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Anderungen im Vergleich zur vorherigen Handbuchversion

Programmbeispiele fiir die Era-, die Erl- und die Ert-Funktion wurden geéndert.

Fehler im vorherigen Handbuch wurden korrigiert.

Teil Seite Details zu Ergédnzungen und Anderungen
Gesamtes Handbuch - Anderung Ver.5.0 Rev.] — Ver.5.0 Rev.la
Handbuchnummer: EM066S1327F — EM068S1369F
Era-Funktion 104 |[[Anderung | Programmbeispiel wurde geéindert.
Erf$-Funktion 106 |[[Anderung | Programmbeispiel wurde geindert.
Erl-Funktion 107 |[Anderung | Programmbeispiel wurde gedndert.
ErrMsg$-Funktion 109 [Anderung | Programmbeispiel wurde geéndert.
Ert-Funktion 111 |[[Anderung | Programmbeispiel wurde gedindert.
PCTRCLR-Anweisung (256) ||Auslassung | Diese Anweisung wurde geldscht.
Vorkehrungen in Bezug auf die EPSON RC+ | 462 [|Anderung | Precausion of ... — Precaution of ...
4.0-Kompatibilitit, Ubersicht Anderung | EPAON — EPSON
SPEL+Fehlermeldung 409- Anderung | Fehlermeldungen wurden geiindert:
461 1026, 1031 1032 1046, 1503, 2201, 3251, 3326, 4045,
4046, 4050
Erginzung | Fehlermeldungen wurden ergénzt:
0517, 1048, 1049, 1510, 2318, 2319, 2351, 2352, 2420,
2522, 2523, 2904, 3000, 3173, 3174, 3175, 3176, 3177,
3806,7033, 9017
Vorkehrungen in Bezug auf die EPSON RC+ | 463 Anderung Tabelle ,,Portnummer in Ethernet”

4.0-Kompatibilitit, Allgemeine Unterschiede

128 to 47 — 128 to 147
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VORWORT

GARANTIE

Vielen Dank, dass Sie unsere Roboterprodukte erworben haben.

Dieses Handbuch beinhaltet die nétigen Informationen fiir die richtige Bedienung
des Bedienpults.

Bitte lesen Sie dieses und die anderen relevanten Handblcher sorgfaltig, bevor
Sie das Robotersystem installieren.

Bewahren Sie dieses Handbuch so auf, dass es jederzeit griffbereit ist.

Das Robotersystem sowie alle optionalen Teile werden vor der Lieferung strengen
Qualitatskontrollen, Tests und Prifungen unterzogen. So wird sichergestellt, dass
das System in einem einwandfreiem Zustand ist und unseren hohen
Leistungsanforderungen genugt.

Produktfehler, die trotz normalen Betriebs und normaler Handhabung entstehen,
werden innerhalb der normalen Garantiezeit kostenlos repariert. (Bitte informieren
Sie sich bei lhrem Handler tber die Ubliche Garantiezeit.)

FUr die Reparatur folgender Schaden muss der Kunde selbst aufkommen (selbst
wenn sie innerhalb der Garantiezeit auftreten):

1. Schaden oder Fehlfunktionen durch bestimmungswidrige oder nachlassige
Verwendung. Es handelt sich um eine Verwendung die in diesem Handbuch nicht
als bestimmungsgemal beschrieben wird.

2. Fehlfunktionen durch unerlaubte Demontage durch den Kunden.
3. Schaden durch unerlaubte Einstellungen oder Reparaturversuche

4. Schaden durch Naturkatastrophen (wie z. B. Erdbeben, Uberschwemmung oder
Hochwasser usw.)

Warnhinweise, Nutzung:

1. Werden das Robotersystem oder die mit ihm verbundene Ausriistung nicht
entsprechend den festgelegten Betriebsbedingungen und Produktspezifikationen,
die in diesem Handbuch angegeben sind, betrieben, verfallt der Garantieanspruch.

2. Wenn Sie Sicherheitshinweise in diesem Handbuch, die mit WARNUNG und
VORSICHT gekennzeichnet sind, nicht befolgen, ibernehmen wir keine Haftung
fur Fehlfunktionen oder Unfalle, die aus dieser Nichtbeachtung resultieren. Dies gilt
auch fur Unfalle, die zu Verletzungen oder zum Tod fuhren.

3. Wir kénnen nicht alle méglichen Gefahren und die daraus resultierenden Folgen
vorhersehen. Aus diesem Grund kann dieses Handbuch den Nutzer nicht vor allen
Gefahren warnen.

v
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WARENZEICHEN

Microsoft, Windows, und das Windows-Logo sind eingetragene Warenzeichen
oder Warenzeichen der Microsoft Corporation in den USA und / oder anderen
Landern. Andere Marken und Produktnamen sind Warenzeichen oder
eingetragene Warenzeichen der jeweiligen Inhaber.

WARENZEICHEN IN DIESEM HANDBUCH

HINWEIS

KONTAKT

Betriebssystem Microsoft® Windows® XP

Betriebssystem Microsoft® Windows® 2000

Windows XP und Windows 2000 beziehen sich in diesem Handbuch auf die o. g.
Betriebssysteme. In manchen Fallen bezieht sich Windows allgemein auf
Windows XP und Windows 2000.

Kein Teil dieses Handbuchs darf ohne Genehmigung vervielfaltigt oder
reproduziert werden.

Wir behalten uns vor, die in diesem Handbuch enthaltenen Informationen ohne
Vorankindigung zu andern.

Bitte benachrichtigen Sie uns, wenn Sie in diesem Handbuch Fehler finden, oder
uns etwas zum Inhalt mitteilen méchten.

Bei Reparaturen, Inspektionen oder Neueinstellungen wenden Sie sich bitte an das
unten angegebene Service-Center.

Sollten an dieser Stelle keine Information bezuglich lhres Service-Centers angegeben
sein, wenden Sie sich bitte an ihren Handler.

Bitte halten Sie folgende Informationen bereit, wenn Sie sich an uns wenden.

Das Steuerungsmodell und die Seriennummer

Das Manipulatormodell und die Seriennummer

Die Softwareversion |hres Robotersystems

Die Beschreibung des Problems

SERVICE-CENTER
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HERSTELLER UND LIEFERANTEN

Japan und andere SEIKO EPSON CORPORATION
Suwa Minami Plant
Factory Automation Systems Div.
1010 Fujimi, Fujimi-machi,
Suwa-gun, Nagano, 399-0295
JAPAN
TEL.: +81-(0)266-61-1802
FAX: +81-(0)266-61-1846

LIEFERANTEN
Nord- und Siid-Amerika EPSON AMERICA, INC.

Factory Automation/Robotics
18300 Central Avenue
Carson, CA 90746
USA
TEL.: +1-562-290-5900
FAX: +1-562-290-5999

E-MAIL:info@robots.epson.com

Europa EPSON DEUTSCHLAND GmbH
Factory Automation Division
Otto-Hahn-Str.4
D-40670 Meerbusch
Deutschland
TEL.: +49-(0)-2159-538-1391
FAX: +49-(0)-2159-538-3170
E-MAIL:robot.infos@epson.de
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SICHERHEITSVORKEHRUNGEN

Die Installation von Robotern und Roboterausriistung darf nur von qualifiziertem
Personal in Ubereinstimmung mit nationalen und értlichen Vorschriften
durchgefluihrt werden. Bitte studieren Sie dieses Handbuch und andere damit in
Verbindung stehende Handbiicher eingehend, wenn Sie diese Software

verwenden.
Halten Sie dieses Handbuch zu jedem Zeitpunkt griffbereit.
B Dieses Symbol weist Sie auf die Gefahr schwerer
Verletzungen oder Lebensgefahr hin, die besteht, wenn
WARNUNG die zugehorigen Anweisungen nicht befolgt werden.
B Dieses Symbol weist Sie auf mogliche Personen- oder
& Sachschaden an der Ausriistung oder am System hin,
die entstehen kdnnen, wenn die zugehdrigen
VORSICHT Anweisungen nicht befolgt werden.
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Ubersicht der SPEL+-Befehle

Ubersicht der SPEL+-Befehle

Nachfolgend finden Sie eine Ubersicht der SPEL+-Befehle.

Systemverwaltungsbefehle

Reset Setzt die Robotersteuerung zuruck.

SysConfig Zeigt die Systemdaten der Robotersteuerung an.

Date Stellt das Systemdatum ein.

Time Stellt die Systemzeit ein.

Date$ Gibt das Systemdatum als Zeichenkette aus.

Time$ Gibt die Systemzeit als Zeichenkette aus.

Hour Zeigt die Betriebsstunden der Robotersteuerung an bzw.
gibt sie aus.

Stat Gibt den Status der Robotersteuerung aus.

Ctrlinfo Gibt Informationen Uber die Robotersteuerung aus.

RobotInfo Gibt Informationen Gber den Roboter aus.

RobotInfo$ Gibt Textinformationen Gber den Roboter aus.

TasklInfo Gibt Taskinformationen aus.

TaskInfo$ Gibt Textinformationen Uber Tasks aus.

Roboter-Steuerungsbefehle

Power Definiert den Servo-Power-Modus bzw. gibt ihn aus.

Motor Definiert den Motorstatus bzw. gibt ihn aus.

SFree Schaltet die angegebene Servoachse frei.

SLock Stellt Servo-Power flir die angegebene Servoachse wieder
her.

Jump Fuhrt die Bewegung zu einem Punkt mittels einer PTP-
Bewegung aus.

Jump3 Fuhrt die Bewegung zu einem Punkt mittels einer
dreidimensionalen Gate-Bewegung aus.

Jump3CP Fuhrt die Bewegung zu einem Punkt mittels einer
dreidimensionalen CP-Bewegung aus.

Arch Definiert die Bogenparameter fiir die Jump-Bewegung bzw.
gibt sie aus.

LimZ Definiert den oberen Z-Grenzwert flir den Jump-Befehl.

Sense

JS Gibt den Status einer Sense-Funktion aus.

JT Gibt den Status des zuletzt ausgegebenen Jump-Befehls

fir den aktuellen Roboter aus.

Go Fuhrt die Roboterbewegung zu einem Punkt mittels einer
PTP-Bewegung aus.
Pass Fuhrt vier PTP-Bewegungen gleichzeitig aus und bewegt

den Manipulatorarm dabei an festgelegten Punkten vorbei.
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Ubersicht der SPEL+-Befehle

Pulse
BGo
BMove
TGo
TMove

Till

Speed

Accel

Inertia
Weight
Arc
Arc3
Move
SpeedS

AccelS

SpeedR

AccelR

Home
HomeClIr
HomeDef
HomeSet
Hordr

InPos

CurPos

(Verschleifen von Hilfspunkten, ohne diese exakt zu
Uberfahren.)

Bewegt den Roboter zu einer in Pulsen definierten
Position.

Fihrt eine relative PTP-Bewegung im ausgewahlten
lokalen Koordinatensystem aus.

Flhrt im ausgewahlten lokalen Koordinatensystem eine
relative linearinterpolierte Bewegung aus.

Fihrt eine relative PTP-Bewegung im aktuellen Werkzeug-
Koordinatensystem aus.

FUhrt im ausgewahlten Werkzeug-Koordinatensystem eine
relative linearinterpolierte Bewegung aus.

Spezifiziert das Bewegungsende, wenn eine Eingabe
vorgenommen wird.

Verarbeitet Prozessanweisungen parallel zur Ausflihrung
von Bewegungsbefehlen.

Definiert bzw. gibt die Geschwindigkeit fur eine PTP-
Bewegung aus.

Definiert bzw. gibt die Einstellungen fur Beschleunigung
und Verzdgerung von PTP-Bewegungen aus.

Definiert das Massentragheitsmoment des Roboterarms
bzw. gibt es aus.

Definiert die Gewichtseinstellungen des Roboterarms bzw.
gibt sie aus.

Fahrt eine kreisinterpolierte Bewegung aus.
Bewegt den Arm kreisinterpoliert in 3 Dimensionen.

Flhrt eine linearinterpolierte Roboterbewegung aus.

Definiert die Geschwindigkeit fiir interpolierte Befehle bzw.
gibt sie aus.

Definiert die Einstellungen flir Beschleunigung und
Verzdgerung fur interpolierte Bewegungen bzw. gibt sie
aus.

Definiert die Geschwindigkeit fir die Werkzeugrotation
bzw. gibt sie aus.

Definiert die Beschleunigung und Verzégerung flr
Werkzeugrotation bzw. gibt sie aus.

Bewegt den Roboter in die benutzerdefinierte Home-
Position.

Loscht die Definition der Home-Position.

Gibt den Status der Definition der Home-Position aus.
Definiert die benutzerdefinierte Home-Position.

Definiert die Reihenfolge der Bewegungen bei Ausflihrung
des Home-Befehls.

Uberprift, ob sich der Roboter in Position befindet
(bewegungslos).
Gibt wahrend der Bewegung die aktuelle Position aus.
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Ubersicht der SPEL+-Befehle

Pallet

Fine
QP

JRange
Range

XYLim

PTPBoost
CX

CcY

Ccz

CuU

CVv

CW

Pls

Adl

PAg
PPIs

Definiert eine Palette oder gibt einen Palettenpunkt aus.

Definiert die Grenzwerte flir Positionierungsfehler.
Definiert den Quick-Pause-Status bzw. gibt ihn aus.

Definiert die Arbeitsbereichsgrenzen fir eine Achse bzw.
gibt sie aus.
Definiert die Grenzwerte flr alle Achsen.

Definiert die kartesischen Grenzwerte des Roboter-
Arbeitsbereichs bzw. gibt sie aus.

Definiert die Verstarkungswerte fir eine kurze PTP-
Bewegung bzw. gibt sie aus.

Definiert den Koordinatenwert der X-Achse eines Punktes
bzw. gibt ihn aus.

Definiert den Koordinatenwert der Y-Achse eines Punktes
bzw. gibt ihn aus.

Definiert den Koordinatenwert der Z-Achse eines Punktes
bzw. gibt ihn aus.

Definiert den Koordinatenwert der U-Achse eines Punktes
bzw. gibt ihn aus.

Definiert den Koordinatenwert der V-Achse eines Punktes
bzw. gibt ihn aus.

Definiert den Koordinatenwert der W-Achse eines Punktes
bzw. gibt ihn aus.

Gibt den Pulse-Wert einer Achse aus.

Gibt den Achswinkel der aktuellen Position aus.

Gibt den Achswert eines bestimmten Punktes aus.

Gibt die Pulse-Position einer bestimmten Achse fiir einen
angebenen Punkt aus.

Eingangs- / Ausgangs-Befehle

On
Off
Oport
Sw

In

InW
InBCD
Out
OutWw
OpBCD

MemOn
MemOff
MemSw
Memln
MemOut
Wait
TMOut

Schaltet einen Ausgang ein.
Schaltet einen Ausgang aus.

Liest den Status eines Ausgangs.
Gibt den Status eines Eingangs aus.

Liest 8 Eingange.

Gibt den Status des angegebenen Eingangs-Wortport aus.
Liest 8 Eingange als BCD-Code (Binar-Dezimal-Code).
Setzt 8 Ausgange bzw. gibt deren Status aus.

Setzt 16 Ausgange gleichzeitig.

Definiert 8 Ausgange gleichzeitig unter Verwednung des
BCD-Formats.

Schaltet einen Merker ein.

Schaltet einen Merker aus.

Gibt den Status eines Merkers aus.

Liest 8 Merker.

Setzt 8 Merker bzw. gibt deren Status aus.
Wartet auf eine Bedingung oder Zeit.
Definiert das Zeitlimit fir die Wait-Anweisung.
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Ubersicht der SPEL+-Befehle

Tw

Input

Print
Line Input

Input #

Print #
Line Input #

Lof

Gibt den Status der Wait-Bedingung und des Wait-Timer-
Intervalls aus.

Eingabe einer oder mehrerer Variablen Uber das aktuelle
Anzeigefenster.

Zeigt Daten im aktuellen Anzeigefenster an.
Dateneingabe einer Zeichenkette im aktuellen
Anzeigefenster.

Eingabe einer oder mehrerer Variablen aus einem
Kommunikationsport.

Datenausgabe an Kommunikationsport.

Eingabe einer Zeichenkette aus einem
Kommunikationsport.

Gibt die Anzahl von Zeilen in einem Kommunikationspuffer
aus.

Befehle zur Punkteverwaltung

ClearPoints
LoadPoints
SavePoints

Léscht alle Punktedaten aus dem Speicher.
Ladt alle Punktedaten aus einer Datei im Speicher.
Speichert alle Punktedaten in einer Datei im Speicher.

Befehle zur Anderung von Koordinaten

Arm
ArmSet
ArmDef
ArmCiIr

Tool
TLSet

TLDef
TLCIr

ECP
ECPSet
ECPDef
ECPCIr
Base
Local
LocalDef
LocalClr

Elbow

Hand

Definiert den aktuellen Arm bzw. gibt ihn aus.
Definiert einen Arm.

Gibt den Status einer Armdefinition aus.
Loscht eine Armdefinition.

Definiert die aktuelle Werkzeugnummer bzw. gibt sie aus.
Definiert ein Werkzeug-Koordinatensystem oder zeigt es
an.

Gibt den Status einer Werkzeugdefinition aus.

Ldscht eine Werkzeugdefinition.

Definiert die aktuelle ECP-Nummer bzw. gibt sie aus.
Definiert einen externen Kontrollpunkt oder zeigt ihn an.
Gibt den Status einer ECP-Definition aus.

Loéscht eine ECP-Definition.

Definiert das Basiskoordinatensystem und zeigt es an.

Definiert ein lokales Werkzeug-Koordinatensystem.

Gibt den Status einer lokalen Definition aus.

Loscht ein lokales Koordinatensystem (macht Definitionen
ruckgangig).

Stellt die Ellenbogenausrichtung eines Punktes ein bzw.
gibt sie aus.

Stellt die Armausrichtung eines Punktes ein bzw. gibt sie
aus.
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Ubersicht der SPEL+-Befehle

Wrist
J4Flag

J6Flag

Stellt die Handgelenkausrichtung eines Punktes ein bzw.
gibt sie aus.

Definiert die J4Flag-Einstellung eines Punktes bzw. gibt sie
aus.

Definiert die J6Flag-Einstellung eines Punktes bzw. gibt sie
aus.

Befehle zur Programmsteuerung

Function
For...Next

GoSub
Return

GoTo

Call
If.. Then..Else..EndIf
Else

Select ... Send

Do...Loop

Trap
OnErr
Era

Erf$

Erl

Err

Ert
ErrMsg$
Signal
SyncLock
SynUnlock

WaitSig

Deklariert eine Funktion.

Fuhrt eine oder mehrere Anweisungen bis zum
angegebenen Zahlwert aus.

Fuhrt ein Unterprogramm aus.

Ruckkehr zum Hauptprogramm nach Ausflihrung eines
Unterprogramms.

Verzweigt ohne Bedingung zu einer Zeilennummer oder zu
einem Label.

Ruft eine Anwenderfunktion auf.

Fuhrt eine Anweisung bedingt aus.

Wird mit der /--Anweisung verwendet, damit Anweisungen
auch dann ausgefuhrt werden kénnen, wenn die /-
Anweisung falsch ist. Else ist eine Option fur die If/Then-
Anweisung.

Fihrt eine von mehreren Anweisungsgruppen je nach
Ausdruckswert aus.

Do...Loop-Konstrukt.

Spezifiziert eine Trap-Behandlungsroutine.

Definiert eine Fehlerbehandlungsroutine.

Gibt die Roboterachsnummer flir den zuletzt aufgetretenen
Fehler aus.

Gibt den Funktionsnamen flir den zuletzt aufgetretenen
Fehler aus.

Gibt die Zeilennummer des Fehlers aus.

Gibt die Fehlernummer aus.

Gibt die Tasknummer des Fehlers aus.

Gibt die Fehlermeldung aus.

Sendet ein Signal an die Tasks, die WaitSig ausfihren.
Synchronisiert Tasks mithilfe eines Mutex-Locks.

Gibt eine Sync-ID frei, die vorher unter SyncLock gesperrt
wurde.

Wartet auf ein Signal von einem anderen Task.

Befehle zur Programmausfuhrung

Xaqt
Pause

Halt
Quit
Resume
MyTask

Fihrt einen Task aus.

Unterbricht kurzfristig die Programmausfiihrung bei all den
Tasks, bei denen der Pause-Befehl aktiviert ist.
Unterbricht einen Task.

Beendet einen Task.

Setzt einen im Halt-Status befindlichen Task fort.

Gibt den aktuellen Task aus.
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Ubersicht der SPEL+-Befehle

Pseudo-Anweisungen

#define

#ifdef ... #endif
#ifndef ... #endif
#include

Definiert ein Makro.

Bedingte Kompilierung.
Bedingte Kompilierung.
Bezieht eine Datei ein.

Befehle bezuglich numerischer Werte

Oport
Sw

In

InBCD
Ctr
CTReset
Tmr
TmReset
Time

Js

CX

CYy

Ccz

CuU

Ccv

Ccw

Pls

Adl

Era

Erf$

Erl

Err

Ert

™

MyTask

Stat

Liest den Status eines Ausgangs.
Gibt den Status eines Eingangs aus.

Liest 8 Eingange.

Liest 8 Eingange als BCD-Code (Binar-Dezimal-Code).
Gibt den Zahlerstand eines Zahlers aus.

Setzt einen Zahler zurlck.

Gibt den Zahlerstand eines Timers aus.

Setzt einen Timer auf 0 zurlck.

Stellt die Systemzeit ein.

Gibt den Status einer Sense-Funktion aus.

Definiert den Koordinatenwert der X-Achse eines Punktes
bzw. gibt ihn aus.

Definiert den Koordinatenwert der Y-Achse eines Punktes
bzw. gibt ihn aus.

Definiert den Koordinatenwert der Z-Achse eines Punktes
bzw. gibt ihn aus.

Definiert den Koordinatenwert der U-Achse eines Punktes
bzw. gibt ihn aus.

Definiert den Koordinatenwert der V-Achse eines Punktes
bzw. gibt ihn aus.

Definiert den Koordinatenwert der W-Achse eines Punktes
bzw. gibt ihn aus.

Gibt den Pulse-Wert einer Achse aus.

Gibt den Achswinkel der aktuellen Position aus.

Gibt die Roboterachsnummer flir den zuletzt aufgetretenen
Fehler aus.

Gibt den Funktionsnamen flir den zuletzt aufgetretenen
Fehler aus.

Gibt die Zeilennummerr fir den zuletzt aufgetretenen
Fehler aus.

Gibt die Fehlernummer flir den zuletzt aufgetretenen
Fehler aus.

Gibt die Tasknummer flr den zuletzt aufgetretenen Fehler
aus.

Gibt den Status der Wait-Bedingung und des Wait-Timer-
Intervalls aus.

Gibt den aktuellen Task aus.

Gibt den Status der Robotersteuerung aus.

EPSON RC+ 5.0 SPEL+ Sprachreferenz Rev.1a



Ubersicht der SPEL+-Befehle

Sin
Cos
Tan
Acos
Asin
Atan
Atan2

Sqr
Abs
Sgn
Int

Not

LShift
RShift

Zeichenketten-Befehle

Gibt den Sinuswert eines Winkels aus.
Gibt den Kosinuswert eines Winkels aus.
Gibt den Tangenswert eines Winkels aus.
Gibt den Arkuskosinus aus.

Gibt den Arkussinus aus.

Gibt den Arkustangens aus.

Gibt den Arkustangens auf der Basis der X,Y —Position
aus.

Gibt die Quadratwurzel einer Zahl aus.
Gibt den Absolutwert einer Zahl aus.

Gibt das Vorzeichen einer Zahl aus.

Konvertiert eine relle Zahl in ein Integer.
Not-Operator.

Verschiebt Bits nach links.
Verschiebt Bits nach rechts.

String

Asc
Chr$

Left$

Mid$
Right$

Len
LSet$

RSet$
Space$

Str$

Val
ErrMsg$
LCase$
UCase$
LTrim$
RTrim$
Trim$

ParseStr

FmtStr$

Logische Operatoren

Deklariert Zeichenkettenvariablen.

Gibt den ASCII-Wert eines Zeichens aus.
Gibt das Zeichen eines numerischen ASCII-Wertes aus.

Gibt eine Teilkette von der linken Seite einer Zeichenkette
aus.

Gibt eine Teilkette aus.

Gibt eine Teilkette von der rechten Seite einer
Zeichenkette aus.

Gibt die Lange einer Zeichenkette aus.

Gibt eine Zeichenkette mit abschlieRenden Leerzeichen
aus.

Gibt eine Zeichenkette mit fihrenden Leerzeichen aus.
Gibt eine Zeichenkette aus, die Leerzeichen enthalt.

Konvertiert eine Zahl in eine Zeichenkette.
Konvertiert eine numerische Zeichenkette in eine Zahl.
Gibt die Fehlermeldung aus.

Konvertiert eine Zeichenkette in Kleinbuchstaben.
Konvertiert eine Zeichenkette in GrolRbuchstaben.
Entfernt Leerzeichen vom Anfang der Zeichenkette.
Entfernt Leerzeichen vom Ende der Zeichenkette.
Entfernt Leerzeichen vom Anfang und vom Ende der
Zeichenkette.

Analysiert eine Zeichenkette syntaktisch und gibt eine
Textelement-Matrix aus.

Formatiert eine Zahl oder Zeichenkette.
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Ubersicht der SPEL+-Befehle

And
Or

L Shift
Mod
Not
RShift
Xor
Mask

Befehle fur Variablen

Fihrt einen logischen und bitweisen UND-Vorgang durch.
ODER-Operator.

Verschiebt Bits nach links.

Modulo-Operator.

Nicht-Operator.

Verschiebt Bits nach rechts.

EXKLUSIV-ODER-Operator.

Fahrt einen bitweisen UND-Vorgang in Wait-Anweisungen
durch.

Boolean
Byte
Double
Global
Integer
Long
Real
String

Deklariert die Booleschen Variablen.
Deklariert Byte-Variablen.

Deklariert doppelte Variablen.
Deklariert globale Variablen.
Deklariert Integer-Variablen.
Deklariert Long Integer Variablen.
Deklariert Real-Variablen.

Deklariert Zeichenkettenvariablen.

Mit VB-Guide verwendete Befehle

SPELCom_Event

Lost ein Event im SpelNetLib-Client aus.
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SPEL+ Sprachreferenz

SPEL+ Sprachreferenz

Die Beschreibung der SPEL+-Befehle ist wie folgt strukturiert:

Syntax Die Syntax beschreibt das Format, das fur jeden Befehl verwendet
wird. FUr einige Befehle wird mehr als eine Syntax aufgezeigt,
zusammen mit einer Zahl, auf die in der Befehlsbeschreibung Bezug
genommen wird. Parameter werden in Kursivschrift dargestellt.

Parameter Beschreibt jeden in diesem Befehl enthaltenen Parameter.

Riickgabewerte Beschreibt alle Werte, die auf den Befehl hin ausgegeben werden.

Beschreibung Beschreibt Details hinsichtlich der Funktionsweise des Befehls.

Hinweise Gibt zusatzliche Informationen zu diesem Befehl.
Verwandte Zeigt andere, mit diesem Befehl zusammenhangende Befehle.
Befehle Die Seitenangabe dieser verwandten Befehle finden Sie im

Inhaltsverzeichnis.

Beispiel Gibt eines oder mehrere Beispiele fur die Verwendung des Befehls.
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SPEL+ Sprachreferenz

SYMBOLE

Dieses Handbuch verwendet die folgenden Symbole, um zu zeigen, in welchem
Kontext dieser Befehl verwendet werden kann:

> Kann vom Befehlseingabefenster aus verwendet werden.

S Kann als Anweisung in einem SPEL+-Programm verwendet werden.

F Kann als Funktion in einem SPEL+-Programm verwendet werden.
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1.1 Parallelbearbeitung

1.1 Parallelbearbeitunc

Verarbeitet Ein- / Ausgangsanweisungen parallel zur Ausflihrung von @

Bewegungsbefehlen.

Syntax

motion cmd  !statements !

Parameter
motion cmd

statements

Beschreibung

Jeder gliltige Bewegungsbefehl der folgenden Liste: Arc, Arc3, Go, Jump,
Jump3, Jump3CP, Move.

Alle gultigen Parallelbearbeitungs-E/A-Anweisung(en), die wahrend der
Bewegung ausgefiihrt werden kann / kénnen. (Siehe unten stehende Tabelle.)

Parallelbearbeitungsbefehle sind Bewegungsbefehlen angegliedert, damit E/A-Anweisungen
gleichzeitig mit dem Beginn der Verfahrbewegung ausgefuhrt werden kdnnen. Dies bedeutet, dass
E/A-Anweisungen ausgeflhrt werden kénnen, wéhrend sich der Arm bewegt, anstatt zu warten, bis
der Arm eine Stop-Position erreicht hat und E/A-Anweisungen dann auszufihren. Au3erdem kann
definiert werden, zu welchem Zeitpunkt innerhalb der Bewegung die Ausfihrung von E/A-
Anweisungen beginnen sollte. (Siehe auch die in der unten stehenden Tabelle beschriebenen Dn-

Parameter.)

Die folgende Tabelle zeigt alle glltigen Parallelbearbeitungsbefehle. Jeder dieser Befehle kann als
Einzelbefehl oder zusammen in einer Guppe verwendet werden, damit wahrend einer
Bewegungsanweisung mehrere E/A-Anweisungen ausgefihrt werden kénnen.

Legt den %-Verfahrweg vor Ausfiihrung der nachsten Parallelanweisung fest. n
ist ein Prozentsatz zwischen 0 und 100, der die Position innerhalb der
Bewegung festlegt, an der die parallel zu bearbeitende Anweisung anfangen
soll. Anweisungen, die den Dn-Parametern folgen, beginnen mit der
Ausflhrung, wenn n % der Verfahrbewegung zuriickgelegt worden sind.

Dn Bei den Befehlen Jump, Jump3 und Jump3CP enthalt der %-Verfahrweg nicht
die Depart- und die Approach-Bewegung. Um Anweisungen auszufiihren,
nachdem die Depart-Bewegung beendet ist, stellen Sie ein DO (null) an den
Beginn der Anweisung.

Dn kann in einer Parallelbearbeitungsanweisung maximal 16 Mal erscheinen.

On/Offn Schaltet Ausgangnummer n ein bzw. aus.

MemOn / MemOff | Schaltet Merkernumer n ein bzw. aus.

n

Out p,d Gibt Ausgabedaten d an Ausgangsport p aus.

MemOut p, d Gibt Ausgabedaten d an Merkerport p aus.

Signal s Generiert ein Synchronisierungssignal.

. Verzogert die Ausfliihrung der nachsten Parallelbearbeitungsanweisung um ¢

Wait ¢
Sekunden.

WaitSig s Wartet auf das Signal s, um die ndchste Anweisung auszufiihren.

Wait Sw(n) = Verzdgert die Ausfihrung der nachsten Parallelbearbeitungsanweisung, bis der

J Eingang n gleich der durch j definierten Bedingung ist. (Ein oder Aus)

Wait MemSw(n) = j Verzogert die Ausflihrung der nachsten Parallelbearbeitungsanweisung, bis der

| Merker n gleich der durch j definierten Bedingung ist. (Ein oder Aus)

Print / Input Gibt Daten an das Anzeigegerat aus bzw. von dort ein.
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Parallelbearbeitung

Print #/ Input # Gibt Daten an den Kommunikationsport aus bzw. von dort ein.

Hinweise

Bewegung ist beendet, bevor alle E/A-Befehle ausgefiihrt sind

Falls die Ausfuhrung der Parallelbearbeitungsanweisungen nach Ausflihrung der Bewegungsbefehle
noch nicht abgeschlossen ist, wird die nachfolgende Programmausfiihrung solange verschoben, bis
alle Parallelbearbeitungsanweisungen vollstandig ausgeflhrt wurden. Diese Situation tritt mit hoher
Wahrscheinlichkeit bei kurzen Bewegungen auf, bei denen parallel viele E/A-Anweisungen ausgefihrt
werden.

Was geschieht, wenn die Till-Anweisung verwendet wird, um den Arm anzuhalten, bevor die
beabsichtigte Bewegung vollstindig ausgefiihrt wurde?

Wenn Till verwendet wird, um den Arm an einer Zwischenposition des Verfahrweges anzuhalten, wird
die weitere Programmausfiihrung solange verzdgert, bis alle Parallelbearbeitungsanweisungen
vollstandig ausgefihrt wurden.

Wenn n nahe 100 % angegeben wird, wird die CP-Bewegung méglicherweise verzégert.

Wenn wahrend einer CP-Bewegung ein hoher n-Wert verwendet wird, bringt der Roboter die aktuelle
Bewegung maoglicherweise verzdgert zuende. Das liegt daran, dass die angegebene Position
normalerweise wahrend der Verzégerung durchgefihrt werden wiirde, wenn CP nicht verwendet wird.
Um eine Verzogerung zu vermeiden, kdnnen Sie die Bearbeitungsanweisung hinter den
Bewegungsbefehl stellen. Im folgenden Beispiel wurde die On 1-Anweisung von der
Parallelbearbeitung wahrend der Bewegung zu P1 hinter die Bewegung verschoben.

CP On
Jump P1 !'D96; On 1!
Go P2

CP On
Junp P1
on 1

Go P2

Jump-Anweisung und Parallelbearbeitung

Sollten Parallelbearbeitungsanweisungen ausgefiihrt werden, die zusammen mit dem Jump-Befehl
verwendet werden, so beginnen diese, nachdem die Aufwartsbewegung vollstandig ausgefihrt wurde
und enden bei Beginn der Abwartsbewegung.

Verwandte Befehle

Arc, Arc3, Go, Jump, Jump3, Jump3CP, Move, Pulse

12
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1.1 Parallelbearbeitung

Das folgende Beispiel zeigt unterschiedliche Mdglichkeiten, das Parallelbearbeitungsfeature im
Zusammenhang mit Bewegungsbefehlen zu verwemden:

Die Parallelbearbeitung zusammen mit dem Jump-Befehl schaltet den Ausgang 1 am Ende der
Aufwartsbewegung der Z-Achse dann ein, wenn sich die erste, zweite und vierte Achse zu bewegen
beginnen. Der Ausgang 1 wird wieder ausgeschaltet, wenn 50 % der Jump-Verfahrbewegung
ausgefihrt worden sind.

Function test
Junp P1 !'DO; On 1; D50; Of 1!
Fend

Die Parallelbearbeitung zusammen mit dem Move-Befehl schaltet den Ausgang 5 ein, wenn die
Achsen 10 % ihrer Bewegung zu Punkt 1 ausgefuhrt haben. 0,5 Sekunden spater wird der Ausgang 5
ausgeschaltet.

Function test?2
Move P1 !'D10; On 5; Wait 0.5; Of 5!
Fend
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#define

Definiert eine ID-Zeichenkette, die durch eine festgelegte Ersatzzeichenkette ausgetauscht @
werden soll.

Syntax
#define identifier [(parameter, [parameter )] string

Parameter

identifier Vom Benutzer definiertes Schlisselwort, das eine Abkirzung des Zeichenketten-
Parameters ist. Die Regeln fur Zeichenketten lauten wie folgt:

- Das erste Zeichen muss ein Alphabetzeichen, die Ubrigen kdnnen alphanumerische
Zeichen oder Unterstriche ( _ ) sein.

- Leerzeichen oder Tabulatoren sind als Teil der ID-Zeichenkette nicht zulassig.

parameter Wird normalerweise verwendet, um eine Variabel (oder mehrere Variablen) anzugeben,
die mdglicherweise von der Ersatzzeichenkette verwendet werden. Dies sorgt fur einen
dynamischen define-Mechanismus, der wie ein Makro verwendet werden kann. Fir den
#define-Befehl diirfen maximal 8 Parameter verwendet werden. Die einzelnen Parameter
mussen durch Kommata voneinander getrennt werden und die Parameterliste muss in
Klammern stehen.

string Dies ist die Ersatzzeichenkette, die die ID-Zeichenkette ersetzt, wenn das Programm
kompiliert wird. Die Regeln fur Ersatzzeichenketten lauten wie folgt:

- Leerzeichen oder Tabulatoren sind als Teil einer Ersatzzeichenkette nicht zulassig.

- ID-Zeichenketten, die mit anderen #define-Anweisungen verwendet werden, kdnnen
nicht als Ersatzzeichenketten genutzt werden.

- Wird das Kommentarsymbol (') ebenfalls verwendet, werden die Zeichen nach dem
Kommentarsymbol als Kommentar interpretiert und nicht in die Ersatzzeichenkette
einbezogen.

- Die Ersatzzeichenkette ist nicht unbedingt erforderlich. In diesem Falle wird die
angegebene Zeichenkette durch ,nothing® oder eine Null-Zeichenkette ersetzt. Dies
I6scht die ID-Zeichenkette aus dem Programm.

Beschreibung
Der #define-Befehl ersetzt innerhalb eines Programms eine bestimmte ID-Zeichenkette durch eine
Ersatzzeichenkette. Jedes Mal, wenn diese ID-Zeichenkette gefunden wird, wird sie vor dem
Kompilieren durch die Ersatzzeichenkette ersetzt. Jedoch verbleibt nicht die Ersatzzeichenkette,
sondern die ID-Zeichenkette im Quellcode. Dies macht den Code vielfach leichter lesbar, weil an
Stelle schwer lesbarer Code-Zeichenketten aussagekraftige Namen fir ID-Zeichenketten verwendet
werden.

Die bestimmte ID-Zeichenkette kann fiir eine bedingte Kompilierung verwendet werden, indem sie mit
den Befehlen #ifdef oder #ifndef kombiniert wird.

Wenn ein Parameter angegeben ist, kann die neue ID-Zeichenkette als Makro verwendet werden.
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#define

Hinweise

Verwenden von #define fiir die Variablendeklaration oder Labelersetzungen verursache einen

Fehler:

Bitte beachten Sie, dass die Verwendung des #define-Befehls fiir die Variablendeklaration einen

Fehler verursacht.

Verwandte Befehle

#ifdef
#ifndef

Beispiel fiir #define

Konment ar zei chen in der nachsten Zeile fur

#def i ne DEBUG
I nput #1, A3
#i f def DEBUG

Print "A$ =", A$

#endi f
Print "The End"
#defi ne SHOWAL(x) Print "var =", X
I nteger a
a =25

SHOW/AL ( a)

den Debug- Modus entfernen.
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#ifdef.. #else...#endif

#ifdef...#else...#fendif

Bedingte Kompilierung. @

Syntax
#ifdef [ID-Zeichenkette]
... geben Sie den zur bedingten Kompilierung ausgewahlten Quellcode hier an.
[#else
... geben Sie den ausgewahlten Quellcode fur die falsche Bedingung hier an.]
#endif

Parameter
identifier Benutzerdefiniertes Schllisselwort, das, wird es definiert, die Kompilierung des
Quellcodes zwischen #ifdef und #else oder #endif ermdglicht. Die ID-Zeichenkette ist
somit die Bedingung fir die bedingte Kompilierung.

Beschreibung
#ifdef.. #else...#endif ermdglicht das bedingte Kompilieren eines ausgewahlten Quellcodes. Ob diese
Kompilierung durchgefuhrt wird, hangt von der ID-Zeichenkette ab. #ifdef pruft zuerst, ob die
angegebene ID-Zeichenkette derzeit von #define definiert wird. Die #else-Anweisung ist nicht
unbedingt erforderlich.

Wenn die ID-Zeichenkette definiert wurde und die #else-Anweisung nicht genutzt wird, werden die
Anweisungen zwischen #ifdef und #endif kompiliert. Andernfalls, also wenn die #else-Anweisung
genutzt wird, werden die Anweisungen zwischen #ifdef und #else kompiliert.

Wenn nicht definiert und wenn die #else-Anweisung nicht genutzt wird, werden die Anweisungen
zwischen #ifdef und #endif ohne Kompilierung Gibersprungen. Andernfalls, also wenn die #else-
Anweisung genutzt wird, werden die Anweisungen zwischen #else und #endif kompiliert.

Verwandte Befehle
#define, #ifndef

Beispiel fiir #ifdef
Ein Teil eines Codes aus einem Beispielprogramm, das #ifdef verwendet, ist unten dargestellt. Im
unten stehenden Beispiel erfolgt ein Ausdruck des A$-Variablenwertes, abhangig davon, ob eine
Definition des #define DEBUG Pseudo-Befehls vorliegt oder nicht. Wenn der #define DEBUG Pseudo-
Befehl in dieser Quelle bereits verwendet wurde, wird die Zeile ,Print A$’ kompiliert und spater
ausgefiihrt, wenn das Programm lauft. Der Ausdruck der Zeichenkette "The End" erfolgt trotz des
#define DEBUG Pseudo-Befehls.

' Komment ar zei chen in der nachsten Zeile fur den Debug- Modus entfernen.
#def i ne DEBUG

| nput #1, A$
#i f def DEBUG
Print "A$ =", A$
#endi f
Print "The End"
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#ifndef...#endif

#ifndef.. #endif
Bedingte Kompilierung. @

Syntax
#ifndef [ID-Zeichenkette]
...geben Sie den zur bedingten Kompilierung ausgewahlten Quellcode hier an.
[#else
...geben Sie den ausgewahlten Quellcode flr die wahre Bedingung hier an.]
#endif

Parameter
identifier Benutzerdefiniertes Schllisselwort, das, wenn es nicht definiert ist, die Kompilierung des
Quellcodes zwischen #ifndef und #else oder #endif ermdglicht. Die ID-Zeichenkette ist
somit die Bedingung fiir die bedingte Kompilierung.

Beschreibung
Dieser Befehl wird "if not defined" (“falls nicht definiert’) —Befehl genannt. #ifndef...#else...#endif
ermdglicht das bedingte Kompilieren eines ausgewahlten Quellcodes. Die #else-Anweisung ist nicht
unbedingt erforderlich.

Wenn die ID-Zeichenkette definiert ist und wenn die #else-Anweisung nicht genutzt wird, werden die
Anweisungen zwischen #ifndef und #endif nicht kompiliert. Andernfalls, also wenn die #else-
Anweisung genutzt wird, werden die Anweisungen zwischen #else und #endif kompiliert.

Wenn die ID-Zeichenkette nicht definiert ist und wenn die #else-Anweisung nicht genutzt wird, werden

die Anweisungen zwischen #ifndef und #endif kompiliert. Andernfalls, also wenn die #else-Anweisung
genutzt wird, werden die Anweisungen zwischen #else und #endif nicht kompiliert.

Hinweise

Der Unterschied zwischen #ifdef und #ifndef:
Der grundlegende Unterschied zwischen #ifdef und #ifndef ist, dass der #ifdef-Befehl den
angegebenen Quellcode kompiliert, wenn die ID-Zeichenkette definiert ist. Der #ifndef-Befehl
kompiliert den angegebenen Quellcode, wenn die ID-Zeichenkette NICHT definiert ist.

Verwandte Befehle
#define, #ifdef
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#ifndef...#endif

Beispiel fiir #ifndef
Ein Teil eines Codes aus einem Beispielprogramm, das #ifndef verwendet, ist unten dargestellt. Im
unten stehenden Beispiel erfolgt ein Ausdruck des A$-Variablenwertes, abhangig davon, ob eine
Definition des #define NODELAY Pseudo-Befehls vorliegt oder nicht. Wenn der #define NODELAY
Pseudo-Befehl in dieser Quelle bereits verwendet wurde, wird die Zeile ‘Wait 1° NICHT zusammen mit
dem Rest der Quelle fiir dieses Programm kompiliert, wenn dieses kompiliert wird, (d. h. zur
Ausfiihrung vorgelegt). Wenn der #define NODELAY Pseudo-Befehl in dieser Quelle noch nicht
verwendet wurde (d. h. NODELAY ist nicht definiert), wird die Zeile ,Wait 1° kompiliert und spater
ausgefihrt, wenn das Programm lauft. Der Ausdruck der Zeichenkette "The End" erfolgt trotz des
#define NODELAY Pseudo-Befehls.

Komenti ert die nachste Zeil e aus, um Verzdgerungen zu erzw ngen.
#defi ne NODELAY 1

| nput #1, A$

#i f ndef NODELAY
Vit 1

#endi f

Print "The End"
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#include

Bezieht die angegebene Datei in die Datei mit ein, die die #include-Anweisung verwendet. @

Syntax
#include "fileName.INC"

Parameter

fileName Der Dateiname muss der Name einer Include-Datei im aktuellen Projekt sein. Alle

Include-Dateien haben eine INC-Erweiterung. Der Dateiname spezifiziert die Datei, die in
die aktuelle Datei einbezogen wird.

Beschreibung

#include fugt den Inhalt der spezifizierten Include-Datei in die aktuelle Datei ein, in der die #include-
Anweisung verwendet wird.

Normalerweise enthalten Include-Dateien #define-Anweisungen.
Eine #include-Anweisung muss auferhalb jeglicher Funktionsdefinition verwendet werden.

Eine Include-Datei kann eine sekundare Include-Datei beinhalten. Beispielsweise kann FILE2 in FILE1
enthalten sein und FILE3 in FILE2. Dieser Vorgang wird als Verschachtelung bezeichnet.

Verwandte Befehle
#define, #ifdef, #ifndef

Beispiel fiir #include
Include-Datei (Defs.inc)

#define DEBUG 1
#define MAX_PART_COUNT 20

Programmdatei (main.prg)
#i ncl ude "defs.inc"

Function nmin
I nteger i

I nt eger Part s( MAX_PART_COUNT)
Fend
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#undef

Macht die Defintion einer ID-Zeichenkette riickgangig, die vorher durch #define definiert wurde. @

Syntax
#undef identifier

Parameter
identifier Schlisselwort aus einer vorherigen #define-Anweisung.

Verwandte Befehle
#define, #ifdef, #ifndef
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Abs-Funktion

Abs-Funktion

Gibt den Absolutwert einer Zahl aus. @
Syntax

Abs(Zahl)
Parameter

number Jeglicher gultige numerische Ausdruck.
Riickgabewerte

Der Absolutwert einer Zahl.

Beschreibung

Der Absolutwert einer Zahl ist der Wert ohne Vorzeichen. Beispielsweise ist der Absolutwert von Abs(-
1) und Abs(1) in beiden Fallen 1.

Verwandte Befehle
Atan, Atan2, Cos, Int, Mod, Not, Sgn, Sin, Sqr, Str$, Tan, Val

Beispiel einer Abs-Funktion
Die folgenden Befehle werden mittels des Print-Befehls im Befehlseingabefenster eingegeben.
print abs(1)
print abs(-1)
print abs(-3, 54)
.54

VWVEFEVEYV
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Accel-Anweisung

Accel-Anweisung

Stellt Beschleunigungs- und Verzégerungsrampen fiir die PTP-Bewegungsbefehle @
Go, Jump und Pulse ein bzw. zeigt sie an.

Syntax

(1) Accel accel, decel [, departAccel, departDecel, approAccel, approDecel ]
(2) Accel

Parameter
accel Integer-Ausdruck zwischen 1-100, der fiir einen prozentualen Anteil der maximalen
Beschleunigungsrampe steht.
decel Integer-Ausdruck zwischen 1-100, der flir einen prozentualen Anteil der maximalen

Verzégerungsrampe steht.
departAccel Optional. Depart-Beschleunigung fir Jump. Giiltige Eintrage sind 1-100.
departDecel Optional. Depart-Verzdgerung fur Jump. Gultige Eintrage sind 1-100.
approAccel Optional. Approach-Beschleunigung fir Jump. Giiltige Eintrage sind 1-100.
approDecel Optional. Approach-Verzdgerung fur Jump. Giiltige Eintrage sind 1-100.

Riickgabewerte
Wenn Parameter ausgelassen werden, werden die aktuellen Accel-Parameter angezeigt.

Beschreibung

Accel spezifiziert Beschleunigung und Verzégerung fir alle Bewegungen des PTP-Typs. Dies
bezieht auch Bewegungen ein, die durch die Roboter-Bewegungsbefehle Go, Jump und Pulse
ausgelost wurden.

Jeder durch den Accel-Befehl definierte Beschleunigungs- und Verzdégerungsparameter kann ein
Integer-Wert von 1-100 sein. Diese Zahl steht fiir einen Prozentwert der erlaubten maximalen
Beschleunigung (oder Verzégerung).

Der Accel-Befehl kann verwendet werden, um neue Beschleunigungs- und Verzdégerungswerte
einzustellen, oder einfach, um die aktuellen Werte auszudrucken. Wenn der Accel-Befehl
verwendet wird, um neue Beschleunigungs- und Verzdgerungswerte einzustellen, sind die ersten
2 Parameter (accel und decel) im Accel-Befehl erforderlich.

Die optionalen Parameter departAccel, departDecel, approAccel und approDecel sind nur fir den
Jump-Befehl wirksam und spezifizieren Beschleunigungs- und Verzdgerungswert fur die Depart-
Bewegung am Anfang des Jump-Befehls und die Approach-Bewegung am Ende des Jump-
Befehls.

Der Accel-Wert wird auf die Standardwerte zuriickgesetzt (niedrige Beschleunigung), wenn eine
der folgenden Aktionen ausgefihrt wird:

Controller Power On

Motor On

SFree, SLock

Reset

Stop-Button oder Tasten Strg + C
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Accel-Anweisung

Hinweise

Ausfiihren des Accel-Befehls im Low-Power-Modus (Power Low):

Wird Accel ausgefiihrt, wenn sich der Roboter im Low-Power-Modus befindet (Power Low), werden
die neuen Werte gespeichert, die aktuellen Werte jedoch auf niedrige Werte begrenzt.

Die aktuellen Beschleunigungswerte sind wirksam, wenn Power auf High eingestellt ist und der Teach-
Modus ausgeschaltet ist.

Der Unterschied zwischen den Befehlen Accel und AccelS:
Es ist wichtig zu wissen, dass der Accel-Befehl nicht die Beschleunigungs- und Verzégerungswerte
fur geradlinige Bewegungen und Bogenbewegungen einstellt. Der Befehl AccelS wird hingegen
verwendet, um Beschleunigungs- und Verzégerungsrampen fir geradlinige Bewegungen und
Bogenbewegungen einzustellen.

Verwandte Befehle
AccelR, AccelS, Go, Jump, Jump3, Power, Pulse, Speed, TGo
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Accel-Anweisung

Beispiel einer Accel-Anweisung

Das folgende Beispiel zeigt ein einfaches Bewegungsprogramm, in dem Beschleunigung (Accel) und
Geschwindigkeit (Speed) unter Zuhilfenahme vordefinierter Variablen eingestellt werden.

Functi on acct est
I nteger slow, accslow, decslow, fast, accfast, decfast

sl ow = 20 "setzt die slow speed-Variabl e

fast = 100 "setzt die high speed-Variable

slow = 20 "setzt die slow accel eration-Vari abl e
slow = 20 'setzt die slow decel eration-Vari abl e
accfast = 100 "setzt die fast accel eration-Variabl e
sl ow = 100 "setzt die fast decel eration-Variabl e

Accel accsl ow, decsl ow
Speed sl ow

Junp pick
On gri pper
Accel accfast, decfast
Speed fast
Junmp pl ace
Fend
Beispiel 2

Wenn der Roboter im Low-Power-Modus (Power Low) ist und der Benutzer versucht, Uber das
Befehlseingabefenster den Accel-Wert auf 100 einzustellen, wird automatisch ein maximaler
Beschleunigungswert von 10 eingestellt, weil sich der Roboter im Low-Power-Modus befindet, . (Das
System lasst im Low-Power-Modus keinen Beschleunigungswert >10 zu.)

>Accel 100, 100

>
>Accel
Low Power - Modus:
100 100
100 100
100 100
Beispiel 3

Stellen Sie eine langsame abwartsgerichtete Verzégerung der Z-Achse ein, um beim Verwenden des
JUMP-Befehls ein sanftes Ablegen des Teils zu erméglichen. Dies bedeutet, dass der Zdnd-
Parameter niedrig gewahlt werden muss, wenn die Accel-Werte eingestellt werden.

>Accel 100, 100, 100, 100, 100, 35

>Accel
100 100
100 100
100 35
>
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Accel-Funktion

Accel-Funktion

Gibt den spezifizierten Beschleunigungswert aus.

Syntax
Accel(Parameternummer)

Parameter

paramNumber Integer-Ausdruck, der die folgenden Werte haben kann:

: Angegebener Wert der Beschleunigung
: Angegebener Wert der Verzégerung

1

2

3: Angegebener Depart-Beschleunigungswert fur Jump

4: Angegebener Depart-Verzdgerungswert fur Jump

5: Angegebener Approach-Beschleunigungswert fiir Jump
6: Angegebener Approach-Verzégerungswert fir Jump

Riickgabewerte
Integer von 1-100 %

Verwandte Befehle
Accel-Anweisung

Beispiel einer Accel-Funktion

In diesem Beispiel wird die Accel-Funktion in einem Programm verwendet:

I nt eger currAccel, currDecel

Holt die aktuellen Werte fir accel und decel

currAccel = Accel (1)
currDecel = Accel (2)
Accel 50, 50

Junmp pick

Stellt vorherige Einstellungen w eder her
Accel currAccel, currDecel

>J(F]
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AccelR-Anweisung

AccelR-Anweisung
Stellt Beschleunigungs- und Verzégerungswerte fir die Werkzeugrotationssteuerung @

der CP-Bewegung ein bzw. zeigt diese an.

Syntax
(1) AccelR accel, [decel]
(2) AccelR
Parameter
accel Reeller Ausdruck in Grad/Sekunde?.
decel Reeller Ausdruck in Grad/Sekunde?.
Riickgabewerte

Wenn Parameter ausgelassen werden, werden die aktuellen AccelR-Parameter angezeigt.

Beschreibung

AccelR wird wirksam, wenn die ROT-Bedingung in den Bewegungsbefehlen Move, Arc, Arc3, BMove,
TMove und Jump3CP verwendet wird.

Der AccelR-Wert wird auf die Standardwerte zurlickgesetzt, wenn eine der folgenden Aktionen
ausgefihrt wird:

Controller Power On
Motor On

SFree, SLock

Reset

Stop-Taste oder Strg + C

Verwandte Befehle
Arc, Arc3, BMove, Jump3CP, Power, SpeedR, TMove

Beispiel einer AccelR-Anweisung

Accel R 360, 200
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AccelR-Funktion

AccelR-Funktion
Gibt den spezifizierten Beschleunigungswert der Werkzeugrotation aus. @

Syntax
AccelR(Parameternummer)

Parameter
paramNumber Integer-Ausdruck, der die folgenden Werte haben kann:
1: Angegebener Wert der Beschleunigung
2: Angegebener Wert der Verzdgerung
Riickgabewerte

Reeller Wert in Grad/Sekunde?.

Verwandte Befehle
AccelR-Anweisung

Beispiel einer AccelR-Funktion

Real currAccel R, currDecel R

Holt die aktuellen Werte fir accel und decel
currAccel R = Accel R(1)
currDecel R = Accel R(2)
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AccelS-Anweisung

AccelS-Anweisung
Stellt Beschleunigungs- und Verzégerungsraten flr geradlinige Bewegungen und @

CP-Roboter-Bewegungsbefehle, wie z. B. Move, Arc, Arc3, Jump3, etc. ein.

Syntax

(1) AccelS accel, [decel ], [departAccel], [departDecel], [approAccel], [approDecel]
(2) AccelS

Parameter
accel Reeller Ausdruck (6-Achsroboter: 1-25000, andere Roboter: 1-5000) angegeben
in mm/s2, um Beschleunigungs- und Verzégerungswerte fiir geradlinige
Bewegungen und CP-Roboter-Bewegungsbefehle zu definieren. Wenn decel
ausgelassen wird, wird accel verwendet, um sowohl Beschleunigungs- als auch
Verzdégerungsrampen zu spezifizieren.
decel Optional. Reeller Ausdruck (6-Achsroboter: 1-25000, andere Roboter: 1-5000)
angegeben in mm/sec2, um den Verzdégerungswert zu definieren.
departAccel Optional. Reeller Ausdruck (6-Achsroboter: 1-50000, andere Roboter: 1-5000)
fur Depart-Beschleunigungswerte fur Jump3, Jump3CP.
departDecel Optional. Reeller Ausdruck (6-Achsroboter: 1-50000, andere Roboter: 1-5000)
fur Depart-Verzégerungswerte far Jump3, Jump3CP.
approAccel Optional. Reeller Ausdruck (6-Achsroboter: 1-50000, andere Roboter: 1-5000)
fur Approach-Beschleunigungswerte fir Jump3, Jump3CP.
approDecel Optional. Reeller Ausdruck (6-Achsroboter: 1-50000, andere Roboter: 1-5000)
fur Approach-Verzégerungswerte fur Jump3, Jump3CP.
Riickgabewerte

Zeigt Beschleunigungs- und Verzégerungswerte an, wenn sie ohne Parameter verwendet werden.

Beschreibung
AccelS spezifiziert Beschleunigung und Verzogerung fir alle interpolierten Bewegungen, inklusive
linearinterpolierter und kreisinterpolierter Bewegungen. Dies schlie3t die Bewegungen ein, die durch
die Bewegungsbefehle Move und Arc initiiert wurden.

Der AccelS-Wert wird auf die Standardwerte zurtickgesetzt, wenn eine der folgenden Aktionen
ausgefihrt wird:

Controller Power On
Motor On

SFree, SLock

Reset

Stop-Taste oder Strg + C

Hinweise

Ausfiihren des AccelS-Befehls im Low-Power-Modus (Power Low):

Wird AccelS ausgefiihrt, wenn sich der Roboter im Low-Power-Modus befindet (Power Low), werden
die neuen Werte gespeichert, aber die aktuellen Werte auf niedrige Werte begrenzt.

Die aktuellen Beschleunigungswerte sind wirksam, wenn Power auf High eingestellt ist und der Teach-
Modus ausgeschaltet ist.
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AccelS-Anweisung

Der Unterschied zwischen den Befehlen Accel und AccelS:
Es ist wichtig zu wissen, dass der AccelS-Befehl nicht die Beschleunigungs- und Verzégerungswerte
fur PTP-Bewegungen einstellt. (D. h. fir Bewegungen, die durch die Befehle Go, Jump, und Pulse
initiilert wurden.) Beschleunigungs- und Verzogerungswerte fir PTP-Bewegungen werden mit dem
Accel-Befehl eingestellt.

Verwandte Befehle
Accel, Arc, Arc3, Jump3, Jump3CP, Power, Move, TMove, SpeedS

Beispiel einer AccelS-Anweisung
Das folgende Beispiel zeigt ein einfaches Bewegungsprogramm, in dem die geradlinige
Beschleunigung /
CP-Beschleunigung (AccelS) und die geradlinige Geschwindigkeit / CP-Geschwindigkeit (SpeedS)
unter Zuhilfenahme vordefinierter Variablen eingestellt werden.

Function acct est
I nteger slow, accslow, fast, accfast

sl ow = 20 "setzt die slow speed-Variable

fast = 100 "setzt die high speed-Variable

sl ow = 200 "setzt die slow accel eration-Vari abl e
accfast = 5000 "setzt die fast accel eration-Variable
Accel S accsl ow

SpeedS sl ow

Move P1

On 1

Accel S accf ast
SpeedS f ast
Junmp P2

Fe n.d

Beispiel 2

Wenn der Roboter im Low-Power-Modus (Power Low) ist und der Benutzer versucht, iber das
Befehlseingabefenster den AccelS-Wert auf 1000 einzustellen, wird automatisch ein maximaler
Beschleunigungswert von 200 eingestellt, weil sich der Roboter im Low-Power-Modus befindet, . (Das
System lasst im Low-Power-Modus keinen Beschleunigungswert >200 zu.)

>Accel S 1000

>Accel S
Low Power - Mbdus:

1000. 000 1000. 000
>
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AccelS-Funktion

AccelS-Funktion
Gibt Beschleunigung- und Verzégerung fir CP-Bewegungsbefehle aus. @

Syntax
AccelS(Parameternummer)

Parameter
paramNumber Integer-Ausdruck, der die folgenden Werte haben kann:

1: Beschleunigungswert

2: Verzdgerungswert

3: Depart-Beschleunigungswert fur Jump3, Jump3CP

4: Depart-Verzogerungswert fiir Jump3, Jump3CP

5: Approach-Beschleunigungswert fir Jump3, Jump3CP
6: Approach-Verzoégerungswert fir Jump3, Jump3CP

Riickgabewerte
Reeller Wert von 0 - 5000 mm/s/s

Verwandte Befehle
AccelS-Anweisung, Arc 3, SpeedS, Jump3, Jump3CP

Beispiel einer AccelS-Funktion

Real savAccel S

savAccel S = Accel S(1)
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Acos-Funktion

Acos-Funktion

Gibt den Arkuskosinus eines numerischen Ausdrucks aus. @

Syntax
Acos(number)

Parameter
number Numerischer Ausdruck, der flir den Kosinus eines Winkels steht.

Riickgabewerte
Reeller Wert in Radianten, der fiir den Arkuskosinus des Parameters ,number’ steht.

Beschreibung

Acos gibt den Arkuskosinus des numerischen Ausdrucks aus. Der Wertebereich liegt zwischen -1

und 1. Der von Acos ausgegebene Wert liegt zwischen 0 und PI Radianten. Wenn die Zahl < -1 oder
> 1 ist, tritt ein Fehler auf.

Verwenden Sie die RadToDeg-Funktion, um Radiantenwerte in Gradzahlen umzuwandeln.

Verwandte Befehle
Abs, Asin, Atan, Atan2, Cos, DegToRad, RadToDeg, Sgn, Sin, Tan, Val

Beispiel einer Acos-Funktion

Functi on acost est
Doubl e x

x = Cos(DegToRad(30))
Print "Acos of ", X,
Fend

is ", Acos(x)
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Agl-Funktion

Gibt den Achswinkel fiir die ausgewahlte Rotationsachse oder die Position flir die ausgewahlte @
Linearachse aus.

Syntax
Agl(Achsnummer)

Parameter
JointNumber Integer-Ausdruck, der fur die Achsnummer steht. Die Werte liegen zwischen 1
und der Anzahl von Roboterachsen.
Riickgabewerte

Der Achswinkel fiir die ausgewahlte Rotationsachse oder die Position fiir die ausgewahlten
Linearachsen.

Beschreibung

Die Agl-Funktion wird verwendet, um den Achswinkel furr die ausgewahlte Rotationsachse oder die
Position fiir die ausgewahlte Linearachse zu erhalten.

Wenn die gewahlte Achse eine Rotationsachse ist, gibt Agl den gegenwartigen Winkel aus. Dieser
wird in Grad (°) gemessen, von der Nullposition der ausgewahlten Achse aus. Der ausgegebene Wert
ist eine reelle Zahl.

Wenn die gewahlte Achse eine Linearachse ist, gibt Agl die aktuelle Position in Millimetern (mm) aus,
von der Nullposition der ausgewahlten Achse aus gemessen. Der ausgegebene Wert ist eine reelle
Zahl,

Wourde Uber die Arm-Anweisung ein zusatzlicher Arm ausgewahlt, gibt Agl den Winkel (bzw. die
Position) von der Null-Pulse-Position des Standardarms zum ausgewahlten Arm aus.

Verwandte Befehle
PAgl, Pls, PPIs

Beispiel einer Agl-Funktion
Die folgenden Befehle werden mittels des Print-Befehls im Befehlseingabefenster eingegeben.

> print agl (1), agl(2)
17.234 85.355
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AgIToPlIs-Funktion

AqlToPls-Funktion

Wandelt Roboterwinkel in Pulse um. @

Syntax
AgIToPIs(j1, j2, j3, j4, [j5], [i6])

Parameter
Jj1-j6 Reelle Ausdriicke, die fur den Achswinkel stehen.
Riickgabewerte

Ein Roboterpunkt, dessen Ort durch die in Pulse umgewandelten Achswinkel bestimmt wird.

Beschreibung
Verwenden Sie AgIToPIs, um einen Punkt aus Achswinkeln zu erstellen.

Hinweis

Die Zuweisung zu einem Punkt kann dazu fiihren, dass ein Teil der Achsposition verloren geht.

In bestimmten Fallen, wenn das Ergebnis von AglToPls einer Punktedatenvariablen zugewiesen wird,
bewegt sich der Arm in eine Achsposition, die von der durch AglToPls bestimmten Achsposition
abweicht.

Zum Beispiel:

P1 = Agl ToPIs(0, 0, 0, 90, 0, 0)
G P1 ' Verfahrt in die Agl ToPls (0, O, 0, 0, 0, 90) Achsposition

Gleichermallen wird, wenn eine AgIToPls-Funktion als Parameter eines CP-Bewegungsbefehls
verwendet wird, der Arm in eine andere Achsposition gebracht als die durch AglToPIs spezifizierte.

Move Agl ToPls(0, 0, 0, 90, 0, 0) ' Verfahrt in die Agl ToPls(0, 0, 0, O,
0, 90) Achsposition

Wenn die AgIToPIs-Funktion als Parameter in einem PTP-Bewegungsbefehl verwendet wird, tritt
dieses Problem nicht auf.

Verwandte Befehle
Agl, JA, Pls

Beispiel einer AglToPls-Funktion

Go Agl ToPIs(0, 0, 0, 90, 0, 0)
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And-Operator

And-Operator

Operator, der verwendet wird, um eine logische oder bitweise And-Verknipfung von zwei Ausdricken
herzustellen.

Syntax
result = expr1 And expr2

Parameter
expr1, expr2 Beilogischen And-Verknipfungen jeglicher guiltige Ausdruck, der ein Boolesches
Ergebnis ausgibt. Bei bitweisen And-Verknipfungen ein Integer-Asudruck.

result Bei logischen And-Verknipfungen ist das Ergebnis ein Boolean-Wert. Bei bitweisen
And-Verkniupfungen ist das Ergebnis ein Integer.

Beschreibung

Eine logische And-Verknipfung wird verwendet, um die Ergebnisse zweier oder mehrerer Ausdriicke
zu einem Booleschen Ergebnis zu kombinieren. Die folgende Tabelle listet mégliche Kombinationen

auf.
expr1 expr2 result
(Ausdruck 1) (Ausdruck 2) (Ergebnis)
Wahr Wahr Wahr
Wahr Falsch Falsch
Falsch Wahr Falsch
Falsch Falsch Falsch

Eine bitweise And-Verknupfung fuhrt einen bitweisen Vergleich der identisch positionierten Bits in zwei
numerischen Ausdricken durch und stellt das entsprechende Bit gemal der nachfolgenden Tabelle in

result ein.
If-Bit in expr1ist | And-Bit in expr1 ist Ergebnis
0 0 0
0 1 0
1 0 0
1 1 1

Verwandte Befehle
LShift, Mask, Not, Or, RShift, Xor
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And-Operator

Beispiel eines And-Operators

Function Logi cal And(x As Integer, y As Integer)

If x =1 And y = 2 Then

Print "The val ues are correct"”

Endl f
Fend

Function BitW seAnd()
If (Stat(0) And &H800000)

= &HB00000 Then

Print "The enable switch is open"

Endl f
Fend

>print 15 and 7
7

>
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Arc- und Arc3-Anweisungen

Arc- und Arc3-Anweisungen

Arc bewegt den Arm mittels einer kreisinterpolierten Bewegung an den spezifizierten @

Punkt in der XY-Ebene.
Arc3 bewegt den Arm mittels einer kreisinterpolierten Bewegung in 3 Dimensionen an den
spezifizierten Punkt in der XY-Ebene.

Syntax

(1) Arc midPoint, endPoint [ROT] [CP] [ searchExpr][!...]]
(2) Arc3 midPoint, endPoint [ROT] [ECP] [CP] [ searchExpr] [!...]]

Parameter
midPoint Punktausdruck. Der Mittelpunkt (vorher vom Benutzer geteacht), tber den der Arm auf
seinem Weg vom aktuellen Punkt zum endPoint (Endpunkt) hinweg verfahrt.

endPoint)  Punktausdruck. Der Endpunkt (vorher vom Benutzer geteacht), zu dem der Arm
wahrend einer Bogenbewegung verfahrt. Dies ist die Endposition am Ende der

Bogenbewegung.

ROT Optional. : Bestimmt Geschwindigkeit / Beschleunigung / Verzégerung zugunsten der
Werkzeugrotation.

ECP Optional. Externe Kontrollpunkt-Bewegung. Dieser Parameter ist gliltig, wenn die ECP-

Option aktiviert ist.
CP Optional. Spezifiziert die CP-Bewegung.

searchExpr Optional. Ein Till- oder Find-Ausdruck.
Till | Find
Till Sw(expr) = {Ein | Aus}
Find Sw(expr) = {Ein | Aus}

1.1 Parallelbearbeitungsanweisungen dirfen zusammen mit der Arc-Anweisung verwendet
werden. Sie sind optional. (Bitte lesen Sie die Beschreibung der
Parallelbearbeitungsanweisungen flr weitere Informationen.)

Beschreibung

Arc und Arc3 werden verwendet, um den Arm in einer Kreisbewegung von seiner gegenwartigen
Position Gber den Mittelpunkt zum Endpunkt zu verfahren. Das System berechnet automatisch eine
auf drei Punkten basierende Kurve (aktuelle Position, Endpunkt, und Mittelpunkt) und bewegt den Arm
an dieser Kurve entlang, bis der als Endpunkt definierte Punkt erreicht wird. Die Koordinaten von
Mittel- und Endpunkt missen geteacht werden, bevor der Befehl ausgefiihrt wird. Die Koordinaten
koénnen nicht im Befehl selber spezifiziert werden.

Arc und Arc3 verwenden den Geschwindigkeitswert aus SpeedS und die Beschleunigungs- und
Verzdgerungswerte aus AccelS. Lesen Sie den Abschnitt Arc3 mit CP verwenden fir Informationen
Uber die Beziehung Geschwindigkeit-Beschleunigung und Beschleunigung-Verzégerung. Wenn
jedoch der ROT-Parameter verwendet wird, verwenden Arc und Arc3 den Geschwindigkeitswert aus
SpeedR und die Beschleunigungs- und Verzégerungswerte aus AccelR. In diesem Fall haben die
Geschwindigkeitswerte aus SpeedS und die Beschleunigungs- und Verzégerungswerte aus AccelS
keine Wirkung.

Wenn der Bewegungsabstand bei 0 liegt und nur die Werkzeugausrichtung verandert wird, tritt fir
gewohnlich ein Fehler auf. Wenn jedoch der ROT-Parameter verwendet wird und die Beschleunigung
und Verzogerung der Werkzeugrotation bevorrechtigt werden, ist eine fehlerfreie Bewegung maoglich.
Wenn es keine Ausrichtungsanderung durch den ROT-Parameter gibt und die Bewegungsdistanz
nicht bei 0 liegt, tritt ein Fehler auf.

Auch wenn die Werkzeugrotation im Vergleich zur Bewegungsdistanz grof3 ist und die
Rotationsgeschwindigkeit die spezifizierte Geschwindigkeit des Manipulators Gberschreitet, tritt ein
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Arc- und Arc3-Anweisungen

Fehler auf. In diesem Fall reduzieren Sie die Geschwindigkeit oder hangen Sie den ROT-Parameter
an, um die Rotationsgeschwindigkeit / -beschleunigung /-verzégerung zu bevorrechtigen.

Wenn ECP verwendet wird (nur bei Arc3), bewegt sich der Trajektoriebereich des externen
Kontrollpunktes entsprechend der ECP-Nummer, die durch die ECP-Anweisung festgelegt wurde,
kreisférmig in Bezug auf das Werkzeugkoordinatesystem. In diesem Fall folgt der Trajektoriebereich
des Werkzeugmittelpunktes keiner kreisférmigen Linie.

Arbeitshereich

ECP

Einstellen von Geschwindigkeit und Beschleunigung fiir die Bogenbewegung

Geschwindigkeit und Beschleunigung fur die Arc—Anweisung werden mithilfe der Befehle SpeedS und
AccelS eingestellt. SpeedS und AccelS erlauben es dem Benutzer, eine Geschwindigkeit in mm/s und
eine Beschleunigung in mm/s2 zu spezifizieren.

Hinweise

Der Arc-Befehl funktioniert ausschlieBlich auf horizontaler Ebene

Der Arc-Pfad ist ein tatsachlicher Bogen in der horizontalen Ebene. Der Pfad ist interpoliert und
verwendret die endPoint-Werte als Basis fur Z und U. Verwenden Sie Arc3 flr dreidimensionale
Bdgen.

Uberpriifen eines Bereichs fiir den Arc-Befehl
Die Anweisungen Arc und Arc3 kdnnen vor der Bogenbewegung keine Uberpriifung des
Trajektoriebereichs berechnen. Daher gilt, dass der Roboter versuchen kann sogar auf dem Weg zu
Zielpositionen, die sich innerhalb eines erlaubten Bereichs befinden, einen Pfad entlang zu fahren, der
einen ungultigen Bereich hat. In diesem Fall halt der Manipulator abrupt an, wodurch er erheblich
beschadigt werden kann. Um dies zu vermeiden, fihren Sie Bereichsuberprifungen aus, wenn das
Programm bei langsamer Geschwindigkeit operiert. Lassen Sie das Programm erst danach bei
hoéherer Geschwindigkeit laufen.

Vorgeschlagene Bewegung um die Arc-Bewegung einzurichten
Da die Bogenbewegung in der aktuellen Position beginnt, kann es notwendig sein, den Go-, den
Jump- oder einen anderen verwandten Bewegungsbefehl zu verwenden, um den Roboter in die
gewunschte Position zu bringen, bevor der Arc- oder der Arc3-Befehl ausgefiihrt wird.

Arc und Arc3 mit CP verwenden
Der CP-Parameter veranlasst den Arm, zum Endpunkt zu fahren ohne langsamer zu werden oder an
dem durch endPoint definierten Punkt anzuhalten. Dadurch wird es dem Benutzer ermdglicht, eine
Serie von Bewegungsbefehlen miteinander zu verketten. Das veranlasst den Arm, sich entlang eines
kontinuierlichen Weges zu bewegen und wahrend dieser Bewegung eine bestimmte Bewegung
einzuhalten. Die Befehle Arc und Arc3 ohne CP veranlassen den Arm immer dazu, bis zum
vollstandigen Halt herunterzubremsen, bevor er das Punktziel endPoint erreicht hat.
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Mogliche Fehler

Anderung der Armattribute

Achten Sie besonders auf die Armattribute der Punkte, die mit dem Arc-Befehl verwendet werden.
Wenn sich die Ausrichtung des Arms wahrend der kreisinterpolierten Bewegung andert (von
rechtsarmiger zu linksarmiger Ausrichtung oder umgekehrt), tritt ein Fehler auf. Dies bedeutet, dass
die Armattributwerte (/L Lefty, oder /R Righty) fiir die aktuelle Position, den Mittelpunkt und den
Endpunkt identisch sein missen.

Versuch, den Arm auBerhalb des Arbeitsbereichs zu bewegen

Wenn die spezifizierte Kreisbewegung versucht, den Arm auRerhalb seines Arbeitsbereichs zu
bewegen, tritt ein Fehler auf.

Verwandte Befehle
IParallel Processing!, AccelS, Move, SpeedS

Beispiel einer Arc-Anweisung

Das folgende Diagramm zeigt eine Bogenbewegung, die ihren Ursprung in Punkt P100 hat, sich dann
durch Punkt P101 bewegt und bei Punkt P102 endet. Die folgende Funktion wirde einen solchen
Bogen generieren:

Function ArcTest
Go P100
Arc P101, P102
Fend

>0P102
P101

P100
Tipp

Wenn Sie den Arc-Befehl zum ersten Mal verwenden, ist es ratsam, einen einfachen Bogen mit
Punkten direkt vor dem Roboter und ungefahr in der Mitte seines Arbeitsbereichs zu wahlen.
Versuchen Sie, sich den zu generierenden Bogen bildlich vorzustellen und stellen Sie sicher, dass Sie
keine Punkte teachen, fur deren Erreichen der Roboter versuchen misste, sich auflerhalb seines
normalen Arbeitsbereichs zu bewegen.
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Definiert die Arch-Parameter fiir die Verwendung mit den Befehlen Jump, Jump3, @
Jump3CP oder zeigt diese an.

Syntax
(1) Arch archNumber, departDist, approDist
(2) Arch archNumber
(3) Arch

Parameter

archNumber Integer-Ausdruck, der fir die zu definierende Arch-Nummer steht. Gultige Arch-
Nummern sind (0-6), was eine Gesamtanzahl von 7 Eintragen in der Arch-Tabelle ergibt.
(Siehe auch die Standard-Arch-Tabelle weiter unten.)

departDist Die zurickgelegte vertikale Distanz (Hubbewegung, Z) zu Beginn der Jump-Bewegung
und vor Anfang der horizontalen Bewegung. (Angegeben in Millimetern)

approDist  Die nétige vertikale Distanz (Absenkstrecke, gemessen von der Z-Position des Punktes,
auf den sich der Arm zubewegt), um nach vollstdndigem Abschluss der
Horizontalbewegung komplett vertikal zu verfahren. (Angegeben in Millimetern)

Riickgabewerte

Zeigt die Arch-Tabelle an, wenn sie ohne Parameter genutzt wird.
Die Arch-Tabelle der spezifizierten Arch-Nummer wird nur angezeigt, wenn nur die Arch-Nummer
spezifiziert wurde.

Beschreibung

Der Arch-Befehl dient vor allem dazu, Werte in der Arch-Tabelle zu definieren, die fir die Nutzung mit
dem Jump-Bewegungsbefehl bendtigt werden. Die Arch-Bewegung wird liber die Parameter
ausgefuhrt, die der Arch-Nummer entsprechen, die in der Jump C Bedingung ausgewahit wurde. (Fir
ein umfassendes Verstandnis des Arch-Befehls ist zunachst das Verstandnis des Jump-Befehls
erforderlich.

Die Arch-Definitionen ermdglichen es dem Benutzer, bei Verwendung des Jump C-Befehls in Z-
Richtung “Ecken abzurunden”. Der Arch-Befehl gibt den Punkt an, auf den die Bewegung gerichtet ist
(inklusive der endgiiltigen Position der Z-Achse). Die Eintrage in der Arch-Tabelle hingegen
spezifizieren, wie lang die Hubstrecke sein muss, bevor die horizontale Bewegung (riseDist) einsetzt,
und welche Distanz von der endgultigen Position der Z-Achse zuriickgelegt werden muss, um die
horizontale Bewegung abzuschlieRen (fallDist, Absenkstrecke). (Siehe folgendes Diagramm)

- ™
| Absenk-
strecke
Hub-
strecke
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Die Arch-Definitionstabelle enthalt insgesamt 8 Eintrage, von denen 7 (0-6) benutzerdefinierbar sind.
Der 8. Eintrag (Arch 7) ist der Standard-Arch, der keinen Arch spezifiziert; er wird Gate-Bewegung
genannt. (Siehe unten stehendes Gate-Bewegungs-Diagramm). Verwendet mit der Standard-Arch-
Eingabe (Eingabe 8) veranlasst der Jump-Befehl den Arm zu folgender Bewegung:
1) Beginn der Bewegung mit ausschlieRlichem Verfahren der Z-Achse, bis sie den durch den
LimZ-Befehl vorgegebenen Z-Koordinatenwert erreicht hat. (Oberer Z-Wert)
2) Dann Bewegung in horizontaler Richtung zur Zielpunktposition, bis die endgdiltigen X-, Y- und
U- Positionen erreicht sind.
3) Der Jump-Befehl wird dann abgeschlossen, indem der Arm nur mit einer Bewegung der Z-
Achse abwarts bewegt wird, bis die Zielposition der Z-Achse erreicht ist.

Gate-Bewegung
(Jump mit Arch 7)

PO P1

Arch-Tabellen-Standardwerte:

Arch- Depart- Approach-
Nummer Distanz Distanz
0 30 30
1 40 40
2 50 50
3 60 60
4 70 70
5 80 80
6 90 90

Hinweise

Der Trajektoriebereich der Jump-Bewegung andert sich je nach Bewegung und Geschwindigkeit.

Der Trajektoriebereich des Jump-Befehls beinhaltet die vertikale und die horizontale Bewegung. Es
handelt sich nicht um einen CP-Trajektoriebereich. Der tatsdchliche Jump-Trajektoriebereich der
Bogenbewegung wird nicht ausschlieRlich durch die Arch-Parameter bestimmt. Auch die Bewegung
und die Geschwindigkeit spielen eine Rolle.

Optimieren Sie den Jump-Trajektoriebereich in Ihren Anwendungen stets mit grof3er Sorgfalt. Fihren
Sie Jump mit der gewlinschten Bewegung und Geschwindigkeit aus, um den tatsachlichen
Trajektoriebereich zu Uberpriifen.

Wenn die Geschwindigkeit verringert wird, wird auch der Trajektoriebereich verringert. Wenn Jump
bei hoher Geschwindigkeit ausgefiihrt wird, um den Trajektoriebereich eines Bewegungsbogens
festzulegen, ist es moglich, dass der Greifer bei niedrigerer Geschwindigkeit mit Hindernissen
kollidiert.

In einem Jump-Trajektoriebereich vergréRert sich die Depart-Distanz und verkleinert sich die
Approach-Distanz, wenn die Bewegungsgeschwindigkeit auf hoch gestellt ist. Wenn die
Absenkstrecke des Trajektoriebereichs kirzer als erwartet ist, verringern Sie die Geschwindigket bzw.
die Verzogerung oder verlangern Sie die Absenkstrecke.

Selbst wenn Jump-Befehle mit derselben Distanz und Geschwindigkeit ausgefiihrt werden, wird der
Trajektoriebereich durch die Bewegung der Roboterarme beeinflusst. Bei SCARA-Robotern
vergrofert sich z. B. die vertikale Hubstrecke und verkleinert sich die vertikale Absenkstrecke, wenn
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die Bewegung des ersten Armes sehr grol3 ist. Wenn sich die vertikale Absenkstrecke verringert und
der Trajektoriebereich klrzer ist als erwartet, verringern Sie die Geschwindigket bzw. die Verzégerung
oder verlangern Sie die Absenkstrecke.

Eine andere Ursache fiir die Gate-Bewegung

Wenn der spezifizierte Wert flir die Hub- oder Absenkstrecke grofer ist als die tatsachliche Z-Achsen-
Distanz, tber die sich der Roboter bewegen muss, um die Zielposition zu erreichen, tritt eine Gate-
Bewegung auf. (D. h. es tritt keine Art von Arch-Bewegung auf.)

Die Arch-Werte werden beibehalten

Die Werte der Arch-Bewegung werden permanent gespeichert und nicht verandert, bis ein Benutzer
sie verandert.

Verwandte Befehle
Jump, Jump3, JumpCP

Beispiel einer Arch-Anweisung

Im Folgenden finden Sie Beispiele flr Arch-Einstellungen, die tiber das Befehlseingabefenster
vorgenommen wurden.

> arch 0, 15, 15

> arch 1, 25, 50

> junp pl cl

> arch
arch0o = 15. 000 15. 000
archl = 25. 000 50. 000
arch2 = 50. 000 50. 000
arch3 = 60. 000 60. 000
arch4 = 70. 000 70. 000
archb = 80. 000 80. 000
arché = 90. 000 90. 000

>
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Gibt die Arch-Einstellungen aus. @

Syntax
Arch (archNumber, paramNumber)

Parameter
archNumber Integer-Ausdruck, der fir die Arch-Einstellungen zur Ausgabe eines Parameters
(0 bis 6) steht.
paramNumber 1: Depart-Distanz
2: Approach-Distanz
Riickgabewerte

Eine reelle Zahl, die die Strecke beinhaltet.

Verwandte Befehle
Arch-Anweisung

Beispiel einer Arch-Funktion

Real archVal ues(6, 1)
I nteger i

' Spei chert die aktuellen Arch-Wrte
For i = 0to 6
archVval ues(i, 0)
archval ues(i, 1)
Next i

Arch(i, 1)
Arch(i, 2)
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Arm-Anweisung
Wahlt die zu verwendende Armnummer aus bzw. zeigt sie an. @

Syntax
(1) Arm armNumber
(2) Arm
Parameter
armNumber Optionaler Integer-Ausdruck. Gultiger Bereich: 0 - 3. Der Benutzer kann bis zu
vier verschiedene Arme auswahlen. Arm 0 ist der Standard- (Vorgabe-)
Roboterarm. Die Arme 1 - 3 sind Zusatzarme, die tber die Nutzung des ArmSet-
Befehls definiert werden. Werden sie ausgelassen, wird die Nummer des
aktuellen Arms angezeigt.
Riickgabewerte

Wenn der Arm-Befehl ohne Parameter ausgeflihrt wird, zeigt das System die aktuelle Armnummer an.

Beschreibung

Die Arm-Anweisung ermdglicht es dem Benutzer zu spezifizieren, welcher Arm fur Roboterbefehle zu
verwenden ist. Der Arm-Befehl ermdglicht es jedem Zusatzarm, normale Positionsdaten zu
verwenden. Wenn keine Zusatzarme installiert sind, operiert der Standardarm (Arm Nummer 0). Da
zum Auslieferungszeitpunkt werksseitig die Armnummer 0 spezifiziert ist, ist es nicht notwendig, den
Arm-Befehl zur Auswahl eines Armes zu verwenden. Werden jedoch Zusatzarme genutzt, so missen
sie zuerst mit dem ArmSet-Befehl definiert werden.

Die Méglichkeit, einen Zusatzarm zu konfigurieren, erlaubt es dem Benutzer, die richtigen
Roboterparameter flir seinen Roboter zu konfigurieren, wenn die Roboterkonfiguration sich leicht von
der eines Standardroboters unterscheidet. Wenn der Benutzer beispielsweise eine zweite
Ausrichtungsachse an die zweite Roboterachse montiert hat, mdchte er wahrscheinlich die richtigen
Roboterachsverbindungen fir den neu angegliederten Roboterarm definieren. Dies ermdglicht die
korrekte Funktionsweise des neu definierten Roboterarms unter den folgenden Bedingungen:

- ein einzelner Datenpunkt soll von zwei oder mehr Armen angefahren werden
- bei Verwendung des Befehls PALLET

- bei Angabe einer CP-Bewegung

- bei Spezifikation einer relativen Position

- bei Verwendung lokaler Koordinaten

Beim Betrieb eines SCARA-Roboters mit drehbaren Achsen oder Robotern mit Zylinderkoordinaten in
einem kartesischen Koordinatensystem werden die Berechnungen der Achswinkel auf der Basis der
ArmSet-Parameter ausgefiihrt. Daher ist dieser Befehl kritisch, wenn eine Definition fir einen
Zusatzarm oder eine -hand bendtigt wird.

Hinweise

Arm 0

Arm 0 kann vom Benutzer nicht Uber den ArmSet-Befehl definiert oder geandert werden. Er ist
reserviert, da er dazu verwendet wird, die Standard-Roboterkonfiguration zu definieren. Wenn der
Benutzer ‘Arm’ auf 0 setzt, bedeutet dies, dass die Standardparameter des Roboterarms verwendet
werden sollen.
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Armnummer nicht definiert
Die Anwahl einer zuvor nicht durch den ArmSet-Befehl definierten Zusatzarmnummer fiihrt zu einem

Fehler.

Verwandte Befehle
ArmClr, ArmSet, ECPSet, TLSet

Beispiel einer Arm-Anweisung

Die folgenden Beispiele enthalten mogliche Zusatzarm-Definitionen, die die Befehle ArmSet und Arm
verwenden. Der ArmSet-Befehl definiert den Zusatzarm und die Arm-Anweisung definiert, welcher
Arm als aktueller Arm genutzt wird. (Arm 0 ist der Vorgabe-Roboterarm und kann vom Benutzer nicht
eingestellt werden.)

Uber das Befehlseingabefenster:

>
>

VVVYV

ArnBet 1, 300, -12, -30, 300, O
Ar nSet

armD 250 0 0O 300 O

armlL 300 -12 -30 300 O

Arm 0O

Junp P1 "Springt unter Verwendung von Standard Arm Config zu P1
Arm 1

Junmp P1 "Springt unter Verwendung des Zusatzarnes 1 zu Pl
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Arm-Funktion
Gibt die aktuelle Armnummer des aktuellen Roboters aus. @

Syntax
Arm

Riickgabewerte
Integer, der die aktuelle Armnummer enthalt.

Verwandte Befehle
Arm-Anweisung

Beispiel einer Arm-Funktion

Print "The current arm nunber is:
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ArmClIr-Anweisung
Loscht eine Armdefinition. @

Syntax
ArmCir armNumber

Parameter

armNumber Integer-Ausdruck, der fir den zu I6schenden Arm der drei Arme steht. (Arm O ist
der Vorgabearm und kann nicht geléscht werden.)

Verwandte Befehle
Arm, ArmSet, ECPSet, Local, LocalClr, Tool, TLSet

ArmCIr Example

AnCr 1
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ArmDef-Funktion
Gibt den Status einer Armdefinition aus. @

Syntax
ArmDef (armNumber)

Parameter
armNumber Integer-Ausdruck, der fir den Arm steht, dessen Status ausgegeben werden soll.

Riickgabewerte
Wahr, wenn der spezifizierte Arm definiert wurde, ansonsten Falsch.

Verwandte Befehle
Arm, ArmClr, ArmSet, ECPSet, Local, LocalClr, Tool, TLCIr, TLSet

Beispiel einer ArmDef-Funktion

Function Di spl ayAr nDef (armNum As | nt eger)
I nteger i

I f ArnDef (armNum) = Fal se Then
Print "Arm", ArmNum "is not defined"

El se
Print "Arm", arnmNum " Definition:"
For i =1to 5
Print ArnSet(arnNum i)
Next i
Endl f
Fend
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Armset-Anweisung
Spezifiziert Zusatzarme und zeigt sie an. @

Syntax

(1) ArmSet armNumber , link2Dist, joint2Offset, zOffset, [link1Dist], [orientAngOffset]
(2) ArmSet armNumber

(3) ArmSet

Parameter
armNumber

link2Dist

Jjoint20ffset

zOffset

link1Dist

orientAngOffset

Riickgabewerte

Integer-Ausdruck: Glltiger Bereich von 1-3. Der Benutzer kann bis zu 3
verschiedene Zusatzarme definieren.

(SCARA-Roboter) Die horizontale Entfernung von der Mittellinie des
Ellenbogengelenks zur Mittellinie der neuen Ausrichtungsachse. (D. h. die
Position, an der sich die Mittellinie der Ausrichtungsachse des neuen Zusatzarms
befindet.)

(SCARA-Roboter) Der Versatz (in Grad) zwischen der Linie, die zwischen der
normalen Ellenbogen-Mittellinie und der normalen Mittellinie der
Ausrichtungsachse gezogen wird, und der Linie, die zwischen der Ellenbogen-
Mittellinie des neuen Zusatzarms und der neuen Mittellinie der
Ausrichtungsachse gezogen wird. (Diese zwei Linien sollten sich an der
Ellenbogen-Mittellinie Gberschneiden. Der dadurch gebildete Winkel heif3t
joint20ffset.)

(SCARA-Roboter) Der Unterschied des Z-Hbhenversatzes zwischen der Mitte
der neuen Ausrichtungsachse und der Mitte der alten Ausrichtungsachse. (Dabei
handelt es sich um eine Entfernung.)

(SCARA-Roboter) Die Entfernung der Schulter-Mittellinie zur Ellenbogen-
Mittellinie der Ellenbogenausrichtung der neuen Zusatzachse.

(SCARA-Roboter) Der Winkelversatz (in Grad) fur die neue Ausrichtungsachse
gegenulber der alten Ausrichtungsachse.

Wenn der ArmSet-Befehl ohne Parameter initiiert wird, zeigt das System die aktuellen
Definitionsparameter des Zusatzarms an.
Die spezifizierten Armnummern und —parameter werden angezeigt, wenn nur die Armnummer

spezifiziert ist.

Beschreibung

Der Befehl ermdglicht es dem Benutzer, Zusatzarm-Parameter zu spezifizieren, die zusatzlich zur
Konfiguration des Standardarms verwendet werden kdnnen. Dies ist sehr nitzlich, wenn ein
Zusatzarm oder eine Zusatzhand am Roboter angebracht sind. Wenn ein Zusatzarm verwendet wird,
so wird er durch den Arm-Befehl ausgewahlt.

Die Parameter link1Dist und orientAngOffset sind optional. Wenn sie ausgelassen werden, werden die
Vorgabewerte als Standard-Armwerte verwendet.
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Die Mdglichkeit, einen Zusatzarm zu konfigurieren, erlaubt es dem Benutzer, die richtigen
Roboterparameter fiir seinen Roboter zu konfigurieren, wenn die Roboterkonfiguration sich leicht von
der eines Standardroboters unterscheidet. Wenn der Benutzer beispielsweise eine zweite
Ausrichtungsachse an die zweite Roboterachse montiert hat, méchte er wahrscheinlich die richtigen
Roboterachsverbindungen fiir den neu angegliederten Roboterarm definieren. Dies ermdglicht die
korrekte Funktionsweise des neu definierten Roboterarms unter den folgenden Bedingungen:

- ein einzelner Datenpunkt soll von zwei oder mehr Armen angefahren werden
- bei Verwendung des Befehls PALLET

- bei Angabe einer CP-Bewegung

- bei Spezifikation einer relativen Position

- bei Verwendung lokaler Koordinaten

Beim Betrieb eines SCARA-Roboters mit drehbaren Achsen in einem kartesischen Koordinatensystem

werden die Berechnungen der Achswinkel auf der Basis der ArmSet-Parameter durchgefiihrt. Daher
ist dieser Befehl kritisch, wenn eine Definition fir einen Zusatzarm oder eine -hand benétigt wird.

Hinweise

Arm 0
Arm 0 kann durch den Benutzer nicht definiert oder geandert werden. Arm O ist reserviert, da er dazu
verwendet wird, die Standard-Roboterkonfiguration zu definieren. Wenn der Benutzer ‘Arm’ auf 0
setzt, bedeutet dies, dass die Standardparameter des Roboterarms verwendet werden sollen.

b O ~
2 i
H! -<":||:">+

|
i Zusatzarm

Y-Achse

REIEE

Zusatzarm 1P

X-Achse

Verwandte Befehle
Arm, ArmClIr
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Beispiel einer ArmSet-Anweisung

Die folgenden Beispiele enthalten mdgliche Zusatzarm-Definitionen, die die Befehle ArmSet und Arm
verwenden. Der ArmSet-Befehl definiert den Zusatzarm. Die Arm-Anweisung definiert, welcher Arm
als aktueller Arm genutzt wird. (Arm 0 ist der Vorgabe-Roboterarm und kann vom Benutzer nicht
eingestellt werden.)

Uber das Befehlseingabefenster:

>
>

VVVYV

ArnSet 1, 300, -12, -30, 300, O
Ar nSet

arnD 250 0 O 300 O

armlL 300 -12 -30 300 O

Arm O

Jump P1 " Springt unter Verwendung von Standard Arm Config zu P1
Arm 1

Jump P1 "Springt unter Verwendung des Zusatzarnes 1 zu Pl
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ArmSet-Funktion
Gibt einen ArmSet-Parameter aus. @

Syntax
ArmSet(armNumber, paramNumber)

Parameter
armNumber Integer-Ausdruck, der fur die Armnummer steht, fur die Werte ausgegeben
werden sollen.
paramNumber Integer-Ausdruck, der fiir die auszugebenden Parameter (0 bis 5) steht. Siehe

unte.
SCARA-Roboter

paramNumber Ausgegebener Wert

1 Horizontale Entfernung von der 2. Achse zur Ausrichtungsmitte (in mm)
2 2. Achse Winkelversatz (in Grad)

3 Hohenversatz (in mm)

4 Horizontale Entfernung der 1. Achse zur 2. Achse (in mm)

5

Winkelversatz der Ausrichtungsachse in Grad®.

Riickgabewerte
Reelle Zahl, die den Wert eines spezifizierten Parameters enthalt, wie unten beschrieben.

Y
A
<ol

Y-Achse

RISt

Zusatzarm 1

X-Achse

Verwandte Befehle
ArmClIr, ArmSet-Anweisung

Beispiel einer ArmSet-Funktion

Real x

x = ArnBet (1, 1)
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Gibt den ASCII-Code des ersten Zeichens in einer Zeichenkette aus. @

Syntax
Asc(string)

Parameter
string Jeder glltige Zeichenketten-Ausdruck von mindestens einem Zeichen Lange.

Riickgabewerte

Gibt einen Integer aus, der fur den ASCII-Code des ersten Zeichens einer Zeichenkette steht, die zur
Asc -Funktion geschickt wird.

Beschreibung

Die Asc-Funktion wird verwendet, um ein Zeichen in seine numerische ASCII-Darstellung
umzuwandeln. Bei der zur Asc-Funktion gesendeten Zeichenkette kann es sich sowohl um eine
konstante, als auch um eine variable Zeichenkette handeln.

Hinweise

Es wird nur der ASCII-Code des ersten Zeichens ausgegeben

Obgleich der Asc-Befehl Zeichenketten zulasst, die langer als ein Zeichen sind, wird nur das erste
Zeichen auch durch den Asc-Befehl genutzt. Asc gibt nur den ASCII-Code des ersten Zeichens aus.

Verwandte Befehle
Chr$, InStr, Left$, Len, Mid$, Right$, Space$, Str$, Val

Beispiel einer Asc-Funktion

In diesem Beispiel wird der Asc-Befehl in einem Programm und Uber das Befehlseingabefenster
verwendet:

Functi on asctest
Integer a, b, c

a = ASC("a")
b = %C("b")
c = Asc("c")

Print "The ASCI| value of ais ", a

Print "The ASCIl value of bis ", b

Print "The ASCI| value of cis ", ¢
Fend

Uber das Befehlseingabefenster:
>print asc("a")
97
>print asc("b")

98
>
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Asin-Funktion

Gibt den Arkussinus eines numerischen Ausdrucks aus. @

Syntax
Asin(number)

Parameter
number Numerischer Ausdruck, der fiir den Sinus eines Winkels steht.
Riickgabewerte

Reeller Wert, in Radianten, der fur den Arkussinus des Parameters ,number’ steht.

Beschreibung

Asin gibt den Arkussinus des numerischen Ausdrucks aus. Der Wertebereich liegt zwischen -1 und 1.

Der von Asin ausgegebene Wert liegt zwischen —PI / 2 und P1/ 2 Radianten. Wenn die Zahl < -1 oder
> 1 ist, tritt ein Fehler auf.

Verwenden Sie die RadToDeg-Funktion, um Radiantenwerte in Gradzahlen umzuwandeln.

Verwandte Befehle
Abs, Acos, Atan, Atan2, Cos, DegToRad, RadToDeg, Sgn, Sin, Tan, Val

Beispiel einer Asin-Funktion:

Functi on asint est

Doubl e x

X = Si n(DegToRad(45))

Print "Asin of ", x, " is ", Asin(x)
Fend
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Atan-Funktion

Gibt den Arkustangens eines numerischen Ausdrucks aus. @

Syntax
Atan(number)

Parameter
number Numerischer Ausdruck, der fir den Tangens eines Winkelwertes steht.

Riickgabewerte
Reeller Wert in Radianten, der fir den Arkustangens des Parameters ,number’ steht.

Beschreibung

Atan gibt den Arkustangens des numerischen Ausdrucks aus. Der numerische Ausdruck (number)

kann ein beliebiger numerischer Wert sein. Der von Atan ausgegebene Wert liegt zwischen -Pl und PI
Radianten.

Verwenden Sie die RadToDeg-Funktion, um Radiantenwerte in Gradwerte umzuwandeln.

Verwandte Befehle
Abs, Acos, Asin, Atan2, Cos, DegToRad, RadToDeg, Sgn, Sin, Tan, Val

Beispiel einer Atan-Funktion

Functi on at ant est

Real x, vy

x =0

y=1

Print "Atan of ", x, " is ", Atan(x)

Print "Atan of ", vy, " is ", Atan(y)
Fend
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Atan2-Funktion

Atan2-Funktion

Gibt den Winkel der imaginaren Linie aus (in Radiantenwerten), die die Punkte (0,0) und (X, Y) @
verbindet.

Syntax
Atan2(X, Y)

Parameter
X Numerischer Ausdruck, der fiir die X-Koordinate steht.
Y Numerischer Ausdruck, der fiir die Y-Koordinate steht.

Riickgabewerte
Numerischer Wert in Radianten (-PI bis +PlI).

Beschreibung

Atan2(X, Y) gibt den Winkel der Linie aus, die die Punkte (0, 0) und (X, Y) verbindet. Diese
trigonometrische Funktion gibt einen Arkustangenswinkel in allen vier Quadranten aus.

Verwandte Befehle
Abs, Acos, Asin, Atan, Cos, DegToRad, RadToDeg, Sgn, Sin, Tan, Val

Beispiel einer Atan2-Funktion

Functi on at 2t est

Real x, vy

Print "Please enter a nunber for the X Coordi nate:"

I nput x

Print "Please enter a nunber for the Y Coordi nate:"

I nput vy

Print "Atan2 of ", x, ", ", vy, " is ", Atan2(x, Yy)
Fend
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ATCLR-Anweisung
Léscht und initialisiert das mittlere Drehmoment fur eine oder mehrere Achsen. @

Syntax
ATCLR [j1], [j2], /3], /4], /8], /6]

Parameter
j1-j6 Optional. Integer-Ausdruck, der fiir die Achsnummer steht. Wenn keine Parameter
vorhanden sind, werden die Werte des mittleren Drehmoments fiir alle Achsen
geldscht.

Beschreibung
ATCLR Ioscht die Werte des mittleren Drehmoments fiir die spezifizierten Achsen.

Bevor Sie ATRQ ausfiihren, miissen Sie ATCLR ausfiihren.

Verwandte Befehle
ATRQ, PTRQ

Beispiel einer ATCLR-Anweisung

> atclr
> go pl
> atrq 1
0. 028
> atrq
0. 028 0. 008
0. 029 0. 009
0. 000 0. 000
>
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ATRQ-Anweisung

ATRQ-Anweisung
Zeigt das mittlere Drehmoment flr die spezifizierte Achse an. @

Syntax
ATRQ J[jointNumber]

Parameter
JjointNumber Optional. Integer-Ausdruck, der fiir die Achsnummer steht.

Riickgabewerte
Zeigt die Werte des mittleren Drehmoments fur alle Achsen an.

Beschreibung
ATQR zeigt das mittlere QMW-(quadratischer Mittelwert)-Drehmoment der spezifizierten Achse an.
Der Ladezustand des Motors kann durch diesen Befehl erhalten werden. Das Ergebnis ist ein reeller
Wert zwischen 0 und 1. 1 ist das maximale mittlere Drehmoment.
Bevor Sie diesen Befehl ausfilhren, miissen Sie ATCLR ausfiihren.

Dieser Befehl ist zeitlich beschrankt. Nach der Ausfiihrung von ATCLR haben Sie 60 Sekunden Zeit,
um ATRQ auszufiihren. Wird die Zeit Uberschritten, tritt der Fehler 4030 auf.

Verwandte Befehle
ATCLR, ATRQ-Funktion, PTRQ

Beispiel einer ATRQ-Anweisung

> atclr
> go pl
> atrqg 1
0. 028
> atrq
0. 028 0. 008
0. 029 0. 009
0. 000 0. 000
>
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ATRQ-Funktion

Gibt das mittlere Drehmoment flir die spezifizierte Achse aus. @

Syntax
ATRQ (jointNumber)

Parameter
JointNumber Integer-Ausdruck, der fur die Achsnummer steht.

Riickgabewerte
Reeller Wert zwischen 0 und 1.

Beschreibung

ATQR gibt das mittlere QMW-(quadratischer Mittelwert)-Drehmoment der spezifizierten Achse aus.
Der Ladezustand des Motors kann durch diesen Befehl erhalten werden. Das Ergebnis ist ein reeller
Wert zwischen 0 und 1. 1 ist das maximale mittlere Drehmoment.

Bevor Sie diese Funktion ausfiihren, missen Sie ATCLR ausfiihren.

Dieser Befehl ist zeitlich beschrankt. Nach der Ausfiihrung von ATCLR haben Sie 60 Sekunden Zeit,
um ATRQ auszufihren. Wird die Zeit Uberschritten, tritt der Fehler 4030 auf.

Verwandte Befehle
ATRQ-Befehl, PTCLR, PTRQ-Befehl

Beispiel einer ATRQ-Funktion
In diesem Beispiel wird die ATRQ-Funktion in einem Programm verwendet:

Functi on CheckAvgTor que
I nteger i

Go P1
ATCLR
Go P2
Print "Average torques:"
For i =1 To 4
Print "Joint ", i, " =", ATRQi)
Next i
Fend
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Base-Anweisung
Definiert das Basiskoordinatensystem und zeigt es an. @

Syntax

(1) Base pOrigin

(2) Base pOirigin, pXaxis, pYaxis, [ {X|Y }]

Parameter
pOirigin
pXaxis

pYaxis

X|Y

Beschreibung

Ursprungspunkt des Basiskoordinatensystems.

Ein Punkt auf der X-Achse des Koordinatensystems, wenn die X-Ausrichtung
spezifiziert ist.

Ein Punkt auf der Y-Achse des Koordinatensystems, wenn die Y-Ausrichtung
spezifiziert ist.

Optional. Wenn die X-Ausrichtung spezifiziert ist, liegt pXaxis auf der X-Achse
des neuen Koordinatensystems und nur die Z-Koordinate von pYaxis wird
verwendet. Wenn die Y-Ausrichtung spezifiziert ist, liegt pXaxis auf der Y-Achse
des neuen Koordinatensystems und nur die Z-Koordinate von pXaxis wird
verwendet. Wird die Ausrichtung weggelassen, wird von einer X-Ausrichtung
ausgegangen.

Definiert das Roboterbasis-Koordinatensystem, indem dessen Ursprung und der Rotationswinkel im
Verhaltnis zum absoluten Roboterkoordinatensystem angegeben werden.

Um das Basiskoordinatensystem auf seine Vorgabewerte zurtickzusetzen, fiihren Sie die folgende
Anweisung aus. Hierdurch wird das Basiskoordinatensystem an das absolute
Roboterkoordinatensystem angeglichen.

Base XY(0, 0, 0, 0)

Hinweise

Anderungen des Basiskoordinatensystems beeintrichtigt alle lokalen Definitionen
Wenn die Basiskoordinaten geandert werden, miissen alle lokalen Koordinatesysteme erneut definiert

werden.

Verwandte Befehle

Local

Beispiel einer Base-Anweisung
Definiert den Ursprung des Basiskoordinatensystems bei 100 mm auf der X-Achse und bei 100 mm

auf der Y-Achse.

> Base XY(100, 100, 0, 0)
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BCIir-Funktion

Léscht ein Bit in einer Zahl und gibt den neuen Wert aus. @

Syntax
BCIr (number, bitNum)

Parameter
number Spezifiziert den numerischen Wert, der ben6étigt wird, um das Bit durch einen Ausdruck
oder einen numerischen Wert zu I6schen.
bitNum Spezifiziert das Bit (integer von 0 bis 31), das durch einen Ausdruck oder einen
numerischen Wert geléscht werden soll.
Riickgabewerte

Gibt den neuen Wert des spezifizierten numerischen Wertes (Integer) aus.

Verwandte Befehle
BSet, BTst

Beispiel einer BCIr-Funktion

flags = BAr(flags, 1)
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BGo-Anweisung

BGo-Anweisung
Fuhrt eine relative PTP-Bewegung im ausgewahlten lokalen Koordinatensystem aus. @

Syntax
BGo destination [CP] [searchExpr] [!...]]

Parameter
destination Der Zielort einer Bewegung, die einen Punktausdruck verwendet.
CP Optional. Spezifiziert die CP-Bewegung.
searchExpr Optional. Ein Till- oder Find-Ausdruck.
Till | Find
Till Sw(expr) = {On | Off}
Find Sw(expr) = {On | Off}
1.1 Optional. Parallelbearbeitungsanweisungen kénnen hinzugefligt werden,

um E/A-Befehle und andere Befehle wahrend der Bewegung auszufuhren.

Beschreibung

Fuhrt eine PTP-Bewegung im ausgewahlten lokalen Koordinatensystem aus, das unter dem
Punktausdruck destination spezifiziert wurde.

Wenn ein lokales Koordinatensystem spezifiziert wurde, findet die relative Bewegung im Local 0 statt
(Basiskoordinatensystem).

Armausrichtungsattribute, die unter dem Punktausdruck destination festgelegt wurden, werden
ignoriert. Der Manipulator behalt die aktuellen Armausrichtungspunkte. Bei einem 6-Achsmanipulator
werden die Armausrichtungsattribute jedoch automatisch so geandert, dass die Achsenlaufweite so
klein wie moglich ist.

Die Till-Bedingung wird verwendet, um BGo durch Verzégerung und Stoppen des Roboters an einer
Zwischenposition des Verfahrwegs abzuschlief3en, wenn die aktuelle Till-Bedingung erflllt ist.

Der Find-Befehl wird verwendet, um einen Punkt in FindPos zu speichern, wenn die Find-Bedingung
wahrend der Bewegung erfilllt wird.

Wenn Till verwendet wird und die Till-Bedingung erfillt wurde, halt der Manipulator sofort an und der
Bewegungsbefehl ist beendet. Wenn die Till-Bedingung nicht erfillt wird, bewegt sich der Manipulator
zu seiner Zielposition.

Wenn Find verwendet wird und die Find-Bedingung erfiillt wurde, wird die aktuelle Position
gespeichert. Bitte lesen Sie den Abschnitt Find fiir weitere Informationen.

Wenn Parallelbearbeitung verwendet wird, kbnnen andere Prozesse parallel zu dem
Bewegungsbefehl ausgefiihrt werden.

Verwandte Befehle
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Beispiel einer BGo-Anweisung

> BCGo XY(100, 0, 0, 0) '"Verféahrt

100 nmin X-Richtung

' (i m Basi skoor di nat ensystem

Functi on BGoTest

Speed 50

Accel 50, 50

Power High

P10 = Xy(300, 300, -20, 0)

P2 = XY(300, 300, -20, 0) /L

Local 1, XY(0, 0, 0, 45)

CGoP1

Print Here

BGo XY(0, 50, 0, 0)

Print Here

Go P2

Print Here

BGo XY(0, 50, 0, 0)

Print Here

BGo XY(0, 50, 0, 0) /1

Print Here
Fend
[ Qut put]

X: 300.000 Y: 300.000 z: -20.000 U 0. 000 V: 0.000 W 0.000 /R /O
X 300. 000 YV: 350. 000 z: -20.000 U 0. 000 V: 0. 000 W 0.000 /R /O
X: 300.000 Y: 300.000 z: -20.000 U 0. 000 V: 0.000 W 0.000 /L /0
X 300. 000 YV: 350. 000 z: -20.000 U 0. 000 V: 0. 000 W 0.000 /L /O
X: 264,645 Y. 385,355 Z: -20.000 U 0. 000 V: 0.000 W 0.000 /L /0
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BMove-Anweisung

BMove-Anweisung
Fihrt im gewahlten lokalen Koordinatensystem eine relative linearinterpolierte @

Bewegung aus.

Syntax

Parameter
destination Der Zielort einer Bewegung, die einen Punktausdruck verwendet.
ROT Optional. Bestimmt Geschwindigkeit / Beschleunigung / Verzdgerung
zugunsten der Werkzeugrotation.
CP Optional. Spezifiziert die CP-Bewegung.
searchExpr Optional. Ein Till- oder Find-Ausdruck.
Till | Find

Till Sw(expr) = {On | Off}
Find Sw(expr) = {On | Off}

1.1 Optional. Parallelbearbeitungsanweisungen kénnen hinzugefligt werden,
um E/A-Befehle und andere Befehle wéahrend der Bewegung auszufuhren.

Beschreibung

Fuhrt relative linearinterpolierte Bewegung im ausgewahlten lokalen Koordinatensystem aus, das
unter dem Punktausdruck destination spezifiziert wurde.

Wenn ein lokales Koordinatensystem spezifiziert wurde, findet die relative Bewegung im Local 0 statt
(Basiskoordinatensystem).

Armausrichtungsattribute, die unter dem Punktausdruck destination festgelegt wurden, werden
ignoriert. Der Manipulator behalt die aktuellen Armausrichtungspunkte. Bei einem 6-Achsmanipulator
werden die Armausrichtungsattribute jedoch automatisch so geandert, dass die Achsenlaufweite so
klein wie moglich ist.

BMove verwendet den Geschwindigkeitswert aus SpeedS und die Beschleunigungs- und
Verzégerungswerte aus AccelS. Lesen Sie den Abschnitt BMove mit CP verwenden fur Informationen
Uber die Beziehung Geschwindigkeit-Beschleunigung und Beschleunigung-Verzégerung. Wenn
jedoch der ROT-Parameter verwendet wird, verwendet BMove den Geschwindigkeitswert aus
SpeedR und die Beschleunigungs- und Verzdgerungswerte aus AccelR. In diesem Fall haben die
Geschwindigkeitswerte aus SpeedS und die Beschleunigungs- und Verzdgerungswerte aus AccelS
keine Wirkung.

Wenn der Bewegungsabstand bei 0 liegt und nur die Werkzeugausrichtung verandert wird, tritt flr
gewohnlich ein Fehler auf. Wenn jedoch der ROT-Parameter verwendet wird und die Beschleunigung
und Verzoégerung der Werkzeugrotation bevorrechtigt werden, ist eine fehlerfreie Bewegung moglich.
Wenn keine Ausrichtungsanderung durch den ROT-Parameter vorliegt und die Bewegungsdistanz
nicht bei 0 liegt, tritt ein Fehler auf.

Auch wenn die Werkzeugrotation im Vergleich zur Bewegungsdistanz grof ist und wenn die
Rotationsgeschwindigkeit die spezifizierte Geschwindigkeit des Manipulators Uberschreitet, tritt ein
Fehler auf. In diesem Fall reduzieren Sie die Geschwindigkeit oder hangen Sie den ROT-Parameter
an, um die Rotationsgeschwindigkeit / -beschleunigung /-verzégerung zu bevorrechtigen.

Die Till-Bedingung wird verwendet, um BMove durch Verzégerung und Stoppen des Roboters an einer
Zwischenposition des Verfahrweges abzuschlieRen, wenn die aktuelle Till-Bedingung erfullt ist.
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Der Find-Befehl wird verwendet, um einen Punkt in FindPos zu speichern, wenn die Find-Bedingung
wahrend der Bewegung erfiillt wird.

Wenn Till verwendet wird und die Till-Bedingung erfiillt wurde, halt der Manipulator sofort an und der
Bewegungsbefehl ist beendet. Wenn die Till-Bedingung nicht erfillt wird, bewegt sich der Manipulator
zu seiner Zielposition.

Wenn Find verwendet wird und die Find-Bedingung erfiillt wurde, wird die aktuelle Position
gespeichert. Bitte lesen Sie den Abschnitt Find fir weitere Informationen.

Wenn Parallelbearbeitung verwendet wird, kbnnen andere Prozesse parallel zu dem
Bewegungsbefehl ausgefiihrt werden.

Hinweise

BMove mit CP verwenden
Der CP-Parameter veranlasst den Arm, zur destination zu fahren, ohne langsamer zu werden oder an
dem durch destination definierten Punkt anzuhalten. Dadurch wird es dem Benutzer ermdglicht, eine
Serie von Bewegungsbefehlen miteinander zu verketten, was den Arm veranlasst, sich entlang eines
kontinuierlichen Weges zu bewegen und wahrend dieser Bewegung eine bestimmte Bewegung
einzuhalten. Der Move-Befehl ohne CP veranlasst den Arm immer dazu, bis zum vollstandigen Halt
herunterzubremsen, bevor er das Punktziel destination erreicht hat.

Verwandte Befehle

Beispiel einer BMove-Anweisung

> BMove XY(100, O, O, 0) 'Verfahrt 100 mmin X-Ri chtung
(i m 1 okal en Koordi nat ensyst enj

Functi on BMoveTest

Speed 50

Accel 50, 50
SpeedS 100
Accel S 1000, 1000
Power Hi gh

P10 = XY(300, 300, -20, 0)
P2 = XY(300, 300, -20, 0) /L
Local 1, XY(O, 0, 0, 45)

G P1

Print Here

BMove XY(O0, 50, 0, 0)
Print Here

G P2

Print Here

BMove XY(0, 50, 0, 0)
Print Here

BMove XY(O0, 50, 0, 0) /1
Print Here

Fend
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[ Qut put]

X: 300.000 Y: 300.000 z: -20.000
X: 300.000 Y: 350.000 Z: -20.000
X: 300.000 Y: 300.000 z: -20.000
X: 300.000 Y: 350.000 Z: -20.000
X. 264,645 Y. 385,355 Z: -20.000

ccecca

0. 000 V:

0.000 V-
0.000 V:
0.000 V:

0. 000 V:

0.000 W
0. 000 W
0.000 W
0. 000 W
0.000 W
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Boolean-Anweisung

Boolean-Anweisung

Deklariert Boolesche Variablen (1 Byte Integer). @

Syntax

Boolean varName [(subscripts)], [ varName [(subscripts)]...]

Parameter
varName

subscripts

Beschreibung

Variablenname, den der Benutzer als Boolean deklarieren mochte.

Optional. Dimensionen einer Feldvariable; es kbnnen bis zu drei Dimensionen
deklariert werden. Die Indexsyntax sieht folgendermal3en aus:

(ubound1, [ubound2], [ubound3])

Ubound1, ubound?2 und ubound3 spezifizieren jeweils die Obergrenze der
dazugehoérigen Dimension.

Die Elemente in jeder Dimension einer Matrix werden von 0 bis zum Wert der
Obergrenze durchnummeriert.

Die Gesamtzahl der Elemente der Matrixelemente fiir lokale und Global
Preserve-Variablen ist 1000.

Die Gesamtzahl der Matrixelemente fiir globale und Modulvariablen ist 10000.

Zur Berechnung aller in einer Matrix verwendeten Elemente verwenden Sie die
folgende Formel: (Wenn eine Dimension nicht verwendet wird, ersetzen Sie den
Ubound-Wert durch 0.) Alle Elemente = (ubound 1 +1) * (ubound2 + 1) *
(ubound3 + 1)

Boolean wird verwendet, um Variablen als Boolean zu deklarieren. Boolean-Variablen kdnnen einen
von zwei Werten beinhalten, Falsch und Wahr. Lokale Variablen sollten am Anfang einer Funktion
deklariert sein. Globale und Modulvariabeln missen aulerhalb von Funktionen deklariert werden.

Verwandte Befehle

Byte, Double, Global, Integer, Long, Real, String

Beispiel einer Boolean Anweisung

Bool ean part K

Bool ean A(10) ' Ei ndi mensi onal e Matri x aus Bool ean-\Werten
Bool ean B(10, 10) ' Zwei di nensi onal e Matri x aus Bool ean-\Werten
Bool ean C(10, 10, 10) 'Dreidi nmensionale Matrix aus Bool ean-Werten

part OK = CheckPart ()
I f Not partOK Then
Print "Part check failed"

Endl f
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Brake-Anweisung

Schaltet die Bremse der spezifizierten Achse des aktuellen Roboters ein oder aus.

Syntax
Brake status, jointNumber

Parameter

status Das Schliisselwort ON wird verwendet, um die Bremse einzuschalten. Das Schllisselwort
OFF wird verwendet, um die Bremse auszuschalten.

JointNumber Achsennummern 1 bis 6.

Beschreibung

Der Brake-Befehl wird verwendet, um Bremsen fiir eine Achse ein- oder auszuschalten. Dieser Befehl
kann nur als Command-Befehl ausgefiihrt werden. Dieser Befehl darf nur von Wartungspersonal
verwendet werden.

® Seien Sie beim Abschalten einer Bremse extrem vorsichtig. Stellen Sie sicher,
dass die Achse richtig gestutzt wird. Ansonsten kann die Achse herunterfallen
WARNUNG und Schaden am Roboter verursachen oder das Personal verletzen.

Bevor Sie die Bremse l6sen, stellen Sie sicher, dass Sie den Not-Aus-Schalter im Falle eines Notfalls

sofort driicken kénnen. Wenn sich die Steuerung im Not-Aus-Status befindet, sind die Motorbremsen

verriegelt. Beachten Sie, dass der Roboterarm durch sein eigenes Gewicht herunterfallen kann, wenn
die Bremse durch den Brake-Befehl ausgeschaltet wurde.

Verwandte Befehle
Motor, Power, Reset, SFree, SLock

Beispiel einer Brake-Anweisung

> prake on, 1

> brake off, 1
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Brake-Funktion

Gibt den Bremsenstatus flir eine angegebene Achse aus.

Syntax
Brake (jointNumber)

Parameter

jointNumber Integer-Ausdruck, der fir die Achsnummer steht. Die Werte liegen zwischen 1 und der
Anzahl von Roboterachsen.

Riickgabewerte
0 = Bremse aus, 1 = Bremse ein.

Verwandte Befehle
Brake-Anweisung

Beispiel einer Brake-Funktion

If Brake(l) = Of Then

Print “Joint 1 brake is off”
Endl f
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BSet-Funktion

BSet-Funktion

Stellt ein Bit in einer Zahl ein und gibt den neuen Wert aus. @

Syntax
BSet (number, bitNum)

Parameter
number Spezifiziert den Wert, dessen Bit durch einen Ausdruck oder numerischen Wert
eingestellt wird.
bitNum Sperzifiziert das Bit (integer von 0 bis 31), das durch einen Ausdruck oder einen
numerischen Wert eingestellt werden soll.
Riickgabewerte

Gibt den eingestellten Bit-Wert des spezifizierten numerischen Wertes (Integer) aus.

Verwandte Befehle
BCIr, BTst

Beispiel einer BSet-Funktion

flags = BSet (flags, 1)
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BTst-Funktion

Gibt den Status eines Bits in einer Zahl aus. @

Syntax
BTst (number, bitNum)

Parameter
number Spezifiziert die Nummer fir den Bit-Test mit einem Ausdruck oder numerischem Wert.
bitNum Spezifiziert das zu prifende Bit (Integer von 0 bis 31).

Riickgabewerte
Gibt die Resultate des Bit-Tests (Integer 1 oder 0) des spezifizierten numerischen Wertes aus.

Verwandte Befehle
BCIr, Bset

Beispiel einer BTst-Funktion

If BTst(flags, 1) Then
Print "Bit 1 is set”
Endl f
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Byte-Anweisung

Deklariert Byte-Variablen (1 Byte Integer). @

Syntax
Byte varName [(subscripts)] [, varName [(subscripts)]...]

Parameter
varName Variablenname, den der Benutzer als Byte deklarieren mdchte.
subscripts Optional. Dimensionen einer Feldvariable; es konnen bis zu drei Dimensionen

deklariert werden. Die Indexsyntax sieht folgendermallen aus:
(ubound1, [ubound?2], [ubound3])

Ubound1, ubound2 und ubound3 spezifizieren jeweils die Obergrenze der
dazugehorigen Dimension.

Die Elemente in jeder Dimension einer Matrix werden von 0 bis zum Wert der
Obergrenze durchnummeriert.

Die Gesamtzahl der Elemente der Matrixelemente fiir lokale und Global
Preserve-Variablen ist 1000.

Die Gesamtzahl der Matrixelemente fir globale und Modulvariablen ist 10000.

Zur Berechnung aller in einer Matrix verwendeten Elemente verwenden Sie die
folgende Formel: (Wenn eine Dimension nicht verwendet wird, ersetzen Sie den
Ubound-Wert durch 0.) Alle Elemente = (ubound 1 +1) * (ubound2 + 1) *
(ubound3 + 1)

Beschreibung

Byte wird verwendet, um Variablen als Byte zu deklarieren. Byte-Variablen kdnnen ganze Zahlen im
Wertebereich von -128 bis +127 enthalten. Lokale Variablen sollten in einer Funktion ganz oben
deklariert sein. Globale und Modulvariabeln missen auferhalb von Funktionen deklariert werden.

Verwandte Befehle
Boolean, Double, Global, Integer, Long, Real, String

Beispiel einer Byte-Anweisung
Das folgende Beispiel deklariert eine Byte-Variable und ordnet ihr dann einen Wert zu. Dann wird eine
bitweise And-Verknipfung durchgefiihrt, um zu sehen, ob das hohe Bit des Wertes in der Variablen
,Test_ok’ Ein-(1) oder Aus-(0) geschaltet ist. Das Ergebnis wird auf Bildschirm ausgegeben. (Naturlich
ist in diesem Beispiel das hohe Bit der Variablen ‘test_ok’ immer eingestellt, da wir der Variablen den
Wert 15 zugeordnet haben.)

Functi on Test
Byte A(10) " Ei ndi nensi onal e Matri x aus Bytes
Byte B(10, 10) " Zwei di nensi onal e Matri x aus Bytes
Byte C(10, 10, 10) 'Dreidi nensionale Matrix aus Bytes
Byte test ok
test _ok = 15
Print "Initial Value of test ok = ", test_ ok
test ok = (test_ok And 8)
If test_ok <> 8 Then
Print "test_ok high bit is ON'
El se
Print "test_ok high bit is OFF"
Endl f
Fend
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Call-Anweisung

Ruft eine Anwenderfunktion auf. @

Syntax
Call funcName [(argList)]

Parameter
funcName Name einer aufgerufenen Funktion.
argList Optional. Liste von Argumenten, die in der Funktionsdeklaration spezifiziert

wurden.

Beschreibung
Der Call-Befehl Ubertragt die Programmsteuerung an eine Funktion (definiert in Function...Fend). Das
bedeutet, dass der Call-Befehl die Programmausfuhrung veranlasst, die aktuelle Funktion zu
verlassen und zu der vom Call-Befehl spezifizierten Funktion zu wechseln. Die Programmausfihrung
fahrt dann in dieser Funktion fort, bis eine Exit-Funktion oder ein Fend-Befehl erreicht wird. Bei der
nachsten Anweisung nach dem Call-Befehl wird die Steuerung dann wieder an die urspriingliche
Aufruf-Funktion zurtickgegeben.

Sie kdnnen die Klammern fir Call-Schlisselwort und Argument weglassen. Als Beispiel sehen Sie
hier eine Call-Anweisung, die mit oder ohne Call-Schlusselwort verwendet wird:

Call MyFunc(1, 2)
MyFunc 1, 2

Verwenden Sie GoSub...Return, um ein Unterprogramm innerhalb einer Funktion auszufiihren.

Verwandte Befehle
Function, GoSub

Beispiel einer Call-Anweisung

<File1: MAIN.PRG>

Function nmin
Cal | I nitRobot
Fend

<File2: INIT.PRG>

Function | nit Robot

If Motor = OFf Then

Mot or On
Endl f
Power High
Speed 50
Accel 75, 75

Fend
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ChkCom-Funktion

Gibt die Anzahl von Zeichen im Empfangspuffer eines Kommunikationsports aus. @

Syntax
ChkCom (portNumber)

Parameter
portNumber Integer-Ausdruck fiir die zu tGberprifende Portnummer.

Riickgabewerte
Anzahl der empfangenen Zeichen (Integer).

Wenn der Port keine Zeichen empfangen kann, werden die folgenden negativen Zeichen ausgegeben,
um den Portstatus auszugeben:

-2 Der Port wird von einem anderen Task verwendet
-3 Der Port ist nicht offen

Verwandte Befehle
CloseCom, OpenCom, Read, Write
Beispiel einer ChkCom-Funktion

I nt eger nunChars

nuntChars = ChkCom( 1)

EPSON RC+ 5.0 SPEL+ Sprachreferenz Rev.1a 73



ChkNet-Funktion

ChkNet-Funktion

Gibt die Anzahl von Zeichen im Empfangspuffer eines Netzwerkports aus. @

Syntax
ChkNet (portNumber)

Parameter
portNumber Integer-Ausdruck fiir die zu tGberprifende Portnummer.

Riickgabewerte
Anzahl der empfangenen Zeichen (Integer).

Wenn der Port keine Zeichen empfangen kann, werden die folgenden, negativen Zeichen
ausgegeben, um den Portstatus auszugeben:

-1 Der Port ist offen, es wurde jedoch keine Kommunikation hergestellt

-2 Der Port wird von einem anderen Task verwendet
-3 Der Port ist nicht offen

Verwandte Befehle
CloseNet, OpenNet, Read, Write

Beispiel einer ChkNet-Funktion

I nt eger nunChars

numChars = ChkNet (201)
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Chr$-Funktion

Chr$-Funktion

Gibt das Zeichen eines numerischen ASCII-Wertes aus. @

Syntax
Chr$(number)

Parameter
number Integer-Ausdruck zwischen 1 und 255.

Riickgabewerte

Gibt ein Zeichen aus, das dem spezifizierten ASCII-Code entspricht, spezifiziert durch den number-
Wert.

Beschreibung

Chr$ gibt eine Zeichenkette aus (1 Zeichen), die den ASCII-Wert des Parameters number hat. Wenn
die spezifizierte number (Nummer) au3erhalb des Bereichs von 1 bis 255 liegt, tritt ein Fehler auf.

Verwandte Befehle
Asc, Instr, Left$, Len, Mid$, Right$, Space$, Str$, Val

Beispiel einer Chr$-Funktion

Das folgende Beispiel deklariert eine Zeichenkettenvariable (,String“) und ordnet ihr dann die
Zeichenkette ,ABC“ zu. Der Chr$-Befehl wird verwendet, um die numerischen ASCIl —Werte in die
Zeichen ,A", ,B" und ,C" zu konvertieren. Das &H bedeutet, dass die folgende Nummer hexadezimal
dargestellt wird (&H41 bedeutet Hex 41).

Functi on Test
String tenp$
tenp$ = Chr$(&H41) + Chr$(&H42) + Chr $(&H43)
Print "The value of temp = ", tenp$

Fend
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ClearPoints

ClearPoints

Léscht den Datenspeicher der Roboterposition. @

Syntax
ClearPoints

Beschreibung

ClearPoints initialisiert den Roboterpositionsdatenbereich. Dieser Befehl wird zum Léschen von im
Speicher befindlichen Punktdefinitionen verwendet, bevor neue Punkte geteacht werden.

Verwandte Befehle
Plist, LoadPoints, SavePoints

Beispiel einer ClearPoints-Anweisung

Das folgende Beispiel zeigt einfache Beispiele der Verwendung des ClearPoints-Befehls (vom
Befehlseingabefenster). Beachten Sie, dass beim Initiieren des Plist-Befehls keine Teach-Punkte
angezeigt werden, sobald der ClearPoints-Befehl ausgefihrt wurde.

>P1=100, 200, - 20, 0/ R
>P2=0, 300, 0, 20/ L
>pli st

P1=100, 200, - 20, 0/ R
P2=0, 300, 0, 20/ L

>cl ear poi nts

>pli st

>
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CloseCom-Anweisung

CloseCom-Anweisunc

Schliel3t den zuvor mit dem Befehl OpenCom gedffneten RS-232C-Port. @

Syntax
CloseCom #portNum | All

Parameter

portNum Integer-Ausdruck fur die zu schlieRende Portnummer.
Der Task schliel3t alle offenen RS-232C-Ports wenn ,All“ angegeben wird.

Verwandte Befehle
ChkCom, OpenCom

Beispiel einer CloseCom-Anweisung

Cl oseCom #1
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CloseNet-Anweisung

CloseNet-Anweisung

Schliel3t den zuvor mit dem Befehl OpenNet gedffneten TCP / IP-Port. @

Syntax
CloseNet #portNumber

Parameter

portNumber Integer-Ausdruck fiir die zu schlieBende Portnummer. Der Bereich liegt zwischen
201 und 208.

Der Task schlief3t alle offenen TCP / IP-Ports wenn ,All* angegeben wird.

Verwandte Befehle
ChkNet, OpenNet

Beispiel einer CloseNet-Anweisung

Cl oseNet #201
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Cls-Anweisung

Cls-Anweisunc

Léscht den EPSON RC+-Textbereich des Run-Fensters, des Benutzerfensters und des @
Befehlseingabefensters.

Syntax
Cls

Beschreibung
Cls l6scht entweder den EPSON RC+-Textbereich des Run-Fensters oder den des Benutzerfesnters, je
nachdem von wo das Programm gestartet wurde.

Wenn Cls von einem Programm ausgefuhrt wird, das im Befehlseingabefenster gestartet wurde, wird
der Textbereich im Befehlseingabefenster geldscht.

Beispiel einer Cls-Anweisung

Wenn diese Anweisung vom Run- oder vom Benutzerfenster aus gestartet wird, wird der Textbereich
des Fensters geloscht, wenn Cls ausgefiihrt wird.

Function nmin

I nteger i
Do
For i =1 To 10
Print i
Next i
Wait 3
Cs
Loop

Fend
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Cos-Funktion

Cos-Funktion

Gibt den Kosinus eines numerischen Ausdrucks aus. @

Syntax
Cos(number)

Parameter
number Numerischer Ausdruck in Radianten.

Riickgabewerte
Numerischer Wert in Radianten, der fiur den Kosinus des numerischen Ausdrucks number steht.

Beschreibung

Cos gibt den Kosinus des numerischen Ausdrucks aus. Der numerische Ausdruck (number) muss in
Radianteneinheiten angegeben werden. Der von der Cos-Funktion ausgegebenene Wert liegt
zwischen -1 und 1.

Verwenden Sie die DegToRad-Funktion, um Gradwerte in Radiantenwerte umzuwandeln.

Verwandte Befehle
Abs, Atan, Atan2, Int, Mod, Not, Sgn, Sin, Sqr, Str$, Tan, Val

Beispiel einer Cos-Funktion
Das folgende Beispiel zeigt ein einfaches Programm, das den Cos-Befehl nutzt.

Functi on cost est

Real x
Print "Please enter a value in radi ans"
| nput x
Print "COS of ", x, " is ", Cos(x)
Fend

Die folgenden Beispiele verwenden die Cos-Funktion vom Benutzerfenster aus.

Display the cosine of 0.55:

>print cos(0.55)
0. 852524522059506
>

Di spl ay cosine of 30 degrees:
>print cos(DegToRad(30))

0. 866025403784439
>
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CP-Anweisung

Stellt den CP-Bewegungsmodus ein. @

Syntax
CP {On | Off}

Parameter

On | Off Das Schlisselwort On (Ein) wird verwendet, um den CP-Modus zu aktivieren. Das
Schlisselwort Off (Aus) wird verwendet, um den CP-Modus zu deaktivieren.

Beschreibung

Der CP-Bewegungsmodus (Continuous Path) kann fir die Roboter-Bewegungsbefehle Arc, Arc3, Go,
Jump, Jump3, Jump3CP und Move verwendet werden. Wenn CP aktiviert ist, ermoglichen diese
Befehle die Ausfiihrung der nachsten Anweisung bei Beginn der Verzdgerung.

Verwandte Befehle
CP-Funktion, Arc, Move, Go

Beispiel einer CP-Anweisung

CP On
Move P1
Move P2
CP Of
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CP-Funktion

CP-Funktion

Gibt den Status einer CP-Bewegung aus. @

Syntax
CP

Riickgabewerte
0 = CP-Bewegung aus, 1 = CP-Bewegung ein.

Verwandte Befehle
CP-Anweisung

Beispiel einer CP-Funktion

If CP = Of Then
Print "CPis off"
Endl f
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Ctr-Funktion

Ctr-Funktion

Gibt den Zahlerwert des angegebenen Zahlereingangs aus. @
Syntax

Ctr(bitNumber)
Parameter

bitNumber Nummer des Hardwareeingangs, als Zahler eingestellt. Es kdnnen nur 16 Zahler

gleichzeitig aktiv sein.

Riickgabewerte
Der aktuelle Zahlstand des angegebenen Zahlereingangs. (Integer-Ausdruck zwischen 0 und 65535)

Beschreibung
Ctr arbeitet mit der CTReset-Anweisung, damit Hardwareeingange als Zahler funktionieren kénnen.

Jedes Mal, wenn ein Hardwareeingang, der als Zahler definiert ist, vom Off- (Aus) zum On- (Ein)
Status geschaltet wird, erhoht dieser Eingang den Zahlerwert um 1.

Die Ctr-Funktion kann jederzeit verwendet werden, um den aktuellen Zahlerwert fir jegliche

Zahlereingange zu erhalten. Jeder Hardwareeingang kann als Zahler verwendet werden. Es kdnnen
jedoch nur 16 Zahler gleichzeitig aktiv sein.

Zahler-Pulse Eingabe-Zeitkurve

Hoch (ON)
Niedrig 4 ms oder langer
_(OFF) | 4 ms oder langer

Verwandte Befehle
CTReset

Beispiel einer Ctr-Funktion

Das folgende Beispiel zeigt ein Code-Muster, das verwendet werden kdnnte, um den Wert eines
Zahlereingangs zu erhalten.

CTReset 3 'Setzt den Z&hler fiur Eingang 3 auf 0 zurick

Oh 0 'Schal tet einen Ausgangsschalter ein

Do Wile Cr(3) <5

Loop

Oof 0 "Wenn 5 Ei ngabezykl en fir Ei ngang 3 gezahlt wurden,

"wi rd ausgeschaltet (Ausgang 0 aus)
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CTReset-Statement

CTReset-Statement

Setzt den Zahlerwert des spezifizierten Eingangszahlers zuriick und macht den @
Eingang damit zu einem Zahlereingang.
Syntax
CTReset(bitNumber)
Parameter
bitNumber Nummer des Eingangs, der als Zahler eingestellt wurde. Die Nummer muss ein

Integer-Ausdruck sein, der fur einen giltigen Eingang steht. Es kdnnen
gleichzeitig nur 16 Zahler aktiv sein.

Beschreibung

CTReset arbeitet mit der CTR-Funktion, damit Eingange als Zahler verwendet werden kénnen.
CTReset stellt den angegebenen Eingang als Zahler ein und startet dann den Zahler. Wird der
angegebenen Eingang bereits als Zahler genutzt, wird er zurlickgesetzt und neu gestartet.

Hinweise

Ausschalten des Stroms und die Auswirkungen auf die Zahler:
Das Abschalten der Versorgungsspannung gibt alle Zahler frei.
Verwendung der Ctr-Funktion:
Die Ctr-Funktion wird fir den Erhalt der aktuellen Werte des Zahlereingangs verwendet.

Verwandte Befehle
Ctr

Beispiel einer CTReset-Anweisung

Das folgende Beispiel zeigt ein Code-Muster, das verwendet werden kdnnte, um den Wert eines
Zahlereingangs zu erhalten.

CTReset 3 'Setzt den Zahler 3 auf 0 zurilck

Onh 0 ' Schal tet ei nen Ausgangsschalter ein

Do Wile Ctr(3) <5

Loop

of 0 "Wenn 5 Ei ngabezykl en fir Eingang 3 gezahlt wurden,

"wi rd ausgeschaltet (Ausgang O aus)
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CtrIDev-Funktion

CtrIDev-Funktion

Gibt die Nummer des aktuellen Steuergerates aus.

Syntax
CtriDev
Riickgabewerte
21 RC+
22 Remote
23 oP

Verwandte Befehle
Ctrlinfo-Funktion

Beispiel einer CtrIDev-Funktion

Print "The current control device is:

Crl Dev

LF)
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Ctrlinfo-Funktion

Ctrlinfo-Funktion

Gibt Informationen Uber die Robotersteuerung aus. @

Syntax
Ctrlinfo (index)

Parameter
index Integer-Ausdruck, der fur den Index der auszugebenden Daten steht.

Beschreibung
In der folgenden Tabelle befinden sich Information, die tber die Ctrlinfo-Funktion verfligbar sind.

Index Bit Wert Beschreibung
0 N/A Steuerungsversion in numerischem Format
0 &H1 Bereitschaftsstatus
1 &H2 Startstatus
2 &H4 Pausestatus
3-7 Nicht definiert
1 8 &H100 Not-Aus-Status
9 &H200 Sicherheitsabschrankung offen
10 &H400 Fehlerstatus
11 &H800 Kritischer Fehler-Status
12 &H1000 | Warnung
13-31 Nicht definiert
> 0 &H1 Freigabeschalter ist eingeschaltet
1-31 Nicht definiert
0 &H1 Problem im Teachmodus-Kreis entdeckt
3 1 &H2 Problem im Tirsicherheitskreis entdeckt
2 &H4 Problem im Not-Aus-Kreis entdeckt
3-31 Nicht definiert
0- Normaler Modus
4 N/A 1- Dry-Run-Modus
Steuergerat:
21 -RC+
5 N/A 22 - Remote
23 - OP
6 N/A Nicht definiert
Betriebsart:
7 N/A 0- Programmiermodus
1- Automatikmodus
1- Motoren aus
8 N/A 0- Hold (die Motoreneinstellung ist ein, wird jedoch
zurickgehalten)
Riickgabewerte

Langer Wert der gewlinschten Daten

Verwandte Befehle
Ctrlinfo$, RobotInfo, TaskiInfo

Beispiel einer Ctrlinfo-Funktion

Print "The controller version: ", CrllInfo(0)
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CurPos-Funktion

CurPos-Funktion

Gibt die aktuelle Zielposition des spezifizierten Roboters aus. @

Syntax
CurPos [ (robotNumber) ]

Parameter
robotNumber Optional. Definiert, fiir welchen Roboter Positionsdaten ausgegeben werden
sollen. Wird robotNumber weggelassen, wird die aktuelle Position des aktuellen
Roboters ausgegeben.
Riickgabewerte

Ein Roboterpunkt, der die aktuelle Zielposition des angegebenen Roboters spezifiziert.

Verwandte Befehle
InPos, FindPos, RealPos

Beispiel einer CurPos Funktion

Function nmin

Xgt showPosi tion
Do
Junp PO
Junp P1
Loop
Fend

Functi on showPositi on

Do
P99 = Cur Pos
Print CX(P99), CY(P99)
Loop
Fend
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Curve-Anweisung

Curve-Anweisuno

Definiert die Daten und Punkte, die notwendig sind, um einen Arm einen geschwungenen Pfad @
entlang zu bewegen. Viele Datenpunkte konnen im Pfad definiert werden, um die Prazision des
Pfades zu steigern.

Syntax
Curve fileName, closure, mode, numAxes, pointList

Parameter
fileName Ein Zeichenkettenausdruck fiir den Namen der Datei, in der die Punktedaten gespeichert
sind. Dem angegebenen fileName wird die Dateinamenerweiterung .crv angehangt, so
dass keine Dateinamenerweiterung vom Benutzer spezifiziert werden muss. Wenn der
Curve-Befehl ausgefihrt wird, wird file erzeugt.

closure Spezifiziert, ob die definierte Kurve am Ende der Kurvenbewegung geschlossen wird,
oder offen bleibt. Dieser Parameter muss auf einen von zwei moglichen Werten
eingestellt werden, wie im Folgenden angezeigt.

C — Geschlossene Kurve (Closed Curve)
O — Offene Kurve (Open Curve)

Wenn die offene Kurve spezifiziert wird, erzeugt der Curve-Befehl die notwendigen
Daten, um den Arm am letzten Punkt der spezifizierten Punktserie zu stoppen. Wird die
geschlossene Kurve spezifiziert, erzeugt der Curve-Befehl die notwendigen Daten, um
die Bewegung durch den spezifizierten Endpunkt hindurch fortzusetzen und die
Bewegung nach Riickkehr des Arms zur Startposition der angegebenen Punktserie flr
den Curve-Befehl zu stoppen.

mode Spezifiziert, ob der Arm automatisch in Tangentenrichtung der U-Achse interpoliert wird.
Kann aulRerdem die ECP-Nummer in den oberen vier Bits spezifizieren.

Modus-Einstellung Tangential- ECP-
Hexadezimal Dezimal korrektur Nummer

&HO00 0 0

&H10 16 1

&H20 32 2

&HAO 160 Nein (No) 10
&HBO 176 11
&HCO 192 12
&HDO 208 13
&HEO 224 14
&HFO0 240 15
&HO02 2 0

&H12 18 1

&H22 34 2

&HA2 162 Ja (Yes) 10
&HB2 178 11
&HC2 194 12
&HD2 210 13
&HE?2 226 14
&HF2 242 15
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Curve-Anweisung

numAxes

pointList

Beschreibung

Wenn eine Tangentialkorrektur spezifiziert wird, verwendet der Curve-Befehl nur die U-
Achsen-Koordinate des Startpunktes in der Punktserie. Die Tangentialkorrektur behalt
fortlaufend die Ausrichtung der Werkzeugtangente der Kurve in der XY-Ebene bei. Sie
wird spezifiziert, wenn Werkzeuge wie z. B. Abschneidevorrichtungen installiert werden,
die einer fortlaufenden Tangentenausrichtung bedirfen. Wird (mit dem Parameter
closure) eine geschlossene Kurve spezifiziert, mit automatischer Interpolation in der
Tangentenrichtung der U-Achse, dreht sich die U-Achse von ihrem Startpunkt aus um
360 °. Es ist daher notwendig, vor Ausfihrung des CVMove-Befehls mit dem Range-
Befehl den Bewegungsbereich der U-Achse einzustellen, damit die 360°-Drehung der U-
Achse keinen Fehler hervorruft.

Wenn ECP verwendet wird, muss ECP in den oberen vier Bits spezifiziert werden.

Integer-Nummer zwischen 2, 3, 4 oder sechs, die die Anzahl der in der Kurvenbewegung
gesteuerten Achsen wie folgt spezifiziert:

2 - Generiert eine Kurve in der XY-Ebene ohne Bewegung der Z-Achse oder
Rotation der U-Achse.

3 - Generiert eine Kurve in der XYZ-Ebene ohne Rotation der U-Achse.
4 - Generiert eine Kurve in der XYZ-Ebene mit Rotation der U-Achse.

6- Generiert eine Kurve in der XYZ-Ebene mit Rotation der U-, V- und W-Achse
(nur bei 6-Achsrobotern).

Die Achsen, die nicht zur Steuerung wahrend des Curve-Befehls angewahlt wurden,
halten ihre vorherigen Codiererpulslagen bei und bewegen sich wahrend der Curve
Bewegung nicht.

{ Punktausdruck | P(start:finish) } [, output command] ...
Dieser Parameter ist eine Serie von Punktnummern und optionalen
Ausgangsanweisungen, die entweder durch Kommata voneinander getrennt sind oder
ein aufsteigender Bereich von Punkten, der durch Doppelpunkte getrennt ist.
Normalerweise sind die Punktserien durch Kommata voneinander getrennt, wie im
folgenden gezeigt:

Curve "MyFile", O 0, 4, Pl, P2, P3, P4
Manchmal definiert der Benutzer eine Punktserie unter Verwendung eines aufsteigenden
Bereichs von Punkten, wie unten dargestellt.

Curve "MyFile", O 0, 4, P(1:4)
Im oben dargestellten Beispiel hat der Benutzer eine Kurve mit den Punkten P1, P2, P3,
und P4 definiert. Der output-Befehl ist optional und wird verwendet, um den
Ausgabebetrieb wahrend der Kurvenbewegung zu steuern. Fir digitale Ausgange und
Merker kénnen die Befehle On oder Off verwendet werden. Die Eingabe eines
Ausgabebefehls nach einer Punktnummer in der Punktserie veranlasst die Ausflihrung
des output-Befehls, wenn der Arm den Punkt unmittelbar vor dem output-Befehl erreicht.
Eine Curve-Anweisung darf maximal 16 Ausgangsbefehle enthalten. Im folgenden
Beispiel wird der "On 2"-Befehl ausgefiihrt, sobald der Arm den Punkt P2 erreicht, dann
fahrt der Arm zu allen Punkten zwischen P3 und P10, P3 und P10 eingeschlossen.

Curve "MyFile", C, 0, 4, P1, P2, ON 2, P(3:10)

Der Curve-Befehl erzeugt Daten, die den Manipulator die durch die Punkstserie pointList definierte
Kurve entlang bewegen und speichert die Daten in einer Datei auf der Steuerung. Der CVMove-Befehl
verwendet die Daten in der von Curve erstellten Datei, um den Manipulator in einer Art CP-Bewegung

zu bewegen.

Curve berechnet unabhangige X-, Y-, Z-, U-, V-, und W-Koordinatenwerte fiir jeden Punkt mithilfe
einer kubischen Spline-Funktion, um den Trajektoriebereich zu erstellen. Wenn Punkte weit

voneinander

entfernt sind oder die Ausrichtung des Roboters plétzlich von Punkt zu Punkt geandert

wird, kann daher die gewlinschte Bewegungsbahn nicht eingehalten werden.
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Curve-Anweisung

Es ist nicht notwendig, vor der Ausfiihrung des Curve-Befehls Geschwindigkeiten oder
Beschleunigungen festzulegen. Die Parameter fur Armgeschwindigkeit und -beschleunigung kénnen
vor Ausfiihren von CVMove jederzeit mittels der Befehle SpeedS oder AccelS geandert werden.

Punkte, die in einem lokalen Koordinatensystem definiert wurden, kénnen in Serie verwendet werden,
um die Kurve an der gewunschten Position zu lokalisieren. Die Punkte kdnnen, wenn sie zum lokalen
Koordinatensystem gehoren, durch einen Local-Befehl nach dem Curve-Befehl geandert werden.
Definieren Sie dazu alle spezifizierten Punkte in der Punktserie fiir den Curve-Befehl als Punkte mit
lokalen Attributen.
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Curve-Anweisung

Hinweis

Verwenden Sie nach Méglichkeit die Tangentialkorrektur
Es wird empfohlen, nach Méglichkeit die Tangentialkorrektur zu verwenden, insbesondere, wenn
CVMove in einer kontinuierlichen Schleife durch dieselben Punkte verwendet wird. Wenn Sie keine
Tangentialkorrektur verwenden, ist es mdglich, dass der Roboter bei héheren Geschwindigkeiten nicht
dem korrekten Pfad folgt.

Minimale und maximale Anzahl erlaubter Punkte in der offenen Kurve (Open Curve)
Offene Kurven kénnen unter Verwendung von 3 bis 200 Punkten definiert werden.

Minimale und maximale Anzahl erlaubter Punkte in der geschlossenen Kurve (Closed Curve)
Geschlossene Kurven kénnen unter Verwendung von 3 bis 50 Punkten definiert werden.

Mogliche Fehler

Versuch, den Arm auBBerhalb des Arbeitsbereichs zu bewegen
Der Curve-Befehl kann den Bewegungsbereich fur den definierten Kurvenpfad nicht prifen. Dies
bedeutet, dass ein vom Benutzer definierter Pfad den Roboterarm dazu veranlassen kann, sich
aullerhalb des normalen Arbeitsbereichs zu bewegen. In diesem Fall tritt ein “out of range”-Fehler
(;auBerhalb des Arbeitsbereichs®) auf.

Verwandte Befehle
AccelS-Funktion, Arc, CVMove, ECP, Move, SpeedS

Beispiel einer Curve-Anweisung
Im folgenden Beispiel wird der Kurve der noch nicht verwendete Dateiname MYCURVE.CVT
zugewiesen, eine Kurve erzeugt, die sich Uber die Punkte P1 bis P7 erstreckt, bei P2 der
Ausgangsport 2 eingeschaltet und der Arm bei P7 verzogert.

Erstellen der Kurve

> curve "nycurve", O 0, 4, P1, P2, On 2, P(3:7)
Bewegen des Armes zu P1 in einer geraden Linie

> junp P1

Bewegen des Armes nach der “Mycurve” genannten Kurvendefinition.

> cvnove "mycurve"
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CVMove-Anweisung

CVMove-Anweisung

Fuhrt die kontinuierliche Spline-Pfad-Bewegung aus, die durch den Curve-Befehl definiert ist. @

Syntax
CVMove fileName [CP] [searchExpr]

Parameter
fileName Zeichenkettenausdruck fiir Pfad und Dateinamen, die fir die CP-Bewegungsdaten zu
verwenden sind. Diese Datei muss vorher bereits durch den Curve-Befehl erzeugt
worden und auf einer PC-Festplatte gespeichert sein.

CP Optional. Spezifiziert die CP-Bewegung nach dem letzten Punkt.
searchExpr Optional. Ein Till- oder Find-Ausdruck.
Till | Find

Till Sw(expr) = {On | Off}
Find Sw(expr) = {On | Off}

Beschreibung

CVMove fuhrt die kontinuierliche Spline-Pfad-Bewegung aus, definiert durch die Daten in der Datei
fileName, die sich im Steuerungsspeicher befinden. Diese Datei muss vorher bereits durch den
Curve-Befehl erzeugt worden sein.

Im System kdnnen gleichzeitig multiple Dateien vorhanden sein. Ist keine Dateinamenerweiterung
angegeben, wird CVT als Endung zugewiesen.

Der Benutzer kann mit den Befehlen SpeedS und AccelS Geschwindigkeit und Beschleunigung fir die
CP-Bewegung fiir CVMove andern.

Wenn der Curve-Befehl im Vorangegangenen bereits unter Verwendung von Punkten mit Local-
Definitionen ausgefiihrt wurde, kdnnen Sie die Arbeitsposition mithilfe des Local-Befehls andern.

Wenn CVMove ausgefiihrt wird, stellen Sie sicher, dass Roboter nicht mit Peripherigeraten kollidiert.
Wenn Sie die Armausrichtung des 6-Achsroboters kurzfristig zwischen zwei nebeneinanderliegenden
Punkten andern mdéchten, ist es moglich, dass der Roboter seine Ausrichtung der vorherigen und
folgenden Punkte andert und in einem unerwarteten Trajektoriebereich verfahrt. Dies liegt an der Art
der kubischen Spline-Funktion. Vor der Ausfiihrung von CVMove missen Sie den Trajektoriebereich
sorgfaltig Uberprifen. Stellen Sie dabei sicher, dass der Roboter nicht mit Peripheriegeraten kollidiert.
Spezifizieren Sie die Punkte nahe beieinander und in gleichmaRigen Abstanden. Andern Sie die
Armausrichtung zwischen nebeneinanderliegenden Punkten nicht kurzfristig.

Verwandte Befehle
AccelS-Funktion, Arc, Curve, Move, SpeedS, Till, TillOn
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CVMove-Anweisung

Beispiel einer CVMove-Anweisung
Im folgenden Beispiel wird der Kurve der noch nicht verwendete Dateiname MYCURVE.CVT
zugewiesen, eine Kurve erzeugt, die sich Uber die Punkte P1 bis P7 erstreckt, bei P2 der
Ausgangsport 2 eingeschaltet und der Arm bei P7 verzdgert.

Erstellen der Kurve
> curve "nycurve", O 0, 4, P1, P2, On 2, P(3:7)

Bewegen des Arms zu P1 in einer geraden Linie
> junp P1

Bewegen des Arms nach der “Mycurve” benannten Kurvendefinition.
> cvnove "mycurve"
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CX-, CY-, CZ-, CU-, CV-, CW-Anweisungen

CX-, CY-, CZ-, CU-, CV-, CW-Anweisungen

Stellt die Koordinate eines Punktes ein. @

Syntax
CX(point) = value
CY(point) = value
CZ(point) = value
CU(point) = value
CV(point) = value
CW(point) = value

Parameter
point Pnumber oder P(expr) oder Punktlabel.
value Reeller Ausdruck, der fir den neuen Koordinatenwert in Millimetern steht.

Verwandte Befehle
CX-, CY-, CZ-, CU-, CV-, CW-Funktionen

Beispiel einer CX-, CY-, CZ-, CU-, CV-, CW-Anweisung

CX(pi ck) = 25.34
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CX-, CY-, CZ-, CU-, CV-, CW-Funktionen

CX-, CY-, CZ-, CU-, CV-, CW-Funktionen

Gibt einen Koordinatenwert von einem Punkt aus. @

Syntax
CX(point)
CY(point)
CZ(point)
CU(point)
CV(point)
CW(point)

Parameter
point Punktausdruck.

Riickgabewerte

Gibt den spezifizierten Koordinatenwert aus. Die Rickgabewerte flir CX, CY und CZ sind
Millimeterangaben in reellen Zahlen. Die Riickgabewerte fir CU, CV und CW sind Gradangaben in
reellen Zahlen.

Beschreibung
Wird verwendet, um einen einzelnen Koordinatenwert eines Punktes auszugeben.

Um die Koordinate der aktuellen Roboterposition zu erhalten, verwenden Sie Here flir den
Punkteparameter.

Verwandte Befehle

Punktausdruck
CX-, CY-, CZ-, CU-, CV-, CW-Anweisungen

Beispiel fiir CX-, CY-, CZ-, CU-, CV-, CW-Funktionen
Im folgenden Beispiel wird der X-Achsen-Koordinatenwert von Punkt ,pick” extrahiert und der
Koordinatenwert der Variable x zugewiesen.

Function cxtest

Real x

X = CX(pick)

Print "The X Axis Coordinate of point 'pick' is", x
Fend
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Date-Anweisung

Spezifiziert das aktuelle Datum in der Steuerung und zeigt es an.
Syntax

Date yyyy, mm, dd

Date
Parameter

yyyy Integer-Ausdruck fur eine Jahreszahl.

mm Integer-Ausdruck fur einen Monat.

dd Integer-Ausdruck fur einen Tag.
Riickgabewerte

Wenn der Date-Befehl ohne jegliche Parameter eingegeben wird, wird das aktuelle Datum angezeigt.

Beschreibung

Sperzifiziert das aktuelle Datum fir die Steuerung. Dieses Datum wird fiir die Dateien in der Steuerung
verwendet. Alle in der Steuerung befindlichen Daten sind mit einem Datum versehen. Mit der Date-
Anweisung wird automatisch der Wochentag fir die Date-Anzeige eingestellt.

Verwandte Befehle
Time, Date$

Beispiel einer Date-Anweisung
Die folgenden Beispiele werden vom Befehlseingabefenster aus ausgefihrt.

> Date
2006/ 09/ 27

> Date 2006, 10, 1

> Date
2006/ 10/ 01
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Date$-Funktion

Date$-Funktion
Gibt das Systemdatum aus. @

Syntax
Date$

Riickgabewerte
Eine Zeichenkette, die das Datum im folgenden Format beihaltet: yyyy/mm/dd.

Beschreibung

Date$ wird verwendet, um das Datum des Steuerungssystems in einer Programmanweisung zu
erhalten. Sie muissen die Date-Anweisung verwenden, um das Systemdatum einzustellen.

Verwandte Befehle
Date, Time, Time$

Beispiel einer Date$-Funktion

Print "Today's date: ", Date$
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DegToRad-Funktion

DegToRad-Funktion
Konvertiert Gradwerte in Radianten. @

Syntax
DegToRad(degrees)

Parameter

degrees Reeller Ausdruck, der fir die Gradzahlen steht, die in Radianten konvertiert werden
sollen.

Riickgabewerte
Ein Double-Wert, der die Zahl des Radianten enthalt.

Verwandte Befehle
ATan, ATan2, RadToDeg-Funktion

Beispiel einer DegToRad-Funktion

s = Cos(DegToRad(x))
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DispDev-Anweisung

DispDev-Anweisung

Stellt das aktuelle Anzeigegeréat ein. @

Syntax
DispDev (devicelD)

Parameter
devicelD Die Gerate-ID fir das gewtiinschte Anzeigegerat.
21 RC+
23 OP
24 TP

Verwandte Befehle
DispDev-Funktion

Beispiel einer DispDev-Anweisung

Di spDev 23
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DispDev-Funktion

DispDev-Funktion

Gibt das aktuelle Anzeigegerat aus. @

Syntax
DispDev

Riickgabewerte

Integer-Wert, der die Gerate-ID enthalt.
21 RC+

23 OP

24 TP

Verwandte Befehle
DispDev-Anweisung

Beispiel einer DispDev-Funktion

Print "The current display device is ", DispDev
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Dist-Funktion

Gibt die Entfernung zwischen zwei Roboterpunkten aus. @

Syntax
Dist (point1, point2)

Parameter
point1, point2  Spezifiziert zwei Roboterpunktausdriicke.
Riickgabewerte

Gibt die Entfernung zwischen beiden Punkten aus (reeller Wert in Millimetern).

Verwandte Befehle
CU, CcV, CW, CX, CY, Ccz

Beispiel einer Dist-Funktion

Real di stance

di stance = Dist(P1, P2)
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Do...Loop-Anweisung

Do...Loop-Anweisunc

Wiederholt einen Block von Anweisungen, wenn eine Bedingung Wabhr ist, oder bis eine @
Bedingung Wahr wird.

Syntax
Do [ { While | Until } condition ]
[statements]
[Exit Do]
[statements]
Loop

Oder Sie kénnen diese Syntax verwenden:

Do
[statements]
[Exit Do]
[statements]

Loop [ { While | Until } condition ]
Die Do...Loop-Anweisungssyntax setzt sich folgendermalRen zusammen:

Teil Beschreibung

condition Optional. Numerischer Ausdruck oder Zeichenkettenausdruck, der Wahr oder Falsch
ist. Wenn die condition (Bedingung) Null ist, wird sie als Falsch angesehen.

statements  Eine oder mehrere Anweisungen werden wiederholt, wahrend oder bis die Bedingung
Wahr ist.

Beschreibung
Eine beliebige Anzahl von Exit Do-Anweisungen kann an einem beliebigen Ort innerhalb von
Do...Loop platziert werden. So kann ein Do...Loop-Anweisung auch verlassen werden. Exit Do wird
oft nach der Bewertung einer Bedingung verwendet, z. B., If...Then. In diesem Fall Gbertragt die Exit
Do-Anweisung die Steuerung auf Anweisung direkt hinter der Loop-Anweisung.

Wenn Exit Do verschachtelt in Do...Loop-Anweisungen verwendet wird, Ubertragt Exit Do die
Steuerung an den Loop, der sich eine Verschachtelungsebene iiber dem Loop befindet, in dem Exit
Do auftritt. Die Verschachtelung der Do...Loop-Anweisungen wird fiir bis zu 256 Ebenen unterstiitzt,
einschliel3lich anderer Anweisungen (If...Then...Else...EndIf, Select...Send).

Verwandte Befehle
For...Next, Select...Send

Beispiel einer Do-Anweisung

Do While Not Lof (1)
Li ne I nput #1, tLine$
Print tLine$

Loop
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Double-Anweisung

Double-Anweisunc

Deklariert Double-Variablen. (8 Bytes, doppelte Genauigkeit). @

Syntax
Double varName [(subscripts)] [, varName [(subscripts)]...]

Parameter
varName Variablenname, den der Benutzer als Double deklarieren mdchte.
subscripts Optional. Dimensionen einer Feldvariable; es konnen bis zu drei Dimensionen

deklariert werden. Die Indexsyntax sieht folgendermallen aus:
(ubound1, [ubound?2], [ubound3])

Ubound1, ubound2 und ubound3 spezifizieren jeweils die Obergrenze der
dazugehorigen Dimension.

Die Elemente in jeder Dimension einer Matrix werden von 0 bis zum Wert der
Obergrenze durchnummeriert.

Die Gesamtzahl der Elemente der Matrixelemente fiir lokale und Global
Preserve-Variablen ist 1000.

Die Gesamtzahl der Matrixelemente fir globale und Modulvariablen ist 10000.

Zur Berechnung aller in einer Matrix verwendeten Elemente verwenden Sie die
folgende Formel: (Wenn eine Dimension nicht verwendet wird, ersetzen Sie den
Ubound-Wert durch 0.) Alle Elemente = (ubound 1 +1) * (ubound2 + 1) *
(ubound3 + 1)

Beschreibung

Double wird verwendet, um Variablen als Double zu deklarieren. Lokale Variablen sollten am Anfang
einer Funktion deklariert sein. Globale und Modulvariabeln missen auf3erhalb von Funktionen
deklariert werden.

Die maximale Anzahl von Zahlzeichen fur die Double-Anweisung ist 14.

Verwandte Befehle
Boolean, Byte, Global, Integer, Long, Real, String

Beispiel einer Double-Anweisung

Das folgende Beispiel zeigt ein einfaches Programm, das unter Verwendung von Double einige
Variablen deklariert.

Functi on doubl et est

Doubl e var1
Doubl e A(10) " Ei ndi mensi onal e Matri x aus Doubl es
Doubl e B(10, 10) " Zwei di nensi onal e Matri x aus Doubl es

Doubl e C(10, 10, 10) 'Dreidinensionale Matrix aus Doubl es
Doubl e arrayvar (10)
I nteger i
Print "Please enter a Nunber:"
| nput varl
Print "The variable varl =", varl
For I =1 To 5
Print "Please enter a Nunber:"
| nput arrayvar (i)
Print "Value Entered was ", arrayvar (i)
Next |
Fend
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ECP-Anweisung

ECP-Anweisung
Wahlt den aktuellen ECP (externen Kontrollpunkt) aus oder zeigt ihn an. @

Syntax
(1) ECP  ECPNumber
(2) ECP
Parameter
ECPNumber Optional. Integer-Ausdruck von 0 bis 3, der darstellt, welche der 16 ECP-
Definitionen mit den anstehenden Bewegungsbefehlen verwendet werden soll.
ECP 0 ist eine unglltige ECP-Auswahl.
Riickgabewerte

Zeigt die aktuellen ECP-Werte an, wenn sie ohne Parameter verwendet werden.

Beschreibung

Die ECP-Anweisung wahlt den externen Kontrollpunkt aus, der durch die ECP-Nummer (ECPNumber)
spezifiziert wurde.

Hinweis

Dieser Befehl ist nur dann anwendbar, wenn die Option External Control Point installiert ist.

Ausschalten des Stroms und die Auswirkungen auf die ECP-Auswabhl:
Das Ausschalten des Stroms |I6scht die Auswahl des ECP.

Verwandte Befehle
ECPSet

Beispiel einer ECP-Anweisung

>ecpset 1, 100, 200, O, O
>ecp 1
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ECP-Funktion

ECP-Funktion

Gibt die Nummer des aktuellen ECP aus.

Syntax
ECP

Riickgabewerte
Integer, der die aktuelle ECP-Nummer enthalt.

Hinweis
Dieser Befehl ist nur dann anwendbar, wenn die Option External Control Point installiert ist.

Verwandte Befehle
ECP-Anweisung

Beispiel einer ECP-Funktion

I nt eger savECP

savECP = ECP
ECP 2

Call Dispense
ECP savECP
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ECPCIr-Anweisung

ECPCIr-Anweisung
Léscht einen externen Kontrollpunkt. @

Syntax
ECPCIr ECPNumber

Parameter
ECPNumber Integer-Ausdruck, der angibt, welcher der 15 externen Kontrollpunkte zu I6schen
ist. (ECPO ist Vorgabeeinstellung und kann nicht geléscht werden.)
Hinweis

Dieser Befehl ist nur dann anwendbar, wenn die Option External Control Point installiert ist.

Verwandte Befehle
Arm, ArmClr, ArmSet, ECPSet, Local, LocalClr, Tool, TLSet

Beispiel einer ECPCIr-Anweisung

ECPClr 1
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ECPDef-Funktion

ECPDef-Funktion
Gibt den Status einer ECP-Definition aus. @

Syntax
ECPDef (ECPNumber)
Parameter
ECPNumber Integer-Ausdruck, der angibt, fir welchen ECP der Status ausgegeben werden
soll.
Riickgabewerte

Wahr, wenn der spezifizierte ECP definiert wurde, sonst Falsch.

Verwandte Befehle
Arm, ArmClr, ArmSet, ECPSet, Local, LocalClr, Tool, TLCIr, TLSet

Beispiel einer ECPDef-Funktion

Function Di spl ayECPDef (ecpNum As | nt eger)

| f ECPDef (ecpNum) = Fal se Then
Print "ECP ", ecpNum "is not defined"
El se
Print "ECP ", ecpNum ": "
Print ECPSet (ecpNum
Endl f
Fend
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ECPSet-Anweisung

ECPSet-Anweisung
Definiert einen externen Kontrollpunkt oder zeigt ihn an. @

Syntax

(1) ECPSet ECPNum, ECPPoint
(2) ECPSet ECPNum

(3) ECPSet
Parameter
ECPNum Integer-Nummer von 1 bis 15, die darstellt, welcher der 15 externen Kontrollpunkte
definiert werden soll.
ECPPoint Pnumber oder P(expr) oder Punktlabel oder Punktausdruck.
Riickgabewerte

Werden die Parameter weggelassen, werden die aktuellen ECPSet-Definitionen angezeigt.

Wenn nur die ECP-Nummer spezifiziert wird, werden die spezifizierten ECP-Set-Definitionen
angezeigt.

Beschreibung
Definiert einen externen Kontrollpunkt.

Hinweis
Dieser Befehl ist nur dann anwendbar, wenn die Option External Control Point installiert ist.

Beispiel einer ECPSet-Anweisung

ECPSet 1, P1
ECPSet 2, 100, 200, 0O, O
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ECPSet-Funktion

ECPSet-Funktion

Gibt einen Punkt aus, der die ECP-Definition fiir den spezifizierten ECP enthalt. @

Syntax
ECPSet(ECPNumber)

Parameter
ECPNumber Integer-Ausdruck, der die Nummer des auszugebenden ECPs darstellt.

Riickgabewerte
Ein Punkt, der die ECP-Definition beinhaltet.

Hinweis
Dieser Befehl ist nur dann anwendbar, wenn die Option External Control Point installiert ist.

Verwandte Befehle
ECPSet-Anweisung

Beispiel einer ECPSet-Funktion

P1 = ECPSet (1)

EPSON RC+ 5.0 SPEL+ Sprachreferenz Rev.1a 109



Elbow-Anweisung

Elbow-Anweisung
Stellt die Ellenbogenausrichtung eines Punktes ein. @

Syntax
(1) Elbow point, [value ]
(2) Elbow
Parameter
point Pnumber oder P(expr) oder Punktlabel.
value Integer-Ausdruck.
1 = Hoher (/A)
2 = Niedriger (/B)
Riickgabewerte

Wenn beide Parameter ausgelassen werden, wird die Ellenbogenausrichtung fir die aktuelle
Roboterposition angezeigt.

Wenn value ausgelassen wird, wird die Ellenbogenausrichtung flir den spezifizierten Punkt angezeigt.

Verwandte Befehle
Elbow-Funktion, Hand, J4Flag, J6Flag, Wrist

Beispiel einer Elbow-Anweisung

El bow PO, Bel ow
El bow pi ck, Above
El bow P(nyPoi nt), nyEl bow

P1 = 0.000, 490.000, 515.000, 90. 000, -40.000, 180.000

Elbow P1l, Above
Go P1

Elbow P1l, Below
Go P1
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Elbow-Funktion

Elbow-Funktion

Gibt die Ellenbogenausrichtung eines Punktes aus. @

Syntax
Elbow [(point)]

Parameter
point Optional. Punktausdruck. Wird point weggelassen, wird die Ellenbogenausrichtung der
aktuellen Roboterposition ausgegeben.
Riickgabewerte
1 Above (/A)
2  Below (/B)

Verwandte Befehle
Elbow-Anweisung, Hand, Wrist, J4Flag, J6Flag

Beispiel einer Elbow-Funktion

Print El bow pi ck)
Print El bow( P1)
Print El bow

Print El bow( P1 + P2)
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Era-Funktion

Gibt die Achsnummer aus, bei der ein Fehler aufgetreten ist. @
Syntax

Era(taskNum)
Parameter

taskNum Integer-Ausdruck, der fur eine Tasknummer von 0 bis 16 steht. Das Weglassen

der Tasknummer oder 0 gibt den aktuellen Task an.

Riickgabewerte
Die Achsnummer, die den Fehler im Bereich 0-6 verursacht hat, wie im Folgenden beschrieben:

0 - Der aktuelle Fehler wurde nicht durch eine Servoachse verursacht.
1 - Der aktuelle Fehler wurde durch Achsnummer 1 verursacht.
2 - Der aktuelle Fehler wurde durch Achsnummer 2 verursacht.
3 - Der aktuelle Fehler wurde durch Achsnummer 3 verursacht.
4 - Der aktuelle Fehler wurde durch Achsnummer 4 verursacht.
5 - Der aktuelle Fehler wurde durch Achsnummer 5 verursacht.
6 - Der aktuelle Fehler wurde durch Achsnummer 6 verursacht.

Beschreibung

Era wird verwendet, um beim Auftreten eines Fehlers festzustellen, ob der Fehler von einer der
Roboterachsen verursacht wurde und, wenn das der Fall ist, die Nummer der Achse auszugeben, die
den Fehler verursacht hat. Wenn der aktuelle Fehler nicht von einer Achse verursacht wurde, gibt die
Era-Funktion eine 0 (Null) aus.

Verwandte Befehle
Erl, Err, ErrMsg$, Ert, OnErr, Trap

Beispiel einer Era Funktion

Function main
OnErr CGoto eHandl er
Do

Cal | Pi ckPl ace
Loop
Exit Function
eHandl er:
Print "The Error code is ", Err
Print "The Error Message is ", ErrMsg$(Err)
errTask = Ert
If errTask > 0 Then

Print "Task nunmber in which error occurred is ", errTask
Print "The line where the error occurred is Line ", Erl (errTask)
If Era(errTask) > 0 Then
Print "Joint which caused the error is ", Era(errTask)
Endl f
Endl f

Fend
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EResume-Anweisung

EResume-Anweisung

Setzt die Ausfiihrung nach Beendigung einer Fehlerbehandlungsroutine fort. @

Syntax
EResume [{ label | Next }]

Beschreibung

EResume

Wenn der Fehler in derselben Prozedur aufgetreten ist wie die Fehlerbehandlungsroutine, wird die
Ausfliihrung mit der Anweisung, die den Fehler verursacht hat, fortgesetzt. Wenn der Fehler in einer
aufgerufenen Prozedur aufgetreten ist, wird die Ausfiihrung mit der Call-Anweisung aus der Prozedur,
die eine Fehlerbearbeitungsroutine enthalt, fortgesetzt.

EResume Next

Wenn der Fehler in derselben Prozedur aufgetreten ist wie die Fehlerbehandlungsroutine, wird die
Ausfuhrung mit der Anweisung fortgesetzt, die direkt auf diejenige folgt, die den Fehler verursacht hat.
Wenn der Fehler in einer aufgerufenen Prozedur aufgetreten ist, wird die Ausflihrung sofort mit der
Anweisung fortgesetzt, die der Call-Anweisung, die zuletzt durch die Prozedur mit der
Fehlerbearbeitungsroutine aufgerufen wurde, folgt.

EResume { /abel }
Wenn der Fehler in derselben Prozedur aufgetreten ist wie die Fehlerbehandlungsroutine, wird die
Ausfihrung mit der Anweisung, die das Label beinhaltet, fortgesetzt.

Verwandte Befehle
OnErr

Beispiel einer EResume-Anweisung

Function nmin
Integer retry

OnErr GoTo eHandl er
Do
RunCycl e
Loop
Exit Function

eHandl er:
Sel ect Err
Case MyError
retry =retry + 1
If retry < 3 Then
EResune ' try again
El se
Print "MyError has occurred ", retry,
Endl f
Send
Fend

tines
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Erf$-Funktion

Erf$-Funktion

Zeigt den Namen der Funktion an, in der der Fehler aufgetreten ist. @
Syntax

Erf$[(taskNumber)]
Parameter

taskNumber Integer-Ausdruck, der fur eine Tasknummer von 0 bis 16 steht. Das Weglassen

der Tasknummer oder 0 gibt den aktuellen Task an.

Riickgabewerte
Name der Funktion, in der der letzte Fehler aufgetreten ist.

Beschreibung

Erf$ wird zusammen mit OnErr verwendet. Erf$ zeigt den Namen der Funktion an, in der der Fehler
aufgetreten ist. Wird Erf$ in Kombination mit Err, Ert, Erl und Era verwendet, erhalt der Benutzer
wesentlich mehr Informationen Uber den aufgetretenen Fehler.

Verwandte Befehle
Era, Erl, Err, ErrMsg$, Ert, OnErr

Beispiel einer Erf$-Funktion

Das folgende Beispiel zeigt ein einfaches Programm, das die Ert-Funktion verwendet, um zu
bestimmen, in welchem Task der Fehler aufgetreten ist; Erf$: Der Name der Funktion, in der der

Fehler aufgetreten ist; Erl: Zeilennummer, in der der Fehler aufgetreten ist; Era: Wenn eine Achse den
Fehler verursacht hat...

Function main
OnErr CGot o eHandl er
Do

Cal | Pi ckPl ace
Loop
Exit Function
eHandl er:
Print "The Error code is ", Err
Print "The Error Message is ", ErrMsg$(Err)
errTask = Ert
If errTask > 0 Then

Print "Task nunmber in which error occurred is ", errTask
Print "Function at which error occurred is ", Erf$(errTask)
Print "The line where the error occurred is Line ", Erl (errTask)
If Era(errTask) > 0 Then
Print "Joint which caused the error is ", Era(errTask)
Endl f
Endl f

Fend
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Erl-Funktion

Gibt die Zeilennummer aus, in der der Fehler aufgetreten ist. @
Syntax

Erl[(taskNumber)]
Parameter

taskNumber Integer-Ausdruck, der fur eine Tasknummer von 0 bis 16 steht. Das Weglassen

der Tasknummer oder 0 gibt den aktuellen Task an.

Riickgabewerte
Zeilennummer, in der der letzte Fehler aufgetreten ist.

Beschreibung

Erl wir zusammen mit OnErr verwendet. Erl gibt die Zeilennummer aus, in der der Fehler aufgetreten
ist. Wird Erl in Kombination mit Err, Ert und Era verwendet, erhalt der Benutzer wesentlich mehr
Informationen Uber den aufgetretenen Fehler.

Verwandte Befehle
Era, Erf$, Err, ErrMsg$, Ert, OnErr

Beispiel einer Erl-Funktion

Das folgende Beispiel zeigt ein einfaches Programm, das die Ert-Funktion verwendet, um zu

bestimmen, in welchem Task der Fehler aufgetreten ist; Erl: Wo der Fehler aufgetreten ist; Era: Wenn
eine Achse den Fehler verursacht hat...

Function main
OnErr CGot o eHandl er
Do

Cal | Pi ckPl ace
Loop
Exit Function
eHandl er:
Print "The Error code is ", Err
Print "The Error Message is ", ErrMsg$(Err)
errTask = Ert
If errTask > 0 Then

Print "Task nunmber in which error occurred is ", errTask
Print "The Iine where the error occurred is Line ", Erl (errTask)
If Era(errTask) > 0 Then
Print "Joint which caused the error is ", Era(errTask)
Endl f
Endl f
Fend
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Err-Funktion

Gibt den zuletzt aufgetretenen Fehlerstatus aus. @
Syntax

Err [ (taskNumber) ]
Parameter

taskNumber Optional. Integer-Ausdruck, der fir eine Tasknummer von 0 bis 16 steht. 0 gibt

den aktuellen Task an.

Riickgabewerte
Gibt einen numerischen Fehlercode in Integer-Form aus.

Beschreibung

Err ermdglicht es dem Benutzer, den aktuellen Fehlercode zu lesen. Zusammen mit den
Moglichkeiten der Fehlerbehebung von SPEL+ gibt dies dem Benutzer die Méglichkeit festzustellen,
welcher Fehler aufgetreten ist und entsprechend zu reagieren. Err wir zusammen mit OnErr
verwendet.

Verwandte Befehle
Era, Erf$, Erl, ErrMsg$, EResume, Ert, OnErr, Return

Beispiel einer Err-Funktion

Das folgende Beispiel zeigt ein einfaches Dienstprogramm, das pruft, ob die Punkte P0-P399
existieren. Wenn der Punkt nicht existiert, erscheint eine Meldung fiir den Benutzer. Das Programm
verwendet den CX-Befehl, um fur jeden einzelnen Punkt zu testen, ob er definiert wurde oder nicht.
Wenn ein Punkt nicht definiert ist, wird die Steuerung an die Fehlerbehandlungsroutine ibergeben und
auf dem Bildschirm erscheint eine Meldung, die dem Benutzer mitteilt, welcher Punkt nicht definiert
war.

Function errtest

Integer i, errnum
Real x
OnErr GoTo eHandl e
For i = 0 To 399

X = CX(P(i))
Next i

Exit Function

'
'
Pkkkokkkhkkkkhkhhhhhkkkkhkhhhkhkkkkkkkkkkkkkkkkkkk k%
'
'

* Error Handl er *
EE I I I b I I I I I I I b b S b I I I I b I S S I I O
eHandl e:

errnum= Err
"Uberpriaft, ob ein undefinierter Punkt verwendet wird
If errnum= 78 Then

Print "Point nunber P*, i, " is undefined!"
El se

Print "ERROR Error nunber ", errnum " Qccurred."”
Endl f
EResunme Next

Fend
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ErrMsg$-Funktion

Gibt die Fehlermeldung aus, die der angegebenen Fehlernummer entspricht. @

Syntax
ErrMsg$(errNumber, langID)

Parameter
errNumber Integer-Ausdruck, der die Fehlernummer enthalt, fur die die Nachricht ausgegeben wird.
langID Optional. Integer-Ausdruck, der die Sprach-ID enthalt:
0 - Englisch
1 - Japanisch
2 - Deutsch
3 - Franzdsisch
Wird diese Angabe weggelassen, wird Englisch verwendet.
Riickgabewerte

Gibt die Fehlermeldung aus, die in der Fehlercode-Tabelle beschrieben ist.

Verwandte Befehle
Era, Erl, Err, Ert, OnErr, Trap

ErrMsg$ Beispiel

Das folgende Beispiel zeigt ein einfaches Programm, das die Ert-Funktion verwendet, um zu
bestimmen, in welchem Task der Fehler aufgetreten ist; Erl: Wo der Fehler aufgetreten ist; Era: Wenn
eine Achse den Fehler verursacht hat...

Function nmin
OnErr Goto eHandl er
Do
Call PickPl ace
Loop
Exit Function
eHandl er:
Print "The Error code is ", Err
Print "The Error Message is ", ErrMsg$(Err)
errTask = Ert
If errTask > 0 Then

Print "Task nunmber in which error occurred is ", errTask
Print "The line where the error occurred is Line ", Erl (errTask)
If Era(errTask) > 0 Then
Print "Joint which caused the error is ", Era(errTask)
Endl f
Endl f

Fend
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Error-Anweisuno

Generiert einen eigendefinierten Fehler. @

Syntax

(1) Error task Number, errorNumber
(2) Error errorNumber

Parameter
taskNumber Optional. Integer-Ausdruck, der fiir eine Tasknummer steht. Bereich von 0 bis 16.
0 gibt den aktuellen Task an.
errorNumber Integer-Ausdruck, der fiir eine guiltige Fehlernummer steht. Die Nummern fiir

Eigendefinierte Fehler-Meldungen sind von 8000 bis 8999 festgelegt.

Beschreibung

Verwenden Sie die Error-Anweisung, um system- oder benutzerdefinierte Fehler zu generieren. Sie
kdénnen Eigendefinierte Fehler-Labels und Beschreibungen mithilfe des Eigendefinierte Fehler-Editors
in der Entwicklungsumgebung von EPSON RC+ 5.0 definieren.

Verwandte Befehle
Era, Erl, Err, OnErr

Beispiel einer Error-Anweisung

#defi ne ER VAC 8000

If SwWvacuun) = Of Then
Error ER VAC
Endl f
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Ert-Funktion
Gibt die Tasknummer aus, in der ein Fehler aufgetreten ist. @

Syntax
Ert

Riickgabewerte
Die Tasknummer, in der der Fehler aufgetreten ist.

Beschreibung

Wenn ein Fehler auftritt, wird Ert verwendet um festzustellen, in welchem Task der Fehler aufgetreten
ist. Die ausgegebene Zahl liegt zwischen 1 und 16.

Verwandte Befehle
Era, Erl, Err, ErrMsg$, OnErr, Trap

Beispiel einer Ert Funktion

Das folgende Beispiel zeigt ein einfaches Programm, das die Ert-Funktion verwendet, um zu
bestimmen, in welchem Task der Fehler aufgetreten ist; Erl: Wo der Fehler aufgetreten ist; Err: Welche
Art von Fehler aufgetreten ist; Era: Wenn eine Achse den Fehler verursacht hat...

Function nmin
OnErr Goto eHandl er
Do
Call PickPl ace
Loop
Exit Function
eHandl er:
Print "The Error code is ", Err
Print "The Error Message is ", ErrMsg$(Err)
errTask = Ert
If errTask > 0 Then

Print "Task nunmber in which error occurred is ", errTask
Print "The |line where the error occurred is Line ", Erl (errTask)
If Era(errTask) > 0 Then
Print "Joint which caused the error is ", Era(errTask)
Endl f
Endl f
Fend
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EStopOn-Funktion

Gibt den aktuellen Not-Aus-Status aus. @
Diese Funktion wird aus Kompatibilitatsgriinden freigehalten.
Im Not-Aus-Status werden alle Tasks abgebrochen.

Syntax
EstopOn

Riickgabewerte
Wahr, wenn der Not-Aus-Kreis unterbrochen wurde (ON), sonst Falsch.
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Exit-Anweisung

Ein Schleifenkonstrukt oder eine Funktion wird verlassen. @

Syntax
Exit { Do | For | Function }

Beschreibung
Die Syntax der Exit-Anweisung hat die folgende Form:

Anweisung Beschreibung

Exit Do Ist eine Mdglichkeit, eine Do...Loop Anweisung zu verlassen. Es kann nur innerhalb
einer Do...Loop-Anweisung verwendet werden. Exit Do Ubertragt die Steuerung an
die Anweisung, die auf die Loop-Anweisung folgt. Wenn Exit Do innerhalb
verschachtelter Do...Loop-Anweisungen verwendet wird, Gbertragt Exit Do die
Steuerung an den Loop der sich eine Verschachtelungsebene iber dem Loop
befindet, in dem Exit Do auftritt.

Exit For Ist eine Mdéglichkeit, eine For-Schleife zu verlassen. Diese Anweisung kann nur
innerhalb einer For...Next-Schleife verwendet werden. Exit For Ubertragt die
Steuerung an die Anweisung, die auf die Next-Anweisung folgt. Wenn Exit For
innerhalb verschachtelter For-Schleifen verwendet wird, Gbertragt Exit For die
Steuerung an die Schleife, die sich eine Verschachtelungsebene tber der Schleife
befindet, in der Exit For auftritt.

Exit Function Verlasst sofort die Funktionsprozedur, in der diese Anweisung verwendet wird. Die
Ausflihrung fahrt mit der Anweisung fort, die auf diejenige folgt, die die Funktion
aufgerufen hat.

Verwandte Befehle
Do...Loop, For...Next, Function...Fend

Beipiel einer Exit-Anweisung

i =1 To 10

If SW(1) = On Then
Exit For

Endl f

Junp P(i)
|

For

Next
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Find-Anweisung

Gibt die Bedingung an, unter der Koordinaten wahrend einer Bewegung gespeichert werden @
oder zeigt sie an.

Syntax
Find [condition]

Parameter
condition ~ Konditionaler Ausdruck der veranlasst, dass die Koordinaten gespeichert werden.

Verwandte Befehle
FindPos, Go, Jump, PosFound

Beispiel einer Find-Anweisung

Find SW(5) = On

Go P10 Find

| f PosFound Then
Go Fi ndPos

El se

Print "Cannot find the sensor signal."
Endl f
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FindPos-Funktion

FindPos-Funktion

Gibt einen Roboterpunkt aus, der wahrend einer Bewegung durch die Find-Anweisung @
gespeichert wurde.

Syntax
FindPos

Riickgabewerte
Ein Roboterpunkt, der wahrend einer Bewegung durch die Find-Anweisung gespeichert wurde.

Verwandte Befehle
Find, Go, Jump, PosFound, CurPos, InPos

Beispiel einer FindPos-Funktion

Find SW(5) = On
Go P10 Find
I f PosFound Then
Go Fi ndPos
El se
Print "Cannot find the sensor signal."
Endl f
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Fine-Anweisung

Fine-Anweisung
Definiert die Positionierungsgenauigkeit fir Zielpunkte und zeigt sie an. @

Syntax
(1) Fine axis1, axis2, axis3, axis4, [axis5], [axis6]
(2) Fine
Parameter
axis1 Integer-Ausdruck im Bereich von 0-65535, der flr den zulassigen Positionierungsfehler
fur die erste Achse steht.
axis2 Integer-Ausdruck im Bereich von 0-65535, der fiir den zulassigen Positionierungsfehler
fur die zweite Achse steht.
axis3 Integer-Ausdruck im Bereich von 0-65535, der fur den zuldssigen Positionierungsfehler
fur die dritte Achse steht.
axis4 Integer-Ausdruck im Bereich von 0-65535, der fur den zuldssigen Positionierungsfehler
fur die vierte Achse steht.
axisb Optional. Integer-Ausdruck im Bereich von 0-65535, der fir den zulassigen
Positionierungsfehler fir die flnfte Achse steht.
axis6 Optional. Integer-Ausdruck im Bereich von 0-65535, der fiir den zulassigen
Positionierungsfehler fiir die sechste Achse steht.
Riickgabewerte

Wenn Fine ohne Parameter verwendet wird, werden die aktuellen Fine-Werte fur jede der vier oder
sechs Achsen angezeigt.

Beschreibung

Fine definiert fir jede Achse den zulassigen Positionierungsfehler, mit dem der Abschluss beliebiger
Bewegungen registriert wird.

Die Prifung hinsichtlich der Bewegungsvollendung beginnt, nachdem die CPU den Zielpositions-
Pulsewert vollstandig an das Servo-System gesandt hat. Aufgrund der Servoverzégerung hat der
Roboter die Zielposition noch nicht erreicht. Diese Prifung wird im Abstand von wenigen
Millisekunden wiederholt, bis jede Achse in der angegebenen Bereichseinstellung angekommen ist.
Die Positionierung wird als abgeschlossen betrachtet, wenn alle Achsen innerhalb dieser
angegebenen Bereiche angekommen sind. Sobald die Positionierung abgeschlossen ist, geht die
Programmsteuerung zur nachsten Anweisung tber. Das Servosystem behalt jedoch die Steuerung der
Roboterzielposition inne.

Wenn mit dem Fine-Befehl vergleichsweise groe Bereiche verwendet werden, wird die Positionierung
relativ friih in der Bewegung bestatigt und die nachste Anweisung wird ausgefiihrt.

Die Standardeinstellungen der Fine-Anweisung hangen vom Robotertyp ab. Lesen Sie das
Roboterhandbuch fir weitere Information.

Hinweise

Zykluszeiten und der Fine-Befehl

Der Fine-Wert hat keine Auswirkungen auf die Steuerung der Beschleunigung oder Verzégerung des
Manipulators. Kleinere Fine-Werte kdnnen das System jedoch veranlassen, langsamer zu laufen, da
es das Servosystem zuséatzliche Zeit kosten kann (einige Millisekunden), um in einen zuldssigen
Positionsbereich zu gelangen. Sobald der Arm den zulassigen Positionsbereich erreicht hat (definiert
durch den Fine-Befehl), fuhrt die CPU den nachsten Anwenderbefehl aus. (Beachten Sie, dass alle
aktivierten Achsen in Position sein missen, bevor die CPU den nachsten Anwenderbefehl ausflhren
kann.)
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Fine-Anweisung

Initialisierung von Fine (durch die Befehle Motor On, SLock und SFree)
Bei der Verwendung der Folgenden Befehle wird der Fine-Wert auf die Standardwerte gesetzt:

SLock, SFree, und Motor.
Stellen Sie sicher, dass Sie die Fine-Werte neu einstellen, nachdem einer der 0.g. Befehle ausgefiihrt

wurde.

Mogliche Fehler
Wenn die Fine-Positionierung nicht innerhalb von 2 Sekunden abgeschlossen ist, tritt der Fehler 4024
auf. Dieser Fehler bedeutet normalerweise, dass die Balance des Servosystems eingestellt werden
muss. (Bitte kontaktieren Sie in diesem Fall lhren EPSON-Héndler.)

Verwandte Befehle
Accel, AccelR, AccelS, Arc, Go, Jump, Move, Speed, SpeedR, SpeedS, Pulse

Beispiel einer Fine-Anweisung
Das folgende Beispiel zeigt eine einfache PTP-Bewegung vom Punkt PO zum Punkt P1 mit einer
geradlinigen Rickbewegung zum Punkt PO. Spater bewegt sich der Arm geradlinig zum Punkt P2, bis
der 2. Eingang eingeschaltet wird. Wenn der 2. Eingang wahrend der Bewegung einschaltet,
verzdgert sich der Arm bis zum vollstandigen Stopp, bevor er den Punkt P2 erreicht und der nachste
Programmbefehl ausgefihrt wird.

Function finetest

Fine 5, 5, 5, 5 '"Reduziert die Prazision auf +/- 1 Pul se
Go P1
Go P2

Fend

> Fine 50, 50, 50, 50

>

> Fine

10, 10, 10, 10
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Fine-Funktion

Gibt die Fine-Einstellung fiir eine angegebene Achse aus. @
Syntax
Fine(joint)
Parameter
Joint Integer-Ausdruck, der fiir die Achsnummer steht, fiir die die Fine-Einstellungen

ausgegeben werden sollen.

Riickgabewerte
Reeller Wert

Verwandte Befehle
Accel, AccelS, Arc, Go, Jump, Move, Speed, SpeedS, Pulse

Beispiel einer Fine-Funktion
In diesem Beispiel wird die Fine-Funktion in einem Programm verwendet.

Function finetst
I nteger a
a = Fine(1)
Fend
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Fix-Funktion

Gibt den Integeranteil einer reellen Zahl aus. @

Syntax
Fix(number)

Parameter
number Reeller Ausdruck, der die zu fixierende Zahl enthalt.
Riickgabewerte

Ein Integer-Wert, der den Integer-Anteil einer reellen Zahl enthalt.

Verwandte Befehle
Int

Beispiel einer Fix-Funktion

>print Fix(1.123)
1

>
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FmtStr$-Funktion

FmtStr$-Funktion

Formatiert einen numerischen Ausdruck. @

Syntax

FmtStr$ (numeric expression, strFormat)

Parameter

numeric expression Zu formatierender numerischer Ausdruck.

strFormat

Formatspezifizierungs-Zeichenkette.

Riickgabewerte
Eine Zeichenkette, die den formatierten Ausdruck enthalt.

Beschreibung

FmtStr$ wird verwendet, um einen numerischen Ausdruck in eine Zeichenkette umzuwandeln.

Spezifikationssymbole fiir das numerische Format
Formatiert einen numerischen Ausdruck.

Zeichen

Beschreibung

Keine

(0)

#)

()

()

Anzeige der Zahl ohne Formatierung.

Zahlzeichen-Platzhalter. Anzeige eines Zahlzeichens oder einer Null. Wenn an der Stelle
des Ausdrucks ein Zahlzeichen steht, an der in der Formatzeichenkette eine Null (0)
erscheint, wird es angezeigt. Sonst wird an dieser Stelle eine Null angezeigt. Wenn eine
Zahl weniger Zahlzeichen hat (egal auf welcher Seite der Dezimalen), als der
Formatausdruck Nullen aufweist, werden die vorangehenden oder die anhangenden
Nullen angezeigt. Wenn die Zahl mehr Zahlzeichen zur Rechten der Dezimaltrennung
hat, als Nullen zur rechten Seite der Dezimaltrennung im Formatausdruck vorhanden
sind, wird diese Zahl auf so viele Dezimalstellen gerundet, wie Nullen vorhanden sind.
Wenn die Zahl mehr Zahlzeichen zur Linken der Dezimaltrennung hat, als Nullen zur
linken Seite der Dezimaltrennung im Formatausdruck vorhanden sind, werden die
Uberzahligen Zahlzeichen ohne Anderung angezeigt.

Zahlzeichen-Platzhalter. Zeigt ein Zahlzeichen oder gar nichts an. Wenn an der Stelle
des Ausdrucks ein Zahlzeichen steht, an der in der Formatzeichenkette ein #-Zeichen
erscheint, wird es angezeigt. Sonst wird an dieser Stelle nichts angezeigt. Dieses
Symbol funktioniert wie der 0 Zahlzeichen-Platzhalter, mit der Ausnahme, dass die
vorangehenden und die anhdngenden Nullen nicht angezeigt werden, wenn die Zahl
ebenso viele oder weniger Zahlzeichen als #-Zeichen auf beiden Seiten der
Dezimaltrennung im Formatausdruck enthalt.

Dezimaler Platzhalter. In einigen Darstellungen wird ein Komma zur Tennung von
Dezimalstellen verwendet. Der dezimale Platzhalter bestimmt, wie viele Zahlzeichen zur
Linken und Rechten der Dezimalstellen-Trennung angezeigt werden. Wenn der
Formatausdruck ausschlieRlich Nummernzeichen zur Linken dieses Symbols beinhaltet,
beginnen Zahlen kleiner als 1 mit einer Dezimalstellen-Trennung. Um eine vorangehende
Null mit Nachkommastellen anzuzeigen, verwenden Sie 0 als ersten Zahlzeichen-
Platzhalter zur Linken der Dezimalstellen-Trennung. Das Zeichen, das tatsachlich als
dezimaler Platzhalter in den formatierten Ausgabedaten verwendet wird, hangt von dem
Zahlen-Format ab, das Ihr System erkennt.

Tausendertrennzeichen. In einigen Darstellungen wird ein Punkt als
Tausendertrennzeichen verwendet. Das Tausendertrennzeichen trennt Tausender von
Hundertern innerhalb einer Zahl, die vier oder mehr Stellen zur Linken der
Dezimalstellen-Trennung besitzt. Die standardmaRige Verwendung des
Tausendertrennzeichens wird definiert, wenn das Format ein Tausendertrennzeichen
enthalt, das von Zahlzeichen-Platzhaltern umgeben ist (0 oder #). Zwei nebeneinander
stehende Tausendertrennzeichen oder ein Tausendertrennzeichen direkt zur Linken der
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FmtStr$-Funktion

Dezimalstellen-Trennung (je nachdem, ob eine Dezimalstelle definiert ist, oder nicht)
bedeutet eine "Skalierung der Zahl, indem man sie durch 1000 teilt und rundet, falls
notig." Beispielsweise konnen Sie die Format-Zeichenkette “##0,,” verwenden, um 100
Millionen als 100 darzustellen. Zahlen, die kleiner als eine Million sind, werden als 0
angezeigt. Zwei nebeneinanderstehende Tausendertrennzeichen in einer anderen
Position als direkt zur Linken der Dezimallstellen-Trennung stellen eine Spezifizierung
der Nutzung eines Tausendertrennzeichens dar. Das Zeichen, das tatsachlich als
Tausendertrennzeichen in den formatierten Ausgabedaten verwendet wird, hangt von
dem Zahlen-Format ab, das lhr System erkennt.

Verwandte Befehle
Left$, Right$, Str$

Beispiel einer FmtStr$-Funktion

Functi on SendDat eCode
String d$, f$

f$ = Fnt Str$(10, "000.00")
OpenCom #1
Print #1, f$
Cl oseCom #1
Fend
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For...Next

Die Befehle For...Next werden zusammen verwendet, um eine Schleife herzustellen, in der Befe
die sich zwischen den Befehlen For und Next befinden, mehrfach ausgefiihrt werden, wie vom
Benutzer angegeben.

Syntax
For var = initValue To finalValue [Step increment ]
statements
Next [var]
Parameter
var Die Zahlvariable, die mit der For...Next*-Schleife verwendet wird. Diese Variable
wird normalerweise als Integer definiert, kann jedoch auch als Realvariable
definiert werden.
initValue Der Anfangswert fir den Zahler var.
finalValue Der Endwert des Zahlers var. Sobald dieser Wert erreicht ist, ist die For...Next
Schleife vollstdndig und die Ausfiihrung wird mit der Anweisung, die auf den
Next-Befehl folgt, fortgesetzt.
increment Ein optionaler Parameter, der das Zahl-Inkrement fiir jede Ausfiihrung der Next-
Anweisung innerhalb der For...Next Schleife definiert. Diese Variable kann
positiv oder negativ sein. Wenn der Wert negativ ist, muss der Erstwert der
Variable grofier sein als ihr Endwert. Wird der Inkrement-Wert weggelassen,
inkrementiert (erhoht) das System automatisch um 1.
statements Jede gultige SPEL+-Anweisung kann in die For...Next-Schleife eingefiigt werden.

Beschreibung

For...Next fiihrt einen Satz von Anweisungen innerhalb einer Schleife mit einer definierten Haufigkeit
aus. Die For-Anweisung stellt den Anfang der Schleife dar. Die Next-Anweisung ist das Ende der
Schleife. Wie oft die Anweisungen innerhalb der Schleife ausgefiihrt werden, wird mithilfe einer
Variablen gezahilt.

Der erste numerische Ausdruck (initValue) ist der Erstwert des Zahlers. Dieser Wert kann positiv oder
negativ sein, solange die Variable finalValue und die Step-Inkrementierung einander korrekt
entsprechen.

Der zweite numerische Ausdruck (finalValue ) ist der Endwert des Zahlers. Dies ist der Wert der,
sobald er erreicht ist, die Beendigung der For...Next-Schleife auslost. Die Steuerung des Programms
wird an den nachsten auf den Next-Befehl folgenden Befehl weitergegeben.

Programmanweisungen, die auf die For-Anweisung folgen, werden ausgefihrt, bis ein Next-Befehl
erreicht wird. Die Zahlervariable (var) wird dann durch den Step-Wert inkrementiert, der durch den
Parameter increment definiert ist. Wird die Step-Option nicht genutzt, wird der Zahler um 1 (eins)
inkrementiert.

Die Zahlervariable (var) wird dann mit dem Endwert verglichen. Wenn der Zahlerstand kleiner oder
gleich dem Endwert ist, werden die Anweisungen, die dem For-Befehl folgen, erneut ausgefihrt.
Wenn die Zahlervariable groRer als der Endwert ist, wird die Ausfiihrung auRerhalb der For...Next-
Schleife verzweigt und mit dem Befehl fortgefahren, der direkt auf den Next-Befehl folgt.
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Hinweise

Negative Step-Werte:
Wenn der Wert der Step-Inkrementierung (increment) negativ ist, wird die Zahlervariable (var) bei
jedem Durchlauf durch die Schleife dekrementiert (verringert) und der Erstwert muss grof3er sein als
der Endwert, damit die Schleife funktioniert.

Eine Variable, die auf Next folgt, wird nicht benétigt:
Der Variablenname, der auf den Next-Befehl folgt, kann weggelassen werden. Fir Programme, die

verschachtelte For...Next-Schleifen beinhalten, wird jedoch empfohlen, den Variablennamen, der auf
den Next-Befehl folgt, mit einzubeziehen, damit die Schleifen schnell identifiziert werden kénnen.

Verwandte Befehle
Do...Loop

Beispiel fiir For...Next

Functi on fornext
I nt eger counter
For counter =1 to 10
Go Pctr
Next counter

For counter = 10 to 1 Step -1
Go Pctr
Next counter
Fend
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Function...Fend

Function...Fend

Eine Funktion ist eine Gruppe von Programmanweisungen, die eine Function-Anweisung als er
und eine Fend-Anweisung als letzte Anweisung beinhaltet.

Syntax
Function funcName [(argList)] [As type]
statements
Fend
Parameter
funcName Name, der einer spezifischen Gruppe von Anweisungen gegeben wird, die
zwischen die Befehle Function und Fend eingebunden werden. Der
Funktionsname muss alphanumerische Zeichen enthalten und darf bis zu 32
Zeichen lang sein. Unterstriche sind ebenfalls zulassig.
arglList Optional. Liste von Variablen, die fir Argumente stehen, die an die

Funktionsprozedur weitergegeben werden, wenn diese aufgerufen wird. Multiple
Variablen werden durch Kommata getrennt.

Das arglist-Argument hat die folgende Syntax:
[ {ByRef | ByVal}] varName [( )] As type

ByRef Optional. Spezifizieren Sie ByRef, um Veranderungen im Variablenwert von der
Calling-Funktion sehen zu kénnen.

ByVal Optional. Spezifizieren Sie ByVal, damit Veranderungen im Variablenwert von
der Calling-Funktion nicht gesehen werden kénnen. Dies ist die
Vorgabeeinstellung.

varName Erforderlich. Name der Variablen, die fiir das Argument steht; folgt den
Standardkonventionen fiir die Variablenbenennung.

As type Erforderlich. Der Argumenttyp muss definiert werden.

Riickgabewerte
Wert, dessen Datentyp mit dem As-Ausdruck am Ende der Funktionsdeklaration definiert wird.

Beschreibung
Die Function-Anweisung zeigt den Beginn einer Gruppe von SPEL+-Anweisungen an. Um
anzuzeigen, wo eine Funktion endet, wird die Fend-Anweisung verwendet. Alle Anweisungen
zwischen Function und Fend werden als Teile der Funktion betrachtet.

Die durch Function...Fend definierte Kombination von Anweisungen kann als ,Behaltnis’ betrachtet
werden, in dem alle Anweisungen, die sich zwischen den Anweisungen Function und Fend befinden,
zu der Funktion gehéren. Eine Programmdatei kann multiple Funktionen beinhalten.

Verwandte Befehle
Call, Fend, Halt, Quit, Return, Xqt
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Function...Fend

Beispiel fiir Function...Fend

Das folgende Beispiel zeigt drei Funktionen innerhalb einer Datei. Die Funktionen mit den Namen
task2 und task3 werden als Hintergrundtasks (Background Tasks) ausgefiihrt, wahrend der Haupttask
mit Namen Main im Vordergrund ausgefuhrt wird.

Function main
Xgt 2, task2 'Fihrt task2 im
Xgt 3, task3 'Fuhrt task3 im
' wei t ere Anwei sungen

nt ergrund aus
ntergrund aus

IT

Fend'

Function task?2

Function task?2
Do
On 10
Vit 1
of 10
Loop
Fend
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Global-Anweisung

Global-Anweisung

Deklariert Variablen mit globalem Giiltigkeitsbereich. Globale Variablen sind frei zuganglich. @

Syntax
Global [ Preserve ] dataType varName [(subscripts)] [, varName [(subscripts)] , ...]

Parameter
Preserve Optional. Wenn Perserve definiert ist, werden die Werte der Variablen
beibehalten. Die Werte werden durch Projektanderungen geldscht.
dataType Datentypen wie z. B. Boolean, Integer, Long, Real, Double, Byte, oder String.
varName Variablenname. Namen dirfen bis zu 32 Zeichen enthalten.
subscripts Optional. Dimensionen einer Feldvariable; es kbnnen bis zu drei Dimensionen

deklariert werden. Die Indexsyntax sieht folgendermal3en aus:
(ubound1, [ubound?], [ubound3])

Ubound1, ubound2 und ubound3 spezifizieren jeweils die Obergrenze der
dazugehoérigen Dimension.

Die Elemente in jeder Dimension einer Matrix werden von 0 bis zum Wert der
Obergrenze durchnummeriert.

Die Gesamtzahl der Matrixelemente fiir Global Preserve-Variablen betrdgt 100
bei Zeichenketten und 1000 bei allen anderen Typen.

Die Gesamtzahl der Matrixelemente fiir globale Variablen betrégt 1000 bei
Zeichenketten und 10000 bei allen anderen Typen.

Zur Berechnung aller in einer Matrix verwendeten Elemente verwenden Sie die
folgende Formel: (Wenn eine Dimension nicht verwendet wird, ersetzen Sie den
Ubound-Wert durch 0.) Alle Elemente = (ubound 1 +1) * (ubound2 + 1) *
(ubound3 + 1)

Beschreibung

Globale Variablen sind Variablen, die in mehr als einer Datei desselben Projektes verwendet werden
kénnen. Sie werden geldscht, wann immer eine Funktion vom Run-Fenster oder Benutzerfenster aus
gestartet wird, es sei denn, sie sind mit der Preserve-Option deklariert.

Die Variable behalt nach dem Ausschalten der Steuerung ihren Wert bei, wenn dies in der Preserve-
Option eingestellt wurde.

Global Preserve-Variablen kénnen ebenfalls mit der VB-Guide-Option verwendet werden.

Es wird empfohlen, den Namen globaler Variablen ein "g_"-Préafix voranzustellen, um globale
Variablen im Programm leichter erkennbar zu machen. Zum Beispiel:

Global Long g_PartsCount

Verwandte Befehle
Boolean, Byte, Double, Integer, Long, Real, String
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Global-Anweisung

Beispiel einer Global-Anweisung

Das folgende Beispiel zeigt zwei verschiedene Programmdateien. Die erste Programmdatei definiert
einige globale Variablen und initialisiert sie. Die zweite Datei verwendet eben diese globalen
Variablen.

FILE1 (MAIN.PRG)
Global Integer status1
Global Real numsts

Function Main
Integer |

status1 =10
Das folgende Beispiel zeigt zwei verschiedene Programmdateien. Die erste Programmdatei definiert
einige globale Variablen und initialisiert sie. Die zweite Datei verwendet auch diese globalen
Variablen.

FILE1 (MAIN.PRG)

d obal Integer g Status
d obal Real g_MaxVal ue

Function Main

g_Status = 10
g MaxValue = 1.1

Fend'
FILE2 (TEST.PRG)

Function Test

Print "statusl =, g_Status
Print "MaxValue =, g_MaxVal ue

Fend'
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Go-Anweisung

Bewegt den Arm mit einer PTP-Bewegung von seiner aktuellen Position zum @
spezifizierten Punkt oder in die X-, Y-, Z-, U-, V-, W-Position.

Der Go-Befehl kann eine beliebige Kombination von bis zu sechs Achsen gleichzeitig bewegen.

Syntax

Parameter
destination Der Zielort einer Bewegung, die einen Punktausdruck verwendet.

CP Optional. Spezifiziert die CP-Bewegung.

searchExpr Optional. Ein Till- oder Find-Ausdruck.
Till | Find
Till Sw(expr) = {On | Off}
Find Sw(expr) = {On | Off}

1.1 Optional. Parallelbearbeitungsanweisungen kénnen hinzugefigt werden, um E/A-
Befehle oder andere Befehler wahrend der Bewegung auszuflihren.

Beschreibung

Go bewegt alle Achsen des Roboteramrs mithilfe der PTP-Bewegung gleichzeitig. Das Ziel des Go-
Befehls kann auf unterschiedliche Weise definiert werden:
- Verwenden eines spezifischen Punktes, zu dem hin die Bewegung ausgefihrt wird. Zum
Beispiel: Go P1.
- Verwenden einer expliziten Koordinatenposition, zu der hin die Bewegung ausgefiihrt wird. Zum
Beispiel: Go XY(50, 400, 0, 0).
- Verwenden eines Punktes mit Koordinatenversatz. Zum Beispiel: Go P1 +X(50).
- Verwenden eines Punktes mit einem anderen Koordinatenwert. Zum Beispiel: Go P1 :X(50).

Der Speed Befehl bestimmt die Armgeschwindigkeit fir die Bewegung, die durch den Go-Befehl
initiiert wurde. Der Accel-Befehl definiert die Beschleunigung.

Der Go-Befehl ist nicht in der Lage zu Uberpriifen, ob es einen Bereich gibt, in den sich der Arm
physikalisch nicht bewegen kann, bevor die Bewegung selbst begonnen wird. Es ist dem Steuergerat
daher moglich, eine verbotene Position auf dem Weg zu einem Zielpunkt zu finden. In diesem Fall
kann der Arm abrupt zum Stehen kommen, was einen Stof und den Servo-Aus-Zustand des Arms
hervorrufen kann. Obschon sich die Zielposition innerhalb des Armbereichs befindet, gibt es einige
Bewegungen, die nicht ausgefiihrt werden kénnen, da der Arm einige der Zwischenpositionen nicht
erreichen kann, die wahrend der Bewegung benétigt werden.

Der Go-Befehl veranlasst den Arm immer dazu, bis zum Halt herunterzubremsen, bevor das
Bewegungsziel erreicht wurde.

Hinweise

Der Unterschied zwischen Go und Move
Sowohl der Move- als auch der Go-Befehl veranlassen den Roboterarm zu einer Bewegung. Der
primare Unterschied zwischen den beiden Befehlen ist jedoch, dass der Go-Befehl eine PTP-
Bewegung verursacht, wahrend der Move-Befehl den Arm geradlinig bewegt. Der Go-Befehl wird
verwendet, wenn es dem Benutzer primar um die Ausrichtung des Arms bei Erreichen des Punktes
geht. Der Move-Befehl wird verwendet, wenn es wichtig ist, den Pfad des Roboterarms zu steuern,
wahrend er sich bewegt.
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Go-Anweisung

Der Unterschied zwischen Go und Jump

Sowohl der Jump- als auch der Go-Befehl veranlassen den Roboterarm zu einer PTP-Bewegung. Der
Jump-Befehl hat jedoch ein zusatzliches Feature. Jump veranlasst den Endeffektor des Roboters
dazu, zunachst bis zum LimZ-Wert zu steigen, sich dann in horizontaler Richtung zu bewegen, bis er
sich Uber dem Zielpunkt befindet und schliel3lich abwarts zum Zielpunkt. Dies ermdglicht es, den
Jump-Befehl zu verwenden, um das Umfahren von Hinderniss zu garantieren und, was wichtiger ist,
um die Zykluszeiten flur Bestlickungsbewegungen zu verbessern.

Korrekte Geschwindigkeits- und Beschleunigungs-Befehle mit Go

Die Befehle Speed und Accel werden verwendet, um Geschwindigkeit und Beschleunigung des
Manipulators wahrend der Go-Bewegung zu definieren. Beachten Sie, dass sich die Befehle Speed
und Accel auf PTP-Bewegungen beziehen (wie der fir den Go Befehl), wahrend die Befehle SpeedS
und AccelS fiir linearinterpolierte und kreisinterpolierte Bewegungen verwendet werden.

Verwenden von Go mit der optionalen Till-Bedingung

Die optionale Till-Bedingung ermdglicht es dem Benutzer, eine Bedingung zu definieren, damit der
Roboter an einer Zwischenposition bis zum Halt abbremst, noch bevor er die durch den Go-Befehl
verursachte Bewegung beendet. Wenn die Till-Bedingung nicht erflllt wird, bewegt sich der Roboter
zu seiner Zielposition. Der Go-Befehl zusammen mit der Till-Bedingung kann auf zwei Arten
verwendet werden, wie im Folgenden beschrieben:

(1) Go-Befehl mit Till-Bedingung
Uberpriift, ob die aktuelle Till-Bedingung erfiillt wird. Wenn sie erfllt wird, wird dieser Befehl

durch Verzdgerung und Anhalten des Roboters an einer Zwischenposition vervollstandigt,
bevor die Bewegung, die durch den Go-Befehl verursacht wurde, beendet wird.

(2) Go-Befehl mit Till-Bedingung, Sw(Eingangsnummer)-Bedingung, und
Eingangsbedingung
Diese Version des Go-Befehls mit Till-Bedingung ermdglicht es dem Benutzer, die Till-
Bedingung in derselben Zeile wie den Go-Befehl zu spezifizieren, anstatt die aktuelle
Definition zu verwenden, die vorher fir Till definiert wurde. Die spezifizierte Bedingung ist
einfach eine Gegenprifung zu einem der Eingange. Dies wird durch Verwenden des Sw-
Befehls erreicht. Der Benutzer kann tberpriifen, ob die Eingange aus- oder eingeschaltet
sind und den Arm dazu veranlassen, anzuhalten, je nachdem, welche Bedingung spezifiziert
ist. Dieses Feature funktioniert ahnlich wie eine Unterbrechung (Interrupt), bei der eine
Bewegung unterbrochen (gestoppt) wird, sobald die Eingangs-Bedingung erfiillt ist. Wenn die
Bedingung wahrend der Roboterbewegung nie erfiillt wird, erreicht der Arm erfolgreich den
durch destination definierten Punkt.

Verwenden von Go mit der optionalen Find-Bedingung

Die optionale Find-Bedingung ermdglicht es dem Benutzer, eine Bedingung zu definieren, die den
Roboter veranlasst, wahrend der Bewegung durch den Go-Befehl eine Position aufzuzeichnen. Der
Go-Befehl mit der Find-Bedingung kann auf zwei Arten verwendet werden, wie im Folgenden
beschrieben:

(1) Go-Befehl mit Find-Bedingung:

Uberpriift, ob die aktuelle Find-Bedingung erfiillt wird. Wird sie erfiillt, so wird die aktuelle
Position im Sonderpunkt FindPos gespeichert.

(2) Go-Befehl mit Find-Bedingung, Sw(Eingangsnummer)-Bedingung, und Eingangsbedingung:
Diese Version des Go-Befehls mit Find-Bedingung erméglicht es dem Benutzer, die Find-
Bedingung in derselben Zeile wie den Go-Befehl zu spezifizieren, anstatt die aktuelle
Definition zu verwenden, die vorher fir Find definiert wurde. Die spezifizierte Bedingung ist
einfach eine Gegenprifung zu einem der Eingange. Dies wird durch Verwenden des Sw-
Befehls erreicht. Der Benutzer kann tberpriifen, ob die Eingange aus- oder eingeschaltet
sind und veranlassen, dass die aktuelle Position unter dem Sonderpunkt FindPos
gespeichert wird.

Der Go-Befehl verursacht immer eine Verzégerung bis zum Stillstand

Der Go-Befehl veranlasst den Arm immer dazu, bis zum Halt herunterzubremsen, bevor das
Bewegungsziel erreicht wird.
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Go-Anweisung

Mogliche Fehler

Versuch, sich aulierhalb des Roboter-Arbeitsbereichs zu bewegen

Wenn mit dem Go-Befehl explizite Koordinaten verwendet werden, miissen Sie sicherstellen, dass
sich die definierten Koordinaten innerhalb des Roboter-Arbeitsbereichs befinden. Jeglicher Versuch,
den Roboter auRerhalb dieses giiltigen Arbeitsbereichs zu bewegen, ruft eine Fehlermeldung hervor.

Verwandte Befehle

Pulse, Speed, Sw, Till

Beispiel einer Go-Anweisung

Das folgende Beispiel zeigt eine einfache PTP-Bewegung vom Punkt PO zum Punkt P1 mit einer
geradlinigen Rickbewegung zum Punkt PO. Spater bewegt sich der Arm geradlinig zum Punkt P2, bis
der 2. Eingang eingeschaltet wird. Wenn der 2. Eingang wahrend der Bewegung einschaltet,

verzdgert sich der Arm bis zum vollstandigen Stopp, bevor er den Punkt P2 erreicht und der nachste
Programmbefehl ausgeflhrt wird.

Funktionsbeispiel

I nt eger i

Hone

Go PO

Go P1

For i =1 to 10
Go P(i)

Next i

Go P2 Till Sw2) = On

If SWM(2) = On Then
Print "Input #2 canme on during the nove and"
Print "the robot stopped prior to arriving on"

Print "point
El se

p2."

Print "The nove to P2 conpl eted successfully."
Print "Input #2 never came on during the nove."

Endl f
Fend

Ei ni ge Synt ax-Bei spi el e i m Bef ehl sei ngabef enster sehen aus wie folgt:

>CGo Here +X(50)

>Go P1
>Go P1 :U(30)

>Go P1 /L
>Co XY(50, 450, O

, 30

Bewegt den Armnur in die X-Richtung, 50 nmm aus
der

akt uel l en Position

Ei nfaches Bei spiel, umden Arm nach Punkt P1 zu
bewegen

Bewegt den Arm nach Punkt 1, verwendet aber +30
al s Position,

zu der sich die U Achse bewegen sol |

Bewegt den Armzu P1, stellt aber sicher, dass
der Armin der |inken Position anhalt.

Bewegt den Armin die Position X=50, Y=450, Z=0,
U=30
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Go-Anweisung

<Ei n weiteres Code-Beispiel >
Till SW(1)=0 And SW(2) = On ' Legt die Till-Bedingungen fir die
' Eingédnge 1 und 2 fest
Go P1 Till ' Stoppt den Arm wenn die aktuelle Till-
Bedi ngung,
' die in der vorangegangenen Zeile
definiert wrde, erfallt ist.

G P2 Till Sw(2) = ON ' Stoppt, wenn der 2. Eingang eingeschaltet
i st

Go P3 Till ' Stoppt den Arm wenn die aktuelle Till-
Bedi ngung,

die in der vorangegangenen Zeil e
definiert wurde, erfillt ist.
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GoSub...Return

GoSub...Return

GoSub Ubertragt die Programmsteuerung an ein Unterprogramm. Sobald das Unterprogramm @
vollstandig ist, kehrt die Programmsteuerung wieder in die Zeile zuriick, die auf den
GoSub-Befehl folgt, der das Unterprogramm initiiert hatte.

Syntax
GoSub {/abel}

{ label’}
statements
Return

Parameter
label Wenn der Benutzer ein Label spezifiziert, springt die Programmausfiihrung zu
der Zeile, in der sich das Label befindet. Das Label kann bis zu 32 Zeichen
beinhalten. Das erste Zeichen muss jedoch ein Buchstabe sein (keine Zahl).

Beschreibung
Der GoSub-Befehl bewirkt, dass die Programmsteuerung zu dem durch den Benutzer definierten
Anweisungslabel verzweigt wird. Das Programm fuhrt dann die Anweisung in dieser Zeile aus und
fahrt mit der Ausfiihrung in den darauf folgenden Zeilennummern fort, bis es auf einen Return-Befehl
trifft. Der Return-Befehl veranlasst die Programmsteuerung, zurtick zu der Zeile zu wechseln, die
direkt auf diejenige folgt, die GoSub urspringlich initiiert hatte. (D. h., der GoSub-Befehl veranlasst
die Ausflhrung eines Unterprogramms, wobei die Ausfiihrung anschliel3end zu der Anweisung
zurlckkehrt, die auf den GoSub-Befehl folgt.) Stellen Sie sicher, dass jedes Unterprogramm mit
Return beendet wird. Diese Vorgehensweise veranlasst die Programmausfiihrung, zu der Zeile
zurlckzukehren, die auf den GoSub-Befehl folgt.

Mogliche Fehler

Verzweigen zu einer nicht existierenden Anweisung

Wenn der GoSub-Befehl versucht, die Steuerung zu einem nicht existenten Label zu verzweigen, wird
der Fehler Nr. 3108 ausgegeben.

Return-Befehl ohne GoSub-Befehl gefunden
Ein Return-Befehl wird verwendet, um aus einem Unterprogramm in das Ursprungsprogramm
,zurickzukehren”, das den GoSub-Befehl ausgegeben hat. Wenn ein Return-Befehl gefunden wird,
ohne dass dem ein GoSub-Befehl voran gegangen ist, wird der Fehler Nr. 2383 ausgegeben. Ein
alleinstehender Return-Befehl ist ohne Funktion, da das System nicht weif3, wohin es zuriickkehren
soll.

Verwandte Befehle
GoTo, OnErr, Return
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GoSub...Return

Beispiel einer GoSub-Anweisung

Das folgende Beispiel zeigt eine einfache Funktion, die einen GoSub-Befehl verwendet, um zu einem
Label zu verzweigen, einige E/A-Befehle auszufihren und dann zurtickzukehren.

Function main
I nteger varl, var?2

GoSub checkio ' GoSub unter Verwendung von Label

On 1
On 2
Exit Function
checki o: "Hier startet das Unterprogramm
varl = I n(0)
var2 = In(1)
If varl =1 And var2 = 1 Then
On 1
El se
of 1
Endl f
Return 'Hier endet das Unterprogramm

Fend
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GoTo-Anweisung

Der GoTo-Befehl bewirkt, dass die Programmsteuerung ohne Bedingung zu einem @
angegebenen Label verzweigt wird.

Syntax
GoTo {/abel}

Parameter
label Die Programmausfiihrung springt in die Zeile, in der sich das Label befindet. Das
Label kann bis zu 32 Zeichen beinhalten. Das erste Zeichen muss jedoch ein
Buchstabe sein (keine Zahl).

Beschreibung
Der GoTo-Befehl bewirkt, dass die Programmsteuerung zu dem durch den Benutzer definierten
Anweisungslabel verzweigt wird. Das Programm fiihrt die Anweisung in der betreffenden Zeile aus
und fahrt von dort mit der Ausfihrung fort. GoTo wird am haufigsten fiir den Sprung zu einem Exit-
Label auf Grund einer Fehlermeldung verwendet.

Hinweise

Verwendung zu vieler GoTo-Anweisungen
Sie sollten nicht zuviele GoTo-Anweisungen verwenden, da dies in einem Programm dazu fiihren
kann, dass dies nur schwer verstandlich ist. Generell sollten so wenig GoTos wie mdglich verwendet
werden. Einige GoTos sind fast immer notwendig. Es kann jedoch leicht zu Problemen fiihren, wenn
man sich mit zu vielen GoTo-Anweisungen innerhalb des Quellcodes bewegt.

Verwandte Befehle
GoSub, OnErr

Beispiel einer GoTo-Anweisung

Das folgende Beispiel zeigt eine einfache Funktion, die einen GoTo-Befehl verwendet, um zu einem
Zeilenlabel zu verzweigen.

Function nmin

If Sw(1) = Of Then
GoTo mai nAbort
Endl f
Print "Input 1 was On, continuing cycle"

iExi t Function
mai nAbort :

Print "Input 1 was OFF, cycle aborted!"
Fend
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Halt-Anweisung

Halt-Anweisung

Unterbricht voriibergehend die Ausfiihrung eines spezifizierten Tasks. @

Syntax
Halt taskidentifier

Parameter

taskldentifier Taskname oder Integer-Ausdruck, der fiir die Tasknummer steht.
Ein Taskname ist der Funktionsname, der in einer Xqt-Anweisung verwendet
wird, oder eine Funktion, die vom Run- oder vom Benutzerfenster aus gestartet
wird. Wenn ein Integer-Ausdruck verwendet wird, liegt der Bereich fir normale
Tasks zwischen 1 und 16 und fir Traptasks zwischen 257 und 261.

Beschreibung

Halt unterbricht voriibergehend die Ausfiihrung des aktuellen Tasks, wie durch den Tasknamen oder
die -nummer definiert.

Verwenden Sie Resume, um mit der Ausfiihrung des Tasks an der Stelle fortzufahren, wo er
unterbrochen wurde. Verwenden Sie Quit, um die Ausfihrung eines Tasks vollstédndig abzubrechen.
Um den Taskstatus auszufiihren, klicken Sie auf das Task Manager-lcon in der EPSON RC+-
Werkzeugleiste.

Verwandte Befehle
Quit, Resume, Xqt

Beispiel einer Halt-Anweisung

Das folgende Beispiel zeigt eine Funktion mit Namen "flicker", die von Xqt gestartet wird, temporar von
Halt gestoppt und anschliellend von Resume wieder aufgenommen wird.

Function nmain
Xqt 2, flicker "Fihrt die Flicker-Funktion aus

Do
Wait 3 "Fihrt den Task Flicker 3 Sekunden | ang aus
Halt flicker
Wit 3 "Halt den Task Flicker 3 Sekunden |ang an
Resune flicker

Loop

Fend

Function flicker
Do
On 1
Wit 0.2
of 1
Wit 0.2
Loop
Fend
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Hand-Anweisung

Hand-Anweisung
Stellt die Armausrichtung eines Punktes ein. @

Syntax
(1) Hand point, [Lefty | Righty]
(2) Hand
Parameter
point Pnumber or P(expr) or point label.

Lefty | Righty ~ Ausrichtung des Arms

Riickgabewerte

Wenn beide Parameter ausgelassen werden, wird die Armausrichtung fir die aktuelle Roboterposition
angezeigt.

Wenn Lefty | Righty weggelassen wird, wird die Armausrichtung flir den spezifizierten Punkt
angezeigt.

Verwandte Befehle
Elbow, Hand-Funktion, J4Flag, J6Flag, Wrist

Beispiel einer Hand-Anweisung

Hand PO, Lefty
Hand pick, Righty
Hand P(nyPoint), myHand

Pl = -364.474, 120.952, 469.384, 72.414, 1.125, -79.991

Hand P1, Righty
Go P1

Hand P1, Lefty
G P1
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Hand-Funktion

Hand-Funktion

Gibt die Armausrichtung eines Punktes aus. @

Syntax
Hand [(point)]

Parameter

point Optional. Punktausdruck. Wird point weggelassen, wird die Armausrichtung der
aktuellen Roboterposition ausgegeben.

Riickgabewerte
1 Righty (/R)
2 Lefty (/L)

Verwandte Befehle
Elbow, Wrist, J4Flag, J6Flag

Beispiel einer Hand-Funktion

Print Hand(pi ck)
Print Hand(P1)
Print Hand

Print Hand(Pl + P2)
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Here-Anweisung

Here-Anweisung

Teacht einen Roboterpunkt an der aktuellen Position. @
Syntax

Here point
Parameter

point Pnumber oder P(expr) oder Punktlabel.

Verwandte Befehle
Here-Funktion

Beispiel einer Here-Anweisung

Here P1
Here pick
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Here-Funktion

Here-Funktion

Gibt die aktuelle Roboterposition als Punkt aus. @

Syntax
Here

Riickgabewerte
Ein Punkt, der fiir die aktuelle Roboterposition steht.

Beschreibung
Here wird verwendet, um die aktuelle Position des aktuellen Manipulators auszugeben.

Verwandte Befehle
Here-Anweisung

Beispiel einer Here-Funktion

P1 = Here
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Hex$-Funktion

Gibt eine Zeichenkette aus, die die angegebene Zahl im Hexadezimalformat darstellt. @

Syntax
Hex$(number)

Parameter
number Integer-Ausdruck.

Riickgabewerte
Gibt eine Zeichenkette aus, die die ASCII-Darstellung der Zahl im Hexadezimalformat enthalt.

Beschreibung

Hex$ gibt eine Zeichenkette aus, die die angegebene Zahl im Hexadezimalformat darstellt. Jedes

Zeichen liegt zwischen 0 und 9 oder A und F. Hex$ wird insbesondere verwendet, um die Ergebnisse
der Stat-Funktion zu prifen.

Verwandte Befehle
Str$, Stat, Val

Beispiel einer Hex$-Funktion

> print hex$(stat(0))
A00000

> print hex$(255)

FF
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Home-Anweisung

Home-Anweisung
Bewegt den Roboterarm in die durch den Benutzer definierte Home-Position. @

Syntax
Home

Beschreibung

Fihrt bei niedriger Geschwindigkeit eine PTP-Bewegung zur Home-Position (Standby) durch, die
durch den HomeSet-Befehl definiert ist; in der Home-Reihenfolge, die durch Hordr definiert ist.

Bei SCARA-Robotern kehrt iblicherweise die Z-Achse (J3) als erstes in die HomeSet-Position zurlick,
dann kehren die Achsen J1, J2 und J4 gleichzeitig in ihre entsprechenden HomeSet-
Koordinatenpositionen zuriick. Der Hordr-Befehl kann die Reihenfolge der Riickkehr der Achsen in
ihre Home-Positionen verandern.

Hinweis

Ausgang des Home-Status:

Wenn sich der Roboter in seiner Home-Position befindet, ist der Home-Ausgang der Steuerung
eingeschaltet.

Mogliche Fehler

Homingversuch ohne definierte HomeSet-Werte

Bei dem Versuch, den Home-Befehl auszufiihren, ohne die HomeSet-Werte zu setzen, wird der
Fehler Nr. 143 ausgegeben.

Verwandte Befehle
HomeClr, HomeDef, Hordr

Beispiel einer Home-Anweisung
Der Home-Befehl kann in einem Programm wie diesem verwendet werden:

Function | nitRobot
Reset
If Mbtor = OFf Then
Mot or On
Endl f
Hone
Fend

Qder er kann fol gender maBen vom Bef ehl sei ngabef enst er aus ausgegeben
wer den:

> hone
>
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HomeClr-Funktion

HomeClr-Funktion

Loscht die Definition der Home-Position. @

Syntax
HomeClir

Verwandte Befehle
HomeDef, HomeSet

Beispiel einer HomeClr-Funktion
In diesem Beispiel wird die HomeClr-Funktion in einem Programm verwendet:

Function d ear Hone

| f HomeDef = True Then
Homed r
Endl f
Fend
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HomeDef-Funktion

HomeDef-Funktion

Gibt Informationen dariiber aus, ob die Home-Position definiert wurde. @

Syntax
HomeDef

Riickgabewerte
Wahr, wenn die Home-Position definiert wurde, sonst Falsch.

Verwandte Befehle
HomeClr, HomeSet

Beispiel einer HomeDef-Funktion
In diesem Beispiel wird die HomeDef-Funktion in einem Programm verwendet:

Functi on Di spl ayHonmeSet

I nteger i
I f HonmeDef = Fal se Then Print "Hone is not defined"

El se

Print "Honme val ues:"

For i =1 To 4

Print "J", i, " =", HoneSet (i)

Next i

Endl f

Fend
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HomeSet-Anweisung

HomeSet-Anweisung
Definiert die Home-Position und zeigt sie an. @

Syntax

(1) HomeSet j1Pulses, j2Pulses, j3Pulses, j4Pulses, [j5Pulses], [j[6Pulses]
(2) HomeSet

Parameter
j1Pulses Der Encoder-Pulse-Wert der Home-Position fiir die 1. Achse.

J2Pulses Der Encoder-Pulse-Wert der Home-Position fur die 2. Achse.
J3Pulses Der Encoder-Pulse-Wert der Home-Position fur die 3. Achse.
J4Pulses Der Encoder-Pulse-Wert der Home-Position fiir die 4. Achse.

Jj5Pulses Optional bei 6-Achsrobotern.
Der Encoder-Pulse-Wert der Home-Position flir die 5. Achse.

Jj6Pulses Optional bei 6-Achsrobotern.
Der Encoder-Pulse-Wert der Home-Position flir die 6. Achse.

Riickgabewerte

Zeigt die Pulse-Werte an, die fiir die aktuelle Home-Position definiert sind, wenn die Parameter
weggelassen werden.

Beschreibung

Ermoglicht es dem Benutzer, eine neue Home-Position (Standby) zu definieren, indem er die Pulse-
Werte fir jede der Roboterachsen eingibt.

Mogliche Fehler

Homingversuch ohne definierte HomeSet-Werte:
Bei dem Versuch, den HomeSet-Befehl auszufiihren, ohne die HomeSet-Werte zu setzen, wird der
Fehler Nr. 2228 ausgegeben.

Der Versuch, HomeSet-Werte anzuzeigen, ohne dass HomeSet-Werte definiert sind:

Bei dem Versuch, Pulse-Werte fir eine Home-Position anzuzeigen, ohne dass HomeSet-Werte
definiert sind, wird der Fehler Nr. 2228 ausgegeben.

Verwandte Befehle
Home, HomeClr, HomeDef, Hordr, Pls
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HomeSet-Anweisung

Beispiel einer HomeSet-Anweisung
In den folgenden Beispielen wird die Anweisung vom Befehlseingabefenster aus ausgefiihrt:

> honmeset 0,0,0,0 'Setzt die Honme-Position auf 0,0,0,0

> honeset
0O 0
0O O

> hone 'Der Roboter kehrt zur Home-Position 0,0,0,0 zurick
Die Pls-Funktion wird verwendet, um die aktuelle Position des Arms als Home-Position zu definieren.

> homeset Pls(1), Pls(2), Pls(3), Pls(4)
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HomeSet-Funktion

HomeSet-Funktion

Gibt die Pulse-Werte der Home-Position fiir die angegebene Achse aus. @

Syntax
HomeSet(jointNumber)

Parameter

JointNumber Integer-Ausdruck, der fur die Achsnummer steht, fur die der HomeSet-Wert ausgegeben
werden soll.

Riickgabewerte

Gibt den Pulse-Wert der Home-Position der Achse aus. Wenn die jointNumber 0 betragt, wird 1
ausgegeben, wenn HomeSet ausgefihrt wurde und 0, wenn HomeSet nicht ausgefihrt wurde.

Verwandte Befehle
HomeSet-Anweisung

Beispiel einer HomeSet-Funktion
In diesem Beispiel wird die HomeSet-Funktion in einem Programm verwendet:

Functi on Di spl ayHoneSet
I nteger i

If HoneSet(0) = 0 Then
Print "HoneSet is not defined"

El se
Print "HoneSet val ues:"
For i =1 To 4
Print "J", i, " =", HonmeSet (i)
Next i
Endl f
Fend
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Hordr-Anweisung

Hordr-Anweisung
Definiert die Reihenfolge, in der die Achsen in ihre Home-Position zurtickkehren oder @

zeigt sie an.
Syntax
(1) Hordr step1, step2, step3, step4, [stepb] ,[stepb]
(2) Hordr
Parameter
step1 Bitmuster, das festlegt, welche Achsen wahrend des 1. Schrittes des Homing-Prozesses
in ihre Home-Position zurlickgefiihrt werden sollen.
step2 Bitmuster, das festlegt, welche Achsen wahrend des 2. Schrittes des Homing-Prozesses
in ihre Home-Position zurtickgeflihrt werden sollen.
step3 Bitmuster, das festlegt, welche Achsen wahrend des 3. Schrittes des Homing-Prozesses
in ihre Home-Position zurtickgefihrt werden sollen.
step4 Bitmuster, das festlegt, welche Achsen wahrend des 4. Schrittes des Homing-Prozesses
in ihre Home-Position zurtickgeflhrt werden sollen.
step5 Bei 6-Achsrobotern. Bitmuster, das festlegt, welche Achsen wahrend des 5. Schrittes
des Homing-Prozesses in ihre Home-Position zurtickgefiihrt werden sollen.
step6 Bei 6-Achsrobotern. Bitmuster, das festlegt, welche Achsen wahrend des 6. Schrittes
des Homing-Prozesses in ihre Home-Position zurlickgefiihrt werden sollen.
Riickgabewerte

Zeigt die aktuellen Einstellungen der Home-Reihenfolge an, wenn die Parameter weggelassen
werden.

Beschreibung

Hordr definiert die Bewegungsreihenfolge flir den Home-Befehl. (Die Anweisung definiert also,
welche Achse zuerst in ihre Home-Position zurlickgefiihrt werden soll, welche als zweite, dritte, usw.)

Der Zweck des Hordr-Befehls ist es, dem Benutzer zu ermdéglichen, die Reihenfolge zu andern, in der
die Achsen in ihre Home-Position zurtickgefiihrt werden sollen. Die Home-Reihenfolge ist je nach
Robotertyp in 4 bzw. 6 Schritte unterteilt. Der Benutzer verwendet dann Hordr, um die spezifischen
Achsen zu definieren, die sich wahrend jedes Schrittes in die Home-Position bewegen. Beachten Sie,
dass mehr als eine Achse definiert werden kann, um sich wahrend eines einzigen Schrittes in die
Home-Position zu bewegen. Dies bedeutet, dass alle Achsen potentiell zur selben Zeit in ihre Home-
Position zurtickgefliihrt werden kdnnen. Bei 4-Achsrobotern wird jedoch empfohlen, im Normalfall
zunachst die Z-Achse in ihre Home-Position zu bewegen (in Schritt 1) und die anderen Achsen in den
darauf folgenden Schritten folgen zu lassen. (Siehe Hinweis unten)

Der Hordr-Befehl setzt voraus, dass ein Bitmuster fiir jeden der Schritte definiert wurde. Jeder Achse
wird ein spezifisches Bit zugeordnet. Wenn das Bit flir einen bestimmten Schritt auf 1 gesetzt wird,
bewegt sich die entsprechende Achse in ihre Home-Position. Wenn das Bit nicht gesetzt ist (0),
bewegt sich die entsprechende Achse wahrend dieses Schrittes nicht in ihre Home-Position. Die
Achsen-Bitmuster werden wie folgt zugeordnet:

Achse: 1 2 3 4 5 6
Bitnummer: Bit 0 Bit 1 Bit 2 Bit 3 Bit 4 Bit 5
Binarcode: &B0001 &B0010 &B0100 &B1000 &B10000 &B100000
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Hordr-Anweisung

Verwandte Befehle
Home, HomeSet

Beispiel einer Hordr-Anweisung
Im Folgenden finden Sie einige Befehlseingabefensterbeispiele fiir einen 4-Achsroboter:

In diesen Beispielen wird die Home-Reihenfolge folgendermalfien bestimmt: J3 im ersten Schritt, J1 im
zweiten Schritt, J2 im dritten Schritt und J4 im vierten Schritt. Die Reihenfolge wird mit Binarwerten

spezifiziert.
>hordr &B0100, &B0001, &B0010, &B1000

In diesen Beispielen wird die Home-Reihenfolge folgendermalien bestimmt: J3 im ersten Schritt, J1,
J2 und J4 gleichzeitig im zweiten Schritt. Die Reihenfolge wird mit Dezimalwerten spezifiziert.

>hordr 4, 11, 0, O
Dieses Beispiel zeigt die aktuelle Home-Reihenfolge in Dezimalzahlen an.

>hor dr
4, 11, 0, O
>
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Hordr-Funktion

Hordr-Funktion
Gibt den Hordr-Wert flr einen spezifizierten Schritt aus. @

Syntax
Hordr(stepNumber)

Parameter
stepNumber Integer-Ausdruck, der fiir den auszugebenden Hordr-Schritt steht.

Riickgabewerte
Integer, der den Hordr-Wert flr den angegebenen Schritt enthalt.

Verwandte Befehle
Home, HomeSet

Beispiel einer Hordr-Funktion

I nteger a
a = Hordr(1)
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Hour-Anweisung

Hour-Anweisung
Zeigt die Betriebszeit der Steuerung an.

Syntax
Hour

Beschreibung

Zeigt die Zeit an, die die Steuerung bereits eingeschaltet ist und SPEL ausfihrt (Kumulierte
Betriebszeit). Die Zeit wird immer in ganzen Stunden angezeigt.

Verwandte Befehle
Time

Beispiel einer Hour-Anweisung
Das folgende Beispiel wird vom Befehlseingabefenster aus ausgefuhrt:
> hour

2560
>
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Hour-Funktion

Gibt die Betriebszeit der Steuerung aus. @

Syntax
Hour

Riickgabewerte
Gibt die kumulierte Betriebszeit des Steuergerates aus (reelle Zahl, in Stunden).

Verwandte Befehle
Time

Beispiel einer Hour-Funktion

Print "Nunmber of controller operating hours: ", Hour
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If...Then...Else...EndIf-Anweisung

If...Then...Else...EndIf-Anweisunc

Fuhrt Befehle auf der Basis einer angegebenen Bedingung aus. @

Syntax

(1) If condition Then
stmtT1

[Elself condition Then]
stmtT1

[Else]
stmtF1
EndIf

(2) If condition Then stmtT1[; stmtT2...] [Else stmtF1[; stmtF2...]]

Parameter
condition  Jede gliltige Bedingung, die ein Wahres (beliebige Zahl aulRer 0) oder Falsches Resultat
ausgibt (als 0 ausgegeben). (Beispielbedingungen s.u.)

stmtT1 Wird ausgeflhrt, wenn die Bedingung Wahr ist. (Hier kdnnen Mehrfachanweisungen in
geblocktem If...Then...Else -Stil geschrieben werden.)
stmtF1 Wird ausgefihrt, wenn die Bedingung Falsch ist. (Hier kbnnen Mehrfachanweisungen in

geblocktem If...Then...Else -Stil geschrieben werden.)

Beschreibung
(1) If...Then...Else fiihrt stmtT1 aus, usw., wenn die bedingte Anweisung Wabhr ist. Ist die Bedingung
Falsch, wird stmtF1, usw., ausgefuhrt. Das Else-Element des If...Then...Else-Befehls ist optional.
Wird die Else-Anweisung weggelassen und die bedingte Anweisung ist Falsch, wird die
Anweisung ausgefihrt, die auf die EndIf-Anweisung folgt. Fir geblockte If...Then...Else-
Anweisungen muss die EndIf-Anweisung den Block schlie3en, unabhangig davon, ob ein Else
genutzt wird oder nicht.

(2) If...Then...Else kann auch nicht-geblockt verwendet werden. Dies ermdglicht, Anweisungen fur
If...Then...Else in dieselbe Zeile zu schreiben. Bitte beachten Sie, dass die Endlf-Anweisung nicht
bendétigt wird, wenn If...Then...Else in nicht geblockter Form verwendet wird. Wenn die in dieser
Zeile spezifizierte Bedingung erfullt wird (Wahr), werden die Anweisungen zwischen Then und
Else ausgefuhrt. Wenn die Bedingung nicht erflllt wird (Falsch), werden die Anweisungen
ausgefuhrt, die auf Else folgen. Das Else-Element von If...Then...Else wird nicht benétigt. Existiert
kein Else-Schlisselwort, wird die Steuerung an die nachste Anweisung im Programm
weitergegeben, wenn die If-Bedingung Falsch ist.

Der logische Wert der bedingten Anweisung ist jede Zahl auBer 1, wenn die Anweisung Wahr ist und
0, wenn die Anweisung Falsch ist.
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If...Then...Else...EndIf-Anweisung

Hinweise

Beispielbedingungen:

a=b :aist gleich b

a<b :b ist gréRer a

a>=b :a ist groler / gleich b
a<>b :a ist ungleich b

a>b :b ist kleiner a

a<=b :a ist kleiner / gleich b

Logische Vorgange wie And, Or und Xor kénnen ebenfalls verwendet werden.

Verwandte Befehle
Else, Select...Case, Do...Loop

Beispiel einer If/Then/Else-Anweisung

<Einzeilige If...Then...Else>

Das folgende Beispiel zeigt eine einfache Funktion, die einen Eingang Uberprift, um festzustellen, ob
ein bestimmter Ausgang ein- oder ausgeschaltet werden soll. Dieser Task kdnnte ein Background-
E/A-Task sein, der fortwahrend lauft.

Function nmin
Do
If SW(0) =1 Then On 1 Else Of 1
Loop
Fend

<Geblockte If...Then...Else>
Das folgende Beispiel zeigt eine einfaché Funktion, die einige Eingange Gberprift und den Status
dieser Eingange druckt.

If SW(0) = 1 Then Print "Input0 ON' Else Print "InputO OFF"

If SWM(1) = 1 Then
If SW(2) = 1 Then
Print "Inputl On and I nput2 ON'

El se
Print "Inputl On and | nput2 OFF"
Endl f
El se
If SWM(2) = 1 Then
Print "Inputl Of and | nput2 O\
El se
Print "Inputl Of and I nput2 OFF"
Endl f
Endl f

<Beispiele mit anderer Syntax>

If x =10 And y = 3 Then GoTo 50
If test <= 10 Then Print "Test Fail ed"
If SW(0) =1 O SwW1) =1 Then Print "Everything X'
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In-Funktion

Gibt den Status des spezifizierten Eingangsports aus. Jeder Port umfasst 8 Eingangskanale. @

Syntax
In(portNumber)

Parameter
portNumber Integer-Zahl, die fir ein Achtel eines Bitports (ein Byte) steht.

Riickgabewerte

Gibt einen Integer-Wert zwischen 0 und 255 aus. Der Rickgabewert betragt 8 Bits. Jedes dieser Bits
entspricht einem Eingangskanal.

Beschreibung

In gibt Ihnen die Mdglichkeit, die Werte von 8 Eingangskanalen gleichzeitig zu betrachten. Der In-
Befehl kann verwendet werden, um den Status der 8 E/A-Kanaéle in einer Variable zu speichern.
Alternativ kann er auch mit dem Wait-Befehl verwendet werden, um zu warten, bis eine spezifische
Bedingung erfillt ist, die mehr als einen E/A-Kanal einschlieft.

Da 8 Kanéle zeitgleich Uberpruft werden, liegen die Rickgabewerte im Bereich von 0 bis 255. Bitte
beachten Sie die Tabelle unten, um zu sehen, wie die Rickgabewerte den einzelnen
Eingangskanalen entsprechen.

Eingangskanal-Ergebnis (unter Verwendung von Port 0)
Riickgabewerte 7 6 5 4 3 2 1 0

1 Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Ein
5 Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Ein | Aus | Ein
15 Aus | Aus | Aus | Aus | Ein | Ein | Ein | Ein
255 Ein | Ein | Ein | Ein | Ein | Ein | Ein | Ein

Eingangskanal-Ergebnis (unter Verwendung von Port 3)
Riickgabewerte 31 130 | 29 | 28 | 27 | 26 | 25 | 24

3 Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Ein | Ein
7 Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Ein | Ein | Ein
32 Aus | Aus | Ein | Aus | Aus | Aus | Aus | Aus
255 Ein | Ein | Ein | Ein | Ein | Ein | Ein | Ein

Verwandte Befehle
InBCD, MemIn, MemOff, MemOn, MemSw, Off, On, OpBCD, Oport, Out, Sw, Wait
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In-Funktion

Beispiel einer In-Funktion

Im unten stehenden Beispiel wird davon ausgegangen, dass die Eingangskanale 28, 29, 30 und 31
mit sensorischen Geraten verbunden sind, so dass die Anwendung nicht startet, bevor jedes dieser
Gerate ein ON-Signal ausgibt und damit Startbereitschaft signalisiert. Das Programmbeispiel erhalt
den aktuellen Wert der letzten 8 Eingange und stellt vor dem Fortfahren sicher, dass die Kanale 28,
29, 30 und 31 eingeschaltet sind. Wenn sie nicht eingeschaltet sind (d. h. sie geben einen Wert von 1
aus) wird eine Fehlermeldung an den Benutzer ausgegeben und der Task wird angehalten.

Im Programm wird die Variable "var1" mit der Zahl 239 verglichen, da das Ergebnis von In(3) 240 oder
groRer sein muss, damit die Eingange 28, 29, 30 und 31 alle eingeschaltet sein kdnnen. (Die
Eingange 24, 25, 26 und 27 werden in diesem Fall vernachlassigt, so dass jeder Wert zwischen 240
und 255 dem Programm gestattet, fortzufahren.)

Function main
Integer varl
varl = 1n(3) 'Holt die letzten 8 Ei ngdnge
If varl > 239 Then
Go P1
Go P2
"Hi er werden anderen Bewegungs- Anwei sungen ausgef dhrt

El se
Print "Error in initialization!"
Print "Sensory Inputs not ready for cycle start™
Print "Please check inputs 28, 29,30 and 31 for"
Print "proper state for cycle start and then"
Print "start program again"

Endl f

Fend

Es ist nicht mdglich, Eingadnge vom Befehlseingabefenster aus zu setzen, aber man kann sie
Uberprifen. Fur die folgenden Beispiele wird davon ausgegangen, dass die Eingabekanale 1, 5, 15
und 30 eingeschaltet sind.. Alle anderen Eingange sind ausgeschaltet.

> print In(0)
34

> print In(1)
128

> print In(2)
0

> print In(3)
64
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INBCD-Funktion

INBCD-Funktion

Gibt den Eingangsstatus von 8 Eingangen im BCD-Format aus. (Binar codierte Dezimazahl) @

Syntax
InBCD(portNumber)

Parameter
portNumber  Integer-Zahl, die fir ein Achtel eines Bitports (ein Byte) steht.

Riickgabewerte
Gibt den Eingangsstatus des Eingansports (0-99) als binar codierte Dezimalzahl (0-9) aus.

Beschreibung

InBCD liest gleichzeitig 8 Eingangskanale unter Verwendung des BCD-Formats. Der portNumber-
Parameter fur den INBCD-Befehl definiert, welche 8er-Eingangsgruppe gelesen werden soll, wobei
portNumber = 0 fir die Eingange 0-7 steht , portNumber = 1 fir die Eingange 8-15 steht, etc.

Der sich ergebende Wert der 8 Eingdnge wird im BCD-Format ausgegeben. Der Rickgabewert kann
eine oder zwei Stellen zwischen 0 und 99 haben. Die erste Stelle (oder die Zehnerstelle) entspricht
den oberen 4 Ausgéngen in der Gruppe von 8 Ausgangen, ausgewahlt durch portNumber. Die zweite
Stelle (oder die Einerstelle) entspricht den unteren 4 Ausgéngen in der Gruppe von 8 Ausgangen,
ausgewahlt durch portNumber.

Da glltige Ausgénge im BCD-Format im Bereich von 0 bis 9 fur jede Stelle liegen, kann nicht jede

E/A-Kombination ausgeben werden. Die Tabelle unten zeigt einige der mdglichen E/A-Kombinationen
und ihre entsprechenden outhum-Werte, davon ausgehend, dass die portNumber 0O ist.

Eingangs-Einstellungen (Eingangsnummer)

Riickgabewerte 7 6 5 4 3 2 1 0
01 Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Aus Ein
02 Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Aus Ein | Aus
03 Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Aus Ein Ein
08 Aus | Aus | Aus | Aus Ein | Aus | Aus | Aus
09 Aus | Aus | Aus | Aus Ein | Aus | Aus Ein
10 Aus | Aus | Aus Ein | Aus | Aus | Aus | Aus
11 Aus | Aus | Aus Ein | Aus | Aus | Aus Ein
99 Ein | Aus | Aus Ein Ein | Aus | Aus Ein

Bitte beachten Sie, dass das BCD-Format nur die Spezifizierung von Dezimalwerten zulasst. Dies
bedeutet, dass es durch die Verwendung des BCD-Formats nicht mdglich ist, einen gliltigen Wert
auszugeben, wenn alle Eingange fur einen bestimmten Port gleichzeitig eingeschaltet sind und der
InBCD-Befehl verwendet wird. Der groRtmaogliche Wert, der von InBCD ausgegeben werden kann, ist
99. Fur den Fall, dass der Rickgabewert 99 betragt, sind die Eingénge 0, 3, 4 und 7 eingeschaltet
und alle anderen ausgeschaltet.
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INBCD-Funktion

Hinweise

Der Unterschied zwischen InBCD und In

Die Befehle InBCD und In sind in der SPEL+-Sprache sehr dhnlich. Es gibt jedoch einen
Hauptunterschied zwischen diesen Befehlen. Dieser Unterschied wird im Folgenden aufgezeigt:
- Der InBCD-Befehl verwendet das BCD-Format, um das Format des Rickgabewertes fiir die 8
Eingénge zu definieren. Da das BCD-Format den Gebrauch der Werte &HA, &HB, &HC, &HD,
&HE oder &HF ausschlief3t, kdnnen nicht alle Kombinationen fir die 8 Eingange verwendet
werden.
- Der In-Befehl ist dem InBCD-Befehl sehr dhnlich, mit dem Unterschied, dass In ermdéglicht, den
Ruckgabewert fir alle 8 Eingange zu verwenden (z. B. 0-255 vs. 0-99 bei InBCD). Dadurch
kénnen alle méglichen Kombinationen fir die 8-Bit-Eingangsgruppen gelesen werden.

Verwandte Befehle
In, MemOff, MemOn, MemOut, MemSw, Off, On, OpBCD, Oport, Out, Sw, Wait

Beispiel einer InBCD-Funktion
Einige einfache Beispiele vom Befehlseingabefenster sehen wie folgt aus:

Es wird davon ausgegangen, dass an den Eingangen 0, 4, 10, 16, 17, und 18 Spannung anliegt. (An
den restlichen Eingangen liegt keine Spannung an.)

> Print |1 nBCD(0)
11

> Print |1 nBCD(1)
04

> Print |1 nBCD2)
07

>
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Inertia-Anweisung

Inertia-Anweisung

Spezifiziert die Massentragheit und Exzentrizitat fur den aktuellen Roboter.

Syntax

Inertia [ /oadlnertia ], [ eccentricity ]
Inertia

Parameter

loadlnertia Optional. Reeller Ausdruck, der das totale Tragheitsmoment in kgm?um das Zentrum der
Greiferachse, inklusive Greifer und Objekt, definiert.

eccentricity Optional. Reeller Ausdruck, der die Exzentrititat in kgm?um das Zentrum der
Greiferachse, inklusive Greifer und Objekt, definiert.

Riickgabewerte
Wenn die Parameter weggelassen werden, werden die aktuellen Tragheitsparameter angezeigt.

Beschreibung

Verwenden Sie die Inertia-Anweisung, um das vollstandige Tragheitsmoment fiir die Last an der
Greiferachse zu definieren. Dadurch kann das System Beschleunigung, Verzégerung und
Servoverstarkung fur die Greiferachse besser kompensieren. Sie kdnnen auch die Entfernung vom
Zentrum der Greiferachse zum Schwerpunkt von Greifer und Objekt definieren, indem Sie den
Parameter eccentricity verwenden.

Verwandte Befehle
Inertia-Funktion

Beispiel einer Inertia-Anweisung

Inertia 0.02, 1
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Inertia-Funktion

Inertia-Funktion

Gibt den Wert des Tragheitsparameters aus. @

Syntax
Inertia(paramNumber)

Parameter
paramNumber Integer-Ausdruck, der die folgenden Werte haben kann:
0: Veranlasst die Funktion, 1 auszugeben, wenn der Roboter Tragheitsparameter
unterstitzt, oder 0, wenn dies nicht der Fall ist.
1: Veranlasst die Funktion, die Lasttragheit in kgm? auszugeben.
2: Veranlasst die Funktion, die Exzentrizitat in mm auszugeben.
Riickgabewerte

Reeller Wert der spezifizierten Einstellung.

Verwandte Befehle
Inertia-Anweisung

Beispiel einer Inertia-Funktion

Real loadlnertia, eccentricity

loadlnertia = Inertia(1l)
eccentricity = Inertia(2)
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InPos-Funktion

InPos-Funktion

Gibt den aktuellen Positionsstatus des spezifizierten Roboters aus. @

Syntax
InPos

Riickgabewerte
Wahr, wenn die Position erfolgreich abgeschlossen wurde, sonst Falsch.

Verwandte Befehle
CurPos, FindPos, WaitPos

Beispiel einer InPos-Funktion

Function main

PO
P1

XY(0, -100, 0, 0)
XY(0, 100, 0, 0)

Xqt Moni tor Position
Do

Junp PO

Wit .5

Junmp P1

Wit .5
Loop

Fend
Functi on Monitor Position

Bool ean ol dl nPos, pos

Do
Pos = | nPos
I f pos <> ol dlnPos Then
Print "InPos =", pos
Endl f
ol dl nPos = pos
Loop
Fend
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Input-Anweisung

Cinput-Anweisung
Ermdglicht es, numerische Daten von der Tastatur zu empfangen und in (einer) @

Variablen zu speichern.

Syntax
Input varName [, varName, varName,... ]

Parameter

varName Variablenname. Mit dem Input-Befehl kdnnen mehrfache Variablen verwendet
werden, solange sie durch Kommata voneinader getrennt werden.

Beschreibung

Input empfangt numerische Daten vom Anzeigegerat und ordnet die Daten der/den Variablen zu, die
mit dem Input-Befehl verwendet werden.

Wenn der Input-Befehl ausgefihrt wird, erscheint ein (?)-Hinweis am Anzeigegerat. Driicken Sie nach
der Eingabe der Daten die Enter-Taste auf der Tastatur.

Hinweise

Regeln fiir numerische Eingaben
Wenn bei der Eingabe der numerischen Werte nicht-numerische Daten aul’er dem
Begrenzungszeichen (Komma) gefunden werden, entsorgt der Input-Befehl die nicht-numerischen
Daten und alle folgenden nicht-numerischen Daten.

Regeln fiir Zeichenketten-Eingaben
Wenn Zeichenketten eingegeben werden, sind numerische Zeichen und Buchstabenzeichen als Daten
zugelassen.

Weitere Regeln fiir den Input-Befehl

- Wenn im Befehl mehr als eine Variable angegeben ist, missen die Eingaben numerischer Daten fur
jede Variable durch Kommazeichen (,,") voneinander getrennt werden.

- Numerische Variablennamen und Zeichenketten-Variablennamen sind zulassig. Der Eingabe-
Datentyp muss jedoch dem Variablentyp entsprechen.

Mogliche Fehler

Die Anzahl der Variablen und der Eingabedaten ist unterschiedlich
Fur Mehrfachvariablen muss die Anzahl der Eingabedaten mit der Anzahl der Eingabe-
Variablennamen Ubereinstimmen. Wenn sich die Anzahl der Variablen, wie sie im Befehl definiert ist,
von der Anzahl der von der Tastatur empfangenen numerischen Daten unterscheidet, tritt der Fehler
Nr. 2505 auf.

Verwandte Befehle
Input #, Line Input, Line Input #, Print, String
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Input-Anweisung

Beispiel einer Input-Anweisung
Diese Funktion zeigt einige einfache Beispiele einer Input-Anweisung auf.

Functi on | nput Nunbers

Integer A, B, C

Print
I nput
Print
I nput
Print
Print
Fend

"Pl ease enter

A
"Pl
Bl
"A
"B

ease enter

1

numnber "

nunbers separated by a coma"

n’ C

Ei ne Mustersitzung des oben abl auf enden Programs w rd i m Fol genden
dargestel | t:
(Verwenden Sie das Run-Menu oder die Taste F5, um das Progranm zu

starten.)

Pl ease enter

?-10000

1 nunber

Pl ease enter 2 nunbers separated by a comma

?25.1, -99

- 10000
25.1 -99

B=251C=

>

-99
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Input #-Anweisung

Input #-Anweisung
Ermoglicht es, Zeichenketten- oder numerische Daten von einer Datei oder einem @

Kommunikationsport zu empfangen und in (einer) Variablen zu speichern.

Syntax
Input PortNum, varName [, varName, varName,... ]

Parameter

PortNum Kommunikationsport oder Gerate-ID. Kommunikationsports kdnnen in OpenCom-
(RS232) und OpenNet- (TCP/IP) Anweisungen definiert werden.
Die Integerwerte der Geréte-IDs lauten wie folgt:
21 RC+
23 OP
24 TP

varName Variablenname, um Daten zu empfangen.

Beschreibung

Der Input #-Befehl empfangt numerische- oder Zeichenkettendaten von dem Geréat, das durch
PortNum spezifiziert ist, und ordnet die Daten der / den Variable(n) zu.

Hinweise

Regeln fiir numerische Eingaben
Wenn bei der Eingabe der numerischen Werte nicht-numerische Daten aulRer dem
Begrenzungszeichen (Komma) gefunden werden, entsorgt der Input-Befehl die nicht-numerischen
Daten und alle folgenden nicht-numerischen Daten.

Regeln fiir Zeichenketten-Eingaben
Wenn Zeichenketten eingegeben werden, sind numerische Zeichen und Buchstabenzeichen als Daten
zugelassen.

Weitere Regeln fiir den Input-Befehl

- Wenn im Befehl mehr als eine Variable angegeben ist, missen die Eingaben numerischer Daten fir
jede Variable durch Kommazeichen (,,") voneinander getrennt werden.

- Numerische Variablennamen und Zeichenketten-Variablennamen sind zuldssig. Der Eingabe-
Datentyp muss jedoch dem Variablentyp entsprechen.

Mogliche Fehler

Die Anzahl der Variablen und der Eingabedaten sind unterschiedlich

Wenn sich die Anzahl der Variablen, wie sie im Befehl definiert ist, von der Anzahl der vom Gerat
empfangenen numerischen Daten unterscheidet, tritt der Fehler Nr. 2505 auf.

Verwandte Befehle
Input, Line Input, Line Input #
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Input #-Anweisung

Beispiel einer Input #-Anweisung
Diese Funktion zeigt einige einfache Beispiele einer Input#-Anweisung.

Functi on Get Dat a
I nteger A
String B$

OpenCom #1
Print #1, "Send"
Input #1, A 'Nimmt nunerische Daten vom 1. Port an
Input #1, A 'Nimm Zeichenketten-Daten vom 1. Port an
Cl oseCom #1

Fend
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InStr-Funktion

Gibt die Position einer Zeichenkette innerhalb einer anderen Zeichenkette aus. @

Syntax
InStr(string, searchString)

Parameter

string Zu suchender Zeichenkettenausdruck.

searchString Zeichenkettenausdruck, nach dem innerhalb von string gesucht werden soll.
Riickgabewerte

Gibt die Position der Suchkette aus, wenn der Ort gefunden wird, sonst wird -1 ausgegeben.

Verwandte Befehle
Mid$

Beispiel einer Instr-Funktion

I nt eger pos

pos = InStr("abc", "b")
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Int-Funktion

Wandelt eine reelle Zahl in eine Integer-Zahl um. Gibt den gréRten Integer aus, der kleiner @
oder gleich dem spezifizierten Wert ist.

Syntax
Int(number)

Parameter
number Ein Ausdruck mit einer reellen Zahl.

Riickgabewerte
Gibt einen Integer-Wert der in number verwendeten reellen Zahl aus.

Beschreibung

Int(number) gibt anhand des Wertes von number den grofdten Integer aus, der kleiner oder gleich
number ist.

Hinweis

Fur Werte kleiner als 1 (negative Zahlen)

Wenn der Parameter number einen Wert von weniger als 1 hat, dann hat der Rickgabewert einen
groBeren Absolutwert als number. (Wenn die Zahl z. B. -1,35 lautet, wird -2 ausgegeben.)

Verwandte Befehle
Abs, Atan, Atan2, Cos, Mod, Not, Sgn, Sin, Sqr, Str$, Tan, Val

Beispiel einer Int-Funktion
Einige einfache Beispiele vom Befehlseingabefenster sehen wie folgt aus:

> Print Int(5.1)
5

> Print Int(0.2)
0

> Print Int(-5.1)
-6

>
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Integer-Anweisung

Integer-Anweisung

Deklariert Integer-Variablen (2 Byte Integer). @

Syntax
Integer varName [(subscripts)] [, varName [(subscripts)]...]

Parameter
varName Variablenname, den der Benutzer als Integer deklarieren mochte.
subscripts Optional. Dimensionen einer Feldvariable; es konnen bis zu drei Dimensionen

deklariert werden. Die Indexsyntax sieht folgendermallen aus:
(ubound1, [ubound?2], [ubound3])

Ubound1, ubound2 und ubound3 spezifizieren jeweils die Obergrenze der
dazugehorigen Dimension.

Die Elemente in jeder Dimension einer Matrix werden von 0 bis zum Wert der
Obergrenze durchnummeriert.

Die Gesamtzahl der Elemente der Matrixelemente fiir lokale und Global
Preserve-Variablen ist 1000.

Die Gesamtzahl der Matrixelemente fir globale und Modulvariablen ist 10000.

Zur Berechnung aller in einer Matrix verwendeten Elemente verwenden Sie die
folgende Formel: (Wenn eine Dimension nicht verwendet wird, ersetzen Sie den
Ubound-Wert durch 0.) Alle Elemente = (ubound 1 +1) * (ubound2 + 1) *
(ubound3 + 1)

Beschreibung

Integer wird verwendet, um Variablen als Integer zu deklarieren. Integer-Variablen kénnen ganze
Zahlen im Wertebereich von -32768 bis 32767 enthalten. Alle lokalen Variablen sollten in einer
Funktion ganz oben deklariert sein. Globale und Modulvariabeln miissen au3erhalb von Funktionen
deklariert werden.

Verwandte Befehle
Boolean, Byte, Double, Global, Long, Real, String

Beispiel einer Integer Anweisung

Das folgende Beispiel zeigt ein einfaches Programm, das unter Verwendung von Integer einige
Variablen deklariert.

Function inttest
I nt eger A(10) " Ei ndi mensi onal e Matri x aus Integern
I nteger B(10, 10) " Zwei di nensi onal e Matri x aus | ntegern
Integer C(10, 10, 10) 'Dreidi nensionale Matrix aus |ntegern
I nteger varl, arrayvar(10)

I nteger i

Print "Please enter an Integer Nunmber"

| nput varl

Print "The Integer variable varl =", varl
For I =1 To 5

Print "Please enter an Integer Number"
| nput arrayvar (i)
Print "Value Entered was ", arrayvar(i)
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InW-Funktion

Gibt den Status des spezifizierten Eingangs-Wortports aus. Jeder Wortport enthalt @
16 Eingangsbits.

Syntax
InW(WordPortNum)

Parameter
WordPortNum Integer-Ausdruck, der fir das E/A-Eingangswort steht.

Riickgabewerte
Gibt den aktuellen Eingangs-Status aus (lange Integer von 0 bis 65535).

Verwandte Befehle
In, Out, OutW

Beispiel einer InW-Funktion

Long wor dO
word0 = I nW0)
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I0Label$-Funktion

IOLabel$-Funktion

Gibt das E/A-Label fiir ein spezifiziertes Eingangs- oder Ausgangsbit, -byte oder -wort aus. @
Syntax
I0Label$(/OType, IOWidth, portNumber)

Parameter
10Type Integer-Ausdruck, der fiir den E/A-Typ steht.
0 - Eingang
1 - Ausgang
2 - Merker

1OWidth Integer-Ausdruck, der fiir die Breite des Ports steht: 1 (Bit), 8 (Byte), or 16 (Wort).

portNumber Integer-Ausdruck, der fir die Bit-, Byte- oder Wort-Portnummer steht, flr die ein Label
ausgegeben werden soll.

Riickgabewerte
Zeichenkette, die das Label enthalt.

Verwandte Befehle
PLabel$, IONumber

Beispiel einer IOLabel$-Funktion

I nteger i
For i =0 To 15

Print "lnput ", i, ": ", IOLabel $(0, 1, i)
Next i
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IONumber-Funktion

IONumber-Funktion

Gibt die E/A-Nummer eines spezifizierten E/A-Labels aus. @

Syntax
IONumber(/Olabel)

Parameter
IOlabel Zeichenkettenausdruck, der Standard-E/A- oder Merker-Labels spezifiziert.

Riickgabewerte

Gibt die E/A-Portnummer (Bit, Byte, Wort) eines spezifizierten E/A-Labels aus. Wenn ein solches E/A-
Label nicht vorhanden ist, tritt ein Fehler auf.

Verwandte Befehle
IOLabel$

Beispiel einer IONumber-Funktion
I nteger | Qoit
| oit = | ONunber ("nyl O")

| Cbit = I ONUnber ("Station" + Str$(station) + "InCycle")
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J4Flag-Anweisung

J4Flag-Anweisung
Stellt das J4Flag-Attribut fir einen Punkt ein. @

Syntax
(1) JaFlag point, [value ]
(2) J4Flag
Parameter
point Pnumber oder P(expr) oder Punktlabel.
value Optional. Integer-Ausdruck.
Der Bereich 0 (/J4F0) J4 liegt zwischen -180 und +180 Grad.
Der Bereich 1 (/JJ4F1) J4 liegt zwischen -360 und -180 oder +180 und +360 Grad.
Riickgabewerte

Das J4Flag-Attribut spezifiziert den Wertebereich fiir die 4. Achse fiir einen Punkt. Wenn value
weggelassen wird, wird der J4Flag-Wert fiir den spezifizierten Punkt angezeigt. Wenn beide
Parameter ausgelassen werden, wird der J4Flag-Wert fir die aktuelle Roboterposition angezeigt.

Verwandte Befehle
Elbow, Hand, J4Flag-Funktion, J6Flag, Wrist

Beispiel einer J4Flag-Anweisung

J4Fl ag PO, 1
J4Fl ag P(nypoint), O
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J4Flag-Funktion

J4Flag-Funktion

Gibt das J4Flag-Attribut fur einen Punkt aus. @

Syntax
J4Flag [(point)]

Parameter

point Optional. Punktausdruck. Wird point weggelassen, wird die J4Flag-Einstellung der
aktuellen Roboterposition ausgegeben.

Riickgabewerte

0 /J4FO
1 /J4F1

Verwandte Befehle
Elbow, Hand, Wrist, J4Flag-Anweisung, J6Flag

Beispiel einer J4Flag-Funktion

Print J4Fl ag(pi ck)

Print J4Fl ag(P1)

Print J4Fl ag

Print J4Fl ag(Pallet(1, 1))
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J6Flag-Anweisung

J6Flag-Anweisung
Stellt das J6Flag-Attribut fir einen Punkt ein. @

Syntax
(1) J6Flag point, [value ]
(2) J6Flag
Parameter
point Pnumber oder P(expr) oder Punktlabel.
value Integer-Ausdruck. Der Bereich liegt zwischen 0 und 127 (J6FO0 - /J6F127). Der J6-
Bereich flr den spezifizierten Punkt sieht folgendermalen aus:
(-180 * (value+1) < J6 <=180 * value ) und ( 180 * value < J6 <= 180 * (value+1))
Riickgabewerte

Das J6Flag-Attribut spezifiziert den Wertebereich fiir die 6. Achse fiir einen Punkt. Wenn value
weggelassen wird, wird der J6Flag-Wert fiir den spezifizierten Punkt angezeigt. Wenn beide
Parameter ausgelassen werden, wird der J6Flag-Wert fir die aktuelle Roboterposition angezeigt.

Verwandte Befehle
Elbow, Hand, J4Flag, J6Flag-Funktion, Wrist

Beispiel einer J6Flag-Anweisung

J6Flag PO, 1
J6Fl ag P(nypoint), O
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J6Flag-Funktion

J6Flag-Funktion

Gibt das J6Flag-Attribut fur einen Punkt aus. @

Syntax
J6Flag [(point)]

Parameter
point Optional. Punktausdruck. Wird point weggelassen, wird die J6Flag-Einstellung der
aktuellen Roboterposition ausgegeben.
Riickgabewerte

0-127 /J6FO0 - /J6F127

Verwandte Befehle
Elbow, Hand, Wrist, J4Flag, J6Flag-Anweisung

Beispiel einer J6Flag-Funktion

Print J6FI ag(pi ck)
Print J6Fl ag(P1)
Print J6Fl ag

Print J6Fl ag(P1 + P2)
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JA-Funktion

JA-Funktion

Gibt einen in Achswinkeln angegebenen Roboterpunkt aus. @

Syntax
JA(1, 2, j3, j4, /5], [j6])

Parameter
Jj1-j6 Reelle Ausdriicke, die fir Achswinkel stehen.
Riickgabewerte

Ein Roboterpunkt, dessen Ort durch die dargestellten Achswinkel bestimmt wird.

Beschreibung
Verwenden Sie JA, um einen Roboterpunkt mithilfe der Achswinkel zu spezifizieren.

Wenn die von der JA-Funktion ausgegebenen Punkte eine Singularitat des Roboters spezifizieren,
stimmen die Achswinkel des Roboters nicht immer mit den Achswinkeln uberein, die der JA-Funktion als
Argumente wahrend der Ausflihrung eines Bewegungsbefehls flr die Punkte zugefiihrt wurden. Um den
Roboter mithilfe der fir die JA-Funktion spezifizierten Achswinkel zu bedienen, vermeiden Sie eine
Singularitat des Roboters.

Zum Beispiel:

> go ja(0,0,0,90,0,-90)
> where

WORLD: X: 0.000 mm Y: 655.000 mm Z: 675.000 mm U: 0.000 deg V: -90.000 deg W: -90.000 deg
JOINT: 1: 0.000deg2: 0.000deg3: 0.000deg4: 0.000deg5: 0.000deg6: 0.000deg

PULSE: 1: 0 pls 2: 0 pls 3: 0 pls 4: 0 pls 5: 0 pls 6: 0 pls

> go ja(0,0,0,90,0.001,-90)
> where

WORLD: X: -0,004 mm Y: 655.000 mm Z: 675.000 mm U: 0.000 deg V: -90.000 deg W: -89,999 deg
JOINT: 1: 0.000deg2: 0.000deg3: 0.000deg4: 90.000deg5: 0,001 deg6: -90.000 deg
PULSE: 1: 0 pls 2: 0 pls 3: 0 pls 4: 2621440 pls 5: 29 pls 6: -1638400 pls

Verwandte Befehle
AgIToPIs, XY

Beispiel einer JA-Funktion

P10 = JA(60, 30, -50, 45)
Go JA(135, 90, -50, 90)
P3 = JA(O, 0, 0, 0, 0, 0)
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Joint-Anweisung

Zeigt die aktuelle Position fiir den Roboter in Achskoordinaten an.

Syntax
Joint

Verwandte Befehle
Pulse, Where

Beispiel einer Joint-Anweisung

>joint
JOINT: 1: -6,905deg 2: 23,437 deg 3: -1.999 mm 4: -16,529 deg
>
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JRange-Anweisung

JRange-Anweisung
Definiert den erlaubten Arbeitsbereich der spezifizierten Achse in Pulsen. @

Syntax
JRange jointNumber, lowerLimit, upperLmit

Parameter
jointNumber  Integer-Ausdruck zwischen 1 und 6, der fir die Achse steht, fir die JRange spezifiziert
wird.
lowerLmit Long Integer-Ausdruck, der fir den Zahlstand der Encoder-Pulse-Position fir den

Bereich des unteren Grenzwerts der angegebenen Achse steht.

upperLmit Long Integer-Ausdruck, der fir den Zahlstand der Encoder-Pulse-Position fiir den
Bereich des oberen Grenzwerts der angegebenen Achse steht.

Beschreibung
Definiert den erlaubten Arbeitsbereich fir die definierte Achse mit unterem und oberem Grenzpunkt in
Encoder-Pulsen. JRange ist dem Range-Befehl dhnlich. Jedoch miissen fir den Range-Befehl alle
Grenzwerte der Achsen angegeben werden, wahrend der JRange-Befehl verwendet werden kann, um
den Grenzwert jeder Achse individuell einzustellen, was wiederum die Anzahl der bendtigten
Parameter reduziert. Um den definierten Arbeitsbereich zu tUberprifen, verwenden Sie bitte den
Range-Befehl.

Hinweise

Die unteren Grenzwerte diirfen nicht iiber den oberen Grenzwerten liegen:

Der untere Grenzwert, der im JRange-Befehl definiert ist, darf nicht iber dem oberen Grenzpunkt
liegen. Wenn der untere Grenzwert iber dem oberen Grenzwert liegt, ruft das einen Fehler hervor,
was es unmadglich macht, einen Bewegungsbefehl auszufiihren.

Faktoren, die JRange andern kénnen:

Sobald JRange-Werte eingestellt sind, bleiben diese bestehen, bis der Benutzer diese Werte
entweder durch den Range- oder den JRange-Befehl andert. Das Ausschalten der Steuerung andert
die Werte der JRange-Achsgrenzwerte nicht.

Maximaler und minimaler Arbeitsbereich:

Lesen Sie bitte die Spezifikationen im Roboterhandbuch beziglich der maximalen Arbeitsbereiche fir
jedes Robotermodell, da diese Werte von Modell zu Modell unterschiedlich sind.

Verwandte Befehle
Range, JRange Funktion

Beispiel einer JRange-Anweisung
Die folgenden Beispiele werden vom Befehlseingabefenster aus ausgefihrt:
> JRange 2, -6000, 7000 "Definiert den zweiten Achsbereich

> JRange 1, 0, 7000 "Definiert den ersten Achsbereich
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JRange-Funktion

JRange-Funktion

Gibt den erlaubten Arbeitsbereich der angegebenen Achse in Pulsen aus. @

Syntax
JRange(jointNumber, paramNumber)

Parameter
JointNumber Spezifiziert die Referenz-Achsnummer (Integer von 1 bis 6) durch einen
Ausdruck oder einen numerischen Wert.
paramNumber Integer-Ausdruck, der einen von zwei Werten enthalt:
1: Spezifizierter unterer Grenzwert
2: Spezifizierter oberer Grenzwert
Riickgabewerte

Bereichseinstellung (Integer-Wert, Pulse) der angegebenen Achse.

Verwandte Befehle
Range, Jrange-Anweisung

Beispiel einer JRange-Funktion

Long i, ol dRanges(3, 1)

For i =0 To 3
ol dRanges(i, 0) = JRange(i + 1, 1)
ol dRanges(i, 1) = JRange(i + 1, 2)
Next i
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JS-Funktion

JS-Funktion

Jump Sense ermittelt, ob der Arm angehalten hat, bevor ein Jump-, Jump3- oder @
Jump3CP-Befehl, der einen Sense-Eingang verwendet hat, vollstandig ausgefiihrt wurde,
oder ob der Arm die Jump-Bewegung ganz ausgeflihrt hat.

Syntax
JS

Riickgabewerte
Gibt Wahr oder Falsch aus.
Wahr : Wenn der Arm gestoppt wurde, bevor er seinen Zielpunkt erreicht hat, weil eine
Sense-Input-Bedingung erflllt wurde, gibt JS ein Wahr aus.
Falsch: Wenn der Arm die normale Bewegung abschlie3t und den durch den Jump-
Befehl definierten Zielort erreicht, gibt JS ein Falsch aus.

Beschreibung

JS wird zusammen mit den Befehlen Jump und Sense verwendet. Der Zweck des JS-Befehls ist es,
ein Statusergebnis zur Verfligung zu stellen, das aussagt, ob ein eine Eingabebedingung (die durch
den Sense-Befehl definiert wurde) wahrend einer Bewegung (die durch den Jump-Befehl ausgelost

wurde) erfiillt wird, oder nicht. Wenn die Eingabebedingung erflillt wird, gibt JS ein Wahr aus. Wenn
die Eingabebedingung nicht erfillt wird und der Arm die Zielposition erreicht, gibt JS ein Falsch aus.

JS ist ein Befehl zur Status-Uberpriifung, der keinerlei Bewegung verursacht oder spezifiziert, welcher
Eingang wahrend der Bewegung Uberprift werden soll. Der Jump-Befehl wird verwendet, um
Bewegungen zu initiileren und der Sense-Befehl wird verwendet, um zu spezifizieren, welcher Eingang
wahrend einer durch den Jump-Befehl ausgelésten Bewegung tberprift werden soll (wenn ein
Eingang Uberprift werden soll).

Hinweis

JS funktioniert nur mit dem zuletzt verwendeten Jump-, Jump3- oder Jump3CP-Befehl:
JS kann nur verwendet werden, um die Eingangsiberprifung des zuletzt verwendeten Jump-Befehls
zu Uberprufen (der durch den Sense-Befehl initiiert wurde). Sobald ein zweiter Jump-Befehl initiiert
wird, kann JS nur den Status fur den zweiten Jump-Befehl ausgeben. Der JS-Status flr den ersten
Jump-Befehl ist nicht mehr verfigbar. Stellen Sie sicher, dass Sie die JS-Statustberprifungen fir
Jump-Befehle immer direkt nach einem ausgefiihrten, zu prifenden Jump-Befehl durchfihren.

Verwandte Befehle
JT, Jump, Jump3, Jump3CP, Sense

Beispiel einer JS-Funktion

Functi on SearchSensor As Bool ean
Sense SW(5) = On

Junp PO
Junp Pl Sense
If JS = TRUE Then
Print "Sensor was found"
SearchSensor = TRUE
Endl f
Fend
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JT-Funktion

Gibt den Status des zuletzt ausgegebenen Jump-, Jump3- oder Jump3CP-Befehls fiir den @
aktuellen Roboter aus.

Syntax
JT
Riickgabewerte
JT gibt einen Long-Wert mit den folgenden eingestellten oder unbesetzten Bits aus:
Bit 0 Auf 1 gesetzt, wenn die Hubbewegung begonnen hat oder die Hubdistanz gleich 0 ist.
Bit 1 Auf 1 gesetzt, wenn die Horizontalbewegung begonnen hat oder die Horizontaldistanz
gleich 0 ist.
Bit 2 Auf 1 gesetzt, wenn die Absenkbewegung begonnen hat oder die Absenkdistanz gleich 0
ist.
Bit 16 Auf 1 gesetzt, wenn die Hubbewegung abgeschlossen ist oder die Hubdistanz gleich 0 ist.
Bit 17 Auf 1 gesetzt, wenn die Horizontalbewegung abgeschlossen ist oder die Horizontaldistanz
gleich 0 ist.
Bit 18 Auf 1 gesetzt, wenn die Absenkbewegung abgeschlossen ist oder die Absenkdistanz gleich
0 ist.

Beschreibung

JT wird verwendet, um den Status des zuletzt ausgeflihrten Jump-Befehls festzustellen, der vor seiner
Vollendung durch einen der Befehle Sense, Till, Abort, etc. gestoppt wurde.

Verwandte Befehle
JS, Jump, Jump3, Jump3CP, Sense, Till

Beispiel einer JT-Funktion

Function SearchTill As Bool ean
Till Swm(5) = On

Junp PO
Jump P1 Til
If JT And 4 Then
Print "Mtion stopped during descent”
SearchTill = TRUE
Endl f
Fend
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JTran-Anweisung

Fuhrt eine relative Bewegung einer Achse aus. @

Syntax
JTran jointNumber, distance

Parameter
jointNumber Integer-Ausdruck, der fir die zu bewegende Achse steht.
distance Reeller Ausdruck, der fir die Distanz steht, die zurtickgelegt werden muss, fiir

Rotationsachsen in Grad und firr Linearachsen in Millimetern.

Beschreibung

JTran wird verwendet, um eine Achse lber eine definierte Distanz aus ihrer aktuellen Position
wegzubewegen.

Verwandte Befehle
Go, Jump, Move, Ptran

Beispiel einer JTran-Anweisung

JTran 1, 20
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Jump-Anweisung
Bewegt den Arm mit einer PTP-Bewegung aus seiner aktuellen Position zum @

angegebenen Zielpunkt, indem sich der Arm zunachst vertikal nach oben, dann
horizontal und zum schliel3lich senkrecht abwarts bewegt, um an den Zielpunkt der
Bewegung zu gelangen.

Syntax
Jump destination [CarchNumber] [LimZ zLimit ] [searchExpr] [!...]]

Parameter
destination Der Zielort einer Bewegung, die einen Punktausdruck verwendet.

archNumber Optional. Die Arch-Nummer (archNumber) definiert, welcher Eintrag der Arch-
Tabelle fiir die Arch-Bewegung verwendet werden soll, die durch den Jump-Befehl
hervorgerufen wird. Der archNumber muss immer der Buchstabe C vorangestellt
werden. (Glltige Eintrage sind C0-C7.)

zLimit Optional. Dies ist ein Z-Grenzwert, der fir die Maximalposition steht, zu der sich die
Z-Achse wahrend einer Jump-Bewegung bewegen lasst. Dieser Wert kann als
Obergrenze in Z-Richtung fir den Jump-Befehl betrachtet werden. Jeder glltige Z-
Achsen-Koordinatenwert ist zuldssig.

searchExpr Optional. Ein Sense-, Till- oder Find-Ausdruck.
Sense | Till | Find
Sense Sw(expr) = {On | Off}
Till Sw(expr) = {On | Off}
Find Sw(expr) = {On | Off}
1.1 Optional. Parallelbearbeitungsanweisungen kénnen zum Jump-Befehl hinzugefiigt
werden, um E/A-Befehle und andere Befehle wahrend der Bewegung auszufiihren.

Beschreibung
Jump bewegt den Arm aus seiner aktuellen Position zur destination unter Verwendung der so
genannten Arch-Bewegung (Bogen-Bewegung). Man kann Jump als drei Bewegungen in einer
betrachten. Wenn beispielsweise der durch archNumber definierte Arch-Tabelleneintrag 7 ist, werden
die folgenden drei Bewegungen ausgefuhrt:
1) Die Bewegung beginnt nur mit der Z-Achse, bis diese die Hohe erreicht hat, die durch die
Arch-Nummer errechnet wurde, die fir den Jump-Befehl verwendet wird.
2) Als nachstes bewegt der Arm sich horizontal (wahrend er in der Z-Achse noch immer die
Hubbewegung durchflihrt) in Richtung der Zielpunkt-Position, bis der obere Grenzpunkt der Z-
Achse (definiert durch LimZ ) erreicht ist. Dann beginnt der Arm, sich in Z-Richtung abwarts zu
bewegen (wahrend er mit den X-, Y- und U-Achsen-Bewegungen fortfahrt), bis die endgultigen
X-, Y- und U-Achsen-Positionen erreicht sind.
3) Der Jump-Befehl wird dann abgeschlossen, indem der Arm nur mit einer Bewegung der Z-
Achse abwarts bewegt wird, bis die Zielposition der Z-Achse erreicht ist.

Die destination-Koordinaten (Zielposition fiir die Bewegung) missen vor dem Ausflihren des Jump-
Befehls geteacht werden. Die Koordinaten kénnen nicht im Jump—-Befehl selber spezifiziert werden.
Beschleunigung und Verzégerung fir die Jump-Anweisung werden durch den Accel-Befehl gesteuert.
Die Geschwindigkeit fur die Bewegung wird durch den Speed-Befehl gesteuert.

archNumber Details

Der Bogen fiir die Jump-Anweisung kann, auf der Basis des archNumber-Wertes, der optional
zusammen mit dem Jump-Befehl definiert wird, verandert werden. Dies ermdglicht es dem Benutzer,
zu definieren, welcher Teil der Z-Bewegung zurlickgelegt werden soll, bevor mit der Bewegung der X-,
Y-, und U-Achsen begonnen wird. (Der Benutzer kann so den Arm aufwarts bewegen und ein
Kollision mit Teilen, Aufgabevorrichtungen und anderen Gegenstanden verhindern, bevor mit der
Horizontalbewegung begonnen wird.) Glltige archNumber-Eintrage fiir den Jump-Befehl liegen
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zwischen CO und C7. Die Arch-Tabellen-Eintrage fiir C0-C6 kdnnen tber den Arch-Befehl vom
Benutzer definiert werden. C7 ist jedoch ein besonderer Arch-Eintrag, der immer die so genannte
Gate-Bewegung definiert. Gate-Bewegung bedeutet, dass der Roboter die Z-Achse zuerst vollstandig
zu der durch LimZ definierten Koordinate bewegt, bevor die X-, Y-, oder U-Achsen-Bewegungen
begonnen werden. Sobald der LimZ-Grenzwert erreicht ist, beginnt die Bewegung der Achsen X, Y
und U. Nachdem die Achsen X, Y, und U jeweils ihre Zielposition erreicht haben, kann die Z-Achse
mit ihrer Abwartsbewegung zur letzten Z-Achsen-Koordinatenposition beginnen, die durch destination
(den Zielpunkt) definiert wurde. Die Gate-Bewegung sieht aus wie folgt:

LimMz

Ursprungs-
punkt

Zielpunk
Pend

LimZ Details

LimZ zLimit spezifiziert den oberen Z-Koordinatenwert flir die Horizontalbewegungsebene im aktuellen
lokalen Koordinatensystem. Die spezifizierten Arch-Einstellungen kénnen die Achsen X, Y, und U
dazu veranlassen, mit ihrer Bewegung zu beginnen, bevor LimZ erreicht ist, aber LimZ ist immer die
maximale Z-Hohe fir die Bewegung. Wenn der optionale LimZ-Parameter weggelassen wird, wird der
davor durch den LimZ-Befehl spezifizierte Wert fiir die Definition der Horizontalbewegungsebene
verwendet.

Es ist wichtig zu beachten, dass die Spezifikation der LimZ zLimit -H6henbegrenzung den Z-Wert flr
das lokale Roboterkoordinatensystem darstellt. Es ist nicht der Z-Wert flir Arm oder Werkzeug. Treffen
Sie daher die notwendigen Schutzvorkehrungen flir den Gebrauch von Werkzeugen oder Armen mit
unterschiedlicher Betriebshohe.

Sense Details

Der optionale Sense-Parameter ermdglicht es dem Benutzer, eine Eingangsbedingung oder
Merkerbedingung zu Uberprifen, bevor die endgultige Abwartsbewegung der Z-Achse beginnt. Ist sie
erfillt, wird dieser Befehl beendet und der Roboter stoppt tiber der Zielposition, von wo nur die Z-
Achse bewegt werden muss, um die Zielposition zu erreichen. Es ist wichtig zu beachten, dass der
Roboterarm bei Wahrnehmen der Sense-Eingangsbedingung nicht sofort anhalt.

Auf eine Bedingung uliberpriifen \
S - >e Befehl vollstindig

Zielposition

Die Befehle JS oder Stat kbnnen dann verwendet werden, um zu beurteilen, ob die Sense-Bedingung
erfullt wurde und der Roboter vor seiner Zielposition gestoppt hat oder ob die Sense-Bedingung nicht
erfullt wurde und der Roboter seinen Weg bis zur Zielposition fortgesetzt hat.
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Till Details

Die optionale Till-Bedingung ermoglicht es dem Benutzer, eine Bedingung zu definieren, die den
Roboter dazu veranlasst, bis zum vollstdndigen Stopp zu verzégern, bevor der Jump-Befehl
vollstandig ausgefiihrt wurde. Die spezifizierte Bedingung ist lediglich eine Gegenprifung zu einem
der E/A-Eingange oder einem der Merker. Dies wird durch Verwenden der Funktionen Sw oder
MemSw erreicht. Der Benutzer kann Uberpriifen, ob die Eingange aus- oder eingeschaltet sind und
den Arm dazu veranlassen, zu verzégern und anzuhalten, je nachdem, welche Bedingung spezifiziert
ist.

Die Stat-Funktion kann verwendet werden, um zu verifizieren, ob die Till-Bedingung erflillt wurde und

dieser Befehl vollstandig ausgefiuhrt wurde, oder ob die Till-Bedingung nicht erfiillt wurde und der
Roboter an der Zielposition angehalten hat.

Hinweise

Bei 6-Achsrobotern kann Jump nicht ausgefiihrt werden.
Verwenden Sie bei 6-Achsrobotern Jump3 oder Jump3CP.

Der Trajektoriebereich der Jump-Bewegung andert sich je nach Bewegung und Geschwindigkeit.
Der Trajektoriebereich des Jump-Befehls beinhaltet die vertikale und die horizontale Bewegung. Es
handelt sich nicht um einen CP-Trajektoriebereich. Der tatsachliche Jump-Trajektoriebereich der
Bogenbewegung wird nicht ausschlieRlich durch die Arch-Parameter bestimmt. Auch die Bewegung
und die Geschwindigkeit spielen eine Rolle.

Optimieren Sie den Jump-Trajektoriebereich in Ihren Anwendungen stets mit grof3er Sorgfalt. Fuhren
Sie Jump mit der gewtinschten Bewegung und Geschwindigkeit aus, um den tatsachlichen
Trajektoriebereich zu Uberprifen.

Wenn die Geschwindigkeit verringert wird, wird auch der Trajektoriebereich verringert. Wenn Jump
bei hoher Geschwindigkeit ausgefihrt wird, um den Trajektoriebereich eines Bewegungsbogens
festzulegen, ist es mdglich, dass der Greifer bei niedrigerer Geschwindigkeit mit Hindernissen
kollidiert.

In einem Jump-Trajektoriebereich vergréfert sich die Depart-Distanz und verkleinert sich die
Approach-Distanz, wenn die Bewegungsgeschwindigkeit auf hoch gestellt ist. Wenn die
Absenkstrecke des Trajektoriebereichs kirzer ist als erwartet, verringern Sie die Geschwindigket
und / oder die Verzdgerung oder verlangern Sie die Absenkstrecke.

Selbst wenn Jump-Befehle mit derselben Distanz und Geschwindigkeit ausgefuhrt werden, wird der
Trajektoriebereich durch die Bewegung der Roboterarme beeinflusst. Bei SCARA-Robotern
vergréRert sich z. B. die vertikale Hubstrecke und verkleinert sich die vertikale Absenkstrecke, wenn
die Bewegung des ersten Armes sehr grof3 ist. Wenn sich die vertikale Absenkstrecke verringert und
der Trajektoriebereich klrzer als erwartet ist, verringern Sie die Geschwindigket bzw. die Verzdégerung
oder verlangern Sie die Absenkstrecke.

Auslassen des archNumber-Parameters

Wenn der optionale archnum-Parameter weggelassen wird, ist der Vorgabe-Arch-Eintrag fur die
Verwendung mit dem Jump-Befehl C7. Dies verursacht die Gate-Bewegung, wie oben beschrieben.

Unterschied zwischen Jump und Jump3, Jump3CP
Die Befehle Jump3 und Jump3CP kdnnen bei 6-Achsrobotern verwendet werden. Der Jump-Befehl
wiederum kann nicht bei 6-Achsrobotern verwendet werden. Bei SCARA-Robotern verkirzt die
Verwendung des Jump-Befehls die Achsbewegungszeit bei der Depart- und Approach-Bewegung.
Die Depart- und Approach-Bewegungen in Jump3 kdnnen entlang der Z-Achse und in andere
Richtungen ausgeflhrt werden.

Unterschied zwischen Jump und Go
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Der Go-Befehl ist Jump in sofern ahnlich, als beide PTP-Bewegungen verursachen. Dabei gibt es
jedoch viele Unterschiede. Der wichtigste Unterschied ist, dass der Go-Befehl PTP-Bewegungen
verursacht, bei denen alle Achsen zur selben Zeit starten und anhalten (sie sind synchronisiert). Der
Jump-Befehl fiihrt jedoch die vertikale Z-Bewegung zu Beginn und Ende der Bewegung aus. Der
Jump-Befehl ist ideal fir Bestlickungs-Anwendungen.

Verlangsamung bis zum vollstandigen Halt mit dem Jump-Befehl

Der Jump-Befehl veranlasst den Arm immer dazu, bis zum vollstandigen Halt herunterzubremsen
bevor dieser den Zielpunkt erreicht hat.

Korrekte Speed- und Acceleration-Befehle (Geschwindigkeit und Beschleunigung) mit Jump:

Die Befehle Speed und Accel werden verwendet, um Geschwindigkeit und Beschleunigung des
Roboters wahrend der Jump-Bewegung zu definieren. Beachten Sie, dass die Befehle Speed und
Accel sich auf PTP-Bewegungen beziehen (Go, Jump, etc), wahrend sich auf linear- und
kreisinterpolierte Bewegungen (wie Move oder Arc) die Befehle SpeedS und AccelS beziehen. Fir
den Jump-Befehl ist es mdglich, Geschwindigkeit und Beschleunigung fur die folgenden Bewegungen
separat zu definieren: Hubbewegung der Z-Achse, horizontale Verfahrbewegung inklusive U-Achsen-
Rotation und die Abwartsbewegung der Z-Achse.

Mogliche Fehler

Der LimZ-Wert ist nicht hoch genug

Wenn die aktuelle Armposition der Z-Achse hoher ist als der Wert, der fir LimZ eingestellt wurde und
der versucht wird, einen Jump-Befehl auszufihren, tritt der Fehler Nr. 4005 auf.

Verwandte Befehle
Accel, Arc, Arch, Go, JS, JT, LimZ, Punktausdruck, Pulse, Sense, Speed, Stat, Till

Beispiel einer Jump-Anweisung

Das folgende Beispiel zeigt eine einfache PTP-Bewegung zwischen den Punkten PO und P1 und die
darauf folgende Rickkehr zum Punkt PO unter Verwendung des Jump-Befehls. Spater im Programm
bewegt sich der Arm mittels des Jump-Befehls, bis am 4. Eingang Spannung anliegt. Wenn am 4.
Eingang Spannung anliegt, stoppt der Arm die Bewegung. Wenn am 4. Eingang nie Spannung anliegt,
fuhrt der Arm den Jump-Befehl vollstandig aus und erreicht den Punkt P1.

Function j unpt est
Homre
Go PO
Go P1
Sense SwW4) =1
Junp PO LinZ -10 )
Junp P1 LinEZ-10 Sense "Uberprift den 4. Eingang
If Js(0) = 1 Then
Print "Input #4 canme on during the nove and"
Print "the robot stopped prior to arriving on"
Print "point P1."
El se
Print "The nove to P1 conpl eted successfully."
Print "Input #4 never came on during the nove."
Endl f
Fend

> Junp P10+X50 QO LinZ-20 Sense ! D50; On 0; D80; On 1!
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Jump3- und Jump3CP-Anweisung
3D-Gate-Bewegung. Jump3 ist eine Kombination aus zwei CP-Bewegungen und einer @

PTP-Bewegung.
Jump3CP ist eine Kombination aus drei CP-Bewegungen.

Syntax

(1) Jump3 depart, approach, destination [CarchNumber] [CP] [searchExpr] [!...1]
(2) Jump3CP depart, approach, destination [ROT] [CarchNumber] [CP] [searchExpr] [!...]]

Parameter
depart Der Ausgangspunkt tber der aktuellen Position unter Verwendung eines
Punktausdrucks.
approach Der Approach-Punkt tber der Zielposition, ein Punktausdruck.
destination Der Zielort einer Bewegung, ein Punktausdruck.
ROT Optional. :Bestimmt Geschwindigkeit / Beschleunigung / Verzégerung zugunsten der
Werkzeugrotation.

archNumber Optional. Die Arch-Nummer (archNumber) definiert, welcher Eintrag der Arch-
Tabelle fir die Arch-Bewegung verwendet werden soll, die durch den Jump-Befehl
hervorgerufen wird. Der archNumber muss immer der Buchstabe C vorangestellt
werden. (Glltige Eintrage sind C0-C7.)

CP Optional. Spezifiziert die CP-Bewegung.

searchExpr Optional. Ein Sense-, Till- oder Find-Ausdruck.
Sense | Till | Find
Sense Sw(expr) = {On | Off}
Till Sw(expr) = {On | Off}
Find Sw(expr) = {On | Off}
1. Optional. Parallelbearbeitungsanweisungen kénnen zum Jump-Befehl hinzugefugt
werden, um E/A-Befehle und andere Befehle wahrend der Bewegung auszufuhren.

Beschreibung
Bewegt den Arm in einer 3D-Gate-Bewegung von der aktuellen Position zum Zielpunkt. Die 3D-
Bewegung besteht aus einer Depart-Bewegung, einer Span-Bewegung und einer Approach-
Bewegung. Die Depart-Bewegung von der aktuellen Position zum Depart-Punkt ist immer eine CP-
Bewegung. Die Span-Bewegung vom Depart-Punkt zum Anfangs-Approachpunkt ist eine PTP-
Bewegung in Jump3 und eine CP-Bewegung in Jump3CP.
Die Approach-Bewegung vom Anfangs-Approachpunkt zum Zielpunkt ist immer eine CP-Bewegung.

Span-Bewegung

PTP/CP Approach-Punkt
Depart-Punk Approach-Bewegung
CP
Depart- .
Bewegung Zielpunkt

Aktuelle Position
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Die Arch-Bewegung wird durch das Spezifizieren der Arch-Nummer erreicht. Die Arch-Bewegung fir
Jump3 und Jump3CP wird in der Abbildung dargestellt. Fir die Arch-Bewegung muss die Depart-
Distanz grofRer sein als die Arch-Hubdistanz und die Approach-Distanz muss grofRer sein als die Arch-
Absenkdistanz.

Anfangs-Approach-Punkt

Depart-Punkt

Approach-Distanz

ARCH-
Absenkbewegung

Depart-Distanz

ARCH-Hubbewegung

Jump3CP verwendet den Geschwindigkeitswert aus SpeedS und die Beschleunigungs- und
Verzdgerungswerte aus AccelS. Lesen Sie den Abschnitt Jump3CP mit CP verwenden fir
Informationen Uber die Beziehung Geschwindigkeit-Beschleunigung und Beschleunigung-
Verzdgerung. Wenn jedoch der ROT-Parameter verwendet wird, verwendet Jump3CP den
Geschwindigkeitswert aus SpeedR und die Beschleunigungs- und Verzégerungswerte aus AccelR. In
diesem Fall haben die Geschwindigkeitswerte aus SpeedS und die Beschleunigungs- und
Verzdgerungswerte aus AccelS keine Wirkung.

Wenn der Bewegungsabstand bei 0 liegt und nur die Werkzeugausrichtung verandert wird, tritt fir
gewohnlich ein Fehler auf. Wenn jedoch der ROT-Parameter verwendet wird und die Beschleunigung
und Verzogerung der Werkzeugrotation bevorrechtigt werden, ist eine fehlerfreie Bewegung maoglich.
Wenn keine Ausrichtungsanderung durch den ROT-Parameter vorliegt und die Bewegungsdistanz
nicht bei 0 liegt, tritt ein Fehler auf.

Auch wenn die Werkzeugrotation im Vergleich zur Bewegungsdistanz grof3 ist und wenn die
Rotationsgeschwindigkeit die spezifizierte Geschwindigkeit des Manipulators Gberschreitet, tritt ein
Fehler auf. In diesem Fall reduzieren Sie die Geschwindigkeit oder hangen Sie den ROT-Parameter
an, um die Rotationsgeschwindigkeit / -beschleunigung /-verzégerung zu bevorrechtigen.

Hinweise

Die Jump3-Span-Bewegung ist eine PTP-Bewegung.
Es ist schwierig, den exakten Trajektoriebereich der Jump3-Span-Bewegung vorherzusagen. Stellen
Sie daher sicher, dass der Roboter nicht mit Peripheriegeraten kollidiert und die Roboterarme nicht mit
dem Roboter selbst kollidieren.

Der Trajektoriebereich der Jump3-Bewegung andert sich je nach Bewegung und Geschwindigkeit.
Der Trajektoriebereich der Jump3-Bewegung setzt sich aus Depart-, Span- und Approach-
Bewegungen zusammen. Es handelt sich nicht um einen CP-Trajektoriebereich. Der tatsachliche
Jump3-Trajektoriebereich der Bogenbewegung wird nicht ausschlief3lich durch die Arch-Parameter
bestimmt. Auch die Bewegung und die Geschwindigkeit spielen eine Rolle.

Optimieren Sie den Jump3-Trajektoriebereich in Ihren Anwendungen mit groRer Sorgfalt. Fiihren Sie
Jump3 mit der gewlinschten Bewegung und Geschwindigkeit aus, um den tatsachlichen
Trajektoriebereich zu Gberprifen.

Wenn die Geschwindigkeit verringert wird, wird auch der Trajektoriebereich verringert. Wenn Jump3
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bei hoher Geschwindigkeit ausgefiihrt wird, um den Trajektoriebereich eines Bewegungsbogens
festzulegen, ist es moglich, dass der Greifer bei niedrigerer Geschwindigkeit mit Hindernissen
kollidiert.

In einem Jump3-Trajektoriebereich vergroRert sich die Depart-Distanz und verkleinert sich die
Approach-Distanz, wenn die Bewegungsgeschwindigkeit auf hoch gestellt ist. Wenn die Approach-
Distanz des Trajektoriebereichs kiirzer ist als erwartet, verringern Sie die Geschwindigket bzw. die
Verzdgerung oder verlangern Sie die Absenkstrecke.

Selbst wenn Jump-Befehle mit derselben Distanz und Geschwindigkeit ausgefiihrt werden, wird der
Trajektoriebereich durch die Bewegung der Roboterarme beeinflusst. Bei SCARA-Robotern
vergrofert sich z. B. die Depart-Distanz und verkleinert sich die Approach-Distanz, wenn die
Bewegung des ersten Armes sehr grof3 ist. Wenn die Approach-Distanz kleiner wird und der
Trajektoriebereich kirzer ist als erwartet, verringern Sie die Geschwindigkeit bzw. die Verzégerung
oder verlangern Sie die Approach-Distanz.

LimZ hat keinen Einfluss auf Jump3 und Jump3CP
LimZ hat keinen Einfluss auf Jump3 oder Jump3CP, da die Span-Bewegung nicht notwendigerweise
senkrecht zur Z-Achse des Koordinatensystems verlauft.

Mogliche Beschleunigungsfehler
Ein Beschleunigungsfehler kann wahrend der Ausfihrung einer Arch-Bewegung durch den Befehl
Jump3 oder Jump3CP auftreten. Dieser Fehler wird haufig ausgegeben, wenn der Grofiteil der
Bewegung wahrend Depart oder Approach dieselbe Achse wie die Span-Bewegung verwendet. Um
diesen Fehler zu vermeiden, reduzieren Sie die Beschleunigung- / Verzégerungs-Geschwindigkeit der
Span-Bewegung mithilfe des Accel-Befehls fur Jump3 oder mithilfe des AccelS-Befehls fir Jump3CP.
Je nach Bewegung und Ausrichtung des Roboter kann es auf3erdem hilfreich sein, die
Beschleunigung und Verzégerung der Depart-Bewegung (Approach-Bewegung) mithilfe des AccelS-
Befehls zu verringern.

Jump3 und Jump3CP mit CP verwenden
Der CP-Parameter veranlasst den Arm, zur destination zu fahren, ohne langsamer zu werden oder an
dem durch destination definierten Punkt anzuhalten. Dadurch wird es dem Benutzer ermdglicht, eine
Serie von Bewegungsbefehlen miteinander zu verketten, was den Arm veranlasst, sich entlang eines
kontinuierlichen Weges zu bewegen und wahrend dieser Bewegung eine bestimmte Bewegung
einzuhalten. Die Befehle Jump3 und Jump3CP ohne CP veranlassen den Arm immer dazu, bis zum
vollstdndigen Halt herunterzubremsen, bevor er den Punkt destination erreicht hat.

Verwandte Befehle
Accel, Arc, Arch, Go, JS, JT, Punktausdruck, Pulse, Sense, Speed, Stat, Till
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Jump3- und Jump3CP-Anweisung

Beispiel einer Jump3-Anweisung

6- Achsrobot er bewegung, die wi e Junp bei ei nem SCARA- Robot er
funktioniert
Junp3 Here :Z(100), P3 :Z(100), P3

Depart und Approach verwenden Z-\Werkzeugkoordi nat en
Jump3 Here -TLZ(100), P3 -TLZ(100), P3

Depart verwendet die Basis Z; Approach verwendet das Werkzeug Z
Junp3 Here +Z(100), P3 -TLZ(100), P3

Bei spi el fiur die Depart-Bewegung von P1 zu Werkzeug 1 und di e Approach-
Bewegung von P3 zu Werkzeug 2

Arch 0, 20, 20
Tool 1
Go P1

P2 = P1 -TLZ(100)
Tool 2
Junmp3 P2, P3-TLZ(100), P3 C0
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LCase$-Funktion

LCase$-Funktion

Gibt eine Zeichenkette aus, die in Kleinbuchstaben umgewandelt wurde. @

Syntax
LCase$(string)

Parameter
string Ein glltiger Zeichenkettenausdruck.

Riickgabewerte
Die konvertierte Kleinbuchstaben-Zeichenkette.

Verwandte Befehle
LTrim$, Trim$, RTrim$, UCase$

Beispiel einer LCase$-Funktion

str$
str$

"Dat a"
LCase$(str$) ' str$ = "data"
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Left$-Funktion

Left$-Funktion

Gibt eine Teilkette von der linken Seite eines Zeichenkettenausdrucks aus. @

Syntax
Left$(string, count)

Parameter
string Zeichenkettenausdruck, von dem die ganz links stehenden Zeichen kopiert
werden.
count Anzahl der zu kopierenden Zeichen aus string, beginnend mit dem Zeichen, das
ganz links steht.
Riickgabewerte

Gibt eine Zeichenkette der ganz links stehenden number-Zeichen der durch den Benutzer definierten
Buchstabenzeichenkette aus.

Beschreibung

Left$ gibt die ganz links stehenden number-Zeichen einer durch den Benutzer definierten
Zeichenkette aus. Left$ kann so viele Zeichen ausgeben, wie in der Zeichenkette vorhanden sind.

Verwandte Befehle
Asc, Chr$, InStr, Len, Mid$, Right$, Space$, Str$, Val

Beispiel einer Left$-Funktion

Das Beispiel unten zeigt ein Programm, das Daten eines Teils als Zeichenkette Ubergeben bekommt
und diese in Teilnummer, Teilnamen und Teileanzahl zerlegt.

Functi on ParsePartData(Dataln$ As String, ByRef PartNunt As String,
ByRef PartNane$ As String, ByRef PartCount As |nteger)

I nt eger pos
String tenp$

pos = Instr(Dataln$, ",")
Part Nunt = Left$(Datal n$, pos - 1)

Dat al n$ = Ri ght $(dat ai n$, Len(Datal n$) - pos)
pos = Instr(Dataln$, ",")

Part Name$ = Left$(Dataln$, pos - 1)
Part Count = Val (Ri ght $(dat ai n$, Len(Dataln$) - pos))
Fend

Weitere Beispiele des Left$-Befehls vom Befehlseingabefenster.

> Print Left$("ABCDEFG', 2)
AB

> Print Left$("ABC', 3)
ABC
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Len-Funktion

Len-Funktion

Gibt die Anzahl von Zeichen in einer Zeichenkette aus. @

Syntax
Len(string)

Parameter
string Zeichenkettenausdruck.

Riickgabewerte

Gibt einen Integer aus, der die Anzahl der Zeichen in der string-Zeichenkette aufzeigt, die als
Argument an den Len-Befehl gegeben wurde.

Beschreibung

Len gibt einen Integer aus, der fir die Anzahl von Zeichen in einer Zeichenkette steht, die durch den
Benutzer definiert wurde. Len gibt Werte zwischen 0 und 255 aus (da eine Zeichenkette zwischen 0
und 255 Zeichen enthalten kann).

Verwandte Befehle
Asc, Chr$, InStr, Left$, Mid$, Right$, Space$, Str$, Val

Beispiel einer Len-Funktion

Das Beispiel unten zeigt ein Programm, das Daten eines Teils als Zeichenkette Ubergeben bekommt
und diese in Teilnummer, Teilnamen und Teileanzahl zerlegt.

Functi on ParsePartData(Dataln$ As String, ByRef PartNunt As String,
ByRef PartNane$ As String, ByRef PartCount As |nteger)

| nt eger pos
String tenp$

pos = Instr(Dataln$, ",")
Part Nunt = Left $(Dataln$, pos - 1)

Dat al n$ = R ght $(dat ai n$, Len(Dataln$) - pos)
pos = Instr(Dataln$, ",")

Part Nane$ = Left $(Dataln$, pos - 1)
Part Count = Val (Ri ght $(dat ai n$, Len(Dataln$) - pos))
Fend
Weitere Beispiele des Len-Befehls vom Befehlseingabefenster.

> ? | en(" ABCDEFG')
7

> ? len("ABC")

3

> ? len("")
0

>
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LimZ-Anweisung

LimZ-Anweisung
Bestimmt den Vorgabewert fiir die Hohe der Z-Achse bei Jump-Befehlen. @

Syntax
(1) LimZ zLimit
(2) Limz

Parameter
zLimit Ein Koordinatenwert innerhalb des beweglichen Bereichs der Z-Achse.

Riickgabewerte
Zeigt den aktuellen LimZ-Wert an, wenn der Parameter weggelassen wird.

Beschreibung

LimZ bestimmt die maximale Héhe der Z-Achse, die erreicht wird, wenn der Jump-Befehl verwendet
wird, wobei der Roboterarm die Z-Achse hebt, sich in der X-Y-Ebene bewegt, und die Z-Achse wieder
senkt. LimZ ist der Vorgabewert fiir die Z-Achse, der verwendet wird, um die am hochsten gelegene
Position zu definieren, die bei einer durch den Jump-Befehl ausgeldsten Bewegung verwendet wird.
Wenn ein spezifischer LimZ-Wert im Jump-Befehl nicht definiert ist, wird die letzte LimZ-Einstellung
fur den Jump-Befehl verwendet.

Hinweis

Zuriicksetzen des LimZ-Wertes auf 0

Ein Neustart der Steuerung und die Ausfiihrung der Befehle SFree, SLock und Motor On setzen den
LimZ-Wert auf 0 zurick.

Der LimZ-Wert ist nicht giiltig fiir Arm-, Werkzeug- oder lokale Koordinaten:
Die Hohenbegrenzung fiir die Z-Achse entspricht dem Z-Achsen-Wert fiir das Roboter-
Koordinatensystem. Es ist nicht der Z-Achsen-Wert flir Arm-, Werkzeug- oder lokale Koordinaten.
Treffen Sie daher die notwendigen Schutzvorkehrungen fiir den Gebrauch von Werkzeugen oder
Greifern mit unterschiedlicher Betriebshéhe.

LimZ hat keinen Einfluss auf Jump3 und Jump3CP

LimZ hat keinen Einfluss auf Jump3 oder Jump3CP, da die Span-Bewegung nicht notwendigerweise
senkrecht zur Z-Achse des Koordinatensystems verlauft.

Verwandte Befehle
Jump

Beispiel einer LimZ-Anweisung
Das Beipiel unten zeigt die Verwendung von LimZ in Jump-Vorgangen.

Function main

LimZz -10 ' Set zt den Li nZ- St andar dwert

Jump P1 ' Bewegt die Achse fur den Junp-Befehl aufwarts
in die Position Z=-10

Jump P2 LinZ -20 ' Bewegt die Achse fur den Junp-Befehl aufwirts
in die Position Z=-20

Junmp P3 ' Bewegt die Achse fiur den Junp-Befehl aufwarts in

die Position Z=-10
Fend
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LimZ-Funktion

LimZ-Funktion

Gibt die aktuelle LimZ-Einstellung aus. @

Syntax
LimZ

Riickgabewerte
Reelle Zahl, die die aktuelle LimZ-Einstellung enthalt.

Verwandte Befehle
LimZ-Anweisung

Beispiel einer LimZ-Funktion

Real savlLine

savLinz = Lin¥
LinZ -25

Go pick

Li nZ savlLi n¥
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Line Input-Anweisung

Line Input-Anweisung
Liest eine Zeile der Eingangsdaten und ordnet die Daten einer Zeichenkettenvariablen @

ZU.

Syntax
Line Input stringVar$

Parameter

stringVar$ Name einer Zeichenkettenvariablen. (Beachten Sie, dass die
Zeichenkettenvariable mit dem $-Zeichen enden muss.)

Beschreibung
Line Input liest eine Zeile der Eingangsdaten des Anzeigegerats und ordnet die Daten der
Zeichenkettenvariablen zu, die in der Line Input Anweisung verwendet wird. Wenn die Line Input-
Anweisung bereit ist, Daten vom Benutzer zu empfangen, wird ein "?" -Hinweis auf dem Anzeigegerat
angezeigt. Die Eingangsdatenzeile nach dem Prompt wird dann als Wert fur die
Zeichenkettenvariable aufgenommen. Nach Eingabe der Datenzeile driicken Sie bitte die [ENTER]-
Taste.

Verwandte Befehle
Input, Input #, Line Input#, ParseStr

Beispiel einer Line Input-Anweisung
Das folgende Beispiel zeigt die Verwendung von Line Input.

Function Min
String A$
Line Input A3 ' Liest eine Zeile der Eingangsdaten in A$ ein
Print A$

Fend

Starten Sie das obige Programm mt der F5-Taste oder aus dem Run- Menl
des EPSON RC+- Hauptfensters. Eine resultierende Run-Session kann w e
fol gt aussehen:

?A, B, C
A B C
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Line Input #-Anweisung

Line Input #-Anweisung
Liest die Daten einer Zeile vom angegebenen Kommunikationsportoder dem Gerat. @

Syntax
Line Input #handle, stringVar$

Parameter

handle Kommunikationsport oder Gerate-ID. Kommunikationsports konnen in OpenCom-
(RS232) und OpenNet- (TCP/IP) Anweisungen definiert werden.
Die Integerwerte der Gerate-IDs lauten wie folgt:
21 RC+
23 OP
24 TP

stringVar$ Eine Zeichenkettenvariable. (Beachten Sie, dass Zeichenkettenvariablen mit dem

$-Zeichen enden missen.)

Beschreibung
Line Input # liest Zeichenkettendaten einer Zeile aus dem Geréat, das durch den handle-Parameter
Spezifiziert wurde, und ordnet die Daten der Zeichenkettenvariablen stringVar$ zu.

Verwandte Befehle
Input, Input #, Line Input

Beispiel einer Line Input #-Anweisung
In diesem Beispiel werden die Zeichenkettendaten des Kommunikationsports Nr. 1 empfangen und
der Zeichenkettenvariablen A$ zugeordnet.

Function lintest
String a$
Print #1, "Please input string to be sent to robot"
Li ne I nput #1, a$
Print "Value entered =", a$
Fend
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LoadPoints-Anweisung

LoadPoints-Anweisung
Ladt eine Punktedatei in den Punktspeicherbereich flir den aktuellen Roboter. @

Syntax
LoadPoints fileName [, Merge]

Parameter
fileName Zeichenkettenausdruck, der die spezifische Datei enthalt, die in den
Punktspeicherbereich des aktuellen Roboters geladen werden soll. Die Endung
.PTS wird angehangt, so dass der Benutzer keine Endung angeben muss. Die
Datei muss im aktuellen Projekt vorhanden sein. Es kann kein Pfad angegeben
werden.
Merge Optional. Wenn Merge angegeben wird, werden die aktuellen Punkte nicht

geldscht, bevor die neuen Punkte geladen werden. Die Punkte in der Datei
werden zu den aktuellen Punkten hinzugefugt. Wenn ein Punkt in der Datei
bereits existiert, wird der Punkt im Speicher tberschrieben.

Beschreibung
LoadPoints |&dt Punktedateien in den Hauptspeicherbereich der Steuerung.

Verwenden Sie Merge, um Punktedateien zu kombinieren. Es kann beispielsweise eine
Hauptpunktedatei vorhanden sein, die gemeinsame Punkte fir Locals Parken, etc. im Bereich von 0-
100 enthalt. In diesem Fall wird Merge verwendet, um andere Punktedateien fir jedes verwendete
Objekt zu laden, ohne die gemeinsam verwendeten Punkte zu I6schen. Der Bereich kann z. B.
zwischen 101 und 999 liegen.

Mogliche Fehler

Die Datei existiert nicht:
Wenn fileName (Dateiname) nicht existiert, wird ein Fehler ausgegeben.

Verwandte Befehle
ClearPoints, SavePoints

Beispiel einer LoadPoints-Anweisung

Function main

Ladt genei nsane Punkte fir den aktuell en Roboter.
LoadPoi nt s " RlConmon. pts"

" Verbindet Punkte fir Teilnodell 1
LoadPoi nts "RlModel 1. pts", Merge

Fend
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Local-Anweisung

Local-Anweisung

Defi

Syntax

niert lokale Koordinatensysteme und zeigt sie an. @

(1) Local localNumber, ( pLocall : pBase1 ), (plLocal? : pBase2 ), [{L|R}], [ BaseU]
(2) Local localNumber, pOrigin

(3) Local localNumber, pOrigin, [pXaxis], [pYaxis], [{ X | Y }]

(4) Local localNumber

Parameter

loca

INumber Die Nummer des lokalen Koordinatensystems. Es kénnen bis zu 15 lokale
Koordinatensysteme definiert werden (mit Integer-Werten von 1 bis 15).

pLocall, pLocal? Punktvariablen mit Punktedaten im lokalen Koordinatensystem.
pBase1, pBase2 Punktvariablen mit Punktedaten im Basiskoordinatensystem.
L|R Optional. Richtet den lokalen Ursprung am linken (ersten) oder rechten (zweiten)

Bas

Basispunkt aus.

eU Optional. Wird BaseU angegeben, befinden sich die U-Achsen-Koordinaten im
Basiskoordinatensystem. Wird BaseU weggelassen, befinden sich die U-
Achsen-Koordinaten im lokalen Koordinatensystem.

pOirigin Ursprung des 3D-Locals.
pXaxis Optional. Ein Punkt auf der X-Achse des dreidimensionalen lokalen

Koordinatensystems, wenn die X-Ausrichtung spezifiziert ist.

pYaxis Optional. Ein Punkt auf der Y-Achse des dreidimensionalen lokalen

Koordinatensystems, wenn die Y-Ausrichtung spezifiziert ist.

X|Y Optional. Wenn die X-Ausrichtung spezifiziert ist, liegt pXaxis auf der X-Achse

des lokalen Koordinatensystems und nur die Z-Koordinate von pYaxis wird
verwendet. Wenn die Y-Ausrichtung spezifiziert ist, liegt pYaxis auf der Y-Achse
des lokalen Koordinatensystems und nur die Z-Koordinate von pXaxis wird
verwendet. Wird die Ausrichtung weggelassen, wird von einer X-Ausrichtung
ausgegangen.

Beschreibung

(1)

Local definiert ein lokales Koordinatensystem durch die Spezifizierung zweier Punkte, pLocal1
und pLocal2, die darin enthalten sind, und die mit zwei Punkten pBase? und pBase2
Ubereinstimmen, die im Basiskoordinatensystem vorhanden sind.

Beispiel:

Local 1, (P1l:P1l1), (P2:P12)

P1 und P2 sind Punkte im lokalen Koordinatensystem. P1 und P2 sind Punkte im
Basiskoordinatensystem.

Wenn die Entfernung zwischen den zwei definierten Punkten im lokalen Koordinatensystem nicht
mit der Entfernung zwischen den zwei definierten Punkten im Basiskoordinatensystem
Ubereinstimmt, wird die XY-Ebene des lokalen Koordinatensystem in der Position definiert, in der
der Mittelpunkt zwischen den beiden definierten Punkten im lokalen Koordinatensystem mit dem
zwischen den beiden definierten Punkten im Basiskoordinatensystem tbereinstimmt.

Gleichermalien wird die Z-Achse des lokalen Koordinatensystems in der Position definiert, in der
die Mittelpunkte miteinander Ubereinstimmen.
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Local-Anweisung

(2) Definiert ein lokales Koordinatensystem durch Definition des Ursprungs und der
Achsrotationswinkel im Verhaltnis zum Basiskoordinatensystem.

Beispiel:
Local 1, XY(x, y, z, u)
Local 1, XY(x, y, z, u, v, w
Local 1, P1

(3) Definiert ein dreidimensionales lokales Koordinatensystem durch Definition des Ursprungs, des X-
Achsenpunktes und des Y-Achsenpunktes. Es werden nur die X-, Y- und Z-Koordinaten eines
jeden Punktes verwendet. Die U-, V- und W-Koordinaten werden nicht beachtet. Wenn der X-
Ausrichtungsparameter verwendet wird, liegt pXaxis auf der X-Achse des lokalen
Koordinatensystems und nur die Z-Koordinate von pYaxis wird verwendet. Wenn der Y-
Ausrichtungsparameter verwendet wird, liegt p Yaxis auf der Y-Achse des lokalen
Koordinatensystems und nur die Z-Koordinate von pXaxis wird verwendet.

Beispiel:
Local 1, P1, P2, P3
Local 1, P1, P2, P3, X
Local 1, P1, P2, P3, Y

(4) Zeigt die spezifizierten Einstellungen des lokalen Koordinatensystems an.

Verwendung der Parameter L und R

Wahrend Local, wie oben beschrieben, im Wesentlichen Mittelpunkte fiir die Positionierung der
Achsen des lokalen Koordinatensystems verwendet, kdnnen Sie optional das linke oder rechte Local
auch Uber die Parameter L und R definieren.

Left Local (Linkes Local)

Left local definiert ein lokales Koordinatensystem durch Definition des Punktes pLocal? entsprechend
Punkt pBase1 im Basiskoordinatensystem (Z-Achsen-Richtung eingeschlossen).

Right Local (Rechtes Local)
Right local definiert ein lokales Koordinatensystem durch Definition des Punktes pLocal?
entsprechend Punkt pBaseZ2 im Basiskoordinatensystem (Z-Achsen-Richtung eingeschlossen).

Verwendung des BaseU-Parameters
Wenn der BaseU-Parameter weggelassen wird, wird die U-Achse des lokalen Koordinatensystems

automatisch geman der X- und Y-Koordinatenwerte der definierten vier Punkte korrigiert. Die zwei
Punkte im Basiskoordinatensystem kdnnen daher zunachst U-Koordinaten-Werte haben.

Es kann wiinschenswert sein, die U-Achse des lokalen Koordinatensystems auf der Grundlage der U-
Koordinaten-Werte der zwei Punkte im Basiskoordinatensystem selbst zu korrigieren, anstatt sie
automatisch korrigieren zu lassen (z. B. Korrektur der Rotationsachse durch Teach-In). Um dies zu
erreichen, geben Sie bitte den BaseU-Parameter an.

Verwandte Befehle
ArmSet, Base, ECPSet, LocalClr, TLSet, Where
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Local-Anweisung

Beispiel einer Local-Anweisung
Hier sind einige Beispiele vom Befehlseingabefenster:

Nach links ausgerichtetes Local:

>pl =0, 0, 0, 0/1

> p2 = 100, 0, O, 0O/1

> pll = 150, 150, O, O

> pl2 = 300, 150, O, O

> | ocal 1, (P1:P11), (P2:P12), L
> p21 =50, 0, 0, 0/1

> go p21

Local, das nur durch den Ursprungspunkt definiert wurde:
> | ocal 1, 100, 200, -20

Local, das nur durch den Ursprungspunkt definiert wurde, der um 45 Grad um die X-Achse rotiert
wurde.

> | ocal 2, 50, 200, 0, 0, 45

Dreidimensionales Local, in dem sich p2 nach der X-Achse des Locals ausrichtet.
>|ocal 3, pl, p2, p3, x

Dreidimensionales Local, in dem sich p3 nach der Y-Achse des Locals ausrichtet.

>|ocal 4, pl, p2, p3, vy
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Local-Funktion

Local-Funktion
Gibt die Local-Nummer eines Punktes aus.

Syntax
Local(localNumber)

Parameter
localNumber Nummer des lokalen Koordinatensystems (ganze Zahl von 1 bis 15) unter
Verwendung eines Ausdrucks oder eines numerischen Werts.
Riickgabewerte

Spezifizierte Daten des lokalen Koordinatensystems als Punktedaten.

Verwandte Befehle
Local-Anweisung

Beispiel einer Local-Funktion

P1 = Local (1)
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LocalClr-Anweisung

LocalClr-Anweisung
Loscht ein lokales Koordinatensystem (macht Definitionen riickgangig). @

Syntax
LocalClr localNumber

Parameter

localNumber Integer-Ausdruck, der angibt, welches von 15 Locals (ganze Zahl von 1 bis 15)
geldscht werden soll.

Verwandte Befehle
Arm, ArmSet, ECPSet, Tool, TLCIr, TLSet

Beispiel einer LocalCir-Anweisung

LocalClr 1
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LocalDef-Funktion

LocalDef-Funktion
Gibt den Status einer Local-Definition aus. @

Syntax
LocalDef (localCoordinateNumber)

Parameter

localCoordinateNumber  Integer-Ausdruck, der angibt, fiir welche lokale Koordinate der Status
ausgegeben werden soll.

Riickgabewerte
Wahr, wenn das spezifizierte Local definiert wurde, sonst Falsch.

Verwandte Befehle
Arm, ArmClr, ArmSet, ECPSet, Local, LocalClr, Tool, TLCIr, TLSet

Beispiel einer LocalDef-Funktion

Functi on Di spl ayLocal Def (1 ocal Num As | nteger)

I f Local Def (| ocal Num) = Fal se Then
Print "Local ", localNum "is not defined"
El se
Print "Local 1: ",
Print Local (I ocal Num
Endl f
Fend
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Lof-Funktion

Lof-Funktion

Uberpriift, ob im angegebenen RS-232- oder TCP/IP-Port Eingabezeilen im Puffer vorhanden @
sind.

Syntax
Lof(portNumber)

Parameter
portNumber Nummer des Kommunikationsports.

Riickgabewerte

Die Anzahl der Datenséatze im Puffer. Wenn sich keine Daten im Puffer befinden, betragt der
Ruckgabewert von Lof Null (0).

Beschreibung

Lof Uberprift, ob der angegebene Port Daten empfangen hat. Die empfangenen Daten werden
unabhangig vom Input#-Befehl im Puffer gespeichert.

Verwandte Befehle
ChkCom, ChkNet, Input#

Beispiel einer Lof-Funktion

Dieses Beispiel fir das Befehlseingabefenster druckt die Anzahl der von Kommunikationsport Nr.1
empfangenen Datensatze aus.

>print [of (1)
5

>
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Long-Anweisung

Long-Anweisung

Deklariert Long Integer-Variablen (4 Byte-Integer). @

Syntax
Long varName [(subscripts)] [, varName [(subscripts)]...]

Parameter
varName Variablenname, den der Benutzer als Long deklarieren mdchte.
subscripts Optional. Dimensionen einer Feldvariable; es konnen bis zu drei Dimensionen

deklariert werden. Die Indexsyntax sieht folgendermalen aus:
(ubound1, [ubound?2], [ubound3])

Ubound1, ubound2 und ubound3 spezifizieren jeweils die Obergrenze der
dazugehorigen Dimension.

Die Elemente in jeder Dimension einer Matrix werden von 0 bis zum Wert der
Obergrenze durchnummeriert.

Die Gesamtzahl der Elemente der Matrixelemente flir lokale und Global
Preserve-Variablen ist 1000.

Die Gesamtzahl der Matrixelemente fur globale und Modulvariablen ist 10000.

Zur Berechnung aller in einer Matrix verwendeten Elemente verwenden Sie die
folgende Formel: (Wenn eine Dimension nicht verwendet wird, ersetzen Sie den
Ubound-Wert durch 0.) Alle Elemente = (ubound 1 +1) * (ubound2 + 1) *
(ubound3 + 1)

Beschreibung
Long wird verwendet, um Variablen als Long zu deklarieren. Long-Variabelen kdnnen ganze Zahlen
im Wertebereich zwischn -2.147.483.648 und 2.147.483.647 enthalten. Lokale Variablen sollten in
einer Funktion ganz oben deklariert sein. Globale und Modulvariabeln missen auRerhalb von
Funktionen deklariert werden.

Verwandte Befehle
Boolean, Byte, Double, Global, Integer, Real, String

Beispiel einer Long-Anweisung

Das folgende Beispiel zeigt ein einfaches Programm, das unter Verwendung von Long einige
Variablen als Long deklariert.

Function | ongt est
Long A(10) ' Ei ndi nensi onal e Matrix aus Longs
Long B(10, 10) " Zwei di nensi onal e Matri x aus Longs
Long C(10, 10, 10) 'Dreidi nensionale Matrix aus Longs
Long varl, arrayVar(10)

Long i

Print "Please enter a Long Number”

| nput varl

Print "The Integer variable varl =", varl
For I =1 To 5

Print "Please enter a Long Number”
| nput arrayVar (i)
Print "Value Entered was ", arrayVar(i)
Next |
Fend
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LSet$-Funktion

LSet$-Funktion

Gibt die angegebene Zeichenkette mit abschlieRenden Leerzeichen aus, die bis zur @
angegebenen Lange angehangt werden.

Syntax
LSet$ (string, length)

Parameter

string Zeichenkettenausdruck.

length Integer-Ausdruck fir die Gesamtlange der ausgegebenen Zeichenkette.
Riickgabewerte

Spezifizierte Zeichenkette mit angehangten abschlieRenden Leerzeichen.

Verwandte Befehle
RSet$, Space$

Beispiel einer LSet$-Funktion

str$
str$

n 123"
LSet $(str$, 10) ' str$ = "123
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LShift-Funktion

LShift-Funktion

Verschiebt numerische Daten um eine vom Benutzer definierte Bitanzahl nach links. @

Syntax
LShift(humber, shiftBits)

Parameter
number Der Integer-Ausdruck, der verschoben werden soll.
shiftBits Die Bitanzahl (Integer zwischen 0 und 31), um die number nach links verschoben
werden soll.
Riickgabewerte

Gibt ein numerisches Ergebnis aus, das dem number-Wert entspricht, um den die Bits um die in
shiftBits definierte Anzahl von Bits nach links verschoben wurden.

Beschreibung

LShift verschiebt die spezifizierten numerischen Daten (number) um die festgelegte Bitanzahl
(shiftBits) nach links (an eine hdhereStelle). Die nachriickenden Bits niedrigeren Wertes werden auf 0
gesetzt.

Die einfachste Erklarung fir LShift ist, dass es das Ergebnis von number * 2ShiftBits gysgibt.

Hinweis

Typ numerischer Daten:

Die numerischen Daten (number) kénnen aus jedem glltigen numerischen Datentyp bestehen. LShift
arbeitet mit den Datentypen Byte, Integer, Long und Real.

Verwandte Befehle
And, Not, Or, RShift, Xor

Beispiel einer LShift-Funktion

Function | shiftst

I nt eger i
I nteger num snum
num = 1
For i =1 to 10
Print "i =", i
snum = LShift(num i)
Print "The shifted numis ", snum
Next i

Fend
Weitere beispielhafte Ergebnisse des LShift-Befehls vom Befehlseingabefenster.

> Print LShift(2,2)
8

> Print LShift(5,1)
10

> Print LShift(3,2)
12>
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LTrim$-Funktion

LTrim$-Funktion

Gibt eine Zeichenkette aus, die mit der definierten Zeichenkette identisch ist, wobei die
vorangehenden Stellen nicht aufgefiihrt werden.

Syntax
LTrim$ (string)

Parameter
string Zeichenkettenausdruck.
Riickgabewerte

Spezifizierte Zeichenkette, bei der die vorangehenden Leerzeichen entfernt wurden.

Verwandte Befehle
RTrim$, Trim$

Beispiel einer LTrim$-Funktion

str$
str$

data "
LTrin(str$) ' str$ = "data "
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Mask-Operator

Mask-Operator

Bitweise Maske fur die Bedingung der Wait-Anweisung. @

Syntax
Wait expr1 Mask exrp2

Parameter
expr1 Jeder gultige Ausdruck fir die Eingangsbedingung fiir Wait.
expr2 Jeder gliltige Ausdruck, der ein numerisches Ergebnis ausgibt.

Beschreibung

Der Mask-Operator ist eine bitweise And-Verknipfung fiir Eingangsbedingungen fir Wait-
Anweisungen.

Verwandte Befehle
Wait

Beispiel eines Mask-Operators

Warten, bis die unteren 3 Bits des Eingangsports O 1 entsprechen.
Wait In(0) Mask 7 =1
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MemIn-Funktion

Gibt den Status des angegebenen Merkerports aus. Jeder Port enthalt 8 Merkerbits. @

Syntax
Memin(portNumber)

Parameter
portNumber Integer-Ausdruck, der firr die Merker-Bytes steht.

Riickgabewerte

Gibt einen Integer-Wert zwischen 0 und 255 aus. Der Riickgabewert betragt 8 Bits. Jedes dieser Bits
entspricht einem Merkerbit.

Beschreibung

Memlin gibt Ihnen die Moglichkeit, die Werte von 8 Merkerbits gleichzeitig zu betrachten. Der Memin-
Befehl kann verwendet werden, um den Status der 8 Merkerbits in einer Variablen zu speichern.
Alternativ kann er auch mit dem Wait-Befehl verwendet werden, bis eine spezifische Bedingung erflllt
ist, die mehr als ein Merkerbit einschlief3t.

Da 8 Bits zeitgleich ausgegeben werden, liegen die Riickgabewerte im Bereich von 0 bis 255. Siehe

Tabelle unten fir die Entsprechung der Integer-Riickgabewerte zu den einzelnen Merkerbits
entsprechen.

Merker-Ergebnis (unter Verwendung von Port 0)

Riickgabewerte 7 6 5 4 3 2 1 0
1 Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Ein
5 Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Ein | Aus | Ein
15 Aus | Aus | Aus | Aus | Ein | Ein | Ein | Ein
255 Ein | Ein | Ein | Ein | Ein | Ein | Ein | Ein

Merker-Ergebnis (unter Verwendung von Port 31)

Riickgabewerte | 255 254 253 252 251 250 249 248
3 Aus Aus Aus Aus Aus Aus Ein Ein

7 Aus Aus Aus Aus Aus Ein Ein Ein

32 Aus Aus Ein Aus Aus Aus Aus Aus

255 Ein Ein Ein Ein Ein Ein Ein Ein

Hinweise

Unterschied zwischen MemiIn und MemSw

Der MemSw-Befehl ermdéglicht es dem Benutzer, den Wert eines Merkerbits zu lesen. Der
Rickgabewert von MemSw ist entweder eine 1 oder eine 0 flir ein ein- bzw. ausgeschaltetes
Merkerbit. MemSw kann jedes Merkerbit einzeln tGberpriifen. Der MemlIn-Befehl ist dem MemSw-
Befehl sehr ahnlich, da auch er verwendet wird, um den Status der Merkerbits zu Uberprifen. Es gibt
jedoch einen grundsatzlichen Unterschied. Der MemIn-Befehl tberpriift gleichzeitig 8 Merkerbits,
wohingegen der MemSw-Befehl immer nur ein einziges Merkerbit tberpriifen kann. Memln gibt einen
Wert zwischen 0 und 255 aus, der dem Benutzer anzeigt, welches der 8 Merkerbits ein- und welches
ausgeschaltet ist.

Verwandte Befehle
In, INBCD, Off, MemOff, On, MemOn, OpBCD, Oport, Out, MemOut, Sw, MemSw, Wait
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MemIn-Funktion

Beispiel einer MemIn-Funktion

Das Programmbeispiel unten liest den Wert der ersten 8 Merkerbits und stellt vor dem Fortfahren
sicher, dass momentan alle 8 E/As auf 0 gesetzt sind. Wenn sie nicht auf 0 stehen, wird eine

Fehlermeldung an den Bediener ausgegeben und der Task wird angehalten.

Function main
I nteger varl

varl = Memin(0) 'Holt die ersten 8 Merkerbit-Werte

If varl = 0 Then
Go P1
Go P2

El se

Print "Error in initialization!"
Print "First 8 nenory |I/O bits were not all

Endl f
Fend

Andere einfache Beispiele vom Befehlseingabefenster sehen wie folgt aus :

memout 0, 1
print Menl n(0)

menmon 1
print Menm n(0)

menout 31, 3
print Mem n(31)

menof f 249
print Mem n(31)

VFPFVVWVVWVVEFEVYV

0"
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MemOff-Anweisung

MemOff-Anweisung
Schaltet das spezifizierte Bit des Merkers aus. @

Syntax
MemOff { bitNumber | memIOLabel }

Parameter
bitNumber Integer-Ausdruck, der fir Merkerbits steht.
memlOLabel Merker-Label.

Beschreibung

MemOff schaltet das spezifizierte Bit des Merkers aus. Die 512 Merkerbits sind normalerweise sehr
gut geeignet fiir die Verwendung als Status-Bits fiir Zwecke wie Ein / Aus, Wahr / Falsch, Erledigt /
Nicht erledigt etc. Der MemOn-Befehl schaltet das Merkerbit ein, wahrend MemOff ihn ausschaltet.
Der MemSw-Befehl wird verwendet, um den aktuellen Status des spezifizierten Merkerbits zu
Uberprifen. Der Wait-Befehl kann ebenfalls mit dem Merkerbit verwendet werden, um das System
dazu zu veranlassen zu warten, bis ein definierter Merker-Status eingestellt ist.

Hinweis

Merkerausgange aus

Alle Merkerbits werden ausgeschaltet, wenn die Steuerung neu gestartet wird. Sie werden nicht durch
Not-Aus, eine offene Sicherheitsabschrankung, Programmende, den Reset-Befehl oder einen EPSON
RC+-Neustart ausgeschaltet.

Verwandte Befehle
In, Memin, InBCD, Off, On, MemOn, OpBCD, Oport, Out, MemOut, Sw, MemSw, Wait
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MemOff-Anweisung

Beispiel einer MemOff-Anweisung

Das folgende Beispiel zeigt zwei Tasks. Jeder der beiden Tasks kann Bewegungsbefehle initiieren.
Jedoch wird ein Sicherungsmechanismus zwischen den beiden Tasks verwendet, um sicherzustellen,
dass ein Task erst dann die Kontrolle Gber die Bewegungsbefehle des Roboters erhalt, wenn der
andere Task deren Verwendung abgeschlossen hat. Dadurch kénnen zwei Tasks Bewegungsbefehle
korrekt, geordnet und vorhersehbar ausfihren. MemSw wird in Kombination mit dem Wait-Befehl
verwendet, um zu warten, bis der 1. Merker den richtigen Wert erreicht hat, von dem an es sicher ist,
eine neue Bewegung auszufihren. MemOn und MemOff werden verwendet, um den Merker fir die

richtige Synchronisierung ein- oder auszuschalten.

Function main
I nt eger |
Menof f 1
Xqt 2, task2
For | =1 to 100
Wait Sw($l) =0
Go P(i)
MemOn 1
Next |
Fend

Function task?2
I nteger |
For I = 101 to 200
Wait Membw(1l) =1
Go P(i)
Menmf f 1
Next |
Fend

Andere einfache Beispiele vom Befehlseingabefenster sehen wie folgt aus :

MemOn 1 '"Schaltet Merkerbit
Print MenBw(1)

Menf f 1 "Schal tet Merkerbit
Print MenSw(1)

OV VEkVYV

Nr. 1 ein

Nr.1 aus
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MemOn-Anweisung

MemOn-Anweisung
Schaltet das spezifizierte Bit des Merkers ein. @

Syntax
MemOn { bitNumber | memlOLabel }

Parameter
bitNumber Integer-Ausdruck, der fiir Merkerbits steht.

memlOLabel Merker-Label.

Beschreibung

MemOn schaltet das spezifizierte Bit des Robotermerkers ein. Die 512 Merkerbits werden
normalerweise als Statusbits fiir die Taskkommunikation verwendet. Der MemOn-Befehl schaltet den
Merker ein, wahrend MemOff ihn ausschaltet. Der Befehl MemSw wird verwendet, um den aktuellen
Status des angegebenen Merkers zu Uberpriifen. Der Befehl Wait kann ebenfalls mit dem Merker
verwendet werden, um das System dazu zu veranlassen zu warten, bis ein definierter Status
eingestellt ist.

Hinweis

Merkerausgange aus
Alle Merkerbits werden ausgeschaltet, wenn die Steuerung neu gestartet wird. Sie werden nicht durch
Not-Aus, eine offene Sicherheitsabschrankung, Programmende, den Reset-Befehl oder einen EPSON
RC+-Neustart ausgeschaltet.

Verwandte Befehle
In, MemlIn, InBCD, Off, MemOff, On, OpBCD, Oport, Out, MemOut, Sw, MemSw, Wait
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MemOn-Anweisung

Beispiel einer MemOn-Anweisung

Das folgende Beispiel zeigt zwei Tasks. Jeder der beiden Tasks kann Bewegungsbefehle initiieren.
Jedoch wird ein Sicherungsmechanismus zwischen den beiden Tasks verwendet, um sicherzustellen,
dass ein Task erst dann die Kontrolle Gber die Bewegungsbefehle des Roboters erhalt, wenn der andere
Task deren Verwendung abgeschlossen hat. Dadurch kdnnen zwei Tasks Bewegungsbefehle korrekt,
geordnet und vorhersehbar ausfihren. MemSw wird in Kombination mit dem Wait-Befehl verwendet, um
zu warten, bis der 1. Merker den richtigen Wert erreicht hat, von dem an es sicher ist, eine neue
Bewegung auszufiihren. MemOn und MemOff werden verwendet, um den Merker fiir die richtige
Synchronisierung ein- oder auszuschalten.

Function main
I nteger |
Menf f 1
Xgt 2, task2
For | =1 to 100
Wait MembBw(1l) = Of
Go P(i)
MemOn 1
Next |
Fend

Function task?2
I nt eger |
For I = 101 to 200
Wait MemBw(1l) = On
Go P(i)
Menf f 1
Next |
Fend

Andere einfache Beispiele vom Befehlseingabefenster sehen wie folgt aus :

menon 1
print nmensw(1)

menof f 1
print menmsw1)

OV VEFk,VYV
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MemOut-Anweisung

MemOut-Anweisung
Definiert 8 Merkerbits gleichzeitig. @

Syntax
MemOut portNumber, outData

Parameter

portNumber Integer-Ausdruck, der firr die Portnummer von Merkerbits steht. Die portNumber-
Auswahl entspricht den folgenden Ausgangen:

Portnummer Ausgange

0 0-7
1 8-15
outData Integer zwischen 0 und 255, der fiir das Ausgangsmuster fir die mit der Anweisung

portNumber ausgewahlte Ausgangsgruppe steht. Wenn es in hexadezimaler Form
dargestellt wird, wird der Bereich von &HO bis &HFF abgedeckt. Die niedrigere Ziffer
steht fur die niedrigeren Stellen (oder die ersten 4 Ausgange) und die obere Ziffer fir die
héheren Stellen (oder die zweiten 4 Ausgange).

Beschreibung

MemOut setzt unter Nutzung der vom Benutzer angegebenen Kombination aus portNumber- und
outData-Werten gleichzeitig 8 Merkerbits, um festzusetzen, welche Ausgange eingestellt werden. Der
portNumber-Parameter definiert, welche 8er-Ausgangsgruppe verwendet werden soll, wobei
portNumber = 0 fir die Ausgange 0-7 steht, portNumber = 1 fir die Ausgange 8-15 steht, etc.

Sobald eine Portnummer (portNumber) ausgewahlt wurde, muss ein spezifisches Ausgangsmuster
definiert werden. Dafiir wird der outData-Parameter verwendet. Der outData-Parameter kann
zwischen 0 und 255 liegen und in hexadezimalem oder im Integer-Format dargestellt werden (d. h.
&HO-&HFF oder 0-255.)

Die Tabelle unten zeigt mogliche E/A-Kombinationen und ihre entsprechenden outData-Werte, davon
ausgehend, dass die portNumber 0 oder entsprechend 1 ist.

Ausgangseinstellungen wenn portNumber=0 (Ausgangsnummer)

OutData-Wert 7 6 5 4 3 2 1 0
01 Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Aus Ein
02 Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Aus Ein Aus
03 Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Aus Ein Ein
08 Aus | Aus | Aus | Aus Ein Aus | Aus | Aus
09 Aus | Aus | Aus | Aus Ein Aus | Aus Ein
10 Aus | Aus | Aus Ein Aus | Aus | Aus | Aus
11 Aus | Aus | Aus Ein Aus | Aus | Aus Ein
99 Aus Ein Ein Aus | Aus | Aus Ein Ein
255 Ein Ein Ein Ein Ein Ein Ein Ein
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MemOut-Anweisung

Ausgangseinstellungen wenn portNumber=1 (Ausgangsnummer)

OutData-Wert 15 14 13 12 11 10 9 8
01 Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Aus Ein
02 Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Aus Ein Aus
03 Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Aus Ein Ein
08 Aus | Aus | Aus | Aus Ein Aus | Aus | Aus
09 Aus | Aus | Aus | Aus Ein Aus | Aus Ein
10 Aus | Aus | Aus Ein Aus | Aus | Aus | Aus
11 Aus | Aus | Aus Ein Aus | Aus | Aus Ein
99 Aus Ein Ein Aus | Aus | Aus Ein Ein
255 Ein Ein Ein Ein Ein Ein Ein Ein

Verwandte Befehle
In, Memin, InBCD, MemOff, MemOn, MemSw, Off, On, OpBCD, Oport, Out, Sw, Wait

Beispiel einer MemOut-Anweisung

Das Beispiel unten zeigt, wie der Haupttask einen Hintergrundtask namens Jjotask startet. Der iotask
ist ein einfacher Task, der die Merkerbits O - 3 ein- und ausschaltet. Der MemOut-Befehl macht dies
moglich, indem nur ein Befehl verwendet wird, anstatt jedes Merkerbit einzeln ein- und auszuschalten.

Function main
Xqt 2, iotask
G P1

Fehd

Function iotask

Do
MemQut O, &HF
Wit 1
Menut 0, &HO Wait 1
Loop
Fend

Andere Beispiele vom Befehlsfenster sehen wie folgt aus:

> MenmQut 1,6 "Schal tet Merkerbits 9 und 10 ein
> MenmCut 2,1 "Schaltet Merkerbit 8 ein
> MenCut 3,91 "Schaltet Merkerbits 24, 25, 27, 28 und 30 ein
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MemSw-Funktion

Gibt den Status des angegebenen Merkerbits aus. @

Syntax
MemSw($bitNumber)

Parameter
bitNumber Integer-Ausdruck, der fir die Nummern von Merkerbits steht.

Riickgabewerte

Gibt eine 1 aus, wenn das spezifizierte Bit eingeschaltet und eine 0, wenn das spezifizierte Bit
ausgeschaltet ist.

Beschreibung

MemSw gibt den Status eines Merkerbits aus. Giiltige Eintrage fir MemSw liegen im Bereich von Bit
0 bis Bit 511. MemOn schaltet das spezifizierte Bit ein, MemOff schaltet es aus.

Verwandte Befehle
In, MemlIn, InBCD, MemOff, MemOn, MemOut, Off, On, OpBCD, Oport, Out, Sw, Wait

Beispiel einer MemSw-Funktion

Das folgende Beispiel zeigt zwei Tasks. Jeder der beiden Tasks kann Bewegungsbefehle initiieren.
Jedoch wird ein Sicherungsmechanismus zwischen den beiden Tasks verwendet, um sicherzustellen,
dass ein Task erst dann die Kontrolle Gber die Bewegungsbefehle des Roboters erhalt, wenn der
andere Task deren Verwendung abgeschlossen hat. Dadurch kdnnen zwei Tasks Bewegungsbefehle
korrekt, geordnet und vorhersehbar ausfihren. MemSw wird in Kombination mit dem Wait-Befehl
verwendet, um zu warten, bis Merkerbit Nr. 1 den richtigen Wert erreicht hat, von dem an es sicher ist,
eine neue Bewegung auszufiihren.

Function nmain
I nteger |
Menf f 1
Xgt 2, task2
For | =1 to 100
Wait MembBw(1l) = OFf
Go P(i)
MemOn 1
Next |
Fend

Function task?2
I nteger |
For | = 101 to 200
Wait MemBw(1l) = On
Go P(i)
Menf f 1
Next |
Fend
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MemSw-Funktion

Andere einfache Beispiele vom Befehlseingabefenster sehen wie folgt aus :

menon 1
print menmsw(1)

nmenmof f 1
print mensw(1)

OoOVVEk,VYV
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Mid$-Funktion

Mid$-Funktion

Gibt eine Teilkette einer Zeichenkette aus, die an einer bestimmten Position startet. @

Syntax
Mid$(string, position, [count])

Parameter
string Quell-Zeichenkettenausdruck.
position Die Startposition in der Zeichenkette fiir das Kopieren von count-Zeichen.
count Optional. Anzahl der zu kopierenden Zeichen aus string, beginnend mit dem
durch position definierten Zeichen. Wenn count weggelassen wird, werden alle
Zeichen von position bis zum Ende der Zeichenkette ausgegeben.
Riickgabewerte

Gibt eine Teilkette von Zeichen aus string aus.

Beschreibung

Mid$ gibt eine Teilkette von so vielen count-Zeichen aus, wie mit dem position-Zeichen in string
beginnen.

Verwandte Befehle
Asc, Chr$, InStr, Left$, Len, Right$, Space$, Str$, Val

Beispiel einer Mid$-Funktion

Das unten dargestellte Beispiel zeigt ein Programm, das die mittleren beiden Zeichen der
Zeichenkette "ABCDEFHIJ“ extrahiert und den Rest der Zeichenkette, die in Position 5 startet.

Function mni dt est
String basestr$, nl$, n2$
basestr$ = " ABCDEFGH J"
nl$ = M d$(basestr$, (Len(basestr$) / 2), 2)

Print "The middle 2 characters are: ", nil$
nm$ = M d$(basestr$, 5)
Print "The string starting at 5is: ", n2$

Fend
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Mod-Operator

Mod-Operator

Gibt den Rest einer Division zweier ganzer Zahlen aus.

Syntax
number Mod divisor

Parameter
number Die Zahl, die geteilt wird (der Dividend).
divisor Die Zahl, durch die number geteilt wird.
Riickgabewerte

Gibt den Rest, nachdem number durch divisor geteilt wurde, aus.

Beschreibung
Mod wird verwendet, um den Rest zu erhalten, nachdem zwei Zahlen dividiert wurden. Bei dem Rest
handelt es sich um eine ganze Zahl. Eine geschickte Verwendung des Mod-Befehls ist es,
festzustellen, ob eine Zahl gerade oder ungerade ist. Die Methode, mit der der Mod-Befehl arbeitet,
ist folgende: number wird durch divisor geteilt. Der nach dieser Division verbleibende Rest ist dann
der Riickgabewert fir den Mod-Befehl.

Verwandte Befehle
Abs, Atan, Atan2, Cos, Int, Not, Sgn, Sin, Sqr, Str$, Tan, Val

Beispiel fiir den Mod-Operator

Das Beispiel unten zeigt an, ob eine Zahl (var1) gerade oder ungerade ist. Wenn die Zahl gerade ist,
wird als Ergebnis des Mod-Befehls eine 0 ausgegeben. Ist die Zahl ungerade, wird als Ergebnis des
Mod-Befehls eine 1 ausgegeben.

Functi on nodt est
....Integer varl, result

.Print "Enter an integer nunber:"

:.Input varl
..result = varl Md 2
.Print "Result =", result

..:.If result = 0 Then
........ Print "The nunber is EVEN'

::::....Print "The nunber is ODD'
. Endl f

Weitere Beispiele des Mod-Befehls vom Befehlseingabefenster.

> Print 36 Mod 6
>0

> Print 25 Mdd 10
> 5
>

EPSON RC+ 5.0 SPEL+ Sprachreferenz Rev.1a 229



Motor-Anweisung

Motor-Anweisungo
Schaltet den Motorenstrom fiir alle Achsen des aktuellen Roboters ein oder aus. @

Syntax
Motor ON | OFF

Parameter

ON | OFF Das Schlisselwort ON wird verwendet, um den Motorenstrom einzuschalten. Das
Schliisselwort OFF wird verwendet, um den Motorenstrom auszuschalten.

Beschreibung
Der Befehl Motor On wird verwendet, um den Motorenstrom einzuschalten und die Bremsen fir alle
Achsen freizuschalten. Motor Off wird verwendet, um den Motorenstrom auszuschalten und die
Bremsen anzuziehen.
Um den Roboter bewegen zu kdnnen, muss der Motorenstrom eingeschaltet sein.

Fihren Sie Reset nach einem Not-Aus aus, oder nachdem ein Fehler aufgetreten ist, der ein Reset mit
dem Reset-Befehl notwendig macht, und fiihren Sie dann Motor On aus.

Motor On stellt die folgenden Werte automatisch ein:

Power Low

Fine Vorgabewerte
Speed Vorgabewerte
SpeedR Vorgabewerte
SpeedS Vorgabewerte
Accel Vorgabewerte
AccelS Vorgabewerte
AccelR Vorgabewerte
PTPBoost Vorgabewerte
LimZ 0

Verwandte Befehle
Brake, Power, Reset, SFree, SLock

Beispiel einer Motor-Anweisung
Die folgenden Beispiele werden vom Befehlseingabefenster aus ausgefihrt:
> Motor On
> Motor Of
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Motor-Funktion

Motor-Funktion

Gibt den Status des Motorenstroms flir den aktuellen Roboter aus. @

Syntax
Motor

Riickgabewerte
0 = Motoren ausgeschaltet, 1 = Motoren eingeschaltet.

Verwandte Befehle
Motor-Anweisung

Beispiel einer Motor-Funktion

If Mbtor = OFf Then
Mot or On
Endl f
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Move-Anweisung

Move-Anweisung
Bewegt den Arm aus der aktuellen Position mittels Linearinterpolation an den @

definierten Punkt (d. h. Bewegung in einer geraden Linie bei gleich bleibender
Werkzeugmittelpunkt-Geschwindigkeit).

Syntax
Move destination [ROT] [ECP] [CP] [searchExpr] [!...]]

Parameter

destination Der Zielort einer Bewegung, die einen Punktausdruck verwendet.

ROT Optional. :Bestimmt Geschwindigkeit / Beschleunigung / Verzégerung
zugunsten der Werkzeugrotation.

ECP Optional. Externe Kontrollpunkt-Bewegung. Dieser Parameter ist gliltig,
wenn die ECP-Option aktiviert ist.

CP Optional. Spezifiziert die CP-Bewegung.

searchExpr Optional. Ein Till- oder Find-Ausdruck.
Till | Find

Till Sw(expr) = {On | Off}
Find Sw(expr) = {On | Off}

1..! Optional. Parallelbearbeitungsanweisungen kénnen hinzugefliigt werden,
um E/A-Befehle und andere Befehle wahrend der Bewegung auszufiihren.

Beschreibung

Move bewegt den Arm in einer geraden Linie aus der aktuellen Position zur destination. Move
koordiniert alle Achsen so, dass sie zur selben Zeit starten und stoppen. Die destination-Koordinaten
mussen vor der Ausfuhrung des Move-Befehls geteacht worden sein. Beschleunigung und
Verzégerung fur die Move-Anweisung werden durch den AccelS-Befehl gesteuert. Die
Geschwindigkeit fiir die Bewegung wird durch den SpeedS-Befehl gesteuert. Wenn der SpeedS-
Geschwindigkeitswert die erlaubte Geschwindigkeit fiir eine beliebige Achse Uberschreitet, wird der
Strom fur alle vier Achsmotoren abgeschaltet und der Roboter halt an.

Move verwendet den Geschwindigkeitswert aus SpeedS und die Beschleunigungs- und
Verzégerungswerte aus AccelS. Lesen Sie den Abschnitt Move mit CP verwenden fir Informationen
Uber die Beziehung Geschwindigkeit-Beschleunigung und Beschleunigung-Verzégerung. Wenn
jedoch der ROT-Parameter verwendet wird, verwendet Move den Geschwindigkeitswert aus SpeedR
und die Beschleunigungs- und Verzégerungswerte aus AccelR. In diesem Fall haben die
Geschwindigkeitswerte aus SpeedS und die Beschleunigungs- und Verzdgerungswerte aus AccelS
keine Wirkung.

Wenn der Bewegungsabstand bei 0 liegt und nur die Werkzeugausrichtung geéndert wird, tritt far
gewohnlich ein Fehler auf. Wenn jedoch der ROT-Parameter verwendet wird und die Beschleunigung
und Verzdgerung der Werkzeugrotation bevorrechtigt werden, ist eine fehlerfreie Bewegung maoglich.
Wenn keine Ausrichtungsanderung durch den ROT-Parameter vorliegt und die Bewegungsdistanz
nicht bei 0 liegt, tritt ein Fehler auf.

Auch wenn die Werkzeugrotation im Vergleich zur Bewegungsdistanz grof} ist und wenn die
Rotationsgeschwindigkeit die spezifizierte Geschwindigkeit des Manipulators Uberschreitet, tritt ein
Fehler auf. In diesem Fall reduzieren Sie die Geschwindigkeit oder hangen Sie den ROT-Parameter
an, um die Rotationsgeschwindigkeit / -beschleunigung /-verzégerung zu bevorrechtigen.
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Wenn ECP verwendet wird, bewegt sich der Trajektoriebereich des externen Kontrollpunktes
entsprechend der ECP-Nummer, die durch die ECP-Anweisung festgelegt wurde, gerade in Bezug auf
das Werkzeugkoordinatesystem. In diesem Fall folgt der Trajektoriebereich des

Werkzeugmittelpunktes keiner geraden Linie.
’/\

Arbeitsbereich

ECP

\

Die optionale Till-Bedingung ermoglicht es dem Benutzer, eine Bedingung zu definieren, die den
Roboter dazu veranlasst, bis zum vollstandigen Stopp zu verzégern, bevor der Move-Befehl
vollstandig ausgefiihrt wurde. Die spezifizierte Bedingung ist einfach eine Gegenprifung zu einem der
Eingange. Dies wird durch Verwenden des Sw-Befehls erreicht. Der Benutzer kann Utberprifen, ob
die Eingange aus- oder eingeschaltet sind und den Arm dazu veranlassen, anzuhalten, je nachdem,
welche Bedingung spezifiziert ist. Dieses Feature funktioniert ahnlich wie eine Unterbrechung
(Interrupt), bei der Move unterbrochen (gestoppt) wird, sobald die Eingangs-Bedingung erflillt ist.
Wenn die Bedingung wahrend des Move-Befehls nie erflillt wird, erreicht der Arm erfolgreich den
durch destination definierten Punkt. Fur weitere Informationen bezlglich der Till-Bedingung lesen Sie
bitte unter ,Till-Befehl’ weiter.

Hinweise

Was die Move-Anweisung nicht kann:
1) Move kann keine Bewegung ausfuhren, bei der nur die Werkzeugausrichtung geandert wird.

2) Move kann keine Bereichsuberprifung der Bewegungsbahn durchfiihren, bevor die Bewegung
selbst gestartet wird. Es ist dem System daher mdglich, sogar fir Zielpositionen, die sich innerhalb
eines zulassigen Bereichs befinden, auf dem Weg zum Zielpunkt eine verbotene Position zu finden.
In diesem Fall kann der Arm abrupt zum Stehen kommen, was einen Stof und den Servo-Aus-
Zustand des Arms hervorrufen kann. Um dem vorzubeugen, sollten Sie sicherstellen, dass bei
niedriger Geschwindigkeit Bereichsuberprufungen durchgefiihrt werden, bevor Sie Move bei hohen
Geschwindigkeiten verwenden. Zusammenfassend heil’t das, dass obschon sich die Zielposition
innerhalb des Armbereichs befindet, es einige Bewegungen gibt, die nicht ausgefihrt werden
kdnnen. Das liegt daran, dass der Arm einige der Zwischenpositionen nicht erreichen kann, die
wahrend der Move-Bewegung bendtigt werden.

Move mit CP verwenden

Der CP-Parameter veranlasst den Arm, zur destination zu fahren, ohne langsamer zu werden oder an
dem durch destination definierten Punkt anzuhalten. Dadurch wird es dem Benutzer ermdglicht, eine
Serie von Bewegungsbefehlen miteinander zu verketten, was den Arm veranlasst, sich entlang eines
kontinuierlichen Weges zu bewegen und wahrend dieser Bewegung eine bestimmte Bewegung
einzuhalten. Der Move-Befehl ohne CP veranlasst den Arm immer dazu, bis zum vollstandigen Halt
herunterzubremsen, bevor er das Punktziel destination erreicht hat.
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Korrekte Geschwindigkeits- und Beschleunigungs-Befehle mit Move:
Die Befehle SpeedS und AccelS werden verwendet, um Geschwindigkeit und Beschleunigung des
Roboters wahrend der Move-Bewegung zu definieren. Beachten Sie, dass SpeedS und AccelS sich
auf linearinterpolierte und kreisinterpolierte Bewegungen beziehen, wahrend sich die Befehle Speed
und Accel aus PTP-Bewegungen beziehen..

Mogliche Fehler

Versuch, nur die Werkzeugausrichtung zu dndern

Wahrend einer Bewegung ist es nicht mdglich, nur die Werkzeugausrichtung zu andern. Wird dies
versucht, tritt ein Fehler auf.

Uberdrehzahl-Fehler der Achse
Wenn die Geschwindigkeit einer Achse durch eine angeforderte Bewegung Uberschritten wird, tritt ein
Uberdrehzahl-Fehler auf. Im Falle eines Uberdrehzahl-Fehlers der Motoren wird der Roboterarm
angehalten und die Servoachse wird abgeschaltet.

Es folgt kein Bewegungsbefehl auf den Move CP-Befehl

Wenn auf den Move CP-Befehl keine weiteren Bewegungsbefehle folgen, die den Arm reibungslos
bewegen (da der Arm noch nicht verzdgert hat), kann der Arm durch plétzliche StoRbewegungen
beschadigt werden. In diesem Fall tritt ein Fehler auf, der Arm halt an und die Servoachse wird
freigeschaltet. (Das Eingeben einer Pause wahrend einer CP-Bewegung kann ebenfalls einen Fehler
hervorrufen, da der Befehl ebenfalls versucht, den Roboter zum sofortigen Stillstand zu bringen.)

Verwandte Befehle
AccelS, Arc, Go, Jump, Jump3, Jump3CP, SpeedS, Sw, Till

Beispiel einer Move-Anweisung

Das folgende Beispiel zeigt eine einfache PTP-Bewegung vom Punkt PO zum Punkt P1 mit einer
geradlinigen Riickbewegung zum Punkt PO. Spater bewegt sich der Arm geradlinig zum Punkt P2, bis
der 2. Eingang eingeschaltet wird. Wenn der 2. Eingang wahrend der Bewegung einschaltet,
verzogert sich der Arm bis zum vollstandigen Stopp, bevor er den Punkt P2 erreicht und der nachste
Programmbefehl ausgefiihrt wird.

Functi on novet est
Homre
Go PO
Go P1
Move P2 Till SwW(2) = On
If SM2) = On Then
Print "Input #2 cane on during the nove and"
Print "the robot stopped prior to arriving on"
Print "point P2."
El se
Print "The nove to P2 conpl eted successfully."
Print "Input #2 never canme on during the nove."
Endl f
Fend

In diesem Beispiel wird Move mit CP verwendet. Das Diagramm unten zeigt eine Bogenbewegung,
die am Punkt P100 ihren Anfang nimmt, in einer geraden Linie durch Punkt P101 lauft. Hier beginnt
der Arm, einen Bogen zu schlagen. Der Bogen wird dann fortgesetzt durch den Punkt P102 und weiter
bis P103. Danach bewegt sich der Arm in einer geraden Linie zum Punkt P104, wo er schlieBlich bis
zum vollstandigen Stopp verzogert. Bitte beachten Sie, dass der Arm zwischen den einzelnen Punkten
nicht verzogert, bis er den Punkt P104 erreicht.

234 EPSON RC+ 5.0 SPEL+ Sprachreferenz Rev.1a



Move-Anweisung

Die folgende Funktion wiirde eine solche Bewegung generieren.

P103 P104
P102
P101
P100
Functi on CornerArc
Go P100
Move CP P101 ' St oppt nicht bei P101
Arc CP P102, P103 ' Stoppt nicht bei P103
Move P104 "Verzogert, um bei P104 zu stoppen
Fend
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MyTask-Funktion

Gibt die Tasknummer des aktuellen Programms aus. @

Syntax
MyTask

Riickgabewerte
Die Tasknummer des aktuellen Tasks. Giiltige Eintrage sind die Integer 1-16.

Beschreibung

MyTask gibt die Tasknummer des aktuellen Programms mit einem Zahlzeichen aus. Der MyTask-
Befehl wird in einem bestimmten Programm eingefiigt. Wenn dieses Programm die MyTask-Funktion
ausfihrt, wird die Tasknummer ausgegeben, in der das Programm lauft.

Verwandte Befehle
Xqt

Beispiel einer MyTask-Funktion
Das folgende Programm schaltet die E/A-Ports von 1 bis 8 ein oder aus.

Function main

Xgt 2, task "Flihrt Task 2 aus.
Xgt 3, task "Fuhrt Task 3 aus.
Xqt 4, task "Fihrt Task 4 aus.
Xgt 5, task "Fihrt Task 5 aus.
Xgt 6, task "Flhrt Task 6 aus.
Xqt 7, task "Fuhrt Task 7 aus.
Xgt 8, task "Fuhrt Task 8 aus.
Cal |l task
Fend
Function task
Do
On MyTask 'Schaltet den E/A-Port ein, dessen
"Nummer der aktuel |l en Tasknunmer entspricht
Of MTask "Schaltet den E/ A-Port aus, dessen
"Nummer der aktuell en Tasknunmer entspricht
Loop
Fend
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Die Befehle For und Next werden zusammen verwendet, um eine Schleife zu @

erzeugen, in der Befehle, die sich zwischen den Befehlen For und Next befinden,
mehrfach ausgefiihrt werden, wie vom Benutzer angegeben.

Syntax
For vart1 = initval To finalval [Step Increment]
statements
Next var1
Parameter
vari Die Zahlvariable, die mit der For / Next-Schleife verwendet wird. Diese Variable
wird normalerweise als Integer definiert, kann jedoch auch als Realvariable
definiert werden.
initval Der Anfangswert fiir den Zahler varf.
finalval Der Endwert des Zahlers var1. Sobald dieser Wert erreicht ist, ist die For / Next-

Schleife vollendet und die Ausfiihrung wird mit der Anweisung, die auf den Next-
Befehl folgt, fortgesetzt.

Increment Ein optionaler Parameter, der das Zahl-Inkrement fir jede Ausfiihrung der Next-
Anweisung innerhalb der For / Next-Schleife definiert wird. Diese Variable kann
positiv oder negativ sein. Wenn der Wert negativ ist, muss der Erstwert der
Variable grofRer sein als ihr Endwert. Wird der Inkrement-Wert weggelassen,
inkrementiert (erhoht) das System automatisch um 1.

statements Jede giltige SPEL+-Anweisung kann in die For / Next-Schleife eingefligt werden.

Riickgabewerte
Keine

Beschreibung
For / Next fuhrt einen Satz von Anweisungen innerhalb einer Schleife eine definierte Anzahl von
Malen aus. Die For-Anweisung stellt den Anfang der Schieife dar. Die Next-Anweisung ist das Ende
der Schleife. Wie oft die Anweisungen innerhalb der Schleife ausgeflhrt werden, wird mithilfe einer
Variable gezahlt.

Der erste numerische Ausdruck (initval) ist der Erstwert des Zahlers. Dieser Wert kann positiv oder
negativ sein, solange die Variable finalval und die Step-Inkrementierung einander korrekt entsprechen.

Der zweite numerische Ausdruck (finalval) ist der Endwert des Zahlers. Dies ist der Wert der, sobald
er erreicht ist, die Beendigung der For / Next-Schleife auslost. Die Steuerung des Programms wird an
den nachsten auf den Next-Befehl folgenden Befehl weitergegeben.

Programmanweisungen, die der For-Anweisung folgen, werden ausgefuhrt, bis ein Next-Befehl
erreicht wird. Die Zahlervariable (var?1) wird dann durch den Step-Wert inkrementiert, der durch den
Parameter increment definiert ist. Wird die Step-Option nicht genutzt, wird der Zahler um 1
inkrementiert.

Die Zahlervariable (var1) wird dann mit dem Endwert (finalval) verglichen. Wenn der Zahlerstand
kleiner oder gleich dem Endwert (finalval) ist, werden die Anweisungen, die dem For-Befehl folgen,
erneut ausgefihrt. Wenn die Zahlervariable gréf3er als der Endwert (finalval) ist, wird die Ausfuhrung
aullerhalb der For/Next-Schleife verzweigt und fahrt mit dem Befehl fort, der direkt auf den Next-
Befehl folgt.
Eine Verschachtelung von For/Next-Anweisungen wird fur bis zu 10 Ebenen unterstutzt. Dies bedeutet,
dass eine For / Next-Schleife in einer weiteren For / Next-Schleife verschachtelt werden kann usw., bis
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10 ,Verschachtelungen" von For / Next-Schleifen vorhanden sind.
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Hinweise

Negative Step-Werte:
Wenn der Wert der Step-Inkrementierung (increment) negativ ist, wird die Zahlervariable (var1?) bei
jedem Durchlauf durch die Schleife dekrementiert (verringert) und der Erstwert (initval) muss gréRer
sein als der Endwert, damit die Schleife funktioniert.

Verwandte Befehle
For

Beispiel fiir For / Next

Functi on for next

I nteger ctr

For ctr =1 to 10
Go Pctr

Next ctr

For ctr = 10 to 1 Step -1
Go Pctr

Next ctr

Fend
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Not-Operator

Fuhrt die bitweise Umkehrung des Operandenwertes aus. @

Syntax
Not operand

Parameter
operand Integer-Ausdruck.

Riickgabewerte
Umkehrung des Operandenwertes.

Beschreibung

Die Not-Funktion fiihrt die bitweise Umkehrung des Operandenwertes aus. Jedes resultierende Bit ist

die Umkehrung des entsprechenden Bits im Operanden; 0-Bits werden in 1 und 1er-Bits in 0
umgewandelt.

Verwandte Befehle
Abs, And, Atan, Atan2, Cos, Int, LShift, Mod, Or, RShift, Sgn, Sin, Sqr, Str$, Tan, Val, Xor

Beispiel eines Not-Operators
Dies ist ein einfaches Beispiel aus dem Befehlseingabefenster zur Verwendung des Not-Befehls.
>print not(1)
-2

>
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Off-Anweisung
Schaltet den angegebenen Ausgang aus, der nach einer definierten Zeit wieder @

eingeschaltet werden kann.

Syntax
Off { bitNumber | outputLabel }, [ time ], [ parallel ]

Parameter
bitNumber Integer-Ausdruck, der angibt, welcher Ausgang ausgeschaltet werden soll.
outputLabel Ausgangslabel.

time Optional. Gibt ein Zeitintervall in Sekunden an, fiir das der Ausgang ausgeschaltet bleibt.
Nachdem das Zeitintervall abgelaufen ist, wird der Ausgang wieder eingeschaltet. Das
Zeitintervall umfasst mindestens 0,01 Sekunden und héchstens 10 Sekunden.

parallel Optional. Wenn ein Timer eingestellt ist, kann der parallel-Parameter verwendet werden,
um festzulegen, wann der nachste Befehl ausgefuhrt wird:

0 - sofort, nachdem der Ausgang ausgeschaltet wurde
1 - nach Ablauf des definierten Zeitintervalls (Vorgabewert).

Beschreibung
Off schaltet den angegebenen Ausgang aus (setzt ihn auf 0).

Wenn der time-Intervallparameter definiert ist, wird der durch bitNumber spezifizierte Ausgang
ausgeschaltet und nach Ablauf des Zeitintervalls wieder eingeschaltet. Wenn der Ausgang vor
Ausfihrung von Off bereits ausgeschaltet war, wird er nach Ablauf des Zeitintervalls wieder

eingeschaltet.

Die parallel-Parametereinstellungen sind anwendbar, wenn das Zeitintervall wie folgt definiert ist:

1: Schaltet den Ausgang aus, nach Ablauf eines definierten Zeitintervalles wieder ein und fuhrt dann
den nachsten Befehl aus. (Dies ist auch der Vorgabewert flr den parallel-Parameter. Wird dieser
Parameter weggelassen, ist dies das gleiche, als wirde der Parameter auf 1 gesetzt.)

0: Schaltet den Ausgang aus und fuhrt gleichzeitig den nachsten Befehl aus.

Hinweise

Ausgainge, die als Remote-Steuerausgange konfiguriert sind

Wenn ein Ausgang angegeben wird, der als Systemausgang eingestellt war, so tritt ein Fehler auf.
Remote-Steuerausgange werden je nach Systemstatus automatisch ein- oder ausgeschaltet.

Verhalten der Ausgédnge im Falle von Not-Aus:

EPSON RC+ verflugt Uber ein Feature, das bei Eintreten eines Not-Aus alle Ausgange ausschaltet.
Dieses Feature wird Uber Einstellungen | Steuerung | Voreinstellungen aktiviert oder deaktiviert.

Verwandte Befehle
In, InBCD, MemOn, MemOff, MemOut, MemSw, OpBCD, Oport, Out, Wait
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Beispiel einer Off-Anweisung
Das Beispiel unten zeigt, wie der Haupttask einen Hintergrundtask namens iotask startet. iotask ist ein
einfacher Task, um die getrennten Ausgange 1 und 2 ein- und wieder auszuschalten, 10 Sekunden zu
warten und den Vorgang dann zu wiederholen.
Functi on main

Xgt 2, iotask
Go P1

Fehd

Function iotask

Andere einfache Beispiele vom Befehlseingabefenster sehen wie folgt aus :

>on 1

> off 1, 10

"Schal tet Ausgang 1 aus, wartet 10 Sekunden und schaltet ihn wi eder ein.
>on 2

> off 2
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OLRate-Anweisung
Anzeige des Uberlastgrades fiir eine oder alle Achsen des aktuellen Roboters. @

Syntax
OLRate [jointNumber]

Parameter
JointNumber Integer-Ausdruck, dessen Wert zwischen 1 und 6 liegt.

Beschreibung

OLRate kann verwendet werden, um festzustellen, ob ein bestimmter Zyklus das Servosystem
Uberbeansprucht. Faktoren wie Temperatur und Strom kénnen Servofehler wahrend der Anwendung
in Hochleistungszyklen verursachen. OLRate kann dabei helfen zu tUberprifen, ob das
Robotersystem kurz vor einem Servofehler steht.

Waéhrend eines Zyklus sollten Sie einen weiteren Task ausfiihren, um OLRate zu befehlen. Wenn die
OLRate bei einer Achse 1,0 Uberschreitet, tritt ein Servofehler auf.

Servofehler treten am ehesten bei hohen Nutzlasten auf. Sie kbnnen dazu beitragen, dass die
Geschwindigkeits- und Beschleunigungseinstellungen keinen Servofehler in einem Produktionszyklus
hervorrufen, indem Sie OLRate in einem Testzyklus verwenden.

Um gultige Messwerte zu erhalten, missen Sie OLRate ausfiihren, wahrend sich der Roboter bewegt.

Verwandte Befehle
OLRate-Funktion

Beispiel einer OLRate-Anweisung

>olrate

0. 10000 0.20000
0. 30000 0. 40000
0. 50000 0.60000

Function main
Power Hi gh
Speed 50
Accel 50, 50
Xgt 2, MonitorOLRate
Do
Junp PO
Junp P1
Loop
Fend

Function Monitor O Rat e
Do
' Zeigt OLRate an
OLRat e
Vit 1
Loop
Fend
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OLRate-Funktion

Gibt den Uberlastgrad fiir eine Achse des aktuellen Roboters aus. @

Syntax
OLRate(jointNumber)

Parameter
JointNumber Integer-Ausdruck, dessen Wert zwischen 1 und 6 liegt.

Riickgabewerte
Gibt die OLRate fir die angegebene Achse aus. Die Werte variieren zwischen 0,0 und 2,0.

Beschreibung

OLRate kann verwendet werden, um festzustellen, ob ein bestimmter Zyklus das Servosystem
Uberbeansprucht. Faktoren wie Temperatur und Strom kénnen Servofehler wahrend der Anwendung
in Hochleistungszyklen verursachen. OLRate kann dabei helfen, zu tberprifen, ob das
Robotersystem kurz vor einem Servofehler steht.

Wahrend eines Zyklus sollten Sie einen weiteren Task ausfiihren, um OLRate zu befehlen. Wenn die
OLRate bei einer Achse 1,0 Uberschreitet, tritt ein Servofehler auf.

Servofehler treten am ehesten bei hohen Nutzlasten auf. Sie kdnnen dazu beitragen, dass die
Geschwindigkeits- und Beschleunigungseinstellungen keinen Servofehler in einem Produktionszyklus
hervorrufen, indem Sie OLRate in einem Testzyklus verwenden.

Um giiltige Messwerte zu erhalten, missen Sie OLRate ausfiihren, wahrend sich der Roboter bewegt.

Verwandte Befehle
OLRate-Anweisung
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Beispiel einer OLRate-Funktion

Function main
Power Hi gh
Speed 50
Accel 50, 50
Xqt 2, MonitorOLRate
Do
Junp PO
Junp P1
Loop
Fend

Function MonitorOLRate
I nt eger i
Real ol Rates(4)
Do

For i =1to 4
ol Rates(i) = OLRate(i)
If olRate(i) > .5 Then

Print "Warning: O.Rate(", i, ") is over

Endl f

Next

Loop
Fend
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Schaltet den angegebenen Ausgang ein, der nach einer definierten Zeit wieder @

ausgeschaltet werden kann.

Syntax
On { bitNumber | outputLabel }, [ time ], [ parallel ]

Parameter
bitNumber Integer-Ausdruck, der angibt, welcher Ausgang eingeschaltet werden soll.

outputLabel Ausgangslabel.

time Optional. Gibt ein Zeitintervall in Sekunden an, fiir das der Ausgang eingeschaltet
bleiben soll. Nachdem das Zeitintervall abgelaufen ist, wird der Ausgang wieder
ausgeschaltet. (Das minimale Zeitintervall betragt 0,01 Sekunden.)

parallel Optional. Wenn ein Timer eingestellt ist, kann der parallel-Parameter dazu verwendet
werden, festzulegen, wann der nachste Befehl ausgefuhrt wird:

0 - sofort nachdem der Ausgang eingeschaltet wurde
1 - nach Ablauf des definierten Zeitintervalls (Vorgabewert)

Beschreibung
On schaltet den angegebenen Ausgang ein (setzt ihn auf 1).
Wenn der Zeitintervall-Parameter definiert ist, wird der durch outnum spezifizierte Ausgang
eingeschaltet und nach Ablauf des Zeitintervalls wieder ausgeschaltet.

Die parallel-Parametereinstellungen sind anwendbar, wenn das Zeitintervall wie folgt definiert ist:

1: Schaltet den Ausgang ein, nach Ablauf eines definierten Zeitintervalles wieder aus und fiihrt dann
den nachsten Befehl aus. (Dies ist auch der Vorgabewert fir den parallel-Parameter. Wird dieser
Parameter weggelassen, ist dies das gleiche, als wiirde der Parameter auf 1 gesetzt.)

0: Schaltet den Ausgang ein und fiihrt gleichzeitig den nachsten Befehl aus.

Hinweise

Ausginge, die als Remote konfiguriert sind
Wird ein Ausgang angegeben, der als Remote eingestellt war, tritt ein Fehler auf. Remote-Ausgange
werden je nach Systemstatus automatisch ein- oder ausgeschaltet. Fiir weitere Remote-Informationen
lesen Sie bitte das EPSON RC+-Benutzerhandbuch. Die einzelnen Bits flir den Remote-Anschluss
kénnen vom EPSON RC+ Remote-Konfigurationsdialog als Remote oder als E/A eingestellt werden.
In diesen Dialog gelangen Sie Uber das Einstellungen-Menda.

Verhalten der Ausgénge im Falle von Not-Aus
Die RC170 Steuerung verfugt Uber ein Feature, das bei Eintreten eines Not-Aus alle Ausgénge
ausschaltet. Dieses Feature wird Uber einen der Option-Schalter aktiviert oder deaktiviert. Zur
Konfiguration gelangen Sie Uber Einstellungen | Steuerung | Voreinstellungen.

Verwandte Befehle
In, INnBCD, MemOff, MemOn, Off, OpBCD, Oport, Out, Wait
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Beispiel einer On-Anweisung

Das Beispiel unten zeigt, wie der Haupttask einen Hintergrundtask namens iotask startet. iotask ist ein
einfacher Task, um die getrennten Ausgange 1 und 2 ein- und danach wieder auszuschalten, 10
Sekunden zu warten und den Vorgang dann zu wiederholen.

Function main
Xgt iotask
Go P1

Fend'

Function iotask

Do

Loop
Fend

Andere einfache Beispiele vom Befehlseingabefenster sehen wie folgt aus :

O 1
of 1
On 2
of 2

VVVYV
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Legt Interrupt-Verzweigungen an, die die Steuerung veranlassen, zu einem Fehlerbehandlungs- @
Unterprogramm zu wechseln, wenn ein Fehler auftritt. Ermdglicht dem Benutzer die
Fehlerbehandlung.

Syntax
OnErr GoTo {/abel | 0}

Parameter
label Anweisungslabel zu dem gewechselt werden soll, wenn ein Fehler auftritt.
0 Der Parameter, der verwendet wird, um die OnErr-Einstellung zu I6schen.

Beschreibung

OnErr ermdglicht dem Benutzer die Fehlerbehandlung. Wenn ein Fehler auftritt, ohne dass OnErr
verwendet wird, wird der Task abgebrochen und der Fehler wird angezeigt. Wird OnErr jedoch
verwendet, kann der Benutzer den Fehler ,abfangen® und zu einer Fehlerbehandlungsroutine gehen,
um den Fehler automatisch zu beheben. Bei Empfang eines Fehlers verzweigt OnErr die Steuerung
zur im EResume-Befehl festgelegten Zeilennummer oder dem entsprechenden Label. Der Task wird
also nicht abgebrochen und der Benutzer hat die Mdglichkeitden Fehler automatisch zu beheben.
Dadurch istder Arbeitsablauf in Roboter-Arbeitszellen wesentlich reibungsloser, da mégliche Probleme
immer auf die gleiche Weise behandelt und behoben werden.

Wenn der OnErr-Befehl mit dem 0-Parameter spezifiziert wird, wird die aktuelle OnErr-Einstellung
geldscht. (D. h. nach der Ausfiihrung von OnErr 0 wird die Programmausfiuhrung unterbrochen, wenn
ein Fehler auftritt).

Verwandte Befehle
Err, EResume
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Beispiel fiir OnErr
Das folgende Beispiel zeigt ein einfaches Dienstprogramm, das pruft, ob die Punkte P0-P399

existieren.

Wenn ein Punkt nicht existiert, erscheint eine Meldung fiir den Benutzer auf dem

Bildschirm. Das Programm verwendet den CX-Befehl, um bei jedem einzelnen Punkt zu testen, ob er
definiert wurde oder nicht. Wenn ein Punkt nicht definiert ist, wird die Steuerung an die
Fehlerbehandlungsroutine bergeben und auf dem Bildschirm erscheint eine Meldung, die dem
Benutzer mitteilt, welcher Punkt nicht definiert war.

Func

tion errDenp
Integer i, errNum

OnErr GoTo errHandl er

For i = 0 To 399
temp = CX(P(i))

Next i

Exit Function

L}
'
Tokkkkkkkhkhkhkkhkkhkhkhkhkkhkkkkkkhkkkkkkkkkkkkk k%
'
L}

* Error Handl er *

KRk S S R I b S R S S R

err Handl er:

Fend

errNum = Err
"Uberprift, ob ein nicht definierter Punkt verwendet wird
If errNum = 7007 Then

Print "Point number P', i, " is undefined!"

El se
Print "ERROR. Error nunber ", errNum " occurred while"
Print " trying to process point P', i, " I"

Endl f

EResume Next
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OpBCD-Anweisung

OpBCD-Anweisung
Setzt 8 Ausgange gleichzeitig unter Verwendung des BCD-Formats. @

(Binar codierte Dezimazahl)

Syntax
OpBCD portNumber, outData

Parameter

portNumber  Integer-Ausdruck, der fur die E/A-Ausgangsbytes steht. Die portNumber-Auswahl
entspricht den folgenden Ausgangen:

Porthummer Ausgange

0 0-7
1 8-15
2 16-23
3 24-31
outData Integer-Ausdruck zwischen 0 und 99, der fir das Ausgangsmuster fir die mit der

Anweisung portNumber ausgewahlte Ausgangsgruppe steht. Die 2. Ziffer (Einer-Ziffer
genannt) wird durch die unteren 4 Ausgange in der ausgewahlten Gruppe und die 1.
Ziffer (Zehner-Ziffer genannt) durch die oberen 4 Ausgange in der ausgewahlten
Gruppe angegeben.

Beschreibung

OpBCD setzt 8 Ausgange gleichzeitig unter Verwendung des BCD-Formats. Die Standard- und
Erweiterungsausgange werden in Gruppen von 8 unterteilt. Der portNumber-Parameter fir den
OpBCD-Befehl definiert, welche 8er-Ausgangsgruppe verwendet werden soll, wobei portNumber = 0
fur die Ausgange 0-7 steht, portNumber = 1 fir die Ausgange 8-15, etc.

Sobald eine Portnummer ausgewahlt wurde (d. h. es wurde eine Gruppe von acht Ausgangen
ausgewahlt), muss ein spezifisches Ausgangsmuster definiert werden. Dies wird im BCD-Format
unter Zuhilfenahme des outdata-Parameters getan. Der outdata-Parameter kann aus ein oder zwei
Ziffern bestehen. (Gliltige Eintrage liegen im Bereich von 0 bis 99.) Die erste Stelle (Zehnerstelle)
entspricht den oberen 4 Ausgangen der Gruppe von 8 Ausgangen, ausgewahlt von portNumber. Die
zweite Stelle (Einerstelle) entspricht den unteren 4 Ausgangen in der Gruppe von 8 Ausgangen,
ausgewahlt von portNumber.

Da gliltige Ausgange im BCD-Format im Bereich von 0 bis 9 fiir jede Stelle liegen, kann nicht jede
E/A-Kombination ausgeben werden. Die Tabelle unten zeigt mogliche E/A-Kombinationen und ihre
entsprechenden outnum-Werte, davon ausgehend, dass die portNumber O ist.

Einstellungen des Ausgangs (Ausgangsnummer)

Outnum-Wert 7 6 5 4 3 2 1 0
01 Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Ein
02 Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Ein | Aus
03 Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Ein Ein
08 Aus | Aus | Aus | Aus Ein | Aus | Aus | Aus
09 Aus | Aus | Aus | Aus Ein | Aus | Aus | Ein
10 Aus | Aus | Aus Ein | Aus | Aus | Aus | Aus
11 Aus | Aus | Aus Ein | Aus | Aus | Aus | Ein
929 Ein | Aus | Aus Ein Ein | Aus | Aus | Ein

Beachten Sie, dass das BCD-Format nur die Spezifizierung von Dezimalwerten zulasst. Dies
bedeutet, dass es durch die Verwendung des BCD-Formats nicht moglich ist, alle Ausgange mit dem
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OpBCD-Befehl einzuschalten. Beachten Sie, dass der Maximalwert fir jede outnum-Ziffer 9 ist.
Stattdessen werden die Ausgange 0, 3, 4 und 7 ein- und alle anderen ausgeschaltet.

Hinweise

Der Unterschied zwischen OpBCD und Out

Die Befehle OpBCD und Out in der SPEL+- Sprache sind einander sehr ahnlich. Es gibt jedoch einen

wesentlichen Unterschied. Dieser Unterschied wird im Folgenden aufgezeigt:

- Der OpBCD-Befehl verwendet das BCD-Format zur Spezifizierung eines 8-Bit-Wertes, der
verwendet wird, um die Ausgange ein- oder auszuschalten. Da das BCD-Format den Gebrauch der
Werte &HA, &HB, &HC, &HD, &HE oder &HF ausschlieft, kdnnen nicht alle Kombinationen fir die
Einstellung der 8 Ausgéange erfiillt werden.

- Der Out-Befehl funktioniert ahnlich wie der OpBCD-Befehl, nur, dass der Out-Befehl es gestattet,
den Bereich der 8-Bit-Werte, der fiir das Ein- oder Ausschalten der Ausgange verwendet werden
darf, zwischen 0 und 255 anzusiedeln (gegenuiber 0 bis 99 fir OpBCD). Somit kénnen alle
mdglichen Kombinationen fiir die 8 Ausgangsgruppen den Benutzerspezifikationen folgend
initialisiert werden.

Ausginge, die als Remote konfiguriert sind:

Wird ein als Remote eingestellter Ausgang so spezifiziert, dass er durch OpBCD eingeschaltet wird,
tritt ein Fehler auf. Remote-Ausgange werden je nach Systemstatus automatisch ein- oder
ausgeschaltet. Fur weitere Remote-Informationen lesen Sie bitte das EPSON RC+-
Benutzerhandbuch. Die einzelnen Bits fur den Remote-Anschluss kénnen vom EPSON RC+ Remote-
Konfigurationsdialog als Remote oder als E/A eingestellt werden. In diesen Dialog gelangen Sie Uber
das Einstellungen-Menu.

Verhalten der Ausgédnge im Falle von Not-Aus:

Die RC170 Steuerung verfligt Uber ein Feature, das bei Eintreten eines Not-Aus alle Ausgange
ausschaltet. Dieses Feature wird Uber einen der Option-Schalter aktiviert oder deaktiviert. Zur
Konfiguration gelangen Sie Uber Einstellungen | Steuerung | Voreinstellungen.

Verwandte Befehle
In, INnBCD, MemOff, MemOn, MemSw, Off, On, Oport, Out, Sw, Wait

Beispiel einer OpBCD-Funktion

Das Beispiel unten zeigt, wie der Haupttask einen Hintergrundtask namens iotask startet. iotask ist ein
einfacher Task, um abwechselnd die Ausgénge 1 und 2 und die Ausgénge 0 und 3 einzuschalten.
Wenn 1 und 2 eingeschaltet sind, sind 0 und 3 ausgeschaltet und umgekehrt.

Function main
Xqt 2, iotask

G P1
Fend'
Function iotask
Do
OpBCD 0, 6
OpBCD 0, 9
VWit 10
Loop
Fend
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Andere einfache Beispiele vom Befehlseingabefenster sehen wie folgt aus :

> OpBCD 1,6 'Schaltet die Ausgdnge 1 und 2 ein
> OpBCD 2,1 'Schaltet den Ausgang 8 ein
> OpBCD 3, 91 'Schaltet die Ausgédnge 24, 28 & 31 ein
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OpenCom-Anweisung
Offnet einen RS-232-Kommunikationsport.

Syntax
OpenCom #portNumber

Parameter
portNumber Integer-Ausdruck fiir den zu 6ffnenden Port.

Beschreibung
Der spezifizierte RS-232-Port muss an der Steueurng installiert sein.

Verwandte Befehle
ChkCom, CloseCom, SetCom

Beispiel einer OpenCom-Anweisung

OpenCom #1
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OpenNet-Anweisung

Offnen eines TCP / IP-Netzwerkports. @

Syntax
OpenNet #portNumber As { Client | Server }

Parameter
portNumber Integer-Ausdruck fir den zu 6ffnenden Port. Der Bereich liegt zwischen 201 und 208.

Beschreibung
OpenNet 6ffnet einen TCP / IP-Port fir die Kommunikation mit einem anderen Rechner im Netzwerk.

Ein System sollte als Server 6ffnen und das andere als Client. Die Reihenfolge ist dabei nicht von
Bedeutung.

Verwandte Befehle
ChkNet, CloseNet, SetNet

Beispiel einer OpenNet-Anweisung
In diesem Beispiel lautet die Konfiguration der TCP / IP-Einstellungen in zwei Steuerungen wie folgt:

Steuerung Nr.1:

Port: #201

Host-Name: 192.168.0.2
TCP/IP-Port: 1000

Function tcpip

OpenNet #201 As Server

Wai t Net #201

Print #201, "Data from host 1"
Fend

Steuerung Nr.2:

Port: #201

Host-Name: 192.168.0.1
TCP/IP-Port: 1000

Function tcpip

String data$

OpenNet #201 As dient

Wi t Net #201

| nput #201, data$

Print "received '", data$, "' from host 1"
Fend
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Oport-Funktion

Gibt den Status des spezifizierten Ausgangs aus. @

Syntax
Oport(outnum)

Parameter
outnum Integer-Ausdruck, der fir die E/A-Ausgange steht.

Riickgabewerte
Gibt den angegebenen Ausgangsstatus entweder als 0 oder als 1 aus.
0: Off-Status (Aus)
1: On-Status (Ein)

Beschreibung
Oport erméglicht eine Status-Uberpriifung der Ausgange. Er funktioniert weitgehend so, wie der Sw-
Befehl flir die Ausgange funktioniert. Oport wird im Allgemeinen verwendet, um den Status eines
Ausgangs zu Uberprifen, der an eine Aufgabevorrichtung, ein Forderband, einen Greifermagneten
oder an den Host eines anderen Gerates angeschlossen werden kdnnte, das Uber getrennte E/As
arbeitet. Nattrlich hat der Ausgang, der mit dem Oport-Befehl Gberprift wird, 2 Status (1 oder 0).
Diese zeigen an, ob der spezifizierte Ausgang ein- oder ausgeschaltet ist.

Hinweise

Der Unterschied zwischen Oport und Sw
Es ist wichtig, den Unterschied zwischen den Befehlen Oprt und Sw zu verstehen. Mit beiden
Befehlen wird der E/A-Status ermittelt. Der E/A-Typ ist jedoch unterschiedlich. Der Sw-Befehl arbeitet
mit Eingéngen. Der Oport-Befehl arbeitet mit den Standard- und mit Erweiterungs-Hardware-
Ausgangen. Diese Hardwareports sind einzelne Ausgénge, die mit Geraten aul3erhalb der Steuerung
kommunizieren.

Verwandte Befehle
In, INnBCD, MemIn, MemOn, MemOff, MemQOut, MemSw, Off, On, OpBCD, Out, Sw, Wait
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Beispiel einer OPort-Funktion
Im Beispiel unten wird der Ausgang 5 eingeschaltet und dann sichergestellt, dass dieser eingeschaltet
ist, bevor fortgefahren wird.

Function main
TMOut 10
OnErr errchk
I nteger errnum
Onh 5 ' Schal tet Ausgang 5 ein
Wait Qport(5)
Call nmkpartil
Exit Function

errchk:
errnum = Err(0)
If errnum = 94 Then
Print "TIME Qut Error Cccurred during period"
Print "waiting for Qport to come on. Check"
Print "Qutput #5 for proper operation. Then"
Print "restart this program"”
El se
Print "ERROR nunber ", errnum "GOccurred"
Print "Program stopped due to errors!™
Endl f
Exit Function
Fend

Andere einfache Beispiele vom Befehlseingabefenster sehen wie folgt aus:

On1l
Print Oport(1)

of 1
Print Qport (1)

VOV VEFkVYV
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Or-Operator

Fuhrt einen bitweisen oder logischen ODER-Vorgang an zwei Operanden aus.

Syntax
expr1 oder expr2

Parameter
expri, expr2 Integer- oder Boolean-Ausdruck.

Riickgabewerte

Bitweiser Or-Wert der Operanden, wenn es sich um Integer-Ausdriicke handelt. Logische Or-
Verknupfung, wenn es sich um Boolean-Ausdriicke handelt.

Beschreibung

Bei Integer-Ausdriicken fiihrt der Or-Operator den bitweisen Or-Vorgang an den Werten der
Operanden aus. Jedes Bit des Ergebnisses ist 1, wenn eins oder beide entsprechenden Bits der

beiden Operanden 1 sind. Bei Boolean-Ausdriicken ist das Ergebnis Wahr, wenn einer der Ausdriicke
als Wahr bewertet wird.

Verwandte Befehle
And, LShift, Mod, Not, RShift, Xor

Beispiel eines Or-Operators
Das folgende Beispiel zeigt eine bitweise Or-Verknipfung.

>print 1 or 2
3

Das folgende Beispiel zeigt eine logische Or-Verknupfung.

If a=1O b =2 Then
c =3
Endl f
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Out-Anweisung
Setzt 8 Ausgange gleichzeitig. @

Syntax
Out portNumber, outData

Parameter

portNumber Integer-Ausdruck, der flr die E/A-Ausgangsbytes steht. Die portnum-Auswahl entspricht
den folgenden Ausgangen:

Porthumm

er Ausgénge
0 0-7
1 8-15
outData Integer zwischen 0 und 255, der fiir das Ausgangsmuster fir die mit der Anweisung

portNumber ausgewahlte Ausgangsgruppe steht. Wenn es in hexadezimaler Form
dargestellt wird, wird der Bereich von &HO bis &HFF abgedeckt. Die niedrigere Ziffer
steht fUr die niedrigeren Stellen (oder die ersten 4 Ausgange) und die obere Ziffer fir die
héheren Stellen (oder die zweiten 4 Ausgange).

Beschreibung

Out setzt unter Nutzung der vom Anwender angegebenen Kombination aus portNumber- und
outData-Werten 8 Ausgange gleichzeitig. Der portNumber-Parameter definiert, welche 8er-
Ausgangsgruppe verwendet werden soll, wobei portNumber = 0 fir die Ausgénge 0-7 steht,
portNumber = 1 fur die Ausgange 8-15, etc.

Sobald eine Porthummer ausgewahlt wurde (d. h. es wurde eine Gruppe von 8 Ausgangen
ausgewahlt), muss ein spezifisches Ausgangsmuster definiert werden. Daflr wird der outData-
Parameter verwendet. Der outData-Parameter kann einen Wert zwischen 0 und -255 haben und in
hexadezimalem oder Integer-Format dargestellt werden (d. h. &HO-&HFF oder 0-255).

Die Tabelle unten zeigt mogliche E/A-Kombinationen und ihre entsprechenden outData-Werte, davon
ausgehend, dass die portNumber 0 oder entsprechend 1 ist.

Ausgangseinstellungen wenn portNumber=0 (Ausgangsnummer)

OutData-Wert 7 6 5 4 3 2 1 0
01 Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Ein
02 Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Ein | Aus
03 Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Ein Ein
08 Aus | Aus | Aus | Aus | Ein | Aus | Aus | Aus
09 Aus | Aus | Aus | Aus | Ein | Aus | Aus | Ein
10 Aus | Aus | Aus | Ein | Aus | Aus | Aus | Aus
11 Aus | Aus | Aus | Ein | Aus | Aus | Aus | Ein
99 Aus | Ein Ein | Aus | Aus | Aus | Ein Ein
255 Ein Ein Ein Ein Ein Ein Ein Ein
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Ausgangseinstellungen wenn portNumber=1 (Ausgangsnummer)

OutData-Wert 15 14 13 12 11 10 9 8
01 Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Ein
02 Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Ein | Aus
03 Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Aus | Ein Ein
08 Aus | Aus | Aus | Aus Ein | Aus | Aus | Aus
09 Aus | Aus | Aus | Aus Ein | Aus | Aus | Ein
10 Aus | Aus | Aus Ein | Aus | Aus | Aus | Aus
11 Aus | Aus | Aus Ein | Aus | Aus | Aus | Ein
929 Aus | Ein Ein | Aus | Aus | Aus | Ein Ein
255 Ein Ein Ein Ein Ein Ein Ein Ein

Hinweise

Der Unterschied zwischen OpBCD und Out

Die Befehle Out und OpBCD in der Sprache SPEL+ sind einander sehr ahnlich. Es gibt jedoch einen

wesentlichen Unterschied. Dieser Unterschied wird im Folgenden aufgezeigt:

- Der OpBCD-Befehl verwendet das BCD-Format zur Spezifizierung eines 8-Bit-Wertes, der verwendet
wird, um die Ausgéange ein- oder auszuschalten. Da das BCD-Format den Gebrauch der Werte &HA,
&HB, &HC, &HD, &HE oder &HF ausschliel3t, kdnnen nicht alle Kombinationen fir die Einstellung der
8 Ausgange erflllt werden.

- Der Out-Befehl funktioniert ahnlich wie der OpBCD-Befehl, nur, dass der Out-Befehl es ermdglicht,
den Bereich der 8-Bit-Werte, der fur das Ein- oder Ausschalten der Ausgange verwendet werden darf,
zwischen 0 und 255 anzusiedeln (gegenuber 0 bis 99 bei OpBCD). Somit kdnnen alle mdglichen
Kombinationen fir die 8 Ausgangsgruppen den Benutzerspezifikationen folgend initialisiert werden.

Verwandte Befehle
In, INnBCD, MemOff, MemOn, MemOut, MemSw, Off, On, Oport, Sw, Wait

Beispiel einer Out-Anweisung

Das Beispiel unten zeigt, wie der Haupttask einen Hintergrundtask namens iotask startet. iotask ist
ein einfacher Task, um abwechselnd die Ausgange 0-3 ein- und dann wieder auszuschalten. Der Out-
Befehl macht dies mdglich, indem nur ein Befehl verwendet wird, anstatt jeden Ausgang einzeln ein-
und auszuschalten.

Function main

Xqgt iotask
Do
Go P1
Go P2
Loop
Fend

Function i otask

Do
Qut 0, &HOF
Qut 0, &HOO
Wit 10
Loop
Fend
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Andere einfache Beispiele vom Befehlseingabefenster sehen wie folgt aus :

> Qut 1,6 'Schaltet die Ausgdnge 9 und 10 ein
> Qut 2,1 'Schaltet den Ausgang 8 ein
> Qut 3,91 'Schaltet die Ausgadnge 24, 25, 27, 28 und 30 ein
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Out-Funktion

Gibt den Status eines Ausgangsbytes aus. @
Syntax

Out(portNumber)
Parameter

portNumber Integer-Ausdruck, der fir die E/A-Ausgangsbytes steht. Die portNumber-

Auswahl entspricht den folgenden Ausgangen:
Portnummer Ausginge
0 0-7
1 8-15

Riickgabewerte
Der Ausgangsstatus 8-Bit-Wert flr den spezifizierten Port.

Verwandte Befehle
Out-Anweisung

Beispiel einer Out-Funktion

Print Qut(0)
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OutW-Anweisung

Setzt 16 Ausgéange gleichzeitig.

Syntax
OutW wordPortNum, outputData

Parameter
wordPortNum Integer-Ausdruck, der fir die E/A-Ausgangsworte steht.
outputData Spezifiziert Ausgangsdaten (Integer von 0 bis 65535) unter Verwendung eines

Ausdrucks oder eines numerischen Wertes.

Beschreibung

Andert den aktuellen Status der E/A-Ausgangsportgruppe, spezifiziert durch die Wort-Portnummer, in
die angegebenen Ausgangsdaten.

Verwandte Befehle
In, InW, Out

Beispiel einer OutW-Anweisung

Qutwo, 25
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Gibt den Status eines Ausgangswortes (2 Bytes) aus. @

Syntax
OutW(wordPortNum)

Parameter
wordPortNum Integer-Ausdruck, der flr die E/A-Ausgangsworte steht.

Riickgabewerte
Der Ausgangsstatus 16-Bit-Wert flr den spezifizierten Port.

Verwandte Befehle
OutW-Anweisung

Beispiel einer OutW-Funktion

Qut wWo0, &H1010
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PAgl-Funktion

Gibt den Achswert eines bestimmten Punktes aus. @

Syntax
PAgl (point, jointNumber)

Parameter
point Punktausdruck.
jointNumber Definiert die Achsnummer (ganze Zahl von 1 bis 6) unter Verwendung eines
Ausdrucks oder eines numerischen Werts.
Riickgabewerte

Gibt die berechnete Achsposition aus (reeller Wert, in Grad bei der Rotationsachse, in mm bei der
linearen Achse).

Verwandte Befehle
Agl, CX, CY, CZ, CU, CV, CW, PPIs

Beispiel einer PAgl-Funktion

Real jointl
jointl = PAgl (P10, 1)
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Pallet-Anweisung
Definiert Paletten und zeigt sie an. @

Syntax
Pallet [Outside,] [ palletNumber, Pi, Pj, Pk [,Pm ], columns, rows ]

Parameter
Outside Optional. Lasst Zeilen- und Spaltenindizes auRerhalb des Bereichs der
spezifizierten Reihen und Spalten zu. Der Bereich umfasst -32768 bis 32767.
palletNumber Palettennummer, angegeben durch einen Integer zwischen 0 und 15.
Pi, Pj, Pk Punktvariablen, die die Standard-3-Punkte-Palette definieren.
Pm Optional. Punktvariable, die mit Pi, Pj und Pk verwendet wird, um eine 4-Punkte-
Palette zu definieren.
columns Integer-Ausdruck, der fiir die Anzahl von Punkten auf der Pi-bis-Pj-Seite der
Palette steht. Der Bereich umfasst 1 bis 32767.
rows Integer-Ausdruck, der flir die Anzahl von Punkten auf der Pi-bis-Pk-Seite der
Palette steht. Der Bereich umfasst 1 bis 32767.
Riickgabewerte

Wenn die Parameter weggelassen werden, werden alle definierten Paletten angezeigt.

Beschreibung

Definiert eine Palette, indem dem Roboter mindestens die Punkte Pi, Pj und Pk geteacht werden und
indem die Anzahl von Punkten von Pi bis Pj und von Pi bis Pk angegeben wird.

Wenn die Palette eine gleichmaRige, rechteckige Form hat, missen nur 3 der 4 Eckpunkte definiert
werden. In den meisten Fallen ist es jedoch besser, 4 Eckpunkte zu verwenden, um eine Palette zu
definieren.

Um eine Palette zu definieren, teachen Sie dem Roboter zunachst entweder 3 oder 4 Eckpunkte und
definieren Sie dann die Palette wie folgt:

Eine mit 4 Punkten definierte Palette: P1, P2, P3 und P4 wird unten gezeigt. Es gibt 3 Positionen von
P1-P2 und 4 Positionen von P1-P3. Dies ergibt eine Palette mit einer Gesamtzahl von 12 Positionen.
Die Syntax fir die Definition dieser Palette lautet wie folgt:

P3 P4
T
Pallete 1, P1, P2, P3, P4, 3, 4 ¢ . 10 | 11]12
71819
4156
° o 1] 2]3
P1 P2
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Pallet-Anweisung

Punkten, die fiir Teile einer Palette stehen, werden automatisch Teilnummern zugeordnet, die in
diesem Beispiel bei P1 beginnen. Diese Teilnummern werden auch von der Pallet-Funktion bendtigt.
Wenn Outside angegeben wird, kdnnen die Zeilen- und Spaltenindizes auflerhalb des Bereichs der
Zeilen und Spalten spezifiziert werden. Outside sollte durch eine zweidimensionale Teilung
spezifiziert werden.

Beispiel:
Pal ette aullen 1, Pl, P2, P3, 4, 5
Jump Pallet(1l, -2, 10)
-2,10
1,5 2,5 3,5 4,5
1,4 2,4 3,4 4.4
1,3 2,3 3.3 4,3
1,2 2,2 3,2 4,2
1,1 2,1 3,1 4,1
Beispiel
1,6 4,6
-1,4 14 | 24| 34| 44 6,4
1,3 2333 43
12 | 22132 42
-1,1 L1 | 21| 31] 4,1 6,1
1,-1 4,-1
Hinweise

Die maximale PalettengroRe:

Die Gesamtanzahl von Punkten, die durch eine spezifische Palette definiert ist, muss weniger als
32767 betragen.

Nicht korrekte Palettenform-Definitionen:

Beachten Sie, dass eine falsche Punktreihenfolge oder eine falsche Anzahl von Teilen zwischen den
Punkten eine nicht korrekte Palettenform-Definition zur Folge hat.
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Pallet-Anweisung

Definition der Palettenebene:
Die Palettenebene wird durch Z-Achsen-Koordinatenwerte der drei Paletteneckpunkte definiert. Daher
kénnen auch vertikale Paletten definiert werden.

Palettendefinition fiir eine Palette mit einer einzigen Reihe:
Eine Palette mit nur einer einzigen Reihe kann mit einer 3 Punkte-Pallet-Anweisung oder einem 3
Punkte-Pallet-Befehl definiert werden. Teachen Sie einen Punkt an jedem Ende und definieren Sie
dann wie folgt: Spezifizieren Sie 1 als Anzahl der Teile zwischen demselben Punkt.
> Palette 2, P20, P21, P20, 5, 1 'Definiert eine 5x1 Palette

Verwandte Befehle
Pallet-Funktion

Beispiel einer Pallet-Anweisung
Der folgende Befehl aus dem Befehlseingabefenster erstellt die Palette, die durch die Punkte P1, P2
und P3 definiert ist und teilt die Palettenebene in 15 gleich verteilte Palettenpunkt-Positionen, bei
denen Palettenpunkt Nr. 1, Palettenpunkt Nr. 2 und Palettenpunkt Nr. 3 entlang der Seite P1-bis-P2

angeordnet sind.

> pallet 1, P1, P2, P3, 3, 5
> junp pallet(1, 2) "Springt zur Position auf der Palette

Die resultierende Palette sieht aus wie folgt:

P3
13 14 15
10 11 12
7 8 9
4 5 6
1 2 3
P1 P2
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Pallet-Funktion

Pallet-Funktion

Spezifiziert eine Position in einer vorher definierten Palette. @

Syntax

(1) Pallet ( palletNumber, palletPosition )
(2) Pallet ( palletNumber, column, row)

Parameter

palletNumber Palettennummer, angegeben durch einen Integer-Ausdruck zwischen 0 und 15.

PalletPosition Die Palettenposition wird durch einen Integer zwischen 1 und 32767
angegeben.

column Die Palettenspalte wird durch einen Integer-Ausdruck zwischen 1 und 32767
angegeben.

row Die Palettenzeile wird durch einen Integer-Ausdruck zwischen 1 und 32767
angegeben.

Beschreibung

Pallet gibt eine Position in einer Palette aus, die zuvor durch die Pallet-Anweisung definiert wurde.
Verwenden Sie die Funktion zusammen mit den Befehlen Go oder Jump, um den Arm zur
spezifizierten Palettenposition zu bewegen.

Die Palettenpositionsnummer kann arithmetisch oder durch einen Integer definiert werden.

Verwandte Befehle
Pallet-Anweisung

Beispiel einer Pallet-Funktion
Das folgende Programm transferiert Objekte von Palette 1 nach Palette 2.

Function main
I nt eger index
Pallet 1, P1, P2, P3, 3, 5 "Definiert Palette 1
Pallet 2, P12, P13, P11, 5, 3 "Definiert Palette 2
For index = 1 To 15
Junp Pallet(1l, index) ' Bewegt den Arm zum Punkt -1 ndex auf
Palette 1
On 1l "Halt das Werkstlck
Wait 0.5
Junp Pallet(2, index) ' Bewegt den Arm zum Punkt -1 ndex auf
Palette 2
Of 1 "G bt das Werkstiick frei
Wait 0.5
Next |
Fend
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ParseStr-Anweisung / -Funktion

ParseStr-Anweisung / -Funktion

Analysiert eine Zeichenkette syntaktisch und gibt eine Textelement-Matrix aus. @ @

Syntax

ParseStr inputString$, tokens$(), delimiters$
numTokens = ParseStr(inputString$, tokens$(), delimiters$)

Parameter
inputString$ Zeichenkettenausdruck, der syntaktisch analysiert (geparst) werden soll.
tokens$() Ausgangsmatrix von Zeichenketten, die die Textelemente enthalten.
Die durch ByRef deklarierte Matrix kann nicht spezifiziert werden.
delimiters$ Zeichenkettenausdruck, der eine oder mehrere Textelement-Begrenzungen
enthalt.
Riickgabewerte

Wird ParseStr als Funktion verwendet, wird die Anzahl der geparsten Textelemente ausgegeben.

Verwandte Befehle
Redim, String

Beispiel einer ParseStr-Anweisung

String toks$(0)
I nteger i

ParseStr "1 2 3 4", toks$(),
For i = 0 To UBound(t oks)

Print "token ", i, =", toks$(i)
Next i
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Pass-Anweisung

Pass-Anweisung
Fuhrt gleichzeitig vier PTP-Bewegungen aus, fihrt an festgelegten Punkten vorbei, @

aber nicht durch diese hindurch.

Syntax
Pass point [, {On | Off | MemOn | MemOff} bitNumber [, point ... 1]

Parameter
point Pnumber oder P(expr) oder Punktlabel.
Wenn die Punktedaten fortgesetzt werden und aufsteigend oder absteigend
angeordnet sind, geben Sie zwei Punktnummern an und verbinden Sie diese mit
einem Doppelpunkt als P(1:5).
bitNumber Schaltet den E/A-Ausgang oder den Merker ein oder aus. Integer zwischen 0 und

511 oder Ausgangslabel.

Beschreibung

Der Pass—Befehl bewegt den Roboterarm in die Nahe, aber nicht direkt durch die spezifizierte
Punktserie.

Um eine Punktserie zu spezifizieren, verwenden Sie Punkte (PO,P1, ...) und trennen Sie diese durch
Kommata voneinander ab.

Um Ausgange wahrend der Bewegung ein- oder auszuschalten, fligen Sie einen durch Kommata
abgetrennten On- oder Off-Befehl zwischen die Punkte ein. On oder Off wird ausgefuhrt, bevor der
Roboter den Punkt unmittelbar vor On oder Off erreicht.

Wenn auf Pass direkt ein weiterer Pass-Befehl folgt, wechselt die Steuerung zum folgenden Pass-
Befehl, ohne dass der Roboter am letzen definierten Punkt des vorangegangenen Pass-Befehls
anhalt.

Wenn direkt auf Pass ein Bewegungsbefehl folgt, der nicht Pass lautet, halt der Roboter am letzen
definierten Punkt des vorangegangenen Pass-Befehls an. Eine Fine-Positionierung wird jedoch nicht
durchgefiihrt.

Wenn direkt auf Pass ein Befehl, eine Anweisung oder eine Funktion folgt, der bzw. die kein
Bewegungsbefehl ist, kann der direkt darauf folgende Befehl, die Anweisung oder die Funktion
ausgefuhrt werden, bevor der Roboter den letzen Punkt des vorangegangenen Pass-Befehls erreicht
hat.

Wenn eine Fine-Positionierung an der Zielposition gewiinscht wird, lassen Sie auf den Pass- einen
Go-Befehl folgen und spezifizieren Sie die Zielposition wie im folgenden Beispiel gezeigt.

Pass P5; Go P5; On 1; Move P10
Je grolier die Werte fur Beschleunigung und Verzégerung sind, desto ndher fahrt der Arm an den

angegebenen Punkt. Der Pass-Befehl kann auch so verwendet werden, dass der Roboterarm
Hindernisse umgeht.

Verwandte Befehle
Accel, Go, Jump, Speed
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Pass-Anweisung

Beispiel einer Pass-Anweisung
Das Beispiel zeigt die Handhabung des Roboterarms mit Hilfe des Pass-Befehls:

Function nmain
Junp P1
Pass P2 ' Bewegt den Arm zu P2 und fdhrt
"den nachsten Befehl durch, bevor P2 erreicht wird
On 2

Pass P3

Pass P4

of 0

Pass P5
Fend
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Pause-Anweisung

Pause-Anweisung

Voriibergehender Stopp der Ausfiihrung aller Programme, flir die die Pause-Anweisung @
aktiviert ist.

Syntax
Pause

Beschreibung

Wenn der Pause-Befehl ausgefiihrt wird, wird die Programmausfihrung fir alle Tasks unterbrochen,
fur die Pause aktiviert ist. Ebenso werden alle Tasks unterbrochen, die gerade einen
Bewegungsbefehl ausfiihren, selbst wenn Pause fiir diese Tasks nicht aktiviert ist.

Hinweise

QP und die Auswirkungen auf Pause:

Der QP-Befehl wird verwendet, um den Arm direkt bei Pause zu stoppen, oder um die aktuelle

Bewegung abzuschliefen und das Programm dann zu pausieren. Lesen Sie die Hilfe zum QP-Befehl
fur weitere Informationen.

Beispiel einer Pause-Anweisung

Das Beispiel unten zeigt die Verwendung des Pause-Befehls zur voriibergehenden Aussetzung der
Programmausfiihrung. Der Task fliihrt Programmanweisungen aus, bis er die Zeile erreicht, die einen
Pause-Befehl enthalt. An diesem Punkt wird der Task ausgesetzt. Der Anwender kann dann auf den
Button Continue im Run-Fenster klicken, um mit der Ausfiihrung fortzufahren.

Function main

Xgt noni tor
Go P1
On 1
Junp P2
of 1
Pause "Unterbricht die Programmausf thrung
Go P40
Junp P50
Fend
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PauseOn-Funktion

PauseOn-Funktion

Gibt den aktuellen Pause-Status aus. @
Diese Funktion wird aus Kompatibilitatsgriinden freigehalten.
Alle Tasks werden im Pausestatus der Steuerung unterbrochen.
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PDef-Funktion

PDef-Funktion

Gibt den Definitionsstatus eines spezifizierten Punktes aus. @

Syntax
PDef (point)

Parameter
point Integer-Ausdruck oder Pnumber oder P(expr) oder Punktlabel.

Riickgabewerte
Wahr, wenn der Punkt definiert ist, sonst Falsch.

Verwandte Befehle
Here-Anweisung, Pdel

Beispiel einer PDef-Funktion

If Not PDef(1) Then
Here P1
Endi f
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PDel

Léscht spezifizierte Positionsdaten.

Syntax
PDel firstPointNum , [ lastPointNum ]

Parameter
firstPointNum Die erste Punktnummer in einer zu I6schenden Punktsequenz. firstPointNum
muss ein Integer sein.
lastPointNum Die letzte Punktnummer in einer zu I6schenden Punktsequenz. lastPointNum

muss ein Integer sein.

Beschreibung

Léscht spezifizierte Postitionsdaten aus dem Punktspeicher der Steuerung fiir den aktuellen Roboter.
Loéscht alle Positionsdaten angefangen bei firstPointNum bis einschliellich lastPointNum. Um zu
verhindern, dass der Fehler Nr. 2 auftritt, muss firstPointNum kleiner sein als lastPointNum.

Beispiel fiir PDel

> p1=10, 300, - 10, 0/ L
> p2=0, 300, - 40, 0

> p10=-50, 350, 0, 0
>
>

pdel 1,2 'Ldéscht die Punkte 1 und 2
plist
P10 = -50.000, 350. 000, 0. 000, 0.000 /R /O
> pdel 50 ' Lédscht Punkt 50
> pdel 100, 200 'Loéscht die Punkte 100 bis 200
>
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PLabel$-Funktion

PLabel$-Funktion

Gibt das mit einer Punktnummer verbundene Punktlabel aus. @

Syntax
PLabel$(point)

Parameter

point Integer-Ausdruck oder Pnumber oder P(expr) oder Punktlabel.

Verwandte Befehle
PDef-Funktion, PLabel-Anweisung, PNumber-Funktion

Beispiel einer PLabel$-Funktion

Print PLabel $(1)
Print PLabel $(P(i))
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PLabel-Anweisung

PLabel-Anweisung
Definiert ein Label fiir einen spezifizierten Punkt. @

Syntax
PLabel pointNumber, newLabel

Parameter
pointNumber  Ein Integer-Ausdruck, der fir eine Punktnummer steht.
newlLabel Ein Zeichenkettenausdruck, der fiir das Label steht, das fir den spezifizierten Punkt

verwendet wird.

Verwandte Befehle
PDef-Funktion, PLabel-Funktion, PNumber-Funktion

Beispiel einer PLabel-Anweisung

PLabel 1, "pick"
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PList

PList
Zeigt Punktedaten im Speicher flr den aktuellen Roboter an.

Syntax
(1) PList
(2) PList pointNumber
(3) PList startPoint,
(4) PList startPoint, endpoint

Parameter
pointNumber Der Nummernbereich umfasst 0 bis 999.
startPoint Die Startpunktnummer. Der Nummernbereich umfasst 0 bis 999.
endPoint Der Endpunkt-Index. Der Nummernbereich umfasst 0 bis 999.
Riickgabewerte
Punktedaten.

Beschreibung
Plist zeigt Punktedaten im Speicher fir den aktuellen Roboter an.

Wenn innerhalb des spezifizierten Punktebereichs keine Punktedaten vorhanden sind, werden keine
Daten angezeigt.
Wenn eine Startpunktnummer gréRer festgelegt wird als seine Endpunktnummer, tritt ein Fehler auf.

(1) PList
Zeigt die Koordinatendaten fir alle Punkte an.
(2) PList pointindex
Zeigt die Koordinatendaten fur den spezifizierten Punkt an.
(3) PList startPoint,
Zeigt die Koordinatendaten fir alle Punkte an, die mit startPoint anfangen.

(4) PList startPoint, endpoint
Zeigt die Koordinatendaten fir alle Punkte an, die mit startPoint anfangen und mit endPoint enden.

Beispiel fur PList
Dieses Beispiel zeigt die Punktedaten der Armposition des aktuellen Roboters an.

> plist *

WORLD:  X: 360.000 mm Y: 10. 000 nm Z: 0 mm U 0. 000 deg
JAONT: 1. 0. 000 deg 2: 0. 000 deg 3: 0.000 mMm 4: 0. 000 deg
PULSE: 1: 0 pls 2: 0 pls 3: 0 pls 4: 0 pls
Dieses Beispiel enthalt die Punktedaten fiir einen Punkt.

> plist 1

P1L = 290.000, 0. 000, -20.000, 0.000 /R /O

>
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PList

Dieses Beispiel enthalt die Punktedaten innerhalb des Bereichs von 10 und 20. In diesem Beispiel
wurden in diesem Bereich nur drei Punkte gefunden.

> plist 10, 20

P10 = 290. 000, 0. 000, -20.000, 0.000 /R /O
P12 = 300. 000, 0. 000, 0. 000, 0.000 /R /O
P20 = 285. 000, 10. 000, -30. 000, 45.000 /R /0

>

Dieses Beispiel enthalt die Punktedaten, die mit der Punktnummer 10 beginnen.

> plist 10,

P10 =  290. 000, 0. 000, -20.000, 0.000 /R /O
P12 =  300. 000, 0. 000, 0. 000, 0.000 /R /O
P20 =  285.000, 10. 000, -30.000, 45.000 /R /0
P30 =  310.000, 20. 000, -50.000, 90.000 /R /O

>
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PLocal-Anweisung

PLocal-Anweisung
Stellt das lokale Attribut fir einen Punkt ein. @

Syntax
PLocal(point) = localNumber

Parameter
point Integer-Ausdruck oder Pnumber oder P(expr) oder Punktlabel.
localNumber Ein Integer Ausdruck, der fir die neue Local-Nummer steht. Der Bereich umfasst

0 bis 15.

Verwandte Befehle
PLocal-Funktion

Beispiel einer PLocal-Anweisung

PLocal (pick) =1
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PLocal-Funktion

PLocal-Funktion

Gibt die Local-Nummer fiir einen spezifizierten Punkt aus. @

Syntax
PLocal(point)

Parameter
point Integer-Ausdruck oder Pnumber oder P(expr) oder Punktlabel.

Riickgabewerte
Local-Nummer fir einen spezifizierten Punkt.

Verwandte Befehle
PLocal-Anweisung

Beispiel einer PLocal-Funktion

I nt eger | ocal Num

| ocal Num = PLocal ( pi ck)
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Pls-Funktion

Gibt den aktuellen Encoder-Pulse-Zahlstand fiir jede Achse an der aktuellen Position aus. @

Syntax
Pls(jointNumber)

Parameter
jointNumber  Die Achse, flr die der aktuelle Encoder-Pulse-Zahlstand ermittelt werden soll.

Riickgabewerte

Gibt einen Nummernwert aus, der den aktuellen Encoder-Pulse-Zahlstand fur die durch jointNumber
spezifizierte Achse ausgibt.

Beschreibung

Pls wird verwendet, um die aktuelle Encoderposition (Pulse-Zahlstand) jeder Achse zu lesen. Diese
Werte kdnnen gespeichert und spater mit dem Pulse-Befehl verwendet werden.

Verwandte Befehle
CX, CY, Cz, CU, CcV, CW, Pulse

Beispiel einer Pls-Funktion

Im Folgenden wird ein einfaches Beispiel fir die Ermittlung und das Drucken der Pulse-Werte jeder
Achse aufgezeigt.

Function pl stest

Real t1, t2, z, u

tl = pls(1)

t2 = pls(2)

z = pls(3)

u = pls(4)

Print "T1 joint current Pulse Value: ", t1

Print "T2 joint current Pulse Value: ", t2

Print "Z joint current Pulse Value: ", z

Print "Ujoint current Pulse Value: ", u
Fend
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PNumber-Funktion

PNumber-Funktion

Gibt die mit einem Punktlabel verbundene Punktnummer aus.

Syntax
PNumber(pointLabel)

Parameter

pointLabel Ein Punktlabel, das in der aktuellen Punktedatei verwendet wird oder ein
Zeichenkettenausdruck, der ein Punktlabel enthalt.

Verwandte Befehle
PDef-Funktion, PLabel$-Funktion

Beispiel einer PNumber-Funktion

I nt eger pNum
String poi nt Nane$

pNum = PNunber ( pi ck)
pNum = PNurber (" pi ck")

poi nt Nane$ = "pl ace"
pNum = PNunber ( poi nt Nane$)
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Punkt-Zuweisung

Definiert einen Roboterpunkt durch Zuordnung zu einem Punktausdruck. @

Syntax
point = pointExpr

Parameter
point Ein folgendermalen spezifizierter Roboterpunkt:
Pnumber
P(expr)
pointLabel

pointExpr  Punktausdruck.

Beschreibung
Definiert einen Roboterpunkt durch Gleichsetzung mit einem anderen Punkt oder Punktausdruck.

Verwandte Befehle
Local, Pallet, PDef, PDel, Plist

Beispiel einer Punkt-Zuweisung

Die folgenden Beispiele werden vom Befehlseingabefenster aus ausgefihrt:

Zuordnung von Koordinaten zu P1:
> P1 = 300, 200, - 50, 100

Spezifizierung der Linksarmstellung:
> P2 = -400, 200, - 80, 100/ L

Addieren Sie 20 zur X-Koordinate von P2 und definieren Sie den resultierenden Punkt als P3:
> P3 = P2 +X(20)
> plist 3
P3=- 380, 200, - 80, 100/ L

Subtrahieren Sie 50 von der Y-Koordinate von P2, ersetzen Sie die Z-Koordinate durch -30, und
definieren Sie den resultierenden Punkt P4 als Stellung des rechten Arms:

>P4=P2 -Y(50) :Z(-30) /R

Addieren Sie 90 zur U-Koordinate der Palette(n) (3, 5), und definieren Sie den resultierenden Punkt
als P6:

> P5
> P6

Her e
pal l et (3,5) +U(90)
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Punktausdruck

Punktausdruck
Spezifiziert einen Roboterpunkt fir die Zuordnung und fiir Bewegungsbefehle. @

Syntax

point [ { +| - } point] [local] [hand] [elbow] [wrist] [j4flag] [j6flag] [relative Offsets] [absolute Coords]

Parameter
point

local

hand
elbow
wrist

j4flag
j6flag
relativeOffsets

absoluteCoords

Beschreibung

Spezifizierung des Basis-Punktes. Dabei kann es sich um eine der folgenden
Optionen handeln:

Pnumber

P(expr)

Here

Pallet(palletNumber, palletindex)

pointLabel

XY(X,Y, Z, U, [V], [W])

JA(JT, J2, J3, J4, [J5], [J6])

Pulse(J1, J2, J3, J4, [J8], [J6])

Optional. Local-Nummer von 1 bis 15 mit einem vorangestellten Schragstrich (/0
bis /15) oder @-Zeichen (@0 bis @15). Der Schragstrich bedeutet, dass sich die

Koordinaten im lokalen Koordinatensystem befinden. Die @-Zeichen bedeuten,
dass die Koordinaten in lokale Koordinaten umgewandelt werden.

Optional bei SCARA- und 6-Achsrobotern. Geben Sie /L oder /R fiir Linksarm-
oder Rechtsarmausrichtung an.

Optional bei 6-Achsrobotern. Geben Sie /A oder /B fur die Ausrichtung oberhalb
oder Ausrichtung unterhalb an.

Optional bei 6-Achsrobotern. Geben Sie /F oder /NF fir die Ausrichtung im
negativen oder im positiven Winkelbereich an.

Optional bei 6-Achsrobotern. Geben Sie /J4F0 oder /J4F1 an.
Optional bei 6-Achsrobotern. Geben Sie /J6F0 - /J6F127 an.

Optional. Eine oder mehrere relative Koordinaten.
{+1-3{X|Y|Z|U]|V]|W}(expr)

Die TL-Offsets sind relative Versatze im aktuellen Werkzeug-Koordinatensystem.
{+|-}{TLX | TLY | TLZ | TLU | TLV | TLW} (expn)

Optional. Eine oder mehrere absolute Koordinaten.

{X|Y|Z|U|V]|W}(expn)

Punktausdriicke werden in Punktzuordnungs-Anweisungen und Bewegungsbefehlen verwendet.
Punkte konnen addiert und subtrahiert werden, wenn keine direkten Koordinaten verwendet werden.

Beispiel:

G P1 + P2

P1 = P2 + XY(100, 100, 0, 0)

Relative Versatze verwenden
Sie kdnnen eine oder mehrere Koordinaten relativ zum Basis-Punkt versetzen. Beispielsweise bewegt
die folgende Anweisung den Roboter aus der aktuellen Position 20 mm die positive X-Achse entlang:

Go Here +X(20)
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Punktausdruck

Wenn Sie die gleiche Anweisung erneut ausfiihren, bewegt sich der Roboter erneut um 20mm an der
X-Achse entlang, da dies eine relative Bewegung ist.

Sie kdnnen auch relative Werkzeug-Versatze verwenden:

Go Here +TLX(20) -TLY(5.5)

Verwendung absoluter Koordinaten

Sie kdnnen eine oder mehrere Koordinaten des Basis-Punktes durch Verwendung absoluter
Koordinaten andern. Die folgende Anweisung bewegt den Roboter zur 20 mm-Position auf der X-
Achse:

Go Here :X(20)

Wenn Sie dieselbe Anweisung erneut ausfiihren, bewegt sich der Roboter nicht, da er sich aufgrund
der vorangegangenen Bewegung bereits in der absoluten Position flur X befindet.

Relativer Versatz und absolute Koordinaten machen es einfach, einen Punkt voriibergehend zu
modifizieren. Beispielsweise bewegt dieser Code den Roboter schnell an die Position 10 mm
oberhalb des Pick-Punktes. Dabei wird ein relativer Versatz fir Z von 10 mm verwendet.
Anschlief3end bewegt sich der Roboter dann langsam zum Pick-Punkt selbst.

Speed f ast

Junp pick +Z(10)
Speed sl ow

Go pick

Dieser Code bewegt den Roboter von der aktuellen Position direkt aufwarts, indem ein absoluter Wert
von 0 (Null) fur die Z-Achse spezifiziert wird:

Linmz O
Junmp Here :Z(0)

Verwendung von Locals

Sie kdnnen mit einem Schragstrich oder einem @-Zeichen eine Local-Nummer spezifizieren. Jedes
dieser Zeichen hat eine separate Funktion.

Verwenden Sie den Schragstrich, um die Koordinaten in einer Local-Nummer zu markieren.
Beispielsweise bedeutet das Hinzufiigen von /1 in der folgenden Anweisung, dass P1 sich am Ort
0,0,0,0 in Local 1 befindet.

PL = XY(0, 0, 0, 0) /1

Das @-Zeichen wird verwendet, um Koordinaten in Local-Koordinaten zu tbertragen. Dieses Beispiel
zeigt, wie ein Punkt in einer Local-Nummer geteacht wird:

P1 = Here @

P1 wird auf die aktuelle Position gesetzt, die in die Position in Local 1 Ubertragen wurde.

Verwandte Befehle
Go, Local, Pallet, Pdel, Plist, Hand, Elbow, Wrist, J4Flag, J6Flag
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Punktausdruck

Beispiel eines Punktausdrucks

Hier sind einige Beispiele der Verwendung von Punktausdricken in Zuordnungsanweisungen und
Bewegungsbefehlen:

P1 = XY(300, 200, - 50, 100)
P2 = P1 /R

P3 = pick /1

P4 = P5 + P6

P(i) = XY(100, 200, CZ(P100), 0)
Go P1 -X(20) :2(-20) /IR

Go Pallet(1, 1) -Y(25.5)

Move pick /R

Junmp Here :Z(0)

Go Here :Z(-25.5)

Go JA(25, 0, -20, 180)

pi ck = XY(100, 100, -50, 0)

P1 = XY(300.200, -50.100, -90, O)
P2 =Pl /F /B
P2 = Pl +TLV(25)
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PosFound-Funktion

PosFound-Funktion

Gibt den Status des Find-Vorgangs aus. @

Syntax
PosFound

Riickgabewerte

Wahr, wenn die Position wahrend der Bewegung gefunden wurde. Falsch, wenn die Position nicht
gefunden wurde.

Verwandte Befehle
Find

Beispiel einer PosFound-Funktion

Find SW(5) = ON

Go P10 Find

| f PosFound Then
Go Fi ndPos

El se

Print "Error: Cannot find the sensor signal."
Endl f
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Power-Anweisung

Power-Anweisung
In alteren Fassungen Lp genannt. @

Schaltet den Power-Modus auf High oder Low und zeigt den aktuellen Status an.

Power-Syntax
(1) Power { High | Low }
(2) Power

Parameter
High | Low Die Einstellung kann High oder Low sein. Die Vorgabeeinstellung ist Low.

Riickgabewerte
Zeigt den aktuellen Power-Status an, wenn der Parameter weggelassen wird.

Beschreibung

Die Anweisung schaltet den Power-Modus auf High oder Low. AuRerdem wird der aktuelle
Modusstatus angezeigt.

Low — Wenn die Leistung auf Low eingestellt ist, ist der Low-Power-Modus eingeschaltet. Das
bedeutet, dass der Roboter langsam verfahrt (unter 250 mm/s) und die Servo-Steifigkeit auf
niedrig eingestellt wird, damit die Servoachse freigeschaltet wird, wenn der Roboter gegen ein
Objekt stofdt. Dies ist die normale Betriebsart zum Teachen von Punkten.

High — Wenn die Leistung auf High eingestellt ist, ist der Low-Power-Modus ausgeschaltet. Das
bedeutet, dass der Roboter mit voller Geschwindigkeit und mit voller Servo-Steifigkeit verfahren
kann. Dies ist die normale Betriebsart fiir den Ablauf tatsachlicher Anwendungen.

Die folgenden Vorgange bewirken ein Umschalten in den Low-Power-Modus. In diesem Fall werden
die Einstellungen fir Geschwindigkeit und Beschleunigung auf niedrige Werte begrenzt.

Bedingungen, die den Low-
Power-Modus verursachen

Begrenzte Werte
¢ Reset Command Speed
e Motor On 9 Accel
Power
o All tasks aborted Low ipee(liss
e Teach mode cce

Hinweise

Der Low-Power-Modus (Power Low) und seine Auswirkungen auf die maximale Geschwindigkeit
(Max Speed):
Im Low-Power-Modus ist die Motorkraft begrenzt und die Einstellung der effektiven
Bewegungsgeschwindigkeit ist niedriger als der Vorgabewert. Wenn im Low-Power-Modus eine
héhere Geschwindigkeit (direkt) vom Befehlseingabefenster aus oder in einem Programm spezifiziert
wurde, wird die Geschwindigkeit auf den Vorgabewert gesetzt. Wenn eine héhere
Bewegungsgeschwindigkeit benétigt wird, setzen Sie die Leistung auf High.

Der High-Power-Modus (Power High) und seine Auswirkungen auf die maximale Geschwindigkeit
(Max Speed):
Im High-Power-Modus kénnen héhere Geschwindigkeiten als der Vorgabewert eingestellt werden.
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Power-Anweisung

Verwandte Befehle
Accel, AccelS, Speed, SpeedS

Beispiel einer Power-Anweisung
Die folgenden Beispiele werden vom Befehlseingabefenster aus ausgefihrt:

> Speed 50 'Besti mt hohe Geschwi ndi gkeit i m Low Power- Mdus

> Accel 100, 100 ' Spezifiziert hohe Beschl euni gung

> Junmp P1 ' Bewegt den Roboter mit niedriger Geschw ndigkeit und
ni edri ger Beschl euni gung
> Speed 'Zeigt die aktuell en Geschw ndi gkei tswerte an
Low Power - Modus:
50
50 50
> Accel 'Zei gt die aktuell en Beschl euni gungswerte an
Low Power - Mbdus:
100 100
100 100
100 100
> Power Hi gh ' Setzt den Hi gh- Power - Mbdus
> Junp P2 ' Bewegt den Roboter nit hoher Geschwi ndi gkeit
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Power-Funktion

Power-Funktion
Gibt den Power-Status aus. @

Syntax
Power

Riickgabewerte
0 = Power Low, 1 = Power High.

Verwandte Befehle
Power-Anweisung

Beispiel einer Power-Funktion

If Power = 0 Then

Print "Low Power Mbde"
Endl f
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PPIs-Funktion

PPIs-Funktion

Gibt die Pulse-Position einer bestimmten Achse flir einen angebenen Punkt aus. @

Syntax
PPIs (point, jointNumber)

Parameter
point Punktausdruck.
jointNumber Definiert die Achsnummer (ganze Zahl von 1 bis 6) unter Verwendung eines
Ausdrucks oder eines numerischen Werts.
Riickgabewerte

Gibt die errechnete Achsposition aus (Long-Wert, in Pulsen).

Verwandte Befehle
Agl, CX, CY, CZ, CU, CV, CW, Pagl

Beispiel einer PPIs-Funktion

Long pul sesl

pul sesl = PPl s(P10, 1)
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Print-Anweisung

Print-Anweisung
Gibt Daten zum aktuellen Anzeigefenster aus, einschlieRlich des Run-Fensters, @

des Benutzerfensters, des Befehlseingabefensters und des Makrofensters.

Syntax
Print expression [, expression... ][, ]
Print
Parameter
expression Optional. Eine Zahl oder ein Zeichenkettenausdruck.
, (comma) Optional. Wenn am Ende der Anweisung ein Komma steht, wird kein CRLF
hinzugeflgt.
Riickgabewerte

Variablendaten oder die spezifizierte Zeichenkette.

Beschreibung
Print zeigt die Variablendaten oder die Buchstabenzeichenkette auf dem Anzeigegerat an.

Ans Ende der Zeile wird automatisch CRLF (carriage return and line feed / Wagenricklauf mit
Zeilenvorschub) angehangt, es sei denn, am Ende der Anweisung steht ein Komma.

Verwandte Befehle
Print #

Beispiel einer Print-Anweisung

Das folgende Beispiel extrahiert den Wert der U-Achsen-Koordinate von Punkt P100 und verlegt den
Koordinatenwert in die Variable uvar. Der Wert wird dann im aktuellen Anzeigefenster ausgegeben.

Function test

Real wuvar

uvar = CU(P100)

Print "The U Axis Coordi nate of P100 is ", uvar
Fend
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Print #-Anweisung

Print #-Anweisung
Gibt Daten an den angegebenen Kommunikationsport oder das angegebene Gerat aus. @

Syntax
Print #portNumber, expression [, expression... ]

Parameter

portNumber Kommunikationsport oder Gerate-ID. Kommunikationsports kénnen in OpenCom-
(RS232) und OpenNet- (TCP/IP) Anweisungen definiert werden.
Die Integerwerte der Geréte-IDs lauten wie folgt:
21 RC+
23 OP
24 TP

expression Ein numerischer- oder ein Zeichenkettenausdruck.

Beschreibung

Print # gibt Variablendaten, numerische Werte oder Zeichenketten an den durch portNumber
spezifizierten Kommunikationsport oder das Gerat aus.

Verwandte Befehle
Print

Beispiel einer Print #-Anweisung
Im Folgenden sehen Sie einige Beispiele fur Print #-Anweisungen.

Function printex
String tenp$
Print #1, "5" ' Sendet das Zeichen "5" an den seriellen Port 1
temp$ = "hell 0"
Print #1, tenp$
Print #2, tenp$
Print #1 " Next message for port 1"
Print #2 " Next message for port 2"
Fend
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PTCLR-Anweisung

PTCLR-Anweisung
Léscht und initialisiert das maximale Drehmoment fir eine oder mehrere Achsen. @

Syntax
PTCLR [/7], [j2], /3], /41, 3], [j6]

Parameter
j1-j6 Optional. Integer-Ausdruck, der fiir die Achsnummer steht. Wenn keine Parameter
vorhanden sind, werden die Werte des maximalen Drehmoments fiir alle Achsen
geldscht.

Beschreibung
PTCLR I6scht die Werte des maximalen Drehmoments fiir die spezifizierten Achsen.

Bevor Sie PTRQ ausfiihren, miissen Sie PTCLR ausfiihren.

Verwandte Befehle
ATRQ, PTRQ

Beispiel einer PTCLR-Anweisung

> ptclr
> go pl
> ptrq 1
0. 227
> ptrqg
0.227 0.118
0. 249 0. 083
0. 000 0. 000
>
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PTPBoost-Anweisung

PTPBoost-Anweisung
Definiert die algorithmischen Verstarkungsparameter von Beschleunigung, @

Verzégerung und Gechwindigkeit fiir kurze PTP-Bewegungen.

Syntax

(1) PTPBoost boost, [departBoost], [approBoost]
(2) PTPBoost

Parameter
boost Integer-Ausdruck zwischen 0 und 100.
departBoost Optional. Jump-Depart-Verstarkungswert. Integer-Ausdruck zwischen 0 und 100.
approBoost Optional. Jump-Approach-Verstarkungswert. Integer-Ausdruck zwischen 0 und 100.
Riickgabewerte

Wenn Parameter ausgelassen werden, werden die aktuellen PTPBoost-Einstellungen angezeigt.

Beschreibung
PTPBoost definiert die Beschleunigung, Verzégerung und Geschwindigkeit bei kurzen PTP-
Bewegungen. Die Anweisung ist nur dann wirksam, wenn die Bewegungsdistanz kurz ist. Die
PTPBoostOK-Funktion kann verwendet werden, um zu bestatigen, ob eine bestimmte
Bewegungsdistanz zum Zielpunkt kurz genug ist, um von PTPBoost betroffen zu sein.

PTPBoost muss unter normalen Umstanden nicht modifiziert werden. Verwenden Sie PTPBoost nur
dann, wenn die Zykluszeit verringert werden muss, auch wenn dadurch die Vibration zunimmt. Sie
haben auBerdem die Méglichkeit, die Vibration zu reduzieren, auch wenn dadurch die Zykluszeit
verlangert wird.

Wenn der PTPBoost-Wert grof ist, wird die Zykluszeit kiirzer. Die Positionierungsvibration nimmt
jedoch zu. Wenn der PTPBoost-Wert klein ist, nimmt die Positionierungsvibration zu, die Zykluszeit
wird jedoch langer. Das Angeben von nicht angemessenen PTPBoost-Werten verursacht Fehler oder
Schaden am Manipulator. Dies kann die Qualitat des Roboters beeintrachtigen und seine
Lebensdauer verkurzen.

Der PTPBoost-Wert wird auf seine Standardwerte zuriickgesetzt, wenn einer der folgenden Befehle
ausgefluhrt wird:

Controller Power On

Motor On

SFree, SLock

Reset

Stop-Taste oder Tasten Strg + C

Verwandte Befehle
PTPBoost-Funktion, PTPBoostOK

Beispiel einer PTPBoost-Anweisung

PTPBoost 50, 30, 30
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PTPBoost-Funktion

PTPBoost-Funktion

Gibt den spezifizierten PTPBoost-Wert aus. @

Syntax
PTPBoost(paramNumber)

Parameter
paramNumber Integer-Ausdruck, der die folgenden Werte haben kann:
1: Verstarkungswert
2: Jump-Depart-Verstarkungswert
3: Jump-Approach-Verstarkungswert
Riickgabewerte

Integer-Wert zwischen 0 und 100.

Verwandte Befehle
PTPBoost-Anweisung, PTPBoostOK

Beispiel einer PTPBoost-Funktion

Print PTPBoost (1)
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PTPBoostOK-Funktion

PTPBoostOK-Funktion

Gibt an, ob die PTP-Bewegung von der aktuellen Position zur Zielposition eine kurze @
Laufweite ist.

Syntax
PTPBoostOK(targetPos)

Parameter
targetPos Punktausdruck fir die Zielposition.

Riickgabewerte
Wahr, wenn es madglich ist, von der aktuellen Position zur Zielposition zu gelangen, ansonsten Falsch.

Beschreibung

Verwenden Sie PTPBoostOK, um festzustellen, ob die Distanz zwischen der aktuellen Position und
der Zielposition kurz genug ist, damit PTPBoost wirksam ist.

Verwandte Befehle
PTPBoost

Beispiel einer PTPBoostOK-Funktion

| f PTPBoost OK(P1) Then
Go P1
Endl f

298 EPSON RC+ 5.0 SPEL+ Sprachreferenz Rev.1a



PTPTime-Funktion

PTPTime-Funktion

Gibt die geschatzte Zeit fir einen PTP-Bewegungsbefehl aus, ohne ihn auszufihren. @

Syntax

(1) PTPTime(destination, destArm, destTool)
(2) PTPTime(start, startArm, startTool, destination, destArm, destTool)

Parameter
start Punktausdruck fur die Startposition.
destination Punktausdruck fiir die Zielposition.
destArm Integer-Ausdruck fiir die Zielpunkt-Armnummer.
destTool Integer-Ausdruck fur die Zielpunkt-Werkzeugnummer.
startArm Integer-Ausdruck fir die Startpunkt-Armnummer.
startTool Integer-Ausdruck fur die Startpunkt-Werkzeugnummer.
Riickgabewerte

Reeller Wert in Sekunden.

Beschreibung

Verwenden Sie PTPTime, um die Zeit zu berechnen, die fiir einen PTP-Bewegungsbefehl (Go)
bendtigt wird. Verwenden Sie Syntax 1, um die Zeit zu berechnen, die von der aktuellen Position zum
Zielpunkt bendtigt wird. Verwenden Sie Syntax 2, um die Zeit zu berechnen, die vom Startpunkt zum
Zielpunkt zu bendtigt wird.

Der tatsachliche Bewegungsvorgang wird nicht durchgefiihrt, wenn diese Funktion ausgefiihrt wird.
Die aktuellen Positions-, Arm- und Werkzeugeinstellungen werden nicht verandert.

Wenn die Position nicht erreichbar ist oder die Arm- oder Werkzeugeinstellungen nicht korrekt sind,
wird eine 0 ausgegeben.

Verwandte Befehle
ATRQ, Go, PTRQ

Beispiel einer PTPTime-Funktion

Real secs

secs = PTPTinme(P1, O, 0, P2, 0, 1)

Print "Time to go fromP1 to P2 is:", secs
Go P1

secs = PTPTime(P2, 0, 1)

Print "Time to go fromP1 to P2 is:", secs
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PTran-Anweisung

PTran-Anweisuno

Fuhrt eine relative Bewegung einer Achse in Pulsen aus. @

Syntax
PTran joint, pulses

Parameter
joint Integer-Ausdruck, der fir die zu bewegende Achse steht.
pulses Integer Ausdruck, der fiir die Anzahl der zu verfahrenden Pulse steht.

Beschreibung

PTran wird verwendet, um eine Achse Uber eine definierte Anzahl von Pulsen von der aktuellen
Position zu wegzubewegen.

Verwandte Befehle
Go, JTran, Jump, Move

Beispiel einer PTran-Anweisung

PTran 1, 2000
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PTRQ-Anweisung

PTRQ-Anweisung
Zeigt das maximale Drehmoment fUr die spezifizierte Achse an. @

Syntax
PTRQ [jointNumber]

Parameter
jointNumber Optional. Integer-Ausdruck, der fiir die Achsnummer steht.

Riickgabewerte
Zeigt die Werte des maximalen Drehmoments fur alle Achsen an.

Beschreibung

Verwenden Sie PTRQ, um den maximalen Drehmomentwert fir eine oder alle Achsen seit der
Ausfiihrung der PTCLR-Anweisung anzuzeigen.

Das maximale Drehmoment ist eine reelle Zahl zwischen 0 und 1.

Verwandte Befehle
ATRQ-, PTCLR-, PTRQ-Funktion

Beispiel einer PTRQ-Anweisung

> ptclr
> go pl
> ptrg 1
0.227
> ptrq
0.227 0.118
0. 249 0. 083
0. 000 0. 000
>
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PTRQ-Funktion

PTRQ-Funktion

Gibt das maximale Drehmoment fiir die spezifizierte Achse aus. @

Syntax
PTRQ(jointNumber)

Parameter
jointNumber Integer-Ausdruck, der fiir die Achsnummer steht.

Riickgabewerte
Reeller Wert zwischen 0 und 1.

Verwandte Befehle
ATRQ-, PTCLR-, PTRQ-Anweisung

Beispiel einer PTRQ-Funktion
In diesem Beispiel wird die PTRQ-Funktion in einem Programm verwendet:

Functi on Di spl ayPeakTor que
I nteger i

Print "Peak torques:"
For i =1 To 4
Print "Joint ", i, " =", PTRQi)
Next i
Fend
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Pulse-Anweisung

Pulse-Anweisung
Bewegt den Roboterarm mittels einer PTP-Bewegung zu dem Punkt, der durch die @

Pulse-Werte fir jede Achse festgelegt wurde.

Syntax
(1) Pulse J1, J2, J3, J4, [J5], [J6]
(2) Pulse
Parameter
J1, 42, J3, J4 Der Pulse-Wert fiir jede der ersten vier Achsen. Der Pulse-Wert muss in dem
durch den Range-Befehl definierten Bereich liegen und sollte ein Integer- oder ein
Long-Ausdruck sein.
J5, J6 Optional. Fir die Verwendung mit 6-Achsrobotern.
Riickgabewerte

Wenn Parameter weggelassen werden, werden die Pulse-Werte fir die aktuelle Roboterposition
angezeigt.

Beschreibung

Pulse verwendet den Achsen-Pulsewert der Pulse-Nullposition, um die Roboterarmposition
darzustellen und nicht das orthogonale Koordinatensystem. Der Pulse-Befehl bewegt den Roboterarm
mittels einer PTP-Bewegung.

Der Range-Befehl stellt die oberen und unteren Grenzwerte ein, die im Pulse-Befehl verwendet
werden konnen.

Hinweis

Sorgen Sie dafiir, dass der Pfad frei von Hindernissen ist, bevor Sie die Pulse-Anweisung
verwenden.
Im Gegensatz zu Jump bewegt Pulse alle Achsen gleichzeitig, einschlief3lich der Hub-und
Fallbewegung der Z-Achse beim Verfahren zur Zielposition. Daher ist es sehr wichtig, dass Sie bei der
Verwendung von Pulse darauf achten, dass sich der Arm entlang eines hindernisfreien Pfades
bewegen kann.

Mogliche Fehler

Der Pulse-Wert ist héher als der Grenzwert:
Wenn der mit dem Pulse-Befehl spezifizierte Pulse-Wert Gber dem durch den Range-Befehl
eingestellten Grenzwert liegt, tritt ein Fehler auf.

Verwandte Befehle
Go, Accel, Range, Speed, Pls, Pulse-Funktion
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Pulse-Anweisung

Beispiel einer Pulse-Anweisung
Im Folgenden sehen Sie Beispiele vom Befehlseingabefenster:

Dieses Beispiel bewegt den Roboteram zu der Position, die durch jeden Achsen-Pulse-Wert definiert
wird.

> pul se 16000, 10000, -100, 10

Dieses Beispiel zeigt die Pulsnummern von der ersten bis zur vierten Achse der aktuellen
Roboterarmposition.

> pul se
PULSE: 1. 27306 pls 2: 11378 pls 3: -3072 pls 4: 1297 pls
>
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Pulse-Funktion

Pulse-Funktion

Gibt einen Roboterpunkt aus, dessen Koordinaten in Pulsen fiir jede Achse spezifiziert sind. @

Syntax
Pulse ( J1, J2, J3, J4, [J5], [J6])

Parameter
J1,J2, J3, J4 Der Pulse-Wert fiir die Achsen 1 bis 4. Der Pulse-Wert muss in dem durch den
Range-Befehl definierten Bereich liegen und sollte ein Integer- oder ein Long-
Ausdruck sein.
J5, J6 Optional. Fur die Verwendung bei 6-Achsrobotern.
Riickgabewerte

Ein Roboterpunkt, der die angegebenen Pulse-Werte verwendet.

Verwandte Befehle
Go, JA, Jump, Move, Pulse-Anweisung, XY

Beispiel einer Pulse-Funktion

Junmp Pul se(1000, 2000, 0, 0)
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QP-Anweisung

QP-Anweisung
Schaltet den Quick-Pause-Modus ein oder aus und zeigt den aktuellen Modusstatus an. @

Syntax
(1) QP {On | Off}
(2) QP

Parameter
On | Off Quick Pause kann entweder ein- oder ausgeschaltet sein.

Riickgabewerte
Zeigt die aktuelle QP-Moduseinstellung an, wenn der Parameter weggelassen wird.

Beschreibung
Wenn wahrend der Ausflihrung eines Bewegungsbefehls entweder die Pausetaste gedriickt wird oder
ein Pause-Signal an die Steuerung gesendet wird, bestimmt der Quick-Pause-Modus, ob der Roboter
sofort angehalten wird oder ob er anhalt, nachdem der Bewegungsbefehl durchgefiihrt wurde.

Sofortiges Verzoégern und Anhalten wird "Quick Pause" genannt.

Wenn der Parameter On angegeben wurde, schaltet QP den Quick-Pause-Modus ein.
Wenn der Parameter Off angegeben wurde, schaltet QP den Quick-Pause-Modus aus.

QP zeigt die aktuelle Einstellung an, die entscheidet, ob der Roboterarm auf die Pause-Eingabe
reagieren soll, indem er sofort anhalt oder nachdem der aktuelle Arbeitsgang des Arms abgeschlossen
ist. QP ist ein Status-Befehl, um anzuzeigen, ob der Quick-Pause-Modus ein- (On) oder ausgeschaltet
(Off) ist.

Hinweise

Der Quick-Pause-Modus wird vorgabemaRig auf On gestellt, wenn der Strom eingeschaltet wird.

Der Quick-Pause-Modus, der durch den QP-Befehl eingestellt wurde, bleibt nach dem Reset-Befehl
bestehen. Wenn jedoch die Stromversorgung des PCs oder der Drive Unit aus- und dann wieder
eingeschaltet wird, wird der Quick-Pause-Modus auf die Vorgabeeinstellung On zurtckgesetzt.

QP und der Eingang der Sicherheitsabschrankung:

Auch wenn der QP-Modus auf Off geschaltet ist, halt der Roboter sofort an, wenn sich die
Sicherheitsabschrankung 6ffnet.

Verwandte Befehle
Pause

Beispiel einer QP-Anweisung
Dieses Beispiel aus dem Befehlseingabefenster zeigt die Einstellung, die dem Roboterarm sagt, ob er
sofort anhalten soll, wenn Pause eingegeben wird (d. h. der QP-Modus ist ein- oder ausgeschaltet).

> qp
QP ON

> gp on 'Setzt QP in den Quick-Pause- Mbdus
>
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Quit-Anweisung

Bricht die Ausfiihrung eines bestimmten oder aller Tasks ab. @

Syntax
Quit { taskldentifier | All }

Parameter
taskldentifier Taskname oder Integer-Ausdruck, der fiir die Tasknummer steht.
Ein Taskname ist der Funktionsname, der in einer Xqt-Anweisung verwendet
wird, oder eine Funktion, die vom Run- oder vom Benutzerfenster aus gestartet
wird. Wenn ein Integer-Ausdruck verwendet wird, liegt der Bereich fur normale
Tasks zwischen 1 und 16 und fir Traptasks zwischen 257 und 261.
All Bestimmt, dass alle Tasks abgebrochen werden sollen.

Beschreibung

Quit stoppt die Tasks, die gerade ausgefiihrt werden oder die voriibergehend mit Halt unterbrochen
wurden.

Verwandte Befehle
Exit-Funktion, Halt, Resume, Xqt

Beispiel einer Quit-Anweisung
Dieses Beispiel zeigt zwei Tasks, die nach 10 Sekunden abgebrochen werden.

Function main

Xgt wincl "Startet die Funktion wi ncl
Xgt wi nc2 "Startet die Funktion wi nc2
Wait 10

Quit wincl 'Bricht den Task wincl ab
Quit winc2 'Bricht den Task wi nc2 ab
Fend

Function w ncl
Do
On 1; Wait 0.2
Of 1; Wait 0.2
Loop
Fend

Function w nc2
Do
On 2; Wait 0.5
of 2; Wit 0.5
Loop
Fend
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RadToDeg-Funktion
Konvertiert Radianten in Grad. @

Syntax
RadToDeg(radians)

Parameter
radians Reeller Ausdruck, der die Radianten darstellt, die in Grad konvertiert werden sollen.

Riickgabewerte
Ein Double-Wert in Grad.

Verwandte Befehle
ATan, ATan2, DegToRad-Funktion

Beispiel einer RadToDeg-Funktion

s = Cos(RadToDeg(x))
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Randomize-Anweisung

Initialisiert den Zufallszahlengenerator. @

Syntax

(1) Randomize seedValue
(2) Randomize

Parameter

seedValue Spezifiziert einen reellen Wert (0 oder hoher), der die Basis fiir die Ausgabe einer
Zufallszahl darstelit.

Verwandte Befehle
Rnd-Funktion

Beispiel einer Randomize-Anweisung

Function nmain
Real r
Random ze
I nt eger randNum

randNum = Int(Rnd(10)) + 1
Print "Random nunmber is:", randNum
Fend
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Range-Anweisung
Spezifiziert die Bewegungsgrenzen fiir jede der Servoachsen und zeigt sie an. @

Syntax
(1) Range j1Min, j1Max, j2Min, j2Max, j3Min, j3Max, j4Min, j4Max, [j5Min, j5Max, j6Min, j6Max]
(2) Range

Parameter
J1Min Die Untergrenze fiir die 1. Achse, angegeben in Pulsen.
Jj1Max Die Obergrenze flr die 1. Achse, angegeben in Pulsen.
J2Min Die Untergrenze fiir die 2. Achse, angegeben in Pulsen.
J2Max Die Obergrenze fur die 2. Achse, angegeben in Pulsen.
J3Min Die Untergrenze fiir die 3. Achse, angegeben in Pulsen.
Jj3Max Die Obergrenze flr die 3. Achse, angegeben in Pulsen.
J4Min Die Untergrenze fiir die 4. Achse, angegeben in Pulsen.
J4Max Die Obergrenze fur die 4. Achse, angegeben in Pulsen.
J5Min Optional bei 6-Achsrobotern. Die Untergrenze fiir die 5. Achse, angegeben in
Pulsen.
Jj5Max Optional bei 6-Achsrobotern. Die Obergrenze fir die 5. Achse, angegeben in
Pulsen.
J6Min Optional bei 6-Achsrobotern. Die Untergrenze fir die 6. Achse, angegeben in
Pulsen.
J6Max Optional bei 6-Achsrobotern. Die Obergrenze fir die 6. Achse, angegeben in
Pulsen.
Riickgabewerte

Zeigt den aktuellen Range-Wert an, wenn Range ohne Parameter eingegeben wurde.

Beschreibung

Range bestimmt die Unter- und Obergrenzen fir jede Motorenachse, angegeben in Pulsen. Diese
Achsengrenzen werden in Pulseinheiten definiert. Dies ermoglicht es dem Benutzer, einen maximalen
und einen minimalen Achsen-Arbeitsbereich fur jede einzelne Achse zu definieren. XY-Koordinaten-
Grenzwerte kdnnen auch mit Hilfe des Befehls XYLim eingestellt werden.

Die Range-Ausgangswerte sind fur jeden Roboter unterschiedlich. Die Werte, die durch diesen Befehl
definiert werden, bleiben auch erhalten, nachdem die Stromversorgung ausgeschaltet wurde.

Wenn die Parameter weggelassen werden, werden die aktuellen Range-Werte angezeigt.

Mogliche Fehler

Der Versuch, den zuldssigen Bereich zu verlassen:
Wenn der Roboterarm versucht, sich Gber eine der Arbeitsbereichsgrenzen hinaus zu bewegen, tritt
ein Fehler auf.

Die Achse verfahrt nicht:

Wenn der Pulse-Wert der Untergrenze dem Pulse-Wert der Obergrenze entspricht oder gréer als
dieser ist, bewegt sich die Achse nicht.

Verwandte Befehle
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JRange, SysConfig, XYLim

Beispiel einer Range-Anweisung

In diesem einfachen Beispiel aus dem Befehlseingabefenster werden die aktuellen Range-
Einstellungen angezeigt und anschliefsend geandert.

> range

- 18205, 182045, -82489, 82489, -36864, 0, -46695, 46695
>

> range 0, 32000, O, 32224, -10000, O, -40000, 40000

>
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Read-Anweisung

Liest Zeichen aus einem Kommunikationsport. @

Syntax
Read #portNumber, stringVar$, count

Parameter
portNumber Kommunikationsport, aus dem gelesen werden soll.
stringVar$ Name einer Zeichenkettenvariablen, die die Buchstabenzeichenkette empfangt.
count Maximale Anzahl der zu lesenden Bytes.

Verwandte Befehle
ChkCom, ChkNet, OpenCom, OpenNet, Write

Beispiel einer Read-Anweisung

I nt eger nuntf Char s
String data$

nuntf Chars = ChkCon{1)
I f nunOf Chars > 0 Then

Read #1, data$, nunOf Chars
Endl f
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ReadBin-Anweisung

Liest binare Daten aus einem Kommunikationsport. @

Syntax

ReadBin #portNumber, var
ReadBin #portNumber, array(), count

Parameter
portNumber  Kommunikationsport, aus dem gelesen werden soll.
var Name eines Bytes, Integers oder einer Long-Variablen, das bzw. die das Datenbyte
empfangt.
array() Name eines Bytes, Integers oder einer Long-Feldvariablen, das bzw. die das Datenbyte
empfangt. Spezifiziert eine eindimensionale Feldvariable.
count Spezifiziert die Anzahl der zu lesenden Bytes. Der angegebene Zahlstand muss

kleiner oder gleich der Anzahl der Matrixelemente sein.

Verwandte Befehle
Write, WriteBin

Beispiel einer ReadBin-Anweisung

I nt eger data
I nt eger dataArray(10)

nuntf Chars = ChkCon{1)

I f nunOf Chars > 0 Then
ReadBi n #1, data
Endl f

Nun®X Chars = ChkCon{1)
I f numOf Chars > 10 Then

ReadBi n #1, dataArray(), 10
Endl f
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Real-Anweisung

Deklariert Real-Variablen (8 Bytes reelle Zahl). @

Syntax
Real varName [(subscripts)] [, varName [(subscripts)]...]

Parameter
varName Variablenname, den der Benutzer als Real-Typ deklarieren mdchte.
subscripts Optional. Dimensionen einer Feldvariable; es konnen bis zu drei Dimensionen

deklariert werden. Die Indexsyntax sieht folgendermalen aus:
(ubound1, [ubound?2], [ubound3])

Ubound1, ubound2 und ubound3 spezifizieren jeweils die Obergrenze der
dazugehorigen Dimension.

Die Elemente in jeder Dimension einer Matrix werden von 0 bis zum Wert der
Obergrenze durchnummeriert.

Die Gesamtzahl der Elemente der Matrixelemente fiir lokale und Global
Preserve-Variablen ist 1000.

Die Gesamtzahl der Matrixelemente fur globale und Modulvariablen ist 10000.

Zur Berechnung aller in einer Matrix verwendeten Elemente verwenden Sie die
folgende Formel: (Wenn eine Dimension nicht verwendet wird, ersetzen Sie den
Ubound-Wert durch 0.) Alle Elemente = (ubound 1 +1) * (ubound2 + 1) *
(ubound3 + 1)

Beschreibung

Real wird verwendet, um Variablen als Real-Variablen zu deklarieren. Lokale Variablen sollten am
Anfang einer Funktion deklariert sein. Globale und Modulvariabeln missen aufierhalb von
Funktionen deklariert werden.

Die Anzahl der giiltigen Zahlzeichen bei Real ist sechs.

Verwandte Befehle
Boolean, Byte, Double, Global, Integer, Long, String

Beispiel einer Real-Anweisung

Das folgende Beispiel zeigt ein einfaches Programm, das unter Verwendung von Real einige
Variablen deklariert.

Function realtest

Real varl
Real A(10) ' Ei ndi mensionale Matrix aus Real s
Real B(10, 10) " Zwei di nensi onal e Matri x aus Real s

Real C(10, 10, 10) 'Dreidinmensionale Matrix aus Reals
Real arrayVar (10)

I nt eger i

Print "Please enter a Real Number:"

I nput varl

Print "The Real variable varl =", varl
For i =1 To 5

Print "Please enter a Real Number:"
| nput arrayVar (i)
Print "Value Entered was ", arrayVar(i)
Next i
Fend
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RealPls-Funktion
(F)

Syntax
RealPls(jointNumber)

Parameter
jointNumber  Die spezifische Achse, firr die der aktuelle Pulse-Zahlstand ermittelt werden soll.

Riickgabewerte

Gibt einen Integer-Wert aus, der den aktuellen Encoder-Pulse-Zahistand fir die durch jointNumber
spezifizierte Achse ausgibt.

Beschreibung

RealPls wird verwendet, um die aktuelle Encoderposition (oder Pulse-Zahlstand) jeder Achse zu
lesen. Diese Werte kdnnen gespeichert und spater mit dem Pulse-Befehl verwendet werden.

Verwandte Befehle
CX, CY, Cz, CU, CcV, CW, Pulse

Beispiel einer RealPls-Funktion

Functi on Di spl ayPul ses
Long j oi nt 1Pul ses

joint1Pul ses = Real Pl s(1)
Print "Joint 1 Current Pul se Val ue:

", joint1lPul ses
Fend
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RealPos-Funktion

Gibt die aktuelle Position des spezifizierten Roboters aus. @

Syntax
RealPos

Riickgabewerte
Ein Roboterpunkt, der die aktuelle Position des angegebenen Roboters spezifiziert.

Beschreibung
RealPos wird verwendet, um die aktuelle Position des Roboters zu lesen.

Verwandte Befehle
CurPos, CX, CY, CZ, CU, CV, CW, RealPIs

Beispiel einer RealPos-Funktion

Functi on ShowReal Pos

Print Real Pos
Fend

P1 = Real Pos
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Redim-Anweisung

Redimensioniert eine Matrix wahrend der Laufzeit. @

Syntax
Redim [Preserve] arrayName (subscripts)

Parameter
Preserve Optional. Spezifiziert, um den vorherigen Inhalt der Matrix zu erhalten. Wird die
Angabe weggelassen, wird der Inhalt der Matrix geldscht.
arrayName Name der Feldvariablen; folgt den Standardkonventionen fir
Variablenbenennung. Die Feldvariable muss bereits deklariert worden sein.
subscripts Neue Dimensionen der Feldvariablen. Sie missen dieselbe Anzahl von

Dimensionen wie bei der Deklaration der Variablen angeben. Die Syntax sieht

folgendermalfien aus

(dim1, [dim2], [dim3])

dim1, dim2, dim3 kann ein IntegerAusdruck zwischen 0 und 2147483646 sein.
subscripts Optional. Es kénnen neue Dimensionen einer Feldvariable deklariert werden.

Sie missen dieselbe Anzahl von Dimensionen wie bei der Deklaration der
Variable angeben. Die Indexsyntax sieht folgendermafien aus:

(ubound1, [ubound?2], [ubound3])

Ubound1, ubound2 und ubound3 spezifizieren jeweils die Obergrenze der
dazugehorigen Dimension.

Die Elemente in jeder Dimension einer Matrix werden von 0 bis zum Wert der
Obergrenze durchnummeriert.

Die Gesamtzahl der Matrixelemente fiir lokale und Global Preserve-Variablen
betragt 100 bei Zeichenketten und 1000 bei allen anderen Typen.

Die Gesamtzahl der Matrixelemente fir globale und Modulvariablen betragt 1000
bei Zeichenketten und 10000 bei allen anderen Typen.

Zur Berechnung aller in einer Matrix verwendeten Elemente verwenden Sie die
folgende Formel: (Wenn eine Dimension nicht verwendet wird, ersetzen Sie den
Ubound-Wert durch 0.) Alle Elemente = (ubound 1 +1) * (ubound2 + 1) *
(ubound3 + 1)

Beschreibung

Verwenden Sie Redim, um die Dimensionen einer Matrix wahrend der Laufzeit zu andern. Verwenden
Sie Preserve, um die vorherigen Werte beizubehalten.
Die Feldvariable, die durch Byref deklariert wurde, kann Redim nicht verwenden.

Verwandte Befehle
UBound
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Beispiel einer Redim-Anweisung

Integer i, nunParts, a(0)
Print "Enter nunber of parts "
I nput nunParts

Redi m a( nunPart s)

For i=0 to UBound(a)
a(i) =i
Next

' Redi mensioniert die Matrix mt 20 weiteren El ementen
Redi m Preserve a(nunParts + 20)

' Die Werte des ersten El enentes werden bei behal ten
For i = 0 to UBound(a)

Print a(i)
Next
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Reset-Anweisung

Reset-Anweisung
Setzt die Steuerung auf einen initialisierten Status zurick. @

Syntax
Reset

Beschreibung
Reset setzt die folgenden Parameter zurlck:

Not-Aus-Status

Fehlerstatus

Ausgange (alle Ausgange aulRer E/As, die dem Remote-Ausgang zugeordnet werden, werden auf Off
gesetzt; der Benutzer kann dieses Feature in EPSON RC+ deaktivieren)

Speed, SpeedR und SpeedsS fir den aktuellen Roboter (werden auf den Vorgabewert zuriickgesetzt)
Accel, AccelR und AccelS fiir den aktuellen Roboter (werden auf den Vorgabewert zurlickgesetzt)
LimZ-Paramter des aktuellen Roboters (wird auf 0 zurtickgesetzt)

Fine des aktuellen Roboters (wird auf den Vorgabewert zurtickgesetzt)

Power Low fiir den aktuellen Roboter (der Low-Power-Modus wird eingeschaltet)

PTPBoost des aktuellen Roboters (wird auf den Vorgabewert zuriickgesetzt)

Fur servobedingte Fehler, den Not-Aus-Status und alle anderen Bedingungen, die zurlickgesetzt
werden mussen, wird kein Befehl aulber Reset akzeptiert. In diesem Fall fiihren Sie erst Reset und
anschlilend andere Prozesse, wie erforderlich, aus.

Nach einem Not-Aus sollten Sie z. B. zunachst Gberprifen, dass Betriebsbedingungen den
Sicherheitsvorschriften entsprechen, dann Reset ausfiihren und anschlieRend den Befehl Motor On.

Der Kritischer Fehler-Status wird durch Reset nicht abgebrochen.

Wenn ein kritischer Fehler auftritt, schalten Sie die Steuerung aus und beheben Sie die
Fehlerursache.

Hinweise

Optionsschalter Reset
Wenn in der Steuerung die Voreinstellung “Reset schaltet die Ausgange aus” (Reset turns off outputs)
aktiviert ist, werden alle Ausgénge ausgeschaltet, wenn der Reset-Befehl ausgefuhrt wird. Es ist
wichtig, dass Sie dies bei der Verdrahtung des Systems bedenken, damit das Ausschalten von
Ausgéangen nicht zum Herunterfallen von Werkzeugen oder dhnlichen Situation fuhrt. Weitere
Informationen finden Sie unter Einstellungen | Steuerung | Voreinstellungen im Benutzerhandbuch.

Verwandte Befehle
Accel, AccelS, Fine, LimZ, Motor, Off, On, PTPBoost, SFree, SLock, Speed, SpeedS

Beispiel einer Reset-Anweisung
Dieses Beispiel zeigt den Reset-Befehl, vom Befehlseingabefenster aus ausgegeben.

>r eset
>
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Resume-Anweisung

Setzt einen Task fort, der durch den Halt-Befehl unterbrochen wurde. @

Syntax
Resume { taskidentifier | All }

Parameter
taskldentifier Taskname oder Integer-Ausdruck, der fiir die Tasknummer steht.
Ein Taskname ist der Funktionsname, der in einer Xqt-Anweisung verwendet
wird, oder eine Funktion, die vom Run- oder vom Benutzerfenster aus gestartet
wird. Wenn ein Integer-Ausdruck verwendet wird, umfasst der Bereich fur
normale Tasks 1 bis 16 und fir Traptasks 257 bis 261.
All Bestimmt, dass alle Tasks fortgesetzt werden sollen.

Beschreibung

Die Resume-Anweisung setzt die Ausfiihrung der Tasks fort, die durch den Halt-Befehl unterbrochen
wurden.

Verwandte Befehle
Halt, Quit, Xqt

Beispiel einer Resume-Anweisung
Dieses Beispiel zeigt die Verwendung des Resume-Befehls nach dem Halt-Befehl.

Function main
Xqt 2, flicker "Fihrt Flicker als Task 2 aus

Do

Wait 3 "Erlaubt, Flicker 3 Sekunden |ang auszufthren
Halt flicker "Halt den Flicker-Task an
Wit 3
Resunme flicker 'Setzt den Flicker-Task fort
Loop
Fend

Function flicker
Do
On 1
Wit 0.2
of 1
Wit 0.2
Loop
Fend
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Return-Anweisung

Die Return-Anweisung wird zusammen mit der GoSub-Anweisung verwendet. GoSub @
Uberertragt die Programmsteuerung an ein Unterprogramm. Sobald das Unterprogramm

vollstandig ausgefiihrt ist, veranlasst Return, dass die Programmausfiihrung in der Zeile fortgesetzt
wird, die auf den GoSub-Befehl folgt, der das Unterprogramm initiiert hatte.

Syntax
Return

Beschreibung
Die Return-Anweisung wird zusammen mit der GoSub-Anweisung verwendet. Der Hauptzweck der
Return-Anweisung ist die Rickgabe der Programmsteuerung an den Befehl, der auf den GoSub-
Befehl folgt, der das Unterprogramm urspriinglich ausgeldst hatte.

Der GoSub-Befehl bewirkt, dass die Programmsteuerung mit einer durch den Anwender definierten
Anweisungs-Zeilennummer oder mit einem gleichermafen definierten Label verzweigt wird. Das
Programm fiihrt dann die Anweisung in dieser Zeile aus und fahrt mit der Ausfiihrung in den darauf
folgenden Zeilennummern fort, bis es auf einen Return-Befehl trifft. Der Return-Befehl veranlasst die
Programmsteuerung dann, zu der Zeile zuriick zu wechseln, die direkt auf diejenige folgt, die den
GoSub-Befehl urspriinglich initiiert hat. (D. h., der GoSub-Befehl veranlasst die Ausfliihrung eines
Unterprogramms, wobei die Ausfihrung anschlieRend zu der Anweisung zuriickkehrt, die auf den
GoSub-Befehl folgt.)

Mogliche Fehler

Return-Befehl ohne GoSub-Befehl gefunden
Ein Return-Befehl wird verwendet, um aus einem Unterprogramm in das Ursprungsprogramm zurtick
zu wechseln, von dem aus der GoSub-Befehl ausgegeben wurde. Wenn ein Return-Befehl gefunden
wird, dem kein GoSub-Befehl vorangegangen ist, wird ein Fehler ausgegeben. Ein allein stehender
Return-Befehl ist bedeutungslos, da das System nicht weil3, wohin es zurlickkehren soll.

Verwandte Befehle
OnErr, GoSub, GoTo
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Beispiel einer Return-Anweisung

Das folgende Beispiel zeigt eine einfache Funktion, die einen GoSub-Befehl verwendet, um zu einem
Label namens checkio zu verzweigen und die 16 ersten Anwender-Eingange zu tberpriifen. Danach

kehrt das Unterprogramm zum Hauptprogramm zurtck.

Function main
I nteger varl, var2
GoSub checki o

On 1
On 2
Exit Function
checkio: 'Hier startet das Unterprogramm
varl = I n(0)
var2 = In(1)

If varl <> 0 Or var2 <> 0 Then
Print "Message to Operator here"

Endl f
fini shed:

Return ' Das Unterprogramm endet hier
Fend

und kehrt

Zur

Zeile 40 zurick
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Right$-Funktion

Right$-Funktion

Gibt eine Teilkette der ganz rechts stehenden Zeichen einer Zeichenkette aus. @

Syntax
Right$(string, count)

Parameter
string Zeichenkettenvariable oder Buchstabenzeichenkette mit bis zu 255 Zeichen, aus
der die am weitesten rechts stehenden Zeichen kopiert werden.
count Anzahl der zu kopierenden Zeichen aus string, beginnend mit dem Zeichen, das
ganz rechts steht.
Riickgabewerte

Gibt eine Zeichenkette der ganz rechts stehenden count-Zeichen aus der vom Benutzer definierten
Buchstabenzeichenkette aus.

Beschreibung

Right$ gibt die ganz rechts stehenden count-Zeichen einer vom Benutzer definierten Zeichenkette
aus. Right$ kann so viele Zeichen ausgeben, wie in der Buchstabenzeichenkette vorhanden sind.

Verwandte Befehle
Asc, Chr$, InStr, Left$, Len, Mid$, Space$, Str$, Val

Beispiel einer Right$-Funktion

Das Beispiel unten zeigt ein Programm, das eine teilweise Datenzeichenkette als Eingang verwendet
und in Teilnummer, Teilnamen und Teilzahlerstand aufteilt.

Function SplitPartData(Dataln$ As String, ByRef PartNunt As String,
ByRef PartNane$ As String, ByRef PartCount As |nteger)

Part Nun$ = Left $(Datal n$, 10)

Dat al n$ = Ri ght $(dat ai n$, Len(Datal n$) - pos)
pos = Instr(Dataln$, ",")

Part Name$ = M d$(Dat al n$, 11, 10)
Part Count = Val (Ri ght $(dat al n$, 5))
Fend
Wi tere Beispielergebni sse des R ght $-Bef ehl s vom Bef ehl sei ngabef enster.
> Print Right$("ABCDEFG', 2)
FG

> Print Right$("ABC', 3)
ABC
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Rnd-Funktion
Gibt eine Zufallszahl aus. @

Syntax
Rnd(maxValue)

Parameter
maxValue Reeller Ausdruck, der fir den maximalen Rickgabewert steht.

Riickgabewerte
Reelle Zufallszahl von 0 bis range.

Beschreibung
Verwenden Sie Rnd, um Zufallszahlenwerte zu generieren.

Verwandte Befehle
Int, Randomize

Beispiel einer Rnd-Funktion
Im folgenden Beispiel wird eine Zufallszahl zwischen 1 und 10 generiert.
Function main

Real r
I nt eger randNum

Random ze
randNum = Int(Rnd(9)) + 1
Print "Random nunber is:", randNum

Fend
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Robotinfo-Funktion
(F)

Gibt Statusinformationen fiir den Roboter aus.

Syntax
Robotinfo(index)

Parameter
index

Riickgabewerte

Integer-Ausdruck, der fir den Index der auszugebenden Daten steht.

Die spezifizierte Information wird als Integer ausgegeben.

Beschreibung

Die Information fiir jedes Bit des ausgegebenen Wertes wird in der folgenden Tabelle angezeigt:

Index Bit Wert Beschreibung
0 &H1 Nicht definiert
1 &H2 Ein zurlcksetzbarer Fehler ist aufgetreten
2 &H4 Ein nicht zuriicksetzbarer Fehler ist aufgetreten
3 &H8 Motoren sind eingeschaltet
4 &H10 Die aktuelle Power-Einstellung ist High
5 &H20 Nicht definiert
6 &H40 Nicht definiert
7 &HB80 Nicht definiert
8 &H100 Roboter ist angehalten
9 &H200 Roboter ist nicht angehalten (fihrt eine Bewegung aus oder
0 befindet sich im Quick-Pause-Modus)
10 &H400 Roboter wurde durch Pause oder Sicherheitsabschrankung
gestoppt
11 Nicht definiert
12 Nicht definiert
13 Nicht definiert
14 &H4000 | TILL-Bedingung wurde durch vorangehenden Bewegungsbefehl
erfullt
15 &H8000 | SENSE-Bedingung wurde durch vorangehenden
Bewegungsbefehl erflllt
16-31 Nicht definiert
1 0-31 Nicht definiert
> 0 &H1 Roboter befindet sich in seiner Home-Position
1-31 Nicht definiert
0 &H1 Servo der 1. Achse ist aktiviert
1 &H2 Servo der 2. Achse ist aktiviert
2 &H4 Servo der 3. Achse ist aktiviert
3 3 &H8 Servo der 4. Achse ist aktiviert
4 &H10 Servo der 5. Achse ist aktiviert
5 &H20 Servo der 6. Achse ist aktiviert
6-31 Nicht definiert
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0-16 Nummer der Tasks, die Roboterbefehle ausfihren
4 N/A -1 0 = Befehl, der vom Befehlseingabefenster oder Makro
ausgefihrt wird
-1 = kein Task verwendet den Manipulator
0 &H1 Bremse der 1. Achse ist eingeschaltet
1 &H2 Bremse der 2. Achse ist eingeschaltet
2 &H4 Bremse der 3. Achse ist eingeschaltet
5 3 &H8 Bremse der 4. Achse ist eingeschaltet
4 &H10 Bremse der 5. Achse ist eingeschaltet
5 &H20 Bremse der 6. Achse ist eingeschaltet
6-31 Nicht definiert

Verwandte Befehle
Ctrlinfo, RobotInfo$, TaskInfo

Beispiel einer RobotIinfo-Funktion

If (RobotInfo(3) And &Hl) = &H1l Then
Print "Joint 1 is |ocked"

El se
Print "Joint 1 is free"

Endl f
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RobotInfo$-Funktion

Robotinfo$-Funktion

Gibt Textinformationen fir den Roboter aus. @
Syntax
RobotInfo$(index)
Parameter
index Integer-Ausdruck, der fiir den Index der auszugebenden Daten steht.
Riickgabewerte
Eine Zeichenkette, die die spezifizierten Informationen enthalt.
Beschreibung

Index Beschreibung
Bezeichnung des Roboters
Bezeichnung des Modells
Nicht definiert

Nicht definiert
Seriennummer des
Roboters

AIWIN[=|O

Verwandte Befehle
Ctrlinfo, RobotInfo, Tasklnfo

Beispiel einer Robotinfo$-Funktion

Print "Robot Nane: ", Robotlnfo$(0)
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RobotModel$-Funktion

RobotModel$-Funktion

Gibt die Bezeichnung des Robotermodells aus. @

Syntax
RobotModel$

Riickgabewerte

Eine Zeichenkette, die die Bezeichnung des Modells enthalt. Hierbei handelt es sich um die
Bezeichnung, die sich auf der Riickseite des Roboters befindet.

Verwandte Befehle
RobotType

Beispiel einer RobotModel$-Funktion

Print "The robot nodel is ", RobotMbdel $
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RobotName$-Funktion

RobotName$-Funktion

Gibt die Bezeichnung des Roboters aus. @

Syntax
RobotName$

Riickgabewerte
Eine Zeichenkette, die die Bezeichnung des Roboters enthalt.

Verwandte Befehle
RobotInfo, RobotModel$

Beispiel einer RobotName$-Funktion

Print "The robot nane is ", Robot Name$
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RobotSerial$-Funktion

RobotSerial$-Funktion

Gibt die Seriennummer des Roboters aus. @

Syntax
RobotSerial$

Riickgabewerte
Eine Zeichenkette, die die Seriennummer des Roboters enthalt.

Verwandte Befehle
RobotInfo, RobotName$, RobotModel$

Beispiel einer RobotSerial$-Funktion

Print "The robot serial nunmber is ", RobotSerial$
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RobotType-Funktion

RobotType-Funktion
Gibt den Robotertyp aus. @

Syntax
RobotType

Riickgabewerte
1: JOINT

3: SCARA

5: 6-AXIS

Verwandte Befehle
RobotModel$

Beispiel einer RobotType-Funktion

| f Robot Type = 3 Then

Print "Robot type is SCARA"
Endl f
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RSet$-Funktion

RSet$-Funktion

Gibt die spezifizierte Zeichenkette mit vorangehenden Leerzeichen aus, die bis zur spezifizierten@
Lange eingefligt werden.

Syntax
RSet$ (string, length)

Parameter

string Zeichenkettenausdruck.

length Integer-Ausdruck fir die Gesamtlange der ausgegebenen Zeichenkette.
Riickgabewerte

Spezifizierte Zeichenkette mit vorangehenden Leerzeichen.

Verwandte Befehle
LSet$, Space$

Beispiel einer RSet$-Funktion

str$
str$

n 123"
RSet $(str$, 10) ' str$ =" 123"
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RShift-Funktion

Verschiebt numerische Daten um eine vom Anwender definierte Bitanzahl nach rechts. @

Syntax
RShift(number, shiftBits)

Parameter
number Der numerische Ausdruck, der verschoben werden soll.
shiftBits Die Bitanzahl (Integer zwischen 0 und 31), um die number nach rechts
verschoben werden soll.
Riickgabewerte

Gibt ein numerisches Ergebnis aus, das dem number-Wert entspricht, um den die Bits um die in
shiftBits definierte Anzahl von Bits nach rechts verschoben wurden.

Beschreibung

RShift verschiebt die spezifizierten numerischen Daten (number) um die festgelegte Bitanzahl
(shiftBits) nach rechts (an eine niedrigere Stelle). Die verschobenen Bits héheren Wertes werden auf 0
gesetzt.

Die einfachste Erklarung fir RShift ist, dass es das Ergebnis von number / 2ShiftBits gysgibt.
(Number wird dividiert durch 2 shiftBit Male.)

Hinweise

Typ numerischer Daten:
Die numerischen Daten (number) kénnen aus jeglichem gliltigen numerischen Datentyp bestehen.
RShift arbeitet mit den Datentypen Byte, Integer und Real.

Verwandte Befehle
And, LShift, Not, Or, Xor

Beispiel einer RShift-Funktion

Das unten gezeigte Beispiel zeigt ein Programm, das alle mdglichen RShift-Werte fiir einen Integer-
Datentyp aufzeigt, beginnend mit dem auf O gesetzten Integer.

Function rshiftst
I nteger num snumy i
num = 32767
For i =1 to 16
Print "i =", i
snum = RShift(num 1)
Print "RShift (32767, ", i, ") =", snum
Next i
Fend
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RShift-Funktion

Weitere beispielhafte Ergebnisse des RShift-Befehls vom Befehlseingabefenster.

> Print RShift(10, 1)
5

> Print RShift(8,3)
1

> Print RShift(16,2)
4
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RTrim$-Funktion

RTrim$-Funktion

Gibt eine Zeichenkette aus, die mit der definierten Zeichenkette identisch ist, wobei die nachfolg
Leerzeichen nicht angefiihrt werden.

Syntax
RTrim$(string)

Parameter
string Zeichenkettenausdruck.

Riickgabewerte
Spezifizierte Zeichenkette, bei der die nachfolgenden Leerzeichen entfernt wurden.

Verwandte Befehle
LTrim$, Trim$

Beispiel einer RTrim$-Funktion

str$ = data "
str$ = RTrinB(str$) ' str$ = "..data"
Endl f
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SafetyOn-Funktion

SafetyOn-Funktion

Gibt den aktuellen Sicherheitsstatus aus. @
Diese Funktion wird aus Kompatibilitatsgriinden freigehalten.
Alle Tasks werden im Sicherheitsstatus unterbrochen.
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SavePoints-Anweisung

SavePoints-Anweisung
Speichert Punktedaten im Hauptspeicher. @

Syntax
SavePoints filename

Parameter

fileName Zeichenkettenausdruck, der die Datei enthalt, in der die Punkte gespeichert werden.
Dem angegebenen fileName wird die Dateinamenerweiterung .PTS angehangt, so dass
keine Dateinamenerweiterung vom Anwender spezifiziert werden muss.

Beschreibung

SavePoints speichert die Punkte in der spezifizierten Datei. Dem angegebenen fileName wird die
Dateinamenerweiterung .PTS angehangt, so dass keine Dateinamenerweiterung vom Anwender
spezifiziert werden muss.

Mogliche Fehler

Ungiiltiger Dateiname

Wird ein Dateiname eingegeben, dessen Bezeichnung Leerzeichen beinhaltet oder andere ungliltige
Dateinameneigenschaften aufweist, wird ein Fehler ausgegeben.

Verwandte Befehle
ClearPoints, LoadPoints

Beispiel einer SavePoints-Anweisung

Cl ear Poi nts
For i =1 To 10
P(i) =i, 100, 0, O
Next i
SavePoi nts " TEST. PTS"
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Select...Send

Select...Send

Fuhrt eine von mehreren Anweisungsgruppen je nach Ausdruckswert aus. @

Syntax

Select selectExpr
Case caseExpr
statements
[Case caseExpr
statements ]
[Default
statements ]

Send
Parameter
selectExpr Ein numerischer Ausdruck oder ein Zeichenkettenausdruck.
caseExpr Ein numerischer Ausdruck oder ein Zeichenkettenausdruck, der denselben Typ wie
selectExpr bewertet.
statements Eine oder mehrere glltige SPEL+-Anweisungen oder Mehrfachanweisungen.

Beschreibung

Wenn ein caseExpr einem selectExpr entspricht, werden die Anweisungen nach der Case-Anweisung
ausgefihrt. Nach der Ausflihrung Ubergibt die Programmsteuerung an die Anweisung, die auf Send
folgt.

Wenn kein caseExpr einem selectExpr entspricht, werden die Standardanweisungen ausgefiihrt und
die Programmsteuerung Ubergibt an die Anweisung, die auf Send folgt.

Wenn kein caseExpr einem selectExpr entspricht und Default weggelassen wird, wird nichts
ausgefihrt und die Programmsteuerung tbergibt sofort an die Anweisung, die auf Send folgt.

selectExpr und caseExpr kdnnen Konstanten, Variablen und logische Operatoren beinhalten, die And,
Or oder Xor verwenden.

Verwandte Befehle
If...Then...Else
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Select...Send

Beispiel fiir Select...Send
Im Folgenden sehen Sie ein einfaches Beispiel fir Select...Send:

Function Main
I nteger |
For I =0 To 10
Sel ect |
Case 0O
Of 1;,0n 2;Junmp P1
Case 3
Oh 1;O0f 2
Junp P2; Move P3; On 3
Case 7
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Sense-Anweisung

Sense-Anweisung
Spezifiziert die Eingabebedingung, die, wenn sie erfillt ist, die gerade in der @

Ausfliihrung befindliche Bewegung durch Anhalten des Roboters Uber der Zielposition
abschlief3t und diese anzeigt.

Syntax
Sense [ inputCondition ]

Parameter
inputcondition Diese Bedingung Uberprift den Status des Eingangs und muss einen Boolean-
Wert ausgeben. Die folgenden Funktionen und Operatoren kénnen fiir die
inputCondition verwendet werden:

Funktionen: In, InW, MemIn, MemSw, Sw, Force
Operatoren: And, Or, Xor, +, *

Andere: Klammern, um verschiedenen Operationen und Variablen Prioriat
einzurdumen.

Beschreibung
Sense wird verwendet, um die Approach-Bewegung wahrend Jump-, Jump3- und Jump3CP-Befehlen
anzuhalten. Die Sense-Bedingung muss mindestens eine Eingangs- oder Merkereingangsfunktion
enthalten.

Wenn Variablen in eine Sense-Bedingung eingebunden sind, werden ihre Werte wahrend der Sense-
Ausflhrung berechnet. Mehrfache Sense-Anweisungen sind erlaubt. Die zuletzt aufgetretene Sense-
Bedingung bleibt solange aktuell, bis sie durch eine andere Sense-Anweisung ersetzt wird.

Jump, Jump3, Jump3CP mit Sense-Bedingung

Uberprift, ob die aktuelle Sense-Bedingung erfilllt ist. Wenn die Bedingung erfilllt ist, wird der Jump-
Befehl abgeschlossen, wenn der Roboter tGiber dem Zielpunkt angehalten hat. (D. h., wenn die Sense-
Bedingung Wabhr ist, bleibt der Roboterarm genau uber der Zielposition, ohne die Approach-Bewegung
auszufihren. Wenn die Sense-Bedingung Fasich ist, beendet der Roboterarm die Jump-Befehl-
Bewegung bis zur Zielposition.)

Wenn Parameter ausgelassen werden, werden die aktuellen Sense-Definitionen angezeigt.

Hinweise

Sense-Einstellung bei Einschalten des Hauptstroms

Beim Einschalten des Stroms lautet die Sense-Bedingung:
Sense Sw(0) =0On  'Eingang 0 ist eingeschaltet

Verwendung von JS und Stat zur Verifizierung von Sense
Verwenden Sie JS oder Stat, um zu verifizieren, ob die Sense-Bedingung erfullt wurde.

Verwandte Befehle
In, JS, Jump, Jump3, Jump3CP, MemIn, MemSw, Stat, Sw
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Sense-Anweisung

Beispiel einer Sense-Anweisung
Dies ist ein einfaches Beispiel fir die Verwendung der Sense-Anweisung.

Function test

TrySense:
Sense SwW(1) =0 'Bestimt, dass der Arm Uber
‘dem Ziel halt, wenn
"der Eingang 1 auf O gestellt ist
Jump P1 C2 Sense
"Wenn der Arm am durch Js(0)=1 definierten Punkt stehen bl eibt,
"wi rd ERRPRC ausgef ihrt und das Progranmm springt zu TrySense
If Js(0) = 1 Then
GoSub ERRPRC
GoTo TrySense
Endl f
On 1; Wait 0.2; Of 1

Fend
Beispiele mit anderer Syntax

> Sense SW(1)=1 And Sw($1)=1
> Sense SW(0) O Sw(1) And Sw $1)
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SetCom-Anweisung

SetCom-Anweisung

Definiert Anzeigeparameter fiir einen RS-232C-Port oder zeigt diese an. @

Syntax

SetCom #portNumber, [baud ], [ dataBits ], [ stopBits ], [ parity ], [ terminator] , [ HWFlow ], [ SWFlow
], [ timeOut]

Parameter

portNumber Gibt an, fur welchen RS232-Port Parameter eingestellt werden sollen. Giiltige
Werte sind 1-16.

baud Optional. Gibt die Baudrate an. Giiltige Eintrage sind:
110 2400 19200
300 4800 38400
600 9600 56000
1200 14400 115200
(Vorgabeeinstellung: 9600)

dataBits Optional. Bestimmt die Anzahl der Datenbits pro Zeichen. Giiltige Werte sind 7
und 8.

stopBits Optional. Bestimmt die Anzahl der Stopbits pro Zeichen. Giiltige Werte sind 1
und 2.

parity Optional. Bestimmt die Paritat. Gultige Werte sind O (Odd = ungerade), E (Even
= gerade) und N (None = keine).

terminator Optional. Gibt die Zeilenabschluss-Zeichen an. Giltige Werte sind CR, LF,
CRLF.

HWFlow Optional. Bestimmt die Hardwaresteuerung. Giiltige Werte sind RTS und
NONE.

SWFlow Optional. Bestimmt die Softwaresteuerung. Giiltige Werte sind XON und NONE.

timeOut Optional. Gibt die die maximale Zeit fiir die Ubermittiung oder den Empfang an,

angegeben in Sekunden. Wenn der Wert 0 ist, gibt es keinen Zeitlberlauf.

Beschreibung

Wenn alle Parameter weggelassen werden, werden die Einstellungen des Kommunikationsports
angezeigt.

Verwandte Befehle
OpenCom, CloseCom, SetNet

Beispiel einer SetCom-Anweisung

Set Com #1, 9600, 8, 1, N, CRLF, NONE, NONE, O
Set Com #2, 4800
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Setln-Anweisung

Setin-Anweisunc

Bei virtuellen E/As wird ein spezifizierter Eingangsport (8 Bits) fiir den spezifizierten @
Wert eingestellt.

Syntax
Setln portNumber, value

Parameter
portNumber Integer-Ausdruck, der fiir die Eingangsportnummer steht.
value Integer-Ausdruck zwischen 0 und 255 flir den spezifizierten Port.

Beschreibung
Setln ermdglicht die gleichzeitige Einrichtung von 8 virtuellen Eingangen.

Verwandte Befehle
SetSW, SetinW

Beispiel einer SetIn-Funktion

>setin 0, 1 ' Stellt das erste Bit von Port 0 auf On
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SetInW-Anweisung

SetiInW-Anweisung
Bei virtuellen E/As wird ein spezifiziertes Eingangswort (16 Bits) fir den spezifizierten @

Wert eingestellt.

Syntax
SetinW portNumber, value

Parameter
portNumber Integer-Ausdruck, der fiir die Eingangsportnummer steht.
value Zahl zwischen 0 und 65535 flir das spezifizierte Wort.

Beschreibung
SetInW ermdglicht die gleichzeitige Einrichtung von 16 virtuellen Eingangen.

Verwandte Befehle
SetSw, Setln

Beispiel einer SetinW-Funktion

> setinw 0, 1 ' Stellt das erste Bit von Port 0 auf On
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SetNet-Anweisung

SetNet-Anweisunc

Stellt die Parameter flir einen TCP / IP-Port ein. @

Syntax
SetNet #portNumber, hostAddress, TCP_IP_PortNum, terminator, SWFlow, timeout

Parameter
portNumber Gibt an, fur welchen Port Parameter eingestellt werden sollen. Gultige Werte
sind 201-208.
hostAddress Gibt die Host IP-Adresse an.
TCP_IP_PortNum  Gibt die TCP / IP-Portnummer fiir diesen Knoten an.
terminator Gibt die Zeilenabschluss-Zeichen an. Giltige Werte sind CR, LF, CRLF.
SWFiow Bestimmt die Softwaresteuerung. Der gliltige Wert ist NONE.
timeQut Gibt die die maximale Zeit fur die Ubermittlung oder den Empfang an, angegeben

in Sekunden. Wenn der Wert 0 ist, gibt es keinen Zeitliberlauf.

Verwandte Befehle
OpenNet, CloseNet, SetCom

Beispiel einer SetNet-Anweisung

Set Net #201, "192.168.0.1", 2001, CRLF, NONE, O
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SetSw-Anweisung

SetSw-Anweisung
Bei virtuellen E/As wird ein spezifiziertes Eingangsbit fir den spezifizierten Wert @

eingestellt.

Syntax
SetSw bitNumber, value

Parameter
bitNumber Integer-Ausdruck, der firr die Eingangsbitnummer steht.

value Integer-Ausdruck mit einem Wert von 0 (Aus) oder 1 (Ein).

Beschreibung
SetSw ermdglicht das Ein- oder Ausschalten eines Eingangsbits.

Verwandte Befehle
Setln, SetinW

Beispiel einer SetSw-Funktion

> setsw 2, on ' Stellt das zweite Eingangsbit auf On
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SFree-Anweisung

SFree-Anweisung
Schaltet die angegebene Servoachse frei. @

Syntax
SFree jointNumber [, jointNumber,... ]

Parameter
JointNumber Ein Integer-Ausdruck, der fur eine Servoachsennummer steht.

Beschreibung

SFree schaltet die angegebenen Servoachsen frei. Dieser Befehl wird fir das direkte Teachen oder
die Teil-Installation verwendet, indem eine bestimmte Achse teilweise abgeschaltet wird. Um eine
Achse wieder in Betrieb zu nehmen, fihren Sie den SLock-Befehl oder MotorOn aus.

Hinweise

SFree setzt einige Systemelemente in ihren Anfangsstatus zuriick:

SFree setzt aus Sicherheitsgrinden Parameter zuriick, die die Roboterarmgeschwindigkeit (Speed
und SpeedS), die Beschleunigung (Accel und AccelS) und den LimZ-Parameter betreffen.

Hinweise

SFree und seine Verwendung mit der Z-Achse bei SCARA-Robotern
Die Z-Achse hat elektronische Bremsen. Daher erlaubt es die Einstellung von SFree fir die Z-Achse
nicht, die Z-Achse sofort zu bewegen. Um die Z-Achse von Hand zu bewegen, muss die Bremse
geldst werden. Betatigen Sie dazu fortlaufend den Bremsfreigabetaster oben auf dem Roboterarm.

SFree und seine Verwendung mit 6-Achsrobotern
Alle Achsen eines 6-Achsroboters verfiigen lber eine elektromagnetische Bremse. Die Bremse kann
mithilfe des Brake-Befehls freigegeben werden, wenn der Motor ausgeschaltet ist. Unter Verwendung
von SFree kann keine Achse per Hand bewegt werden.

Ausfiihrung von Bewegungsbefehlen wahrend die Achsen im SFree-Status sind
Der Versuch, einen Bewegungsbefehl wahrend des SFree-Status auszufiihren, verursacht einen
Fehler im Standardstatus der Steuerung. Um jedoch Bewegungen zu erlauben, solange eine oder
mehrere der Achsen im SFree-Status sind, aktivieren Sie die Voreinstellung ,Erlaube Bewegung mit
einer odere mehreren freigegebenen Achsen® ("Allow Motion with one or more axes free"). (Diese
Voreinstellung kann unter Einstellungen | Steuerung | Voreinstellungen EPSON RC+ 5.0
vorgenommen werden.)

Verwandte Befehle
Brake, LimZ, Motor, SFree Function, SLock
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SFree-Anweisung

Beispiel einer SFree-Anweisung

Dies ist ein einfaches Beispiel fiir die Verwendung einer SFree-Anweisung. Die Voreinstellung fiir
Bewegungen mit SFree muss aktiviert sein, damit die Anweisung in diesem Beispiel funktioniert.

Functi on GoPi ck
Speed pi ckSpeed
"G bt die Ansteuerung von J1 und J2 frei
"und steuert die Z- und U-Achsen zur Teilinstallation

SFree 1, 2
Go pick
"Stellt die Ansteuerung von J1 und J2 wi eder her
SLock 1, 2
Fend
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SFree-Funktion

SFree-Funktion

Gibt den SFree-Status flir eine angegebene Achse aus. @

Syntax
SFree(jointNumber)

Parameter
jointNumber  Integer-Ausdruck, der firr die zu priifende Achsennummer steht.

Riickgabewerte
Wahr, wenn die Achse freigegeben ist, Falsch, wenn sie nicht freigegeben ist.

Verwandte Befehle
SFree-Anweisung

Beispiel einer SFree-Funktion

I f SFree(1l) Then
Print "Joint 1 is free"
Endl f
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Sgn-Funktion

Bestimmt das Vorzeichen des Operanden. @

Syntax
Sgn(Operand )

Parameter
Operand Ein numerischer Ausdruck.

Riickgabewerte

1: Wenn der Operand einen positiven Wert hat.
0: Wenn der Operand 0 ist.
-1: Wenn der Operand einen negativen Wert hat.

Beschreibung
Die Sgn-Funktion bestimmt das Vorzeichen des numerischen Wertes des Operanden.

Verwandte Befehle
Abs, And, Atan, Atan2, Cos, Int, Mod, Or, Not, Sin, Sqr, Str$, Tan, Val, Xor

Beispiel einer Sgn-Funktion
Dies ist ein einfaches Beispiel aus dem Befehlseingabefenster fiir die Verwendung der Sgn-Funktion.
>print sgn(123)
1
>print sgn(-123)
-1

>
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Signal-Anweisung

Signal-Anweisung

Sendet ein Signal an die Tasks, die WaitSig ausfiuhren. @

Syntax
Signal signalNumber

Parameter
signalNumber Zu Ubertragende signalNumber. Der Bereich umfasst 0 bis 15.

Beschreibung
Das Signal kann verwendet werden, um Multi-Task-Ausfihrungen zu synchronisieren.

Signale, die vor der Ausfiihrung von WaitSig ausgegeben wurden, werden ignoriert.

Verwandte Befehle
WaitSig

Beispiel einer Signal-Anweisung

Function Min
Xqt 2, SubTask
Call InitSys
Signal 1

Fend

Functi on SubTask
WaitSig 1

Fend
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Sin-Funktion

Gibt den Sinus eines numerischen Ausdrucks aus. @

Syntax
Sin(radians)

Parameter
radians Reeller Ausdruck in Radianten.
Riickgabewerte

Numerischer Wert, der fiir den Sinus des numerischen Ausdrucks radians steht.

Beschreibung

Sin gibt den Sinus des numerischen Ausdrucks aus. Der numerische Ausdruck (radians) muss in

Radianteneinheiten angegeben werden. Der von der Sin-Funktion ausgegebene Wert liegt zwischen -
1und 1.

Verwenden Sie die RadToDeg-Funktion, um Radiantenwerte in Gradwerte umzuwandeln.

Verwandte Befehle
Abs, Atan, Atan2, Cos, Int, Mod, Not, Sgn, Sqr, Str$, Tan, Val

Beispiel einer Sin-Funktion
Das folgende Beispiel zeigt ein einfaches Programm, das den Sin-Befehl nutzt.

Function sintest

Real x
Print "Pl ease enter a value in radi ans:"
| nput x
Print "Sinof ", x, " is ", Sin(x)
Fend
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SLock-Anweisung

SLock-Anweisung
Stellt die Servoleistung aus dem “Servo-free”-Zustand fir die spezifizierte Servoachse @

wieder her.

Syntax
SLock jointNumber [, jointNumber,... ]

Parameter
JointNumber Die Servoachsennummer.

Beschreibung

SLock stellt die Servoleistung fiir die angegebene Servoachse wieder her, die fiir das direkte Teachen
oder die Teilinstallation durch den SFree-Befehl abgeschaltet war.

Wenn die Achsennummer ausgelassen wird, werden alle Achsen aktiviert.
Die Aktivierung der dritten Achse (Z) bewirkt, dass die Bremse geldst wird.
Um alle Achsen zu aktivieren, sollte Motor On anstelle von SLock verwendet werden.

Die Verwendung von SLock im Motor Off-Status verursacht einen Fehler.

Hinweise

SLock setzt einige Systemelemente zuriick in den Anfangsstatus:

SFree setzt aus Sicherheitsgriinden Parameter zurlick, die die Roboterarmvorschubgeschwindigkeit
(Speed und SpeedS), die Beschleunigung (Accel und AccelS) und den LimZ Parameter betreffen.

Verwandte Befehle
Brake, LimZ, Reset, SFree

Beispiel einer SLock-Anweisung

Dies ist ein einfaches Beispiel fir die Verwendung einer SLock-Anweisung. Die Voreinstellung fur
Bewegungen mit SFree muss aktiviert sein, damit die SLock-Anweisung in diesem Beispiel
funktioniert.

Function test

"Gbt die Anst euerung von J1 und J2 frei
"und steuert die Z- und U Achsen zur Teilinstallation

SFree 1, 2
Go P1
"Stellt die Ansteuerung von J1 und J2 wi eder her
SLock 1, 2
Fend
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Space$-Funktion

Space$-Funktion

Gibt eine Zeichenkette aus Leerzeichen aus. @

Syntax
Space$(count)

Parameter
count Die Anzahl von Leerzeichen, die in die Ausgabe-Zeichenkette eingesetzt werden sollen.

Riickgabewerte
Gibt eine Zeichenkette von count Leerzeichen aus.

Beschreibung

Space$ gibt eine vom Anwender spezifizierte Zeichenkette von count Leerzeichen aus. Space$ kann
bis zu 255 Zeichen ausgeben (die maximale Anzahl von Zeichen, die in einer Zeichenkettenvariablen
erlaubt ist).

Der Space$-Befehl wird fiir gewdhnlich verwendet, um Leerzeichen vor, hinter oder zwischen anderen
Buchstabenzeichenketten einzufliigen.

Verwandte Befehle
Asc, Chr$, InStr, Left$, Len, LSet$, Mid$, Right$, RSet$, Str$, Val

Beispiel einer Space$-Funktion

> Print "XYZ' + Space$(1) + "ABC'
XYZ ABC

> Print Space$(3) + "ABC
ABC

>
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Speed-Anweisung

Speed-Anweisung
Definiert die Armgeschwindigkeit fur die Verwendung mit den PTP-Befehlen @

Go, Jump und Pulse oder zeigt diese an.

Syntax
(1) Speed percent, [ departSpeed], [approSpeed ]
(2) Speed
Parameter
percent Integer-Ausdruck zwischen 1-100, der die Armgeschwindigkeit als prozentualen
Anteil der maximalen Geschwindigkeit darstellt.
departSpeed Integer-Ausdruck zwischen 1 und 100, der die Depart-
Bewegungsgeschwindigkeit fir den Jump-Befehl darstellt.
approSpeed Integer-Ausdruck zwischen 1 und 100, der die Approach-
Bewegungsgeschwindigkeit fir den Jump-Befehl darstellt.
Riickgabewerte

Zeigt die aktuellen Speed-Werte an, wenn sie ohne Parameter verwendet werden.

Beschreibung

Speed spezifiziert die Armgeschwindigkeit fur alle PTP-Bewegungsbefehle. Dies schliefl3t auch
Bewegungen ein, die durch die Roboter-Bewegungsbefehle Go, Jump und Pulse ausgeldst wurden.
Die Geschwindigkeit ist als prozentualer Anteil der maximalen Geschwindigkeit spezifiziert. Der
Bereich der zuldssigen Werte liegt zwischen 1 und 100 (1 steht fir 1% der maximalen Geschwindigkeit
und 100 flr 100% der maximalen Geschwindigkeit). Speed 100 steht flr die maximal moégliche
Geschwindigkeit.

Die Werte der Depart- und Approach-Geschwindigkeit betreffen nur den Jump-Befehl. Wenn die Werte
ausgelassen werden, wird jeder Wert auf den percent-Wert zurtickgesetzt.

Der Geschwindigkeitswert wird auf den Standardwert zurtickgesetzt, wenn einer der folgenden
Befehle ausgefihrt wird:

Controller Power On

Motor On

SFree, SLock

Reset

Stop-Button oder Tasten Strg+C

Im Low-Power-Modus ist die effektivste Geschwindigkeitseinstellung niedriger als der Vorgabewert.
Wenn eine hohere Geschwindigkeit direkt (vom Befehlseingabefenster aus) oder in einem Programm
spezifiziert wurde, wird die Geschwindigkeit auf den Vorgabewert gesetzt. Im High-Power-Modus ist
die Bewegungsgeschwindigkeitseinstellung gleich dem mit Speed spezifizierten Wert.

Wenn eine Bewegung bei héherer Geschwindigkeit notig ist, stellen Sie den High-Power-Modus unter
Verwendung von Power High ein und schlieBen Sie die Schutzabschrankung. Wenn die Sicherheitstir
offen ist, werden die Speed-Einstellungen auf die Vorgabewerte geandert.
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Speed-Anweisung

Wenn Speed ausgefihrt wird, wahrend sich der Roboter im Low-Power-Modus befindet, wird eine
Meldung angezeigt. Das folgende Beispiel zeigt, dass der Roboter sich mit der vorgegebenen
Geschwindigkeit (5) bewegt, weil er im Low-Power-Modus ist, obwohl der eingestellte
Geschwindigkeitswert von Speed bei 80 liegt.

> speed 80

> speed

Low Power - Mbdus:
80
80 80

Verwandte Befehle
Accel, Go, Jump, Power, Pass, Pulse, SpeedS

Beispiel einer Speed-Anweisung
Speed kann vom Befehlseingabefenster aus oder in einem Programm verwendet werden. Unten
angegeben sind einfache Beispiele beider Methoden.

Functi on
Inte

speedt st

ger slow, fast, i

slow = 10

f ast
For

Next
Fend

100

1 To 10
Speed sl ow
Go PO

Go P1
Speed f ast
Go PO

Go P1

i

Vom Befehlseingabefenster aus kann der Anwender auch Geschwindigkeitswerte einstellen.

> Speed 100, 100, 50 ' Di e Abwart sbewegung der Z-Achse wird auf 50
geset zt
> Speed 50
> Speed
Low Power - Status: Speed is limted to 5
50
50 50

356
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Speed-Funktion

Speed-Funktion

Gibt eine der drei Geschwindigkeitseinstellungen aus. @

Syntax
Speed[(paramNumber)]

Parameter

paramNumber Integer-Ausdruck, der einen der unten gezeigten Werte bewertet.
Wenn dieser Parameter ausgelassen wird, wird 1 verwendet.

1: Geschwindigkeit der PTP-Bewegung
2: Jump-Departgeschwindigkeit
3: Jump-Approachgeschwindigkeit

Riickgabewerte
Integer-Wert von 1 bis 100.

Verwandte Befehle
Speed-Anweisung

Beispiel einer Speed-Funktion

I nt eger savSpeed

savSpeed = Speed(1)

Speed 50

Go pick

Speed savSpeed
Fend
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SpeedR-Anweisung

SpeedR-Anweisung
Definiert die Werkzeugrotationsgeschwindigkeit fur die CP-Bewegung, @

wenn ROT verwendet wird, oder zeigt diese an.

Syntax

(1) SpeedR rotSpeed
(2) SpeedR

Parameter
rotSpeed  Reeller Ausdruck in Grad/Sekunde.

Riickgabewerte
Wenn Parameter ausgelassen werden, werden die aktuellen SpeedR-Einstellungen angezeigt.

Beschreibung

SpeedR wird wirksam, wenn die ROT-Bedingung in den Bewegungsbefehlen Move, Arc, Arc3,
BMove, TMove und Jump3CP verwendet wird.

Der SpeedR-Wert wird auf den Standardwert zurlickgesetzt (niedrige Geschwindigkeit), wenn eine der
folgenden Aktionen ausgefiihrt wird:

Controller Power On

Motor On

SFree, SLock

Reset

Stop-Taste oder Tasten Strg + C

Verwandte Befehle
AccelR, Arc, Arc3, BMove, Jump3CP, Power, SpeedR Function, TMove

Beispiel einer SpeedR-Anweisung

SpeedR 200
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SpeedR-Funktion

SpeedR-Funktion
Gibt einen Wert flir die Werkzeugrotationsgeschwindigkeit aus. @

Syntax
SpeedR

Riickgabewerte
Reeller Wert in Grad/Sekunde.

Verwandte Befehle
AccelR-Anweisung, SpeedR-Anweisung

Beispiel einer SpeedR-Funktion

Real curr SpeedR
curr SpeedR = SpeedR
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SpeedS-Anweisung
Spezifiziert die Armgeschwindigkeit, die mit CP-Befehlen wie Move, Arc, Arc3, Jump3 @

und Jump3CP verwendet wird oder zeigt diese an.

Syntax
(1) SpeedS speed, [departSpeed], [approSpeed ]
(2) SpeedS
Parameter
speed Reeller Ausdruck, der die CP-Bewegungsgeschwindigkeit in der Einheit mm/s

darstellt. Giltige Eintrage liegen bei 6-Achsrobotern zwischen 1 und 2000 und
bei anderen Robotern zwischen 1 und 1120.

departSpeed Optional. Reeller Ausdruck, der die Jump3-Departgeschwindigkeit in der Einheit
mm/s darstellt. Gultige Eintrage liegen bei 6-Achsrobotern zwischen 1 und 2000
und bei anderen Robotern zwischen 1 und 1120.

approSpeed Optional. Reeller Ausdruck, der die Jump3-Approachgeschwindigkeit in der
Einheit mm/sec darstellt. Gliltige Eintrage liegen bei 6-Achsrobotern zwischen 1
und 2000 und bei anderen Robotern zwischen 1 und 1120.

Riickgabewerte
Zeigt den aktuellen SpeedS-Wert an, wenn keine Parameter verwendet werden.

Beschreibung

SpeedsS spezifiziert die Werkzeugmittelpunkt-Geschwindigkeit zur Verwendung mit allen CP-
Bewegungsbefehlen. Dies schliel3t auch Bewegungen ein, die durch die Befehle Move und Arc initiiert
wurden.

SpeedS wird in mm/s spezifiziert, was fir die Werkzeugmittelpunkt-Geschwindigkeit fiir den
Roboterarm steht. Gliltige Eintrage flir SpeedS liegen bei 6-Achsrobotern zwischen 1 und 2000 und
bei anderen Robotern zwischen 1 und 1120. Der Standardwert ist von Roboter zu Roboter
unterschiedlich. Die SpeedS-Standardwerte fiir Ihr Robotermodell finden Sie in der
Bedienungsanleitung des Roboters. Der SpeedS-Standardwert ist der SpeedS-Ausgangswert, der
jedesmal automatisch vom Steuergerat eingerichtet wird, wenn der Hauptstrom eingeschaltet wird.

Der SpeedS-Wert wird auf den Standardwert zurlickgesetzt, wenn einer der folgenden Befehle
ausgefluhrt wird:

Controller Power On
Motor On

SFree, SLock

Reset

Stop-Taste oder Strg + C

Im Low-Power-Modus ist die effektivste SpeedS-Einstellung niedriger als der Vorgabewert. Wenn eine
hdhere Geschwindigkeit direkt (vom Befehlseingabefenster aus) oder in einem Programm spezifiziert
wurde, wird die Geschwindigkeit auf den Vorgabewert gesetzt. Im High-Power-Modus ist die
Bewegungseinstellung von Speed gleich dem Wert von Speed.

Wenn eine Bewegung bei hdherer Geschwindigkeit noétig ist, stellen Sie den High-Power-Modus unter
Verwendung von Power High ein und schlieen Sie die Schutzabschrankung. Wenn die Sicherheitstir
offen ist, werden die SpeedS-Einstellungen auf die Standardwerte geandert.
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Wenn SpeedS ausgefluhrt wird, wahrend sich der Roboter im Low-Power-Modus befindet, wird eine
Meldung angezeigt. Das folgende Beispiel zeigt, dass der Roboter sich mit der vorgegebenen
Geschwindigkeit (50) bewegt, weil er im Low-Power-Modus ist, auch wenn der eingestellte
Geschwindigkeitswert von SpeedS bei 800 liegt.

> SpeedS 800

Low Power - Status: SpeedS is limted to 50

>

> SpeedS

Low Power - Status: SpeedS is |limted to 50
800

>

Verwandte Befehle
AccelS, Arc, Jump3, Move, Speed

Beispiel einer SpeedS-Anweisung

SpeedS kann vom Befehlseingabefenster aus oder in einem Programm verwendet werden. Unten
angegeben sind einfache Beispiele beider Methoden.

Functi on speedt st
Integer slow, fast, i
sl ow = 50
fast = 500
For i =1 To 10
SpeedS sl ow
Go PO
Move P1
SpeedS f ast
Go PO
Move P1
Next i
Fend

Vom Befehlseingabefenster aus kann der Anwender auch SpeedS-Werte einstellen.

speeds 1000

>

> speeds 500

> speed 30 'Setzt die PTP-Geschwi ndi gkeit

> go pO ' PTP- Bewegung

> speeds 100 "Setzt die geradlinige Geschwi ndigkeit in mis
> nove P1 ' Geradl i ni ge Bewegung
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SpeedS-Funktion

Gibt die aktuelle SpeedS-Einstellung aus. @
Syntax
SpeedsS [(paramNumber)]
Parameter
paramNumber Optional. Integer-Ausdruck, der angibt, welcher SpeedS-Wert ausgegeben
werden soll.
1: CP-Geschwindigkeit
2: Jump3-Departgeschwindigkeit
3: Jump3-Approachgeschwindigkeit
Riickgabewerte

Reelle Zahl, in mm/s

Verwandte Befehle
SpeedS-Anweisung

Beispiel einer SpeedS-Anweisung

Real savSpeeds
savSpeeds = SpeedS
Print "Junmp3 depart speed = ", SpeedS(2)
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SPELCom_Event-Anweisung

SPELCom_Event-Anweisung
Generiert ein Benutzerevent fir eine VB Guide SPELCom-Steuerung, die in einem @

Host-Programm verwendet wird.

Syntax
SPELCom_Event eventNumber [, msgArg1, msgArg2, msgArg3,... ]

Parameter
eventNumber Ein Integer-Ausdruck, dessen Wert zwischen 1000 und
32767 liegt.
msgArg1, msgArg2, msgArg3... Optional. Jedes Nachrichtenargument kann entweder

eine Zahl, eine Buchstabensymbol-Zeichenkette oder ein
Variablenname sein.

Beschreibung

Dieser Befehl erleichtert das Senden von Echtzeitinformationen an eine andere Anwendung, die die
SPELCom ActiveX-Steuerung der VB Guide-Option verwendet. Sie kdnnen z. B. den Teilzdhlerstand,
die Losnummer usw. aktualisieren, indem Sie ein Ereignis an Ihr Host-Programm schicken.

Hinweis
Dieser Befehl ist nur dann anwendbar, wenn die VB Guide-Option installiert ist.

Verwandte Befehle
VB Guide-Handbuch

Beispiel eines SPELCom_Event
In diesem Beispiel sendet ein SPEL+-Task Zyklusdaten an das Host-Programm.

Function RunParts
I nt eger cycNum

cycNum= 0
' Hauptschleife
Do

cycNum = cycNum + 1
Spel com Event 3000, cycNum |lot$, cycTine
Loop
Fend
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Sqgr-Funktion

Berechnet den nichtnegativen Quadratwurzelwert des Operanden. @

Syntax
Sqr(Operand )

Parameter
Operand Ein Ausdruck mit einer reellen Zahl.

Riickgabewerte
Quadratwurzelwert.

Beschreibung
Die Sqgr-Funktion gibt den nichtnegativen Quadratwurzelwert des Operanden aus.

Mogliche Fehler

Negativer Operand:

Wenn der Operand ein negativer numerischer Wert ist oder einen negativen Wert hat, tritt ein Fehler
auf.

Verwandte Befehle
Abs, And, Atan, Atan2, Cos, Int, Mod, Not, Or, Sgn, Sin, Str$, Tan, Val, Xor

Beispiel einer Sqr-Funktion
Dies ist ein einfaches Beispiel aus dem Befehlseingabefenster fiir die Verwendung der Sqr-Funktion.

>print sqr(2)

1.414214
>

Das folgende Beispiel zeigt ein einfaches Programm, das den Sqr-Befehl nutzt.

Function sqrtest

Real x

Print "Please enter a nuneric val ue:"

I nput x

Print "The Square Root of ", x, " is ", Sqr(x)
Fend
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Stat-Funktion

Gibt Informationen tber den Ausflihrungsstatus der Steuerung aus. @

Syntax
Stat(address)

Parameter

address Definiert, welche Status-Bits Uiberprift werden sollen.
Riickgabewerte
Gibt einen 4 Byte-Wert aus, der den Status der Steuerung darstellt. Siehe Tabelle unten.

Beschreibung
Der Stat-Befehl gibt Informationen aus, wie in der Tabelle unten aufgezeigt.

Adresse Bit Angegebener Status der Steuerung, wenn das Bit
eingeschaltet ist.
0 0 &H1 Task 1 wird ausgefiihrt (Xqt) oder befindet sich im Halt-Status
bis bis bis
15 &H8000 Task 16 wird ausgefiihrt (Xqt) oder befindet sich im Halt-Status

16 &H10000 Task(s) wird / werden ausgefihrt

17 &H20000 Pausezustand

18 &H40000 Fehlerzustand

19 &H80000 Teach-Modus

20 &H100000 Not-Aus-Zustand

21 &H200000 Low-Power-Modus (Energie ist niedrig)

22 &H400000 Eingang der Sicherheitsabschrankung ist geschlossen

23 &HB800000 Freigabeschalter ist offen.

24 &H1000000 | Nicht definiert

25 &H2000000 | Nicht definiert
26-31 Nicht definiert
1 0 &H1 Protokolleintragung des Stopps Uber der Zielposition bei
erflllter Bedingung in der Jump...Sense Anweisung. (Dieser
Protokolleintrag wird geléscht, wenn eine andere Jump-
Anweisung ausgefihrt wird).
1 &H2 Protokolleintragung des Stopps an einer Zwischenposition bei
erfullter Bedingung in der Go/Jump/Move...Till-F-Anweisung.
(Dieser Protokolleintrag wird geléscht, wenn eine andere
Go/Jump/Move...Till-Anweisung ausgefiihrt wird.)

2 &H4 Nicht definiert
3 &H8 Protokolleintrag des Stopps an einer Zwischenposition bei
erfullter Bedingung in der Trap-Anweisung.

4 &H10 Motor On-Modus

5 &H20 Die aktuelle Position ist die Home-Position.

6 &H40 Low Power-Status

7 &HB80 Nicht definiert

8 &H100 Der Motor der 4. Achse ist eingeschaltet.

9 &H200 Der Motor der 3. Achse ist eingeschaltet.

10 &H400 Der Motor der 2. Achse ist eingeschaltet.

11 &H800 Der Motor der 1. Achse ist eingeschaltet.

12 &H1000 Der Motor der 6. Achse ist eingeschaltet.

13 &H2000 Der Motor der 5. Achse ist eingeschaltet.
14-31 Nicht definiert
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Verwandte Befehle
EstopOn-Funktion, TillOn-Funktion, PauseOn-Funktion, SafetyOn-Funktion

Beispiel einer Stat-Funktion

Functi on St at Deno

rbtl sts = RShift((Stat(0) And &H070000), 16)
Sel ect TRUE
Case (rbtl sts And &HO1) =1
Print "Tasks are running"
Case (rbtl sts And &HO2) = 2
Print "Pause Qutput is O\
Case (rbtl sts And &HO4) = 4
Print "Error Qutput is O\
Send
Fend
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Str$-Funktion

Str$-Funktion

Konvertiert einen numerischen Wert in eine Zeichenkette und gibt diese aus. @

Syntax
Str$(number)

Parameter
number Integer- oder reeller Ausdruck.

Riickgabewerte
Gibt eine Zeichenkettendarstellung des numerischen Wertes aus.

Beschreibung
Str$ konvertiert eine Zahl in eine Zeichenkette. Jede positive oder negative Zahl ist gliltig.

Verwandte Befehle
Abs, Asc, Chr$, InStr, Int, Left$, Len, Mid$, Mod, Right$, Sgn, Space$, Val

Beispiel einer Str$-Funktion

Das folgende Beispiel zeigt ein Programm, das verschiedene Zahlen in Zeichenketten umwandelt und
diese dann am Bildschirm ausgibt.

Function strtest
I nt eger intvar
Real real var

intvar = -32767

Print "intvar =", Str$(intvar)

real var = 567.9987

Print "realvar = ", Str$(realvar)
Fend

Andere Beispielergebnisse des Str$-Befehls vom Befehlseingabefenster.

> Print Str$(99999999999999)
1. 0O00O000E+014

> Print Str$(25.999)
25.999
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String-Anweisung

Deklariert String-Variablen. (Zeichenkettenvariablen) @

Syntax
String varName$ [(subscripts)] [, varName$ [(subscripts)]...]

Parameter
varName$ Variablenname, den der Benutzer als String deklarieren mdchte.
subscripts Optional. Dimensionen einer Feldvariable; es konnen bis zu drei Dimensionen

deklariert werden. Die Indexsyntax sieht folgendermalen aus:
(ubound1, [ubound?2], [ubound3])

Ubound1, ubound2 und ubound3 spezifizieren jeweils die Obergrenze der
dazugehorigen Dimension.

Die Elemente in jeder Dimension einer Matrix werden von 0 bis zum Wert der
Obergrenze durchnummeriert.

Die Gesamtzahl der Elemente der Matrixelemente fiir lokale und Global
Preserve-Variablen ist 100.

Die Gesamtzahl der Matrixelemente fiir globale und Modulvariablen ist 1000.

Zur Berechnung aller in einer Matrix verwendeten Elemente verwenden Sie die
folgende Formel: (Wenn eine Dimension nicht verwendet wird, ersetzen Sie den
Ubound-Wert durch 0.) Alle Elemente = (ubound 1 +1) * (ubound2 + 1) *
(ubound3 + 1)

Beschreibung
Die String-Anweisung wird verwendet, um Zeichenkettenvariablen zu deklarieren.
Zeichenkettenvariablen konnen bis zu 255 Zeichen enthalten. Lokale Variablen sollten am Anfang
einer Funktion deklariert sein. Globale und Modulvariabeln missen auf3erhalb von Funktionen
deklariert werden.

String-Operatoren
Die folgenden Operatoren kdnnen verwendet werden, um Zeichenkettenvariablen zu manipulieren:
+ Fligt Buchstaben-Zeichenketten zusammen. Kann in Zuweisungskommandos flr

Zeichenkettenvariablen oder im Print-Befehl verwendet werden.
Beispiel: name$ = fname$ + " " + Iname$

= Vergleicht Buchstaben-Zeichenketten. Wahr wird nur ausgegeben, wenn die beiden
Zeichenketten, auch in Bezug auf Grof3- oder Kleinschreibung, vollig gleich sind.
Beispiel: If temp1$ = "A" Then GoSub test

< > Vergleicht Buchstaben-Zeichenketten. Wahr wird ausgegeben, wenn eines oder
mehrere Zeichen unterschiedlich sind.
Beispiel: If temp1$ <> "A" Then GoSub test

Hinweise

Variablennamen miissen das Dollarzeichen ,,$” enthalten:

Bei Zeichenkettenvariablen muss an der letzten Stelle des Variablennamens das Dollarzeichen ,$”
stehen.
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Verwandte Befehle
Boolean, Byte, Double, Global, Integer, Long, Real

Beispiel einer String-Anweisung

String password$

String A$(10) " Ei ndi nensi onal e Matrix aus Zei chenketten
String B$(10, 10) " Zwei di nensi onal e Matri x aus Zei chenketten
String C$(10, 10, 10) 'Dreidinmensionale Matrix aus Zei chenketten

Print "Enter password:"

I nput passwor d$

I f UCase$(password$) = "EPSON' Then
Call RunMai nt enance

El se
Print "Password invalid!"

Endl f
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Sw-Funktion

Gibt den Status des gewahlten Eingangsports aus oder zeigt ihn an (d. h. abgetrennte @
Anwender-E/As).

Syntax
Sw(bitNumber)

Parameter
bitNumber Integer-Ausdruck, der fur die E/A-Eingange steht.

Riickgabewerte

Gibt eine 1 aus, wenn der spezifizierte Eingang eingeschaltet ist und eine 0, wenn der spezifizierte
Eingang ausgeschaltet ist.

Beschreibung

Sw bietet Ihnen die Moglichkeit, eine Statusliberprifung der Hardwareeingange durchzufihren. Sw
wird im allgemeinen verwendet, um den Status eines Einganges zu Uberprifen, der an eine
Aufgabevorrichtung, ein Férderband, einen Greifermagneten oder an den Host eines anderen Gerates
angeschlossen ist, welches Uber getrennte E/As arbeitet. Nattirlich hat der mit dem Sw-Befehl
Uberpriifte Eingang zwei Status (1 oder 0). Diese zeigen an, ob das Gerat ein- oder ausgeschaltet ist.

Verwandte Befehle
In, INBCD, MemOn, MemOff, MemSw, Off, On, OpBCD, Oport, Out, Wait

Beispiel einer Sw-Funktion

Das Beispiel unten Uberprift den getrennten Eingang Nr. 5 und verzweigt dementsprechend. Zur
besseren Ubersicht wird On anstelle von 1 verwendet.

Function main
Integer i, feed5Ready
f eed5Ready = Sw(5)
"Uberpriaft, ob der Feeder bereit ist
| f feed5Ready = On Then
Call nmkpartil
El se
Print "Feeder #5 is not ready. Please reset and"
Print "then restart progrant
Endl f
Fend

Andere einfache Beispiele vom Befehlseingabefenster sehen wie folgt aus:

> print sw(5)
1

>
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SyncLock-Anweisung

SvyncLock-Anweisung

Synchronisiert Tasks mithilfe eines Mutex-Locks. @
Syntax

SyncLock synclD [, timeOuf]

Parameter
synclD Integer-Ausdruck, der fur die zu empfangende Signalnummer steht. Der Bereich
umfasst 0 bis 15.
timeOut Optional. Reeller Ausdruck, der flr die maximale Wartezeit auf den Lock steht.

Beschreibung

Verwenden Sie SyncLock, um die Verwendung einer gemeinsamen Quelle zu sperren, so dass
immer nur ein Task diese verwenden kann. Wenn der Task die Quelle nicht mehr bendtigt, muss
SyncUnlock aufgerufen werden, damit die Sperrung freigegeben wird und andere Tasks die Quelle
verwenden kdnnen.

Ein Task kann nur eine SynclID freigeben, die vorher gesperrt war.

Um die Sperrung freizugeben, muss der Task SyncUnlock ausfiihren. Wenn der Task beendet ist,
kann kein anderer Task die Sperrung verwenden, bis alle Tasks abgebrochen wurden.

Wenn SyncLock zweimal in Folge mit derselben Signalnummer verwendet wird, tritt ein Fehler auf.

Wenn der timeout-Parameter verwendet wird, muss die Tw-Funktion verwendet werden, um zu
Uberprifen, ob die Sperrung erfolgreich war.

Verwandte Befehle
Signal, SyncLock, Tw, Wait, WaitPos
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Beispiel einer SyncLock-Anweisung

Im folgenden Beispiel werden SyncLock und SyncUnlock verwendet, damit immer nur ein Task eine
Nachricht an den Kommunikationsport schreiben kann.

Function Main

Xgt Funcl
Xgt Func?2
Fend

Function Funcl
Long count
Do
Wait .5
count = count + 1
LogMsg "Msg from Funcl, " + Str$(count)
Loop
Fend

Functi on Func2
Long count
Do
Wait .5
count = count + 1
LogMsg "Msg from Func2, " + Str$(count)
Loop
Fend

Function LogMsg(nsg$ As String)
SyncLock 1
OpenCom #1
Print #1, nsg$
G oseCom #1
SyncUnl ock 1
Fend

Im folgenden Beispiel wird SyncLock mit einer optionalen Timeout-Funktion verwendet. Tw wird
verwendet, um zu Uberpriifen, ob die Sperrung erfolgreich war. Durch die Verwendung der Timeout-
Funktion kénnen Sie periodisch andere Codes ausfiuihren, wahrend Sie darauf warten, dass eine
Quelle gesperrt wird.

Functi on MySyncLock(syncl D As | nteger)
Do

SyncLock synclD, .5
If Tw = 0 Then
Exit Function
Endl f
If SW(1) = On Then
of 1

Endl f
Loop
Fend
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SyncUnlock-Anweisung

Gibt eine SynclD frei, die vorher unter SyncLock gesperrt wurde. @

Syntax
SyncUnlock sync/D

Parameter

synclD Integer-Ausdruck, der fir die zu empfangende Signalnummer steht. Der Bereich
umfasst 0 bis 15.

Beschreibung
Verwenden Sie SyncUnlock, um eine SynclID freizugeben, die zuvor durch SyncLock gesperrt wurde.

Ein Task kann nur eine SynclD freigeben, die vorher gesperrt war.

Verwandte Befehle
Signal, SyncLock, Wait, WaitPos

Beispiel einer SyncUnlock-Anweisung

Function Main

Xqgt task

Xgt task

Xgt task

Xgt task
Fend

Function task
Do
SyncLock 1
Print "resource 1 is locked by task", MTask
Wit .5
SyncUnl ock 1
Loop
Fend
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SysConfig-Befehl

Zeigt die Systemkonfigurationsparameter an. @

Syntax
SysConfig

Riickgabewerte
Zeigt die Systemkonfigurationsparameter an.

Beschreibung

Zeigt die momentan konfigurierten Werte fiir die Systemdaten an. Bei Lieferung des Roboters
und der Steuerung oder bei Anderungen der Konfiguration sollten Sie diese Daten speichern.
Verwenden Sie hierfiir Backup Steuerung im Dialog Tools | Steuerung. Auflerdem sollten Sie
diese Daten ausdrucken und an einem sicheren Ort aufbewahren, da Informationen wie
Kalibrierungsdaten und roboterspezifische Informationen mit dem SysConfig-Befehl angezeigt werden.
Die Ausgabewerte des SysConfig-Befehls konnen aus dem Print-Dialog in EPSON RC+ gedruckt
werden, indem der Ausgabe-Dialog des SysConfig-Befehls tUberprift wird.

Die folgenden Daten werden angezeigt. (Die folgenden Daten dienen ausschlie3lich zu
Referenzzwecken, da die Daten von Steuergerat zu Steuergerat variieren.)

'Version:
" Firmware 1,0, 0,0

' Options:
' External Control Point
' VB Guide

"HOUR: 414.634

' Controller:
' Serial #: 0001

'ROBOT 1:

' Name: Mnp01

' Model: PS3-AS10

' Serial #: 0001

' Motor On Time: 32.738

' Motor 1: Enabled, Power =400
' Motor 2: Enabled, Power =400
' Motor 3: Enabled, Power = 200
' Motor 4: Enabled, Power = 50

' Motor 5: Enabled, Power = 50

' Motor 6: Enabled, Power = 50
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ARCH 0, 30, 30

ARCH 1, 40, 40

ARCH 2, 50, 50

ARCH 3, 60, 60

ARCH 4,70, 70

ARCH 5, 80, 80

ARCH 6, 90, 90
ARMSETO0,0,0,0,0,0
HOFS 0,0,0,0,0,0
HORDR 63,0,0,0,0,0

RANGE -7427414, 7427414, -8738134, 2621440, -3145728, 8301227, -5534152, 5534152,

-3640889, 3640889, -6553600, 6553600
BASE 0,0,0,0,0,0
WEIGHT 2,0
INERTIA 0.1,0
XYLIMO,0,0,0,0,0

' Extended 1/O Boards:
