Please select the required device
in the table, specify the bus
connection and select the device
using the "Find/Enter" button...

Project path [/8400_Robot_Servo/1/0-System 1000: CAN |
Bus connection [Controller Gateway -> CAN ~|
P address [1827168.5 .99 Interface  [CANT | Address [12

Tryk Connect og forsaet med download til 10 1000.
Save settings i |0 1000 modul.

Efter download skal parameter gemmes.
Objekt 1010h saettes til 1 = save.



v - | i@ BE@IYRNA TR (AR - AN P FFT| O
Configuration | Ports | Datalogger "mmlepaﬁnlDoammm]

| B Jo o | All objects — All objects

| |ind.. / |/ 3| Name | Value

0x1000 | 0| Life Time Factor 0
MNode Guarding ldentifier

[T eI I T T —— [Y —



Opsaetning af IP adresse hvis den ikke kendes

Monter en DVI monitor pa CPC.
Veelg "Control Panel”.

CPrograms *

¢ Favorites  *

) Documents  *
i

Veelg "Network Connections”.

Indtast den korrekte IP adresse og tryk ok.
Default bruges IP adresse 192.168.5.99 i motion controlleren.

Sluk og teend CPC, og den booter op med den nye IP adresse.




AEndring af profibus DP coupler

Default adresse pa den side der vender mod Motion controlleren seettes til adresse 5.

Tilfaj GSD fil.

File Edit Project Insert Online  Window  Help

1%1ﬁ|ﬁ| |a4_{ Replace element

Calculate addresses

Steuerungskonfiguratic
Standard configuration = -z ProfibusMaster:

ProgramLinje |
Setup_Gain
. Setup_pulse_k| v Properties

CanhlasterfVAR]
) CAM Data &3 Lenze EPM-
""" . CanDpen implicit ¥ ariables [CONSTANT) BE--%0B22 ¢

----- @ CNCData

""" . Dirive Configuration Drata

""" . Globale_Variablen

""" . Inputs_ Outputs

. Metwork managerment implicit Y ariables UDF
""" . ‘Wariabler_K.onfiguration [WaFR_CONFIG)
i library 35_CanDire lib 14.5.09 16:07:00: global «
2| library 35_CaMNOpentdanager lib 6.2.0910:27:0

£
E:
-] fibrary 35_CANOpentaster. ib 6.2.09 10:28:00; = @ Durnrnyinterface
=] library iecsfe.lib 12.4.08 13:50:00: global variabl = Q DumrmyGron
B[] Gbrary L_SMC_Driveltlib 8711 134100 gl [ | ¢ b & Drive_
B fbrary MationtDrives\CAN\LenzeCaNdivelb € [ [ 1 L & Drive_
E- [ fibrary MotionhDrivesh\CAMASM_CAM.Iib 11.10.1
B2 library MOTIONSDummyDiive. lib 31.5.11 1416 z ? Dri\re_
JEa | library ationtSM_CNC.lib 31.5.11 16:05:00: gh 7
B0 fbrany MotiorhSM_DiriveB asic. b 31 511 14:18: % Encod
B[] lbrary MotiorhSM_FileFBs ib 316511 141800 (] 1 77 & Encod
B[] fibrary MOTIONASM_PLCOpen fib 31.5.11 16:11 5 4 Busintertace AR
B2 fibrary NETWARUDP_LIB_Y23.LIB 11.1.06 06:E Bl £} AisGroupi|
3 library ozcat_basic 3320b 27 6107102800 (| 00000 e y Dirive_
=[] library PlcDatabanagerbceese b 7 BT 0G| | e y Dirive_
=[] library SysLibFile lib 23.9.04 08:03:00: global va | R S y Difive_
B-3 library SysLibForce.ib 23.1.07 13:56:00; global ~
B[22 library SysLibPIcChllib 23.9.04 08:07:00; global
2 library SysLibSockets ib 3.6.05 06:02:00: globa
B~ library SysLibTime.lib 23.9.04 02:04:00; global +
B2 library systaskinfa.lib 23.9.04 08:04:00: glabal v
- Alarm configuration
: ()
- ﬁ Target Settings
H Task configuration Loading library 'diprogram File
- Q. Watch- and Recipe Manager Loading library 'diyarograrm File
..... '}@ Workspace LY Loading likrary 'diprograrm File
v Loading library 'diprogram File
€l I | )5_ Loading library 'diprogram File
F'DUsI.I; Data typ...l\fisualiza..l% Hesourc...l_ el

| Copies configuration files to a configuration directory



Veelg den gnskede fil.

File Edit Project Insett Extras  Online  Window  Help

T pLC Designer - Robot 1 09 Okt 2012_101000_1ms_CPC2700.pro - [PLC Configurg

R e

Notér gamle indstillinger.

select configuration file s £| =]
Sagi I@ Frofibus GSD j = £ B~ pler:
_____ siman?n.gse 2110
= sin18070. gsf B
= sin1z070.gsg kit
""" = sin1a070, gsi EQDE
""" si018070,gss G2
""" n-lnpu
""" [D25:
..... (W29
-0 i Filriawr: | Abn IYy31
=il ’ B33
B Filtbype: IF'r-:ufiI:uus [*.as7] ;I Annuller |
- ARl
E-33 i [T Abn som skrivebeskyttet Up[AF
3 N e o 2 1 0 o 3 B e ) T _virtual
H-0 library kationDrivezh\CANYLenzeCak drive lib £ || | --------- &P Drive_virtual

101000 _1ms_CPC2700.pro - [PLC Configuration]

Window  Help

e

| taodule param

= Steuerungskonﬂgurahon
e | ,_:_| ProfibusMaster[vaR] | Base parameters | DP parameters | nput/Cutput User parametersl Groups
B (B DPIDP CouplerfvAR]
"""" 16 Bytes Output Module id: - 59230394 V
------- 16 Bytes Input i
NT) B & CanMastervAR] i
B[] Lenze EPM-5110 ¥3.0 (EDS Y113 38) ( Input address; [#IB3
E--%QB12 Can-Outaut Oupataddiess 7088
N AT %QD22: UDINT; (* Gounter §
- AT 5QW26: UINT, ¢* Counter G lagnastic address: | ZMB7E
_’E’DF E--%I825 Can-Input Commen: |
(R || I N AT %1D25: LIDIMNT,; (* Counter Ve
v (I} F i AT BI2G: UINT, * Counter Sta
fer=an | I R AT %31 UINT, (* Counter Ticl
sziskl AL 8 AT IR LIRIMT * State dinita




Baze parameters | DP parameters  Input/Output
Max. length of input data; 244 Bute
tax. length of output data: 244 Byte
Max. length of in-/output data: 256 Byte
Ma. rumber of modules: 16

1 Byte Input congistent
2 Bytes Input conzistent
4 Bytes Input conzistent
8 Butes Input conzigtent
“- 16 Bytes Input consistent
[+ Output Modules

Select >

<< Delete

Properties

il

User parameters | Groups Module parameters
Length of input data: 16 Byte
Length of output data; 16 Byte
Length of in-/output data: 32 Byte
MNumber of modules: 2

Selected Modules
- 16 Bytes Output
- 16 Bytes Input

45} ¢

nter £
ter Cr

ter s
ar Sta
ar Ticl
dinita

|II|| | }

B ase parameters

DP parameters

|nput/ D utput |lzer parameters

[Groups

—Info
td anufacturer;

Rewvigion:
Hw Releasze:
5w Releaze:

File narne:

Slave type:

Siemensz AG ATD-TD24
1.2

a2
Bl

ziema070.gzd
|

I kModule parameters

G5O file... |

— |dentification;

Station addreszs; |5

Station nane: IDF"HDF' Coupler

— Activation

Slave active in current configuration;

v W atchdog

— Standard parameters

|dent nurmber:

TSODR [TEit): |‘I1
LockAdnlock: !2 'i

0x5070

W atchdog Contral;

Time [ms]: |1 oo

v




Slet den gamle DP-Coupler og indszet den nye DP-Coupler i project.
Check at alle de noterede indstillinger fra den gamle fil er magen til den nye.

ot 109 Okt 2012_101000_1ms_CPC2700. pro - [PLC Configuration]

sert  Extras  Online  ‘Window  Help

el e |

— B ;7 Steuerungskonfiguration
nje ] g Base parameters | DF parameters | Bus Paramet
3in
llze_karuzel DR{DP Couplet...
teplace element DR{DF Couplet... leid: 230438
Calculate addresses DP/DF Coupler, Release 2.,
i DPIDPC |:'I * Relesse 2 deid [
licit Yariables [COMSTANT) cut Chris {DP Coupler, Release 2...
ProfibusSlave... dress: IXIBS
Copy Chrl+C . .
ration D'ata paEtE - ProfibusSlave...
LS ik orpnr aadress: IXQBB
iblen Delete Del L c
tg pp—— : AT %GW26: UINT: (* Counter Gt Diagnostic address: IAMB?2
wgement implicit Variables
: . %IB25 Can-Input 2
figuation (¥4R_CONFIG) i _ Commers: |
b 14.5.09 16:07-00: glabal v AT 36ID25: UDINT, {7 Counter Ve
enhanager b £.2.03 10:27:0 AT B2 UINT Counter Sta
D I R R LR T T  Po— AT S BAC21 L HRIT ¢* Canntar Tiel

Nar alle indstillinger er indtastet kan der compileres for at checke om alt er ok.
Hvis ok, er projektet klar til downlad.

% pLC Designer - Robot 1 09 Okt 2012 _101000_1ms_CPC2700.pro* - [PLC Con
1) File  Edit JIEEEY Insert Extras oOnlne Window Help

Bl=E Build
M Rebuild 4l
= Clean all B i Steuerunaskonfiguratior
: Load download infarmation... B ProfibusMaster[wal
fmf bt R Bl [E| DPIDP Coupl
o . Project database » =16 Byles Ing
= — e AT %]
;. . - AT %l
. . Translate into other languages 3 AT %I
@0 Documert. .. — ]
. Export...
@ mport...,
E . Siemens Import 3
. Merge...

- library  Compare. .

- lbrar,  Project Info...
-0 borary  Global Search...
A1 librar Global Replace. ..

E
B
B
B
B+ (1 fibray stance..
E
E
E
E
.

-0 lbrary  show cal Tree

f- [0 lirary Show Cross Reference. ..
=1 2 librar,
11 librar,

-7 beanl A0 Actinn

Check, 2

- &P Drive_virtual_Y[VAR]
- & Drive_Set_UMAR]

- B Drive_Set_W[WAR] ol
)| b

Checking license far likrary 'MOTIOREM_PLCOpen.lib 31,517 16:10:00°..
FoOU indices: 1838 (44%:)

Size ofused data: 502770 of 393216

Size of used retain datas s (0.03%)

=

>

a% Flesuljur.c:...l- < | 1




Montage af digitale signaler

Digitale signaler, servodrev

Nedenstaende geelder pa alle servodrev (X,Y,Z)

#5

o
1
'S
o
&
x|
[
o
(]
=
(]
uy
(]
]
o
[
]
]
o

DI1: Bruges ikke

DI2: Reference fgler/Halv flange faler
DI3: Limitswitch positive

Dl4: Limitswitch negative

DI5: Bruges ikke

DI6: Bruges ikke

DI7: Bruges ikke

DI8: Bruges ikke



Digitale signaler, 1/0 1000 system

DI1: Servostrobe
DI2: Halvflange faler*
DI3: Videre

Dl4: Bruges ikke

DI5: Bruges ikke

DI6: Bruges ikke

DI7: Bruges ikke

DI8: Stop

*: Ved halvflange montering skal signal sidde pa DI2 pa
X-akse. Bruges i praksis ikke i program.



Install WinRobot pa Windows 7

e Tilslut Ethernet
Lav Hjemmenetvark og del alt
e Lav Windows update flere gange
e Install Microsoft Web installer
installer SQL server 2008
installer SQL manager 2008
e Kopier USB stick til deltedokumenter (koden for WinRobot)
e Restore database (.bak-fil fra USB-stick)
e Reti XML-filer, alle *.exe.config (endre Computername og comport)
e Lav mappe "WinRobot” pa skrivebord.
Lav genvej til SQLHelper, WinRobot og WinRobotStart
e Lav genvej 1 Start\AutoStart
e Test Backup, husk fuld adgang til Backupmappe i SqlServer
Lav backupfolder under “’delte dokumenter”
e Nulstil strekninger i database, tabellen EmbeddedData,
Kor folgende SQL script:
UPDATE EmbeddedData
SET bigintData = (
o Efter test, settes WinRobot.exe.config til DebugOn=False
e Max servo strobe sattes til 5 grader
e Install Lenze engineer
Brug EASY Package Manager for update pakker til engineer (Lenze)
o Install Lenze designer (maks. Version 2.6)
e Install TeamViewer
e Afprov alle menuer, og ker mod TcpServer (Lenze simulator)
e Afprov seriel forbindelse (rs422) til betjeningspanel
e Afprov alle ind/udgange.
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Procedure for opdatering af WinRobot

Start PLC designer.

1 (Test af deres egen kode)

Open Deres fil som ligger pa skrivebordet. (*.pro)
Icon: vaelg LOGIN (kontroller at PLC designer gar i Online, running)

2 (Download kode)

Open den nye fil som forst er blevet overfort til kundens pc. (*.pro) ..

Ignorer eventuelle dialogbokse med versions forskelle.

Menu: “Project/Clear all”

Icon: Velg LOGIN

Hvis der fremkommer en dialogboks med “online change” sé klik “Yes”

Hvis der fremkommer en dialogboks med “Communication error” sa
vaelg menu: ”Online/Communication parameter”
find *2700 og @&ndre ip til 172.17.77.49 (se eventuelt indstilling i tilsluttet Winrobot)
forseg vaelg "LOGIN” igen

Hvis ikke "Running” sa valg Menu: ”Online/Run”

3 (WinRobot)

Lav backup af database og eksisterende WinRobot kode
Overfor den nye WinRobot kode.

Kontroller at alt kerer som det skal (produktion).

4 (Create boot)
Menu: velg ’Online/Create Boot Project”
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Microsoft Web Platform Installer

Installer ”Web Platform Installer 4.6 fra Microsoft, eller nyeste (skrevet 2014)
Derinde veelges folgende:

e Valg SQL Server Express 2008 R2.
e Valg SQL Server 2008 R2 Management Studio Express
e Valg SQL Server 2008 R2 Management Object

Folgende eksempler er fra SQL server 2005, men samme konfigurerings
Klik “Start / Alle programmer / Microsoft SQL Server 2005 / Configurations Tool / SQL Server
Surface Area Configuration”.

Velg: Surface Area Configuration for Service and Connections.

Nér programmet er startet sd skal du sikre dig at felgende er startet:

SQLEXPRESS / Database Engine / Service = Startet

SQLEXPRESS / Database Engine / Remoteconnection = “local and remote connection”
SQL Server Browser / Service = Startet + Automatic

Se billede

& Surface Area Configuration for Services and Connections - localhost

—

SQL Server 2005 Surface Area Configuration
& Help Protect Your S5QL Server

Enable only the zervices and connection twpes used by your applications. Dizabling unused services and connectionz helps
pratect vour server by reducing the surface area. For default zettingz, see Help.

Select a component and then configure itz zervices and connections:

' = |j SOLEXPRESS : By default, SGL Server 2005 Express, Evaluation, and Developer editions allow local
P _.| Diatabase Engine client connectionz only. Enterprise, Standard, and ‘wWorkaroup editions also listen for
B3 remate client connections over TCP/AIP. Use the optionz below to change the protocols

Seivice = : on which SOL Server listens for incoming client connections. TCPAR iz preferred over
adl Fi=rmote Connections named pipes because it requires fewer ports to be opened across the firewall
= |4, SOL Server Browser
Service

{3 Local connections only
(%) Local and remate connections

(3 Using TCPAP anly
() Uszing hamed pipes only
(%1 Uszing both TCPAP and named pipes

: "Wiew by Instance | Wiew by Component

(] l [ Cancel ] [ Apply ] [ Help

Luk derefter programmet.
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Klik “Start / Alle programmer / Microsoft SQL Server 2005 / Configurations Tool / SQL Server
Confiration Manager”.

Nér programmet er startet sa skal du sikre dig at felgende er startet:

£ SQL Server Configuration Manager

File Action Wiew Help
== A B &
i Hraion nager (Local) Nam‘é'ﬂf B i Stake I Skart Mode

EE)SQL Server (SOLEXPRESS) Running

5., UL SEFver 2005 TNE W':'rk CDnFlguratan @SQL Server Browser Funning
----- Ef Protocols For SQLEXPRESS

El @ a0l Mative Client Configuration

Client Prokocals
LB Aliases

I SQL Server 2005 Services skal:
SQL Server (SQLEXPRESS) = Running
SQL Server Browser = Running

Hvis de ikke er startet kan de valges ved at klikke start via klik med hegjremusetast.

£ SQL Server Configuration Manager

File Action  Yiew  Help

&= B FRHE 2

Pr-:u;afﬁm.am; -I Sﬂlﬁ‘ug\
ﬁéShared Mermnory Enabled
W Mamed Pipes Enabled
I TCPIIP Enabled
Dizabled

B Client Protocols
LB pliases

Under "Protocols for SQLEXPRESS” skal:
Shared memory = Enabled

Named Pipes = Enabled

TCP/IP = Enabled

Gaeste kontoen

Gaeste kontoen skal aktiveres og dette gores saledes:
Velg ’Startmenu / Control panel / User accounts”

Find ikonet “Guest account” og klik for at aktivere kontoen

Start Control panelet i Windows XP (via Startmenuen / Control panel)



Med “Control panel” abnet skal du klikke pa ”Adminitrative tools”

B Control Panel

File Edit ‘Wwiew Favorites Tools  Help ﬁ

@Batk -J L@ pSearch [1:_" Folders v

: Address |G- iZontrol Panel

Accessibility  Add Hardware Bdrminiskrative
Cptions Tools

<

Automatic  Dake and Time Display Folder Cptions

okt

E-"- Control Panel #

E’ Switch bo Cakegorsy Yiew

See Also

%

& indows Update Updates

) Help and Support A : -
i_d E = @
Fonts Game Internet kKevboard

Conkrallers Cpkions

Zhange user account settings and passwords For people who share thi

Vealg ”Computer Management”

P Administrative Tools

File

Edit  W¥iew Favorites  Tools  Help

@Eack - J l_@ pﬁearch [1:" Folders v

: Address |f-ﬁ Adrniristrative Tools

| 3 -
File and Folder Tasks # @ ; i
h—.; Sl phie Rl Component Computer deskkop.ini
Setvices Management
= i -"" =

Other Places B | ﬁLE Eﬁ!

| | Event Yigwer Internet Local Security  Microsaft MET
B’ Control Pane Informati. .. Palicy Framewiork, ..,
ﬂ My Documents
= e -
(=) Shared Documents = ft;ri*gi-g'ﬂ] Hi[m —
_i H D Microsoft \MET Microsoft .MET Performance Server
g My Mebwork Places & Framework ... Framewoark ... Extensions. .. i

17,5 KB i My Computer --'fl

Derinde veelges "Guest” med et dobbeltklik:



=] Computer Management |:| |E”z|

Q File  Action  View window  Help |_!E’ill

|« » @m @

Computer Management (Local) Marne | Full Marne I Description l
Bﬁ System Tnn!s G acTUser Application Center Test A...  Account used ko launch the Applicati...
! &' EREnEVIEIIEE 7 administrator Built-in account for administering the. ..
+1-
= Shistect Flders lg.ﬂ.SF‘NET ASP.MET Machine Account Account used For running the &5P.M. .
= Local Users and Groups i
© LA Users
: =) < gGuest Builk-in accounkt For guest access ka k..,
[0 Groups ) o .
i ant  Remote Deskbop Help Assi...  Account For Providing Remote Assist, .
[+ g8 Performance Logs and Alerks
i T Device Manager QIUSR_DELL Internet Guesk Account Builk-in account For anonymaous acce...
B@ Storage QIW:C'.M_DELL Launch 115 Process Account  Built-in account For Internet Informa...
[+ Removable Starage Hxalina
i Disk Defragmenter QSQLDebugger SCLDebugger This user account is used by the Wisu, ..
: i Disk. Management: SSUPPORT_SB. .. Ch=Microsoft Corporation... This is a wendor's account For the He...
[ Services and Applications #Fvusk_DELL YUSR_DELL Visual Studio Analkyzer 7.0 Server Ac...
Q'-.-‘USR_DELLI Y54 Server dccount Account For the Visual Studio Analyz. .
{_. 141 _| >

Guest Properties

General | Member OF |F'rofi|e|

tember of:

g Guests

g SOLServer200oM550L S erverdDHelperserfDELL
% 501 Server200EM3SOLUser$DELL$SALEXPRESS
g SELS erver20055 LB rowserl serfDELL

Bemaove

I_ kK ][ Cancel ] Apply




Windows firewall

I Windows firewall skal folgende porte have tilladelse til at passere.
Start Firewall sdledes:

Velg ”Startmenu / Control panel / Windows firewall”

Under fanebladet “Exceptions klikkes pa

“Add port...” og skriv et navn du selv vaelger, skriv 1433 som portnummer og velg TCP.
”Add port...” og skriv et navn du selv velger, skriv 1434 som portnummer og velg UDP.

Add a Port X

Ilze theze settings to open a port through *indows Firewall. To find the port
nurmber and pratacal, conzult the documentation for the pragram or service pou
want to use.

W |F'n:|rt 1433 |

Boart number: | 1433 |

®1cP ) upp

What are the nizks of opening a port?

T




Opsatning af akser

Forstegangs opsaetning af
akser

\ 4

Veelg Manuel kgrsel.

v

Observer:
Fysisk beveegelsesretning og
Er-Veerdi-Positionsretning i hovedbilledet.

{

Skift stilling pa “Mount Inverse” for denne akse, pa
fanebladet "System” i ”Indstillingsmenuen”

Passer retningen

Nar positionsveerdien i hovedbilledet gar i positiv retning
skal aksen flytte sig mod “Endestop +”.

Byt de 2 endestops fglere | €—Nej Passer det ?

Veelg "Synkretning” for aksen i menuen Indstilling
under fanebladet "Synkronisering”.

Lav opmaling.
(Klik pa “Opmal” under fanebladet “System” og fglg
vejledningen)




Installation af Motion controller.

Start PLC Designer og scan

Eile Edit ¥iew Project Build Orline Debug Tools Window Help

BEFEI& o= REX ANGIBIR-FIHI%E , o 2li=E= o 3 =
Devices > & X || @ euTce g PROFINET Device | Device X | -
s T} | Commurication Settings | Applications | Files | Log | PLC settings [ PLC shel | Users and Groups [ Access Rights | 1PC Parameter | Task deployment | status | Information |
Bl Device (L-force Contraler 3200 Moton) Select the network path to the controlers 5
Gateway1:0065 - Set active path =
o waﬂ SESiE (172.20.25.102) =
3231C (172.20.29.102) [0066] (active) e [ add gatenay... |
(T 3231¢ (192.168.1.8) {0005] Device Address: —
e
Target ID:
1028 0100 A
Target Name: o Scan network
Target Type: Filter :
jiia 5
Don't store communication settings in project
L nesnprel Sorting order :
[ confirmed online mode [ﬁ =
| EtherCAT Log Messages > *x
MNetwork Master Interface | Device EtherCAT_Master v] © 0Error(s) ‘ & 0 Warning(s) | £ 0 Message(s)
Severity  Time Stamp Descripton

Figur 21 PLC designer scan

Navnet pa Profinettet

Eile Edit ¥iew Project Build Orline Debug Tools Window Help

B H &l o 4 BB X MR a5 089 = ~|[= &5 < S |5
Devices x & X | @ GUICP g PROFINET Device X | -
Ffll Device (L-force Contraller 3200 Motion) [ ~ | [ pric identification [PRGFINET 1/0 Device 1/ [Status | Information
=21 Pic Logic | R
= 1% Application Identification E
S o1 prive 1P address ‘m‘
+ [0 02_Sequence S
& o Subnetmask |25 . 255 . 255 . 0 |
2 04_File_Handing Default Gateway \—W it 31 L
2 05 Etheret Ethercat Station name ( oval trobat ,
2 05_Control_Data L
%) 07_Profinet T
(£ 09_6wL
12 ma
{22 MISCELLANEOUS
&2 Ternr
- @ en_Tee A
+ [ 100_Functions 3 =
+.3) 10_STRUCT -
) 10_visualization =
e | EtherCAT Log Messages > 1 x
B e Network Master Interface | Device EtherCAT_Master v] © 0Error(s) | & 0Warning(s) |4 0 Message(s)
m Library Manager Severity  Time Stamp Description
PLC_PRG (PRG)
%8 Task Configuration
Coupler_I_O_moduls (Coupler I/O moduls|

EtherCAT_Master (EtherCAT Master)
PROFINET Device (PROFINET Device)
[t slave_In_Master_Out_Word_08 (Slay
[} Slave_Out Master_1n_wiord 08 (Slav _
L —T— v
5 Devices | [ POUs
IE Messages - Totally 0 error(s), 0 warning(s}, 0 message{s)}

It

"2 SoftMotion General Drive Pool
@

@

Lastbuild: € 0 & 0 Precompile: (% Current user: (nobody)

Figur 22 PLC designer profinet



Andre IP adressen.

Eile Edit ¥iew Project Build Orline Debug Tools Window Help

BEEI& o o 4B M b 4% %% R S - 3
Devices > & X || @ GVL_TCP X[ PROFINET Device | &
Fll Device (L-force Contraller 3200 Motion) [ ~ 1| var cLoEaL -[E]
= Pic Logic | 2| 7 O
- i} Application 2 3 (* Ip address and port of tcp socket to open (Server Ij
1% /2 01 _Drive 4 iphddr : NBS.IP ADDR := { sAddr
+ [0 02_Sequence 2 uiPortl 44447 (¥ Receive
3 o US_CNC g uiPort2 := 4444; (% Send port *)
{2 04_File_Handling i
# 2 05 Fthernet Fthercat 2 abyReceivel : ARRAY[1.. 131] DF BYTE; (% the rs array %) 3
#0006 Control_Data 10 abySend1 : ARBAY[1.. 131] DF BYTE; (* the send array )
{2 07_Profinet 11
036w 12|
2 Mam i
{22 MISCELLANEOUS o
= Ternp 15 quhct_messagecounter:WORD: L4
e
i -~ @ ev_tce | =
s = 7
E 100 Fuctions 18 g_Transmit TCP Data: BOOL; o
IR ol I ] v
() 10_visualization = =
(2 system_Task | b = S b
D Trace Netiork Master Interface Device, EtherCAT Master -[@ 0Eww® [ @ owaningl) [ @ 0Messazel)
m Library Manager Severity  Time Stamp Description
PLC_PRG (PRG)
%8 Task Configuration
[l Coupler_I_0_moduls (Coupler 1/0 moduls
+ A SoftMotion General Drive Pool
#- [ EtherCAT_Master (EtherCAT Master)
= @ PROFINET_Devicz (PROFINET Device)
[t Slave_in_Master_Out_Word_08 (Slay
[} Slave_out Master_In_word 08 (Slav _
« i, b
5 Devices [ POUs

IE Messages - Totally 0 error(s), 0 warning(s}, 0 message(s)

Lastbuid: € 0 & 0 Precompile: (% Current user: (nobody) INS Ln5 Col5 ch2

Figur 23 PLC designer zndre IP

Create boot .. skal geres for at controlleren booter med den @ndrede kode neste gang.

Eile Edit ¥iew Project Build | Orline | Debug Tools Window Help

BE RIS kAP Aues oo |5 06 » wRE 2 -[EE 2 e
/ % Logout Cirl+F8
Create bool for L-force Controller
Devices yd = Z i FINET Device | =
]l Device (L-force gfitraler Save parameter sets... ‘
=Bl Plc Logic i) Optical racking v e
=€k A tion ks and port of top socket to open (Server IP address) *)
%3 01_Drive oo : NBS.IP_ADDR := ( sAddr := '172.20.29.102' ):
-3 02_Sequence Online Change : UINT := 4444; (* Receive port )
(3 03_omC Source download to connected device : UINT := 44447 (* Send port *)
{22 04_File_Handi Multiole Dowrdosd... |
# 2 05 Fthernet | e Bl : ARRAY[1.. 131] OF BYTE; (* the re array %) i
*g 06_Control_D: ; s : ARRAY[1.. 131] OF BYTE; (% the send array *)
7 07_Profinet e2e
E Reset origin
Simulation
Security ¥ bagecounter:WORD: L
- =
; -~ @ ev_tce i =
. = 7
. E 100 Funclions 12 g_Transmit_TCE Data: BOOL; -
10_STRUCT 5| = S
() 10_visualization =
- | EtherCAT Log Messages v & x
(2 system_Task
) Trace Network Master Interface | Device, Ether CAT_Master <[ @ oErorl) [ @ 0Werning) [ @ 0 Messagels)
m Library Manager Severity  Time Stamp Description
PLC_PRG (PRG)
-4 Task Configuration
[l Coupler_I_0_moduls (Coupler 1/0 moduls
+ A SoftMotion General Drive Pool
#- [ EtherCAT_Master (EtherCAT Master)
= [ PROFINET Device (PROFINET Device)
I Slave_in_Master_Out_Word_08 (Sl
[} Slave_out Master_In_word 08 (Slav _
« i, b
5 Devices
IE Messages - Totally 0 error(s), 0 warning(s}, 0 message{s)}
Lastbuid: € 0 & 0 Precompile: (% Current user: (nobody) INS Ln5 Col5 ch2

Figur 24 PLC designer Create boot



Ved @ndring af IP adresse i controlleren, nar den kendes i forvejen oprettes et Netvarksdrev i
Windows Explorer.

Hvis IP adressen ikke kendes, kan der pa SD kortet (fra Motion controlleren) laves en tekst fil med
navnet ”IP.TXT” med folgende indhold:

192.168.1.99
255.255.255.0
192.168.1.1

Filen placeret i roden.

Isat kort i motion controlleren og boot.
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