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GARANTIE

Die Roboter und die dazugehdrigen Optionen werden erst nach strengsten Qualitétskontrollen, Tests und
Prifungen gemaR unserer hohen Leistungsstandards an unsere Kunden ausgeliefert.

Treten bel normaem Betrieb, innerhalb von 12 Monaten nach Lieferung, Stérungen auf, leistet EPSON
folgende Garantie:

Ersatzteile
Arbeitszeit vor Ort
Reisekosten und Reisezeit innerhab der ersten 6 Monate

Davon ausgenommen sind jedoch die folgenden Féle:
1. Schéaden oder Fehlfunktionen, verursacht durch falsche Bedienung.
2. Schaden oder Fehlfunktionen, verursacht durch Demontagen.

3. Schaden oder Fehlfunktionen, verursacht durch unerlaubte Modifikationen oder
Reparaturen.

4. Schéden oder Fehlfunktionen, die durch extreme, roboterunabhangige Ursachen entstanden
sind, wie z.B. Brand- oder Wasserschaden.

Die Garantie beginnt ab Auslieferung, also ab Lager Disseldorf.

Die vorliegenden Garantiebestimmungen gelten jedoch nicht in alen Léndern in vollem Umfang.
Zusétzliche Informationen zum Haftungsumfang erhalten Sie bei IThrem SEIKO EPSON Partner, bei dem
Sie das Robotersystem erworben haben.

WARENZEICHEN

Pentium ist ein Warenzeichen der Intel Corporation.
Microsoft, Windows und das Windows L ogo sind eingetragene Warenzeichen der Microsoft Corporation.

Andere Warenbezeichnungen und Produktnamen sind Warenzeichen oder eingetragene Warenzeichen der
jeweiligen Hersteller.



Service Center

Bel Reparaturen, Inspektionen oder Justageeinstellungen nehmen Sie bitte Kontakt zum néchsten Roboter
Service Center auf.

Halten Sie folgende Informationen bereit:
Roboter Typ,
Seriennummer,
M.Code,
Software Version und
eine Beschreibung des Roboterproblems.

EPSON Deutschland GmbH

Industrial Robots-Division
Zulpicher Straf3e 6
D-40549 Disseldorf

Tel: 0211 5603-204
Fax: 0211 5603-319

SERVICE CENTER USA

Seiko Instruments Inc USA
Factory Automation Division
2990 West Lomita Blvd
Torrance, CA 90505

Tel: (310) 517-7842
Fax: (310) 517-8158

HERSTELLER

SEIKO EPSON CORPORATION

Raobots & FA. Systems Department TEL: 81-266-23-0020
Okaya Plant No. 2 81-266-24-2001
1-16-15, Daiei-cho FAX: 81-266-24-2017
Okaya-shi, Nagano-ken, 394
Japan

Bemerkung

Dieses Handbuch darf ohne Genehmigung weder kopiert noch vervielfaltigt werden.
Anderungen am Handbuch bleiben jederzeit und ohne vorherige Ankiindigung vorbehalten.

Wenn Sie Bemerkungen zum Inhalt haben oder Fehler in diesem Handbuch finden sollten, wird Ihnen
Seiko Epson gerne zur Verfligung stehen.



 Sicherheitshinweis }

Vor Inbetriebnahme des Roboters lesen Sie bitte die folgenden Sicherheitsmal3nahmen aus diesem und alen
weiteren Handbichern. Bewahren Sie diese Handbiicher anschlieffend an einem fir ale Betreiber
zuganglichen Ort auf.

Dieses Zeichen zeigt, dass der Bediener sich todlich oder schwer verletzen kann,

A WARNUNG wenn er die Anzeige ignoriert oder die Maschine falsch bedient wird.

Dieses Zeichen zeigt, dass der Bediener einen Defekt verursacht oder das Material

ACHTUNG o hadigt wird, wenn die Anzeige ignoriert oder die Maschine falsch bedient wird.,

A WARNUNG

Bitte lesen Sie das Benutzerhandbuch sorgféltig, bevor Sie das Robotersystem in Betrieb nehmen.
Hersteller/Lieferanten miissen sich auf die Abschnitte ,, Sicherheitstechnische Grundlagen® und
» Sicherheitstechnische Anforderungen* im ersten Kapitel beziehen.

Das Robotersystem wurde ausschliefdlich fur den Gebrauch innerhalb eines Gebaudes hergestellt. Der
Raoboter muss in einem geeigneten Umfeld verwendet werden, damit er sicher und wie geplant funktionieren
kann. Installieren Sie ihn in einer Umgebung, in der die in diesem Handbuch vermerkten Anforderungen
beriicksichtigt werden. Verwenden Sie den Roboter in keiner anderen Umgebung.

Stellen Sie wéhrend des Normal betriebes sicher, dass nur unterwiesene Personen Zugriff auf die
Eingabekonsole erhalten. Falsche Handhabung oder Bedienung kann zu Fehlfunktionen, Zerstérungen oder
geféhrlichen Unfallen fihren. Unterwiesene Personen sind digjenigen, die an einer Schulung des Herstellers
teilgenommen haben oder solche, die bereits erfahren sind im Umgang mit Robotern und alle
dazugehtrenden Handblicher genau gelesen haben.




VORWORT

Das SRCBH00/SPEL  95-Benutzerhandbuch  wurde fir digenigen Benutzer erstellt, die
Anwendungsprogramme  erstellen oder die den Roboter mittels manueller Einrichtung , Teachen®
programmieren. Bitte arbeiten Sie das Handbuch, wie auch die folgenden Handbiicher, grindlich durch,
bevor Sie die Komponenten benutzen.

Handblcher

1. SRC5**/SPEL 95-Einfuhrung

Dieses Handbuch gibt einen Uberblick (iber die Steuerungen SRC500 und SRC520CE, den Manipulator
und die Programmiersoftware ,, SPEL 95“. Beschrieben werden Themen wie: Sicherheit, Einstellung und
Bedienmethoden. Bitte arbeiten Sie das Handbuch, wie auch die folgenden Handblicher, griindlich durch,
bevor Sie die Komponenten benutzen.

2. SRC5**/SPEL 95-Benutzerhandbuch

Dieses Handbuch beschreibt die Funktionen der Programmiersoftware , SPEL 95. Beschrieben werden
Themen wie: Einricht-, Programmier- und Fehlerbeseitigungsmethoden sowie Dateiverwaltung. Bitte
arbeiten Sie das Handbuch, wie auch die folgenden Handbiicher, griindlich durch, bevor Sie die
Komponenten benutzen.

3. SRC5**/SPEL 95-Anhang

Im Anhang werden die Inhalte der Handblicher SRC5**/SPEL 95-Benutzerhandbuch und SRC5**/SPEL
95-Einfiihrung erganzt. Sie erhalten hier einen Uberblick iiber alle SPEL 95-Befehle und eine Fehlerliste
sowie Uber die Installation der Software. Bitte arbeiten Sie auch den Anhang durch, bevor Sie die
K omponenten benutzen.

4. Manipulator-Handbuch

Handbuch zum Manipulator. Hier werden die Installation und der Anschluss von Peripheriegerdten
erlautert.

5. Handbuch zur Roboter steuerung

Handbuch zur Steuerung des Roboters. Hier werden Installation, Schaltereinstellungen und der Anschluss
an Peripheriegerdte beschrieben. Aullerdem enthélt es Informationen Uber eine sichere Installation und eine
sichere Benutzung.

Optionale Platinenhandbticher: Handbuch zur Ethernet-Platine
Handbuch zur E/A-Remote-Platine
Handbuch zur Puls-Erzeugungs-Platine
Verwandte Handbucher: Multi-Manipulator-Handbuch
Vision-Calibration-Anleitung
M 300 Micro-Image-Checker-Benutzerhandbuch
Anwender-Manipulator-Tuning
Handbuch zum Handprogrammiergerét OP500



Eingabeformate der Befehle

Formatierungsregeln fir die Eingabebefehle

i Einfache Zeichenfolge: Geben Sie die Zeichenfolge wie dargestellt ein.

i Beispiel: MOTOR EIN

1] 1 (eckige Klammern): Benutzen Sie dies zur Dateneingabe.

! Beispiel: EIN [Ausgabe Bitnummer]

|| | (vertikale Striche): Benutzen Sie dies zur Eingabe der Einstellungsmoglichkeiten.

§ Beispiel: MOTOR |
| |EIN] ;
| lAUS| |
H{ } (Klammern): Benutzen Sie dies zur Eingabe nicht bendtigter Einstellungen (Schalter etc.). |
: Die Funktion variiert je nachdem, ob die Einstellung genutzt wird oder nicht. |
! Beispiel: DIR {/W} !
{ In (Klammern + n): Benutzen Sie dies um einzugeben, dass die in den Klammern stehenden
! Werte n-Mal wiederholt werden sollen (geben Sie eine Zahl fir n ein). !
: Geben Sienur ,n* ein, heift das, dass die Werte wiederholt werden kénnen. !
|~ (Tilde): Hiermit zeigen Sie, dass ein Befehl noch in die néchste Zeile weiterfihrt !
! oder dass er noch zur vorhergehenden Zeile gehort.

Vi



Standardspezifikationen der Robotersteuerungen

Modell

SRC5**

Konfiguration

Steuereinheit

PC-kompatibler Computer optimiert fir SRC5**:
CPU: Pentium 100 MHz oder hoher

HD/RAM: 500 MB/32 MB oder mehr

BS: Windows 95

Antriebseinheit

Bis zu 4 AC Servomotoren anschlief3bar

Steuerbare Achsen max. 16
Programmiersprache und . -
Robotersieuerungssoftware SPEL 95 (multi-task-fahige Robotersprache)
Gleichzeitige Steuerung aller 6 Gelenke
Gelenksteuerung Software Servo-Steuerung

Manipulatorsteuerung

Gelenk/Manipulator

Programmierbar im Bereich von 1
N PTP-Bewegung | s 100%
Geschwindigkeitssteuerung CP-Beweaun Programmierbar (Werte kdnnen
egung manuell eingegeben werden)
PTP-Beweaun Programmierbar im Bereich von 1
Beschleunigungs-/ Verzdge- €Y | his 100%
rungssteuerung . Programmierbar (Werte kdnnen
CP-Beweguing manuell eingegeben werden)

Positionierungssteuerung

PTP (Punkt-zu-Punkt-Steuerung) / CP (continuous path control —

Pfadverlauf ssteuerung)
Speicherkapazitit Programmierbarer Bereich 640 KB
P Positionsdatenbereich max. 2.000 programmierbare Punkte
Remote
Einrichtmethoden Direkt
MDI (Manuelle Dateneingabe)
Eingang :16
Standard E/A Ausgang: 16
. Eingang: 32 Remote-Funktionen
Erweiterungs-E/A . X
Externe Eingangs-/ Aus- g A_usgang: 32 (pro Pl i ne)" zuteilbar
gangg gnale Remote E/A B|S Zu 128 (prO Plati ne) far
Ein- und Ausgang
Eingang :512
G tE/A Ausgang: 512

Kommunikati onsschnitt-
stelle

RS-232C (x2) (Standard)

Ethernet (Optional)
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Sicherheitsmerkmale

NOT-AUS-Schalter

Unterbrechung bel getffneter Sicherheitstir
Stromsparmodus

Dynamische Bremse

Encoder-K abel-Fehlererkennung
Uberlastungs-Erkennung

M otordrehmoment-Fehlererkennung

Erkennung unregelmaidiger Geschwindigkeit

Servo Uberlastung - Positions-Fehlererkennung

Servo Uberlastung - Geschwindigkeits-Fehlererkennung
Erkennung von Unregel méaidigkeiten der CPU
Erkennung von Unregel mélligkeiten des Speichers
NORMAL/ATTEND-Modus mittels verriegelbarem Schalter
Uberhitzungs-Erkennung

Optionale Platine

Erweiterungs-E-/A-Platine (Eingang: 32; Ausgang: 32)
Puls-Erzeugungs-Platine (4 zusétzliche steuerbare Achsen/ Platinen)
Remote-E-/A-Platine (128 fir beide Ein- und Ausgéange)
Ethernet-Platine

Vision Option

Optionale externe Geréte

Jog Pad JP500
Handprogrammiergerét OP500
Farb-LCD mit Einrichtmdglichkeit (in Kirze erhéltlich)

Spannungsquelle

AC200 bhis 220V + 10%, Einzelphase 50/60Hz

Stromverbrauch

Max. 2000 W (abhéngig vom Manipulator-Modell)

| solierungswiderstand 100MW oder mehr
Betriebstemperatur 5 his40°C
Relative Luftfeuchtigkeit | 10 bis 80%
Gewicht Steuereinheit 18 kg
Antriebseinheit 14 kg
GroRe Bitte lesen Sie die Angaben zur GrofRRe im Kapitel 11.2 ,, Abmessungen” im Handbuch

Zur Steuerung.
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SPEL 95 Ausfuhrungsumgebung

Hardware
SRC5** Steuereinheit

HINWEIS SPEL 95 wurde entwickelt, basierend auf der Annahme, dass die Systemhardware
zusammen mit der SRC5**-Steuereinheit eingesetzt wird. Das bedeutet: Die
Hardware kann nur mit der Steuereinheit zusammen betrieben werden.
Die Steuereinheit arbeitet basierend auf der Architektur eines Personal Computers
(PC). Sie sollten jedoch keine kommerziellen SCSI-Adapter oder andere
Peripheriegeréte selbst anschlief3en. Dies kann funktionale Probleme verursachen,
z. B. kdnnte der Roboter nicht wie geplant arbeiten, und die Echtzeit-Leistung der
Steuerung kdnnte nicht erreicht werden.

Monitor
SVGA (800 x 600) oder besser IXGA (1024 x 764) (empfohlen)
Siehe auch Anhang G fir ausfiihrliche Informationen zum Andern des Monitors oder der Auflsung.

Freier Festplattenspeicher
20 MB oder mehr.

Speicher
32 MB oder mehr (nur zur Ausfiihrung von SPEL 95, Optionen nicht eingeschlossen).
Sollen andere Applikationen parallel ablaufen, ist zusdtzlicher Speicher dringend erforderlich.

Einschrankungen von Windows95-Funktionen

Verwenden Sie auf gar keinen Fall einen Windows95-Bildschirmschoner! Diese Funktion ist werksseitig
ausgeschaltet, wenn die Steuerung SRC5** ausgeliefert wird.



SRC500/SPEL 95-VorsichtsmalRhahmen

SRC500/SPEL 95-Leistung

Die SRC5 **-Steuereinheit arbeitet basierend auf der Architektur eines Personal Computers (PC). Im PC-
Bereich wurden aufsehenerregende V erbesserungen bel CPUs und Motherboards gemacht. Aufgrund dieser
PC-Fortschritte wurden und werden Upgrades bei der Steuereinheit ohne besondere Ankindigung
vorgenommen.

Wenn also Ihre Maschine durch ein gleiches, neues System ersetzt wird, kann es mdglich sein, dass sich die
Leistung von atem und neuem System unterscheidet.

Roboterzelle gesteuert durch SRC500/SPEL 95

Das SRC500/SPEL 95-System basiert auf einer Architektur, die durch eine einzelne Roboterzelle, die sich
aus mehreren Manipulatoren zusammensetzt, eine Gesamtsteuerung bereitstellt.

Es ist moglich, das gleiche Projekt zu benutzen, um mehrere Manipulatoren zu steuern und eine
Verzahnung zwischen den Manipulatoren zu erzeugen, ohne externe Hardware einzusetzen.

Denken Sie auf jeden Fall daran, dass die Konfiguration auf ,, mehreren Manipulatoren innerhalb einer
Roboterzelle® basiert und nicht auf ,mehreren Manipulatoren innerhalb mehrerer Roboterzellen®. In
Normalfall sind das NOT-AUS-Signal und das Sicherheitstirsignal der Roboterzellen in einem System.
Auch in dem SRC500/SPEL 95-System werden diese Signale betreffend einer einzelnen Roboterzelle
gehandhabt.

Gleichzeitig ausgefihrte Anwendungen

Die SRC5**-Steuereinheit arbeitet basierend auf der Architektur eines Personal Computers (PC), und SPEL
95 lauft unter Windows 95.

Um sicherzustellen, dass der Roboter wie geplant arbeitet und die Echtzeit-Leistung der Steuerung erreicht
wird, unterliegen Anwendungen, die gleichzeitig mit SPEL 95 unter Windows 95 arbeiten, bestimmten
Bedingungen. Anwendungen, die den unten aufgefiihrten Bedingungen nicht unterliegen, kdnnen
Maschinen- oder Leistungsprobleme bei SPEL 95 zur Folge haben. Installieren Sie solche Programme nicht,
und lassen Sie sie nicht parallel zu SPEL 95 laufen.

Verarbeitung nach Prioritétsklassen iss NORMAL_PRIORITY _CLASS oder darunter.
Unabhangige Gerétetreiber sind nicht installiert.
Dateidaten werden nicht periodisch abgefragt und upgedated.



Alle Rechte vorbehaten. Kein Teil dieses Handbuchs darf in irgendeiner Form (Druck, Fotokopie,
Mikrofilm oder ein anderes Verfahren) ohne die schriftliche Genehmigung der SEIKO EPSON Corporation
reproduziert oder unter Verwendung elektronischer Systeme verarbeitet, vervielféltigt oder verbreitet
werden. Im Hinblick auf die Nutzung der im Handbuch enthatenen Informationen wird keinerlei
Patenthaftung Ubernommen.

Das Handbuch wurde mit der gebotenen Sorgfalt erarbeitet, SEIKO EPSON Ubernimmt jedoch keinerlei
Patenthaftung fir etwaige Fehler oder Auslassungen. Auferdem wird keine Haftung Ubernommen fir
Schéden, die sich durch Verwendung der im Handbuch enthaltenen Informationen ergeben.

Weder SEIKO EPSON Corporation noch ihre Tochtergesellschaften haften gegeniiber dem Kaufer dieses
Produkts oder Dritter fir Schaden, Verluste, Kosten oder Ausgaben, die von dem K&ufer oder Dritten
aufgrund von Unfall, Missbrauch des Produkts oder unerlaubter Anderungen, Reparaturen oder Neuerungen
verursacht wurden.

SEIKO EPSON haftet nicht fir Schéden oder Stérungen, die sich durch Einsatz von Optionen oder
Fremdzubehor ergeben, die keine originalen EPSON-Produkte sind, oder keine ausdriickliche Zulassung der
Firma SEIKO EPSON als,,EPSON Approved Products* haben.

Warenzeichen
Copyright © 2000 by EPSON Deutschland GmbH, Disseldorf.
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BENUTZERHANDBUCH

In diesem Abschnitt werden die einzelnen Funktionen von SRC5**/SPEL 95 detailliert beschrieben.
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Kapitel 1

Roboter Manipulator Betrieb

1.1 Koordinatensystem

1.1.1 Positionsdaten

Damit ein Roboter arbeitet, ist es notwendig, ein Programm zu erstellen, dass dem Wesen der Arbeit
entspricht und Positionsdaten einzurichten, die von diesem Programm bendtigt werden. Positionsdaten
enthalten Informationen, die die Lage und die Position eines einzelnen Punktes in einem einzelnen
Koordinatensystem kennzeichnen. Der Roboter benutzt diese Informationen, um die an jedem Gelenk
angebrachten Motoren zu steuern.

Positionsdaten enthalten die folgenden Informationen:
Daten des Koordinatensystems (X, Y, Z, U)
Merkmale des K oordinatensystems (lokal)
Merkmale des Manipulators (Ausrichtung)

Die ,Daten des Koordinatensystems* beinhalten Daten, die die Position innerhalb eines rechteckigen
Koordinatensystems (X, Y, Z) kennzeichnen und Daten, die die Drehung der rechtwinkligen Koordinaten
um die Z-Achse (U) darstellen.

Die ,Merkmale des Koordinatensystems (loka)“ kennzeichnen die Anzahl der rechtwinkligen
Koordinatensysteme, die as Standard fur die Koordinatensystemdaten zugrunde liegt (Anzahl der lokalen
K oordinatensysteme).

In Félen, in denen der Roboter mit einer kleinen Anzahl von Positionsdaten eingerichtet wird, um eine
einfache Task auszufiihren, besteht keine Notwendigkeit, die Merkmale des Koordinatensystems (lokal)
anzuwenden. Im Allgemeinen ist es jedoch so: Je komplizierter die einzelnen Tasks werden, je mehr
Positionsdaten werden bendtigt. Aber auch wenn eine grof3e Anzahl von Positionsdaten benétigt wird,
konnen alle Positionsdaten ausgefuhrt werden, indem man vorher nur einige von ihnen einrichtet. Zusétzlich
gibt es Félle, in denen die Beziehung zwischen verschiedenen Gruppen von Positionsdaten bereits durch
Zeichnungen festgelegt ist.

Um einem Roboter die einfache Ausfiihrung solcher Tasks zu ermdglichen, stellt SPEL 95 die Merkmale
des Koordinatensystems (lokal) fur Positionierungsdaten ein und ermdglicht, das Gesamtkoordinatensystem
(welches al's Standard fur Positionierungsdaten zugrunde liegt) unabhangig zu steuern.
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Mit zwei verschiedenen Armformen kann sich ein horizontaler Mehrfach-Gelenk-Manipulator (Typ:
SCARA) zu nahezu jedem Punkt innerhalb eines vorgegebenen Arbeitsbereiches bewegen. Beispiele sehen
Siein Abb. 1. In Abb. 1 (a) ist die Reichweite des Bewegungsmechanismus nahezu genauso grof wie der
linke menschliche Arm. Dieses System wird auch , Linker-Arm-System” genannt. In Abb. 1 (b) ist die
Reichweite des Bewegungsmechanismus nahezu genauso grof wie der rechte menschliche Arm. Dieses
System wird auch , Rechter-Arm-System” genannt.

Bel der Zuweisung einer Roboter-Task ist es notwendig, die flr die jeweilige Armform eingerichteten
Positionsdaten festzulegen. Sollte die Zuweisung misslingen, kann die Lage, abhdngig von der Armform,
leicht abweichen, was dazu fiihren kann, dass der Arm einen unerwarteten Weg einnimmt und so zu einer
Stérung mit den Peripheriegerdten flihren kann. Das kann geféhrlich sein! Um dies zu verhindern, wird die
Form, die der Arm erreicht, wenn er sich in die angegebene Position bewegt, vorher in den Positionsdaten
gespeichert. Daten dieses Typs werden ,, Merkmale des Manipulators (Ausrichtung)“ genannt. Diese Daten
kénnen auch vom Programm geédndert werden.

(@) Armform ,, Linker-Arm-System* (b) Armform ,, Rechter-Arm-System*®
Abb. 1: Beispiel: Bewegen zur gleichen Position mit unterschiedlichen Armformen

1.1.2 Roboter- und Lokales Koordinatensystem

Wie bereits erwdhnt, werden die Eigenschaften der Koordinatensysteme von den Positionsdaten zur
Verfugung gestellt. Mit diesen Angaben kdnnen Anwender ihre eilgenen Koordinatensysteme erstellen und
alle Punkte der Positionsdaten, die die gleichen Koordinatensystemeigenschaften haben, bewegen. Ein vom
Anwender unabhangig definiertes Koordinatensystem wird ,,1okales K oordinatensystem genannt.

Um en lokales Koordinatensystem zu definieren, ist en im Manipulator festgelegtes
Referenzkoordinatensystem erforderlich.

Wie in Abb. 2 und 3 dargestellt, sind rechtwinklige Koordinatensysteme im Vorfeld fir jedes
Manipulatormodell festgelegt. Diese werden ,Roboterkoordinatensysteme” genannt. Wie in Abb. 4
dargestellt, wird die Z-Achse im Roboterkoordinatensystem der meisten Manipulatoren fir die Bewegung in
einer einzigen Richtung (abwaérts) eingerichtet, wobei die Z-Koordinate am hdchsten Punkt des 3. Gelenks
den Wert 0 hat. AulRerdem wird die U-Achse so eingerichtet, dass ihre +-Richtung, in Bezug auf die +-
Richtung der Z-Koordinatenachse des Roboterkoordinatensystems, der Bewegung einer rechtsherum
eingedrehten Schraube entspricht. Dies wird in Abb. 5 dargestellt. Das Roboterkoordinatensystem bezieht
sich auf den Rotationswinkel jedes Manipulatormotors und kann nicht veréndert werden.
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Abb. 2: Roboterkoordinatensystem eines rechtwinkligen Manipulators (Kartesischer Typ)
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Abb. 3: Roboterkoordinatensystem eines horizontalen Knickarm-Manipulators (SCARA)
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Abb. 4: Z-Achse des Roboterkoordinatensystems
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Abb. 5: U-Achse des Roboterkoordinatensystems

Mit Hilfe von SPEL 95 kénnen maximal 15 lokale Koordinatensysteme definiert werden. SPEL 95
koordiniert Roboter- und lokale Koordinatensysteme im Vorfeld durch Definieren der relativen
Positionsheziehung der lokalen Koordinatensysteme aus den Roboterkoordinatensystemen. Hierfir werden
die ID-Nummern (1 bis 15) zugewiesen, die dann wiederum den Merkmaen der lokalen
K oordinatensysteme zugewiesen werden.

Lokale Koordinatensysteme kdnnen auf zwei verschiedene Arten definiert werden. Die erste Moglichkeit ist
das direkte Festlegen des Offset-Vektors des lokalen Koordinatensystems aus dem
Referenzkoordinatensystem. Dies wird die ,lokale Koordinatensystem-Spezifikationsmethode" genannt.
Das ist sehr bequem fir ale Féle, in denen die relative Position zwischen verschiedenen
Koordinatensystemen im Vorfeld bekannt ist, und in Féllen, in denen die relative Position durch die
Anwendermethode aufgefunden werden kann.

Die zweite Moglichkeit ist die Uberpriifung der Positionsdaten zweier Punkte im Koordinatensystem und
die Berechnung deren relativer Positionen in den Koordinatensystemen durch SPEL 95. Mit Hilfe von
SPEL 95 kann jede der Methoden unter Verwendung der LOCAL-Befehle definiert werden. Die Offset-
Vektoren werden mit der entsprechenden ID-Nummer des Koordinatensystemsin SPEL 95 gespeichert.
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1.1.3 Basiskoordinatensystem

Dies beschliefdt die Basiserklarungen der Roboter- und lokalen Koordinatensysteme, die bis hierher erklart
worden sind. Es gibt jedoch ein weiteres zu definierendes Koordinatensystem, welches fir
Spezia anwendungen mit Hilfe von SPEL 95 eingesetzt wird. Eswird ,, Basiskoordinatensystem® genannt.

Unter normalen Bedingungen ist das Basiskoordinatensystem identisch mit dem Roboterkoordinatensystem,
in dem alle Daten fir die Offset-Vektoren im Roboterkoordinatensystem den Wert 0 haben. Mit SPEL 95
werden JOG-Vorschub und die Positionsdaten, fiir die keine K oordinatensystemmerkmale definiert sind, als
Basiskoordinatensystemdaten behandelt. Kurz gesagt, wenn ein Basiskoordinatensystem definiert werden
soll, andern sich Punkte fiir alle Positionsdaten (und auch die Richtung des JOG-Einzugs), die bis zu diesem
Punkt eingerichtet worden sind.

Das heif%, ein Basiskoordinatensystem sollte nur dann verwendet werden, wenn (1) die
Befestigungsposition des Manipulators falsch ist und es notwendig ist, alle Positionsdaten (abhéngig vom
Grad der Abweichung), die bis zu diesem Punkt eingerichtet worden sind, neu einzustellen. Oder (2) wenn
der Anwender ein Koordinatensystem frei definieren will, um dadurch das Roboterkoordinatensystem zu
ersetzen, da er dieses nicht verdndern kann. Und wenn der Anwender ein freies Koordinatensystem
definiert, muss gewahrleistet sein, dass er dieses korrekt steuern kann.
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1.2 SPEL 95 Beschreibung der Positionsdaten

Mit SPEL 95 kénnen Positionsdaten eingerichtet und registriert werden. Dazu wird die unten beschriebene
Schreibweise verwendet.

Festlegen einer Zielkoordinate fir Anwendungsbefehle
Beispiel: GO P10

&0 100, - 100, -
50, 45

&0 . PI CK “Pick ist die Positionsmarke

Speichern der Positionsdaten
Beispiel: P1=P10
P1=100, - 100, - 50, 45
. PI CK=P10
. PI CK=100, - 100, - 50, 45

1.2.1 Spezifikationsmethoden

Wie in den vorangehenden Beispielen dargestellt, gibt es zwei verschiedene Methoden zum Festlegen der
Positionsdaten:

Direkte nummerische Spezifikation
Positionsdaten-Ausdruck
Beschreibungen der Spezifikationsmethoden werden in einer Schreibweisen-Ubersicht dargestelt.

Eine Schreibweisen-Ubersicht beinhaltet Diagramme, um die Verbindung zwischen Ausdriicken
darzustellen.

Rechteckige Kastchen werden an anderer Stelle definiert, und ovale Rahmen beinhaten SPEL 95-
Schliisselwérter, -Zeichen und —Teile, die nicht abgetrennt werden kdnnen.

Pfeile treten in Bereichen auf, in denen Wiederholungen erfordern, dass sich entgegen der normalen
Richtung bewegt wird.
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= Direkte nummerische Spezifikation
Beispiel: GO 100,-100,-50,45 @L /3
P10=100, - 100,-50,45 /L @3

Direkte numerische

Direkte numerische
Spezifikation

Spezifikation

Arm- Lokaler
" _O_ - _@_ . _O_ hir. Modifizierer || Madifizierer

Lokaler Arrr-
Modifizierer ] Modifizierer

1 War |4 Var. —H | — Yar.— |— Yar |

RO OO

(Var. = Variable, Nr. = Nummer)

Ein lokaler Modifizierer legt die Nummer des lokaen Koordinatensystems fest.
Anderungen am festgel egten lokalen K oordinatensystem, wenn @ definiert ist.
Ersetzt nur Merkmale der Daten, wenn / definiert ist.

Ein Armmodifizierer definiert die Richtung
L: Linker Arm
R: Rechter Arm
N: Standardausrichtung

Lokaler Lokaler
Modifizierer Modifizierer
Integer-
Wert
Ausdruck
Arm-Modifizierer Arm-Modifizierer
wl
R
@N
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= Positionsdaten-Ausdriicke
Beispiel: GO P1, P10, @3
GO PULSE (a, b, c,d)
JUWP . PI CK, . PLACE
P10=P1+P2
P10=P* +X(100) : Z(-50)

Positionsdaten Positionsdaten

Koordinaten- Arm- || Lokaler
daten-Ausdruck Modifizierer Modifizierer
Lokaler | | Amm-
Modifizierer Modifizierer
Koordinaten- Koordinaten-
daten-Ausdruck daten-Ausdruck

f/_\] Integer-
L

Wert

O OH W50

R

Hame || | Ul 7 H
Positionsmarke ‘

Positionsdaten-
Funktion 1u

Koordinaten-
daten-Ausdruck

(Ausd. = Ausdruck)

Ausd.

P* verweist auf die aktuelle Position.

X0, :Y(), :Z() und :U() sind definierte Werte. Jedes Element wird ersetzt.

Die definierten Werte fir +X(), +Y (), +Z() und +U() werden zu jedem aktuellen Element addiert.
Die definierten Werte fur -X(), -Y (), -Z() und -U() werden von jedem aktuellen Element subtrahiert.
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Positionsdaten-

Positionsdaten-
Funktion

Funktion

FINDPOS

16,HE,

Ausd.
Ausd.

Ausd.

) @

K

(Ausd. = Ausdruck)

XY () stellt den definierten Wert al's Koordinate ein und wiederholt ihn.

JA() stellt den definierten Wert als Gelenkpunkt ein (Winkel oder Distanz), konvertiert ihn zur Koordinate
und wiederholt ihn.

PULSE() stellt den definierten Wert als Puls ein, konvertiert ihn zur Koordinate und wiederholt ihn. (Falls
jedoch PUL SE() direkt als Betriebsbefehlparameter definiert wird, arbeitet das System mit dem Pulswert als
Ziel, ohneihn zu konvertieren.)

FINDPOS wiederholt die gespeicherte Koordinate in dem Moment, wo die FIND-Bedingungen zutreffen.
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1.3 Koordinatensystem und JOG-Modus

Die drei nachfolgend aufgefiihrten JOG-Modi stehen nur zum Einrichten der Roboter zur Verfigung:
JOG-Verfahren im Basis-Koordinatensystem
JOG-Verfahren im Tool-Koordinatensystem
JOG-Verfahren im Joint-K oordinatensystem

Jede dieser Methoden kann nur zum Einrichten benutzt werden, und jede zeigt die Beziehung zwischen der
Richtung der JOG-Taste und der Manipulator-Betriebsrichtung auf. Das System ist fiir jede der Achsen (X,
Y, Z und U) mit +- und —Tasten ausgeristet. Der ausgewdhlite JOG-Modus bestimmt, wie sich der
Manipulator bewegen wird, wenn diese Tasten gedriickt werden.

Im JOG-Verfahren des Basis-K oordinatensystems verféhrt der Manipulator basierend auf den Koordinaten,
die durch die paralele Ubersetzung des Basiskoordinatensystems (im Normalfall das Roboter-
Koordinatensystem) ankommen, die ihren Ursprung am Ende des Greifers haben. Die JOG-Tasten
entsprechen den Richtungen der Achsen im Basiskoordinatensystem. Wenn Sie, z. B., die X+-JOG-Taste
dricken, verfahrt der Manipulator in Richtung der X-Achse des Basiskoordinatensystems. Wenn Sie die
U+-JOG-Taste driicken, dreht sich der Manipulator um die U-Achse. (Rechtsdrehende Schraubbewegung in
Bezug auf die +-Richtung der Z-Achse in dem Koordinatensystem, dessen Ursprung am Ende des Greifers
ist.)

Im JOG-Verfahren des Tool-Koordinatensystems verfahrt der Manipulator basierend auf dem
Koordinatensystem, das seinen Ursprung an der Spitze des Greifers hat. Wenn Sie das Tool-
Koordinatensystem ausgewéhlt haben, wird die Richtung jeder Bewegung, die durch die JOG-Taste
ausgefuihrt wird, durch die Ausrichtung des Greifers festgelegt. Auch wenn der Greifer rotiert, wird das
JOG-Verfahren durch feste Koordinaten fir die Ausrichtung des Greifers ausgefiihrt. Es kann daher fir
Dusen oder dhnliches, mit gleicher Richtung, eingesetzt werden. Wenn Sie, z. B., die X+-JOG-Taste
dricken, verfahrt der Manipulator in +-Richtung der X-Achse des Tool-Koordinatensystems. Also éndert
sich die Richtung abhéngig von der Greiferposition. Diese JOG-Methode eignet sich fir
einrichtungsrelevante Aufgaben, wenn die relativen Positionen des einzurichtenden Objekts und des
Greifers wichtig sind.

Das JOG-Verfahren im JOINT-Koordinatensystem unterscheidet sich von den oben beschriebenen
Methoden. Es wird nicht fir den Betrieb in rechtwinkligen Koordinatensystemen eingesetzt. In diesem
Modus wird jedes Gelenk einzeln betrieben, wobei jede JOG-Taste jeweils einem Gelenk entspricht.

Die Beziehung zwischen Gelenk und JOG-Taste wird in nachstehender Tabelle verdeutlicht:

JOG-Taste entsprechendes Gelenk
X Gelenk 1 (1)
Y Gelenk 2 (J2)
z Gelenk 3 (J3)
u Gelenk 4 (34)

Die Gelenke 1-4 unterscheiden sich in Abhangigkeit vom Manipulatormodell. Weitere Informationen
entnehmen Sie bitte dem entsprechenden Manipul ator-Handbuch.

Die +- und -Richtungen der JOG-Tasten entsprechen den +- und -Richtungen der Gelenke.
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Kapitel 2

Einrichten

Stellungen oder Positionen, die Ziel fur die Manipulatorbewegung sein sollen, werden ,, Positionsdaten*
genannt. Das Schreiben bzw. Ablegen dieser Positionsdaten in den Speicher der Steuerung wird
»Einrichten* genannt. Die Positionsdaten werden in einer Datei gespeichert. Diese wird ,, Positionsdaten-
Datei“ genannt. Zum Betrieb eines Manipulators wird zumindest eine gespeicherte Positionsdaten-Datel
benétigt. Sind mehrere Positionsdaten-Dateien fur einen einzelnen Manipulator vorhanden, werden die
Positionsdaten-Dateien in verschiedene ,, Gruppen” unterteilt.

2.1 Positionsdaten-Datei und Einrichten

Die Standard-Positionsdaten-Datei wird automatisch in den Speicher der Steuerung geschrieben, wenn
SPEL 95 gestartet und ein Projekt gedffnet wird. Sollte jedoch eine gespeicherte Anfangs-Positionsdaten-
Datei in einer Gruppe innerhalb eines Projekts vorhanden sein, wenn SPEL 95 gestartet wird, ist das die
Datei, diein den Speicher geschrieben wird.

Wenn SPEL 95 gestartet wird:

Ja | Laden der gespeicherten Anfangs-Positionsdaten-
Es ist eine gespeicherte Anfangs | s3,@ |Datei inden Speicher

Positionsdaten-Datei  in  einer  Gruppe
innerhalb eines Projekts vorhanden. Nein

Laden der gespeicherten Standard-Positionsdaten-
3,® | Datei inden Speicher

Das Einrichten entspricht dem Schreiben der Positionsdaten aus der Positionsdaten-Datei in den Speicher
der Steuerung. Esist wichtig, die Spur zu behalten, um genau zu wissen, welche Positionsdaten aus welcher
Datei in den Speicher geladen wird, wenn mehr as eine Positionsdaten-Datei in einem Projekt gespeichert
ist.

11
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Pasitionsdaten-Datei

Fositionsdaten-Datei| «

Lesen und Schreiben von Positionsdaten

Fositionsdaten-Datei

> Speicher in der Steuerung

Die Positionsdaten-Dateien enthalten folgendes:

,;, Anfangs-Positionsdaten-Datei

. Project M anager

Girop Fles in the Fopct : Nz | L=y, | .'-:It:cl fiEaeme |
[y |U:clc| I | - -
I arma | Slael Fila Tpoa | Lazl Updale |
= MairGm @iu.F"HG 270 Pogram 020433 021822
..[F] inFRG [F] manFrE 431 Pmgram 02/00/53 02 1530
main PR Mred1.POS 212 Pose - 020433 20720
- 1] MnpM_2.FO5 [ Mre01_zPos 108 Poce ]~ 0200433 0210:28
31-[g] Bt - Mred1_3FOS 105 FPose - 02/04¢33 02 20.00
Positionsdaten-Dateien
Indude Fikes

L edauk Pose D ata Files
Mrod1.F05

Al Tyl
- =l

10 Labe File :

r——— Standard-Positionsdaten-Datei

Anfangs-Positionsdaten-Datei:

Standard-Positionsdaten-Datei:

[Dateien im Projekt]-
Verzeichnis:

12

Die Positionsdaten-Datei ist in einer Gruppe gespeichert. Eine
Anfangs-Positionsdaten-Datei wird vom Anwender gespeichert.

Die Positionsdaten-Datei wird automatisch erzeugt, wenn ein Projekt
generiert wird.

Alle Positionsdaten-Dateien, die in einem Projekt gespeichert sind,
dessen [Dateityp] as ,POSE" definiert ist. Damit eine der
Positionsdaten-Dateien aktiviert wird, muss sie entweder als Anfangs-
Positionsdaten-Datei oder ds  Standard-Positionsdaten-Datei
gespeichert sein.
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eo]

<Pose List> Knopf

2.1.1 Laden einer Positionsdaten-Datei

Das Einrichten kann mit Hilfe des [Pose Data Manager]-(Positionsdaten-Manager)-Fensters ausgefihrt
werden. Im [Pose Data Manager]-Fenster kdnnen die im Systemspeicher befindlichen Positionsdaten
bearbeitet werden. Sollten zwei oder mehr Positionsdaten-Dateien gespeichert sein, missen Sie eine
definieren, die eingerichtet werden soll. Das Definieren einer Datei zum Einrichten muss dann nicht

erfolgen, wenn nur eine Datel vorhanden ist oder wenn eine Datei bereitsin den Speicher geladen wurde.

Klicken Sie auf den Knopf <Pose List> (Positionsdatenliste) in der Werkzeugleiste des [Pose Data
Manager]-Fensters, um sich die [Pose List], die Liste aller verfligharen Positionsdaten, anzeigen zu lassen.

Klicken Sie auf den Knopf <Load...> (Laden) im [Pose List]-Meni.

i Poze Data Hanager
- Maniulat Jog# Teach  Pose List ||:|pti.:.n| T ool & &rm Disfiniticen |
Mo, I'I ‘I
- Mo [Lakel % v E [u | arientation [Local =
e oeen 0 332304 -20702 -38.33) 5009  LetAm O =
S 1 231 971 |-20.300 |-30.35 4789 Letmm O
Fight 2 231 411 088 -38.35 4786 eft em ]
e 3 335014 11738 47109 4791 et &rm ]
[ BRaeE 4 NGO -17.053 41351 (4787 LetArm 0
Tool: IEI *l g
Pairn IEI bt | 8
[ s e | T
a
~Epeoad
Pzl 9
= Slow 10
" Mormal 1
12
Mation Carnmand 13
JUMP POZI0) Iak
15
Gopo | |18
17 i
JUME FO Humber of Poze: 200 Mum of fgiz - 4 Ehange...l
o I':' :I [" Ewiling Pose Only Fiemove Al | Snwchx..l Save... I Load... I Oper... I
WAindow
[ V0 Moritor | Fiobol Corkial Panel | Close |

Wahlen Sie eine Datei und klicken Sie auf <OK>.

pen a Poze Data File

Mang | See | File Typs I Lazt Update (] 4 |
Mrpdi POS 22 Fose 02/04/93 020720

Mrpdl_2 P05 b Foe 0270493 02:28:02 ﬂl
krpdi_Z P05 108 Fose 0270499 02:20:00

1] | i

Die Positionsdaten der ausgewahlten Positionsdaten-Datei werden in den Systemspeicher geschrieben. Jetzt

konnen die Positionsdaten im [Pose Data Manager]-Fenster bearbeitet werden.

13
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2.1.2 Speichern der Positionsdaten (in eine Positionsdaten-Datei) nach dem
Einrichten
Die Positionsdaten, die wdhrend des Einrichtens in den Speicher geschrieben wurden, verschwinden sofort,

wenn SPEL 95 beendet wird. Daher missen Sie sicherstellen, dass Sie Ihre Daten nach dem Einrichten
speichern.

i Pose Dala Hanager
 Manipulat Jog& Teach  Pose List | Dption | Tol & Arm Difiritice |
hi, |1 ‘I
G Mo, [Lakel % v = [u | orientation [ Local =]
EC4EIC/EC4EIP 0 3327304 -20702 -38.333 5099 LetAm O =
Default drizntation ; 1 281971 -28.309 3835 4789 Left M 1]
Right 2 201 411 088 S383s A TER _oft S ]
3 35014 11735 AT 00 47 _oft i ]
B 1 ME0Z 17053 41381 4787 | Letdm 0
Tool: IEI *l 5
Puirn Il:l v| g
T
il
—Spead
pea :
= Slgw 10
" Normal 1
12
tation Carmmand 13
JUMF POZ(0) 14
13
GoPo | T
17r 5
JUMPE PO Humber of Pose: 200 Mum of Bz - 4 Ehange...l
R I':| :I I" Esizting Pose Onl Femove Al | Snwc.ﬁ.x..l Save... I Load.. I Oper.. I
Wfindioe
[ 0 Moritor | Ficbol Cortial Pendl | Close |

= Speichern der Positionsdaten in die Anfangs- oder Standard-Positionsdaten-Datei

Speichern Sie die im Speicher befindlichen Positionsdaten als Anfangs- oder Standard-Positionsdaten-
Datei. Klicken Sie entweder auf den <Save>-(Speichern)-Knopf im [Pose List]-Menl oder auf den
<Close>-(Schlief3en)-Knopf im [Pose Data Manager]-Fenster.

Eine Meldung, wie unten dargestellt, erscheint, wenn Sie die Positionsdaten als Anfangs-Positionsdaten-
Datei speichern. Klicken Sie auf <Y es> (Ja).

Gawe the Default/lnitial Pose Data File

@ Do oo want b zave the poze data in memon to Pose Data
File?

tanipulator Mo, ;01
File M ame Mrp01_2.POS

File Type : Iritial Fose O ata file

Ma I E-anu:ell

14
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Eine Meldung, wie unten dargestellt, erscheint, wenn Sie die Positionsdaten als Standard-Positionsdaten-
Datei speichern. Klicken Sie auf <Yes> (Ja).

Save the Default/lmhal Pose D ata File

@ Do pow wank to zave the pose data in memany bo Pose Data
File?

Manipulator Mo, : 01
File M ame : Mnp01.POS
File Type : Default Poze Data file

o | Eancell

= Speichern der Positionsdaten in eine eigene Positionsdaten-Datei

Sie kdnnen die Positionsdaten auch in eine eigene Positionsdaten-Datei schreiben. Klicken Sie dafir auf
den <Save As..>-(Speichern unter...)-Knopf im [Pose List]-Meni. Geben Sie im erscheinenden
Meldefenster einen entsprechenden Namen fur die Datei ein. Die Endung muss .POS lauten. Klicken Sie
dann auf den <OK>-Knopf.

Save Copy As I
File Mame 0k
|.F'III5 Cancel

Die Positionsdaten aus dem Speicher werden dann in die von Ihnen angegebene Datei geschrieben.
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2.2 Bedienung per JOG & Teach-Menu

|

<Jog&Teach>-
{Jog&Einrichten)-
Knopf

Wenn Sie die [Tool]-(Werkzeug)-[JOG& Teach]-(JOG& Einrichten)-Befehle ausfihren oder auf den
<JOG& Teach>-Knopf in der Taskleiste klicken, erscheint das [JOG&Teach]-Menu im [Pose Data

Manager]-Fenster.

I Pose Data Manager

II-Tnul.J'.ﬁ.n'n

Toal: i "'I
A 0 "'I
—Speed

% Show
£ Mormal

M otion Command
JUMF FO:Z]0)

G0 PO

il

JUMF FO

N

Jog & Teach |F'|:|39 |_';3|] DF'H':'"I Tool i Aim Def'niljnnl
Curent Position Jog
% Poce O doint © Pulss Al _g’ ‘ E |
EALT 'r* [rm] Z [} LI [deq] i+ foe=
ot 3
[235.300 [-17.043 |-42.262 |4.789 © Toal b
— Poe= Datz e .
Ho 5 Eal
0 = f Chocim
L
Prose Label pid
I Teach PO | Herrn:weF'Ell
=1 +LJ
#mm] “[rmim] Zlmm] U]deq] ) S
[450000 o007 | fE0ES |50
R Jing Travel Diglance
Local:  Orisntstion - : - . U ™ Contimunus
[0 [Detai] | | i | ] ool foml (sg] £ Lona
+ Mid.
|EI.'I TR [T (TR Yo
Fiee Joiniz FI "
n 142 W 4
Window
Cm | Fobol Control F'anall E}

e
N

Allgemeine Anzeige im [Pose Data Manager]-Fenster

2.2.1 Allgemeine Anzeige im [Pose Data Manager]-Fenster
Allgemeine Bedienungen fur jedes Menti im [Pose Data Manager]-Fenster werden nachstehend erklart.

= [Manipulator]-Group Box ([Manipulator Gruppenauswahl])

Benutzen Sie diese Gruppenauswahl, um aus den angeschlossenen Manipulatoren denjenigen auszuwahlen,
mit dem Sie arbeiten wollen. Selektieren Sie dafir einen angeschlossenen Manipulator aus dem

Auswahlfeld in der Kombobox [No.] (Nr.).

— Manipulator
Na. =

Fodel ;
ES4RIC/ES4E1P

Drefault Orentabion ;
Right

Um eine Manipulatornummer zu vergeben, benutzen Sie bitte die Befehle [Setup]-[Robot Manipulator]
(Einrichten —-Manipulator).
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= [Tool/Arm]-Group Box ([Werkzeug/Arm Gruppenauswahl])

Diese Gruppenauswahl wird benutzt, um Werkzeuge und Arme auszuwahlen, die vom Anwender
eingerichtet worden sind. Funktionen dieser Werkzeuge und Arme konnen Uber das Menl [Tool/Arm]
eingerichtet werden.

In der Online-Hilfe erhalten Sie weitere Informationen Uber die Einstellungen der Tool/Arm-Auswahl.

Tool/&rm
Todl; g Tl
e TT'jE]

= [Speed]-Group Box ([Geschwindigkeit Gruppenauswahl])

In dieser Gruppenauswahl koénnen Sie die Geschwindigkeit wéhrend der JOG& Teach-Einstellungen
einrichten. Es gibt zwei verschiedene Geschwindigkeitsstufen: <Slow> (Langsam) und <Normal> (Normal).
Klicken Sie auf den entsprechenden Auswahlknopf, um die entsprechende Geschwindigkeit einzustellen.

Die Geschwindigkeit betragt im langsamen Modus 1% und im normalen Modus 5% der maximaen
Betriebsgeschwindigkeit des Manipulators, wobei der eingestellte Wert abhéngig vom verwendeten
Manipulator differieren kann. Die Standardeinstellung ist <Slow>.

Speed
[Py
" Mormal

Waéhrend der JOG& Teach-Einstellungen kann sich der Manipulator unter Umstéanden
in unerwartete Richtungen bewegen und dabei Peripheriegerdte beschédigen, wenn

A WARNUNG ein Fehler in den Positionsdaten vorhanden ist. Im Anfangsstadium des Betriebes
sollte daher der Geschwindigkeitsmodus auf <Slow> eingestellt sein, und die
Bewegung des Manipulators sollte genauestens tiberwacht werden.

= [Motion Command]-Group Box ([Bewegungsbefehl Gruppenauswahl])

<JUMP P#:Z(0)>K nopf Bewegt sich Uber P# (Z(0) Position) mit dem JUM P-Befehl

<GO P#>Knopf: Bewegt sich zu den Koordinaten, die per GO-Befehl eingegeben
werden.

<JUMP P#>Knopf: Bewegt sich zu den Koordinaten, die per JUMP-Befehl eingegeben
werden.

<+Z>Auswahlfenster: Einrichten des Offset-Wertes fir Z, der in JUMP P#-Befehlen benétigt

wird. Der Wert ist der Offset von P# mit Richtung Z. Ist der Wert
positiv (+), wird zu einer hdheren als der Zielposition gesprungen. Ist
der Wert negativ (-), wird zu einer niedrigeren Position gesprungen.

17
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Bewegungen der Manipulatorrénder mit Hilfe von Befehlen

— Moation Command——

JUMF FPOZ[0]

GO FO

JUrF PO

+ IEI ill

P0:Z(0)
JUMP-Befehl
Hiihe
von Z2=0
[
™ (+)
g ®—— Offset-Wert
2 GO-Befehl von +Z
3 PO
)

aktuelle Position

= [Window]-Group Box ([Fenster Gruppenauswahl])

Knopfe in diessm Meni werden benétigt, um andere Menis zu 6ffnen und um das [Pose Data Manager]-

Fenster zu schliefl3en.

[0 ik Robok Cantraol Panel Cloze

<|/O-Monitor>(E/A-Monitor
Knopf

<Robot Control Panel>-
(Roboter-Steuerungs-Ment)-
Knopf

<Close>-(Schlief3en)-K nopf

18

)-  Offnet das [E/A-Monitor]-Menti.

Offnet das [Roboter-Steuerungs]-Mendi.

Schliefdt das [ Pose Data Manager]-Fenster.

Erscheint die folgende Meldung, wenn Sie ein Projekt durch Driicken
auf den <No>-(Nein)-Knopf im vorausgegangenen Menl schlief3en
oder &ndern, bedeutet dies, dass die Werte der Positionsdaten im
Speicher von den Anfangs- oder Standard-Positionsdaten abweichen.

Erscheint die folgende Meldung, bedeutet dies, dass die Werte der
Positionsdaten im Speicher von den Anfangs oder Standard-
Positionsdaten abweichen. Klicken Sie auf den <Save>-(Speichern)-
Knopf, um die Werte der Positionsdaten im Speicher zu speichern.
Klicken auf den <Purge>-(Verwerfen)-Knopf verwirft die Daten.

Die eingerichtete Position bleibt in den Positionsdaten im Speicher und
kann auch dann noch benutzt werden, wenn der <Purge>-Knopf
gedriickt wurde. Die Position geht jedoch dann verloren, wenn SPEL
95 neu gestartet oder ein anderes Projekt gedffnet wird. In diesen
Félen werden die Anfangs- oder Standard-Positionsdaten in den
Speicher geladen.
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Anfangs-Positionsdaten

Save the Default/Initial Pose Data File

The poze data in memaony iz mot zame az Poze Data File.
Do pow watt to save this poze data in memorny to Pose Data
File?

Maripulator Mo, 01
File Hame : tnpl1_2 POS

File Type : Initial Poze D ata file

Save |

Standard-Positionsdaten

Save the Default/ nitial Poze Data File

The pose data inmeman s not 2ame a3 Poze Data File.
Do pov weant b gave thiz pose data in meman b Poge Data
File?

Famipulator Ho, ;o 01
File Hame : kAnp01 .FOS

File Tupe : Default Poge D ata file

Save
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Jog&Teach-Meni

20
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= [Current Position]-Group Box ([Aktuelle Position Gruppenauswahl])

Sie wechseln zwischen den einzelnen JOG-Modi, indem Sie die entsprechenden Optionsknopfe anklicken.
Dadurch wird die aktuelle Position in jedem Koordinatensystem angezeigt.

— Current Fosition

& Paszs  Jome O

= [ 5[] Z [mm] U [deg]

Fulze

|295_9m] |—ﬂ_325 |—42_252 |4_?B?

-Pose (Position):

-Joint (Gelenk):

-Pulse (Puls):

Die aktuedle Position im BasisKoordinatensystem  (XY-
Koordinatensystem) wird in [mm] angezeigt. Die Einheit fir die U-
Achsewird in [deg] (Grad) dargestellt.

Die aktuelle Position (JOINT-Koordinatensystem) jedes Gelenks wird
fur die Rotationsachse in [deg] oder fur die lineare Achse in [mm]
dargestellt.

Die Pulslage jedes Gelenks wird angezeigt.

= [Pose Data]-Group Box ([Positionsdaten Gruppenauswahl])

Verschiedene Funktionen, wie z.B.
von hier aus vorgenommen werden.

das Einrichten (Registrieren) und Léschen von Positionsdaten, kénnen

=~ Foze Data

Mao:

[ :| 1 €10 100

Fose Label ;

T zach PO | Bermove PO |

2almm] il il Zlrnrn] L[dea]

Local : Orientatiom

|I:l IDefauItﬂ

l[450.000 [-0007  [-20319  [5001

[MDI]-Gruppenauswahl

et L

Hezinme

[No.J-(Nr.)-Auswahloption

[Pose Label]-(Positionsmarke)-
Option

<Teach P#>-(P#-Einrichten)-
Knopf

Hier wéhlen Sie eine Positionsdaten-Nummer. Die drei Optionskndpfe
auf der rechten Seite zeigen die Grofe der Nummer, die durch einen
einzigen Klick verandert wird. Sie kdnnen auch direkt eine Nummer
eingeben.

Wurde ein Name fir die definierte Positionsdaten-Datei vergeben,
erscheint dieser hier. Sie kénnen auch direkt einen Namen in das Feld
eingeben. Klicken Sie nach Eingabe ener Positionsmarke auf den
<Set>-(Einstellen)-Knopf.

Richtet eine Positionsdaten-Nummer, die in das Auswahifeld [No.]
eingegeben wurde, an der aktuellen Position ein.
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<Remove P#>-(P# Entfernen)- L 6scht die aus dem Auswahlfeld [No.] gewahlten Positionsdaten.
Knopf

[MDI]-Auswahloption Zeigt die Koordinaten der per [No.]-Auswahlfeld ausgewdhlten
Positionsdaten an. Ein Wert kann auch direkt eingegeben werden.
Klicken Sie nach Eingabe eines Wertes auf den <Set>-(Einstellen)-
Knopf. Das Feld bleibt leer, wenn keine Daten eingegeben werden.

[Orientation]-(Ausrichtungs)- Auswahl des rechten oder des linken Arms oder des Standardwerts. Die

Auswahlfeld [Orientation] (Ausrichtung) ist nur bel horizontalen Knickarm-
Robotern (vom Typ SCARA) wirksam.

<Set>-(Einstellen)-K nopf Legt die Daten fest, die in der MDI-Auswahloption eingestellt wurden.
Der Knopf ist nur dann aktiv, wenn Daten eingegeben oder gedndert
worden sind.

<Resume>-(Fortsetzen)-K nopf Stellt die urspringlichen Daten wieder her. Der Knopf ist nur dann
aktiv, wenn Daten eingegeben oder gedndert worden sind.

= [Free Joints]-(Freie Gelenke)-Gruppenauswahl

Die Gelenke des Manipulators kdnnen in den Status ,, servo-frei* geschaltet werden.

Markieren Sie das Optionsfeld des Gelenks, welches den Status ,,servo-frei“ erhalten soll. Das Gelenk mit
Status ,,servo-frei* kann manuell bewegt werden. Diese Funktion wird fur das direkte Einrichten (Teachen)
verwendet.

Free Jainks ———
(Fu Wiuza [ J3 a4

= [JOG Travel Distance]-(JOG-Bewegungsstrecke)-Gruppenauswahl

Diese Gruppenauswahl wird benutzt, um die Strecke einzustellen, die verfahren werden soll, wenn der JOG-
Knopf angeklickt wird.

—.Jog Travel Diztance

bt i z U
[re]  Iroen]  [roen]  [deal

" Cortinuous
" Long
i hid.
ERI A (A (TR B -

-

<Continuous>- Wéhrend der JOG-Button gedriickt wird, bewegt sich das Gelenk

(Ununterbrochen)-Optionsfeld ununterbrochen.

<Long>-(Lang)-Optionsfeld Wird der JOG-Knopf einmal angeklickt, bewegt sich das Gelenk um
Imm*.

<Mid>-(Medium)-Optionsfeld Wird der JOG-Knopf einmal angeklickt, bewegt sich das Gelenk um
0,2mm*.

<Short>-(Kurz)-Optionsfeld Wird der JOG-Knopf einmal angeklickt, bewegt sich das Gelenk um
0,03mm*.

*: Das sind Standardwerte. Wenn Sie die Standardwerte andern wollen, kdnnen Sie dies mit Hilfe des
Menis [Option] im [Pose Data Manager].

Sie kdnnen optional e Bewegungsstrecken mit Hilfe des Meniis [Option] im [Pose Data Manager] einrichten.
Wird die Bewegungsstrecke eingerichtet, werden die Namen der Marken in der darunter stehenden
Kombobox angezeigt. Wenn Sie aus dem Auswahifeld eine gewiinschte Entfernung auswahlen, bewegt sich
das Gelenk jedesmal, wenn Sie einmal auf den JOG-Knopf klicken, in der gewunschten Entfernung.
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= [JOG]-Gruppenauswahl

Wird der JOG-Knopf gedriickt, wird vom Manipulator eine JOG-Tétigkeit ausgefihrt. Ein Klick ist
ausreichend, damit das Gelenk die in der [JOG Travel Distance]-(JOG-Bewegungsstrecke)-
Gruppenauswahl festgel egte Entfernung zurticklegt.

Das K oordinatensystem im JOG-V erfahren wird tiber die Optionsknépfe in der [JOG Mode]-(JOG Modus)-
Gruppenauswahl eingestellt. Werden die Einstellungen geéndert, @ndern sich die JOG-Knopfe automatisch.

Die nachstehenden Abbildungen zeigen die Monitore, wenn SCARA-Roboter eingesetzt werden.

Basis-JOG- und TOOL-JOG-Verfahren JOINT-JOG-Verfahren
—Jog
Jog Mods I 1t ) (mp
£ L - +J1
{* Base —
" Jaint
1
" Tool e {3 Ly
e +.2
= =
£ vt
= =
It —-J3 +3
+Y ——
=z +U {1 =
-U =t —H 4
<Base>-(Basis)-Optionsschal ter Aktiviert die JOG-Tétigkeit im Basis-Koordinatensystem des

Manipulators.
<Joint>-(Gelenk)-Optionsschalter Aktiviert eine JOG-Tétigkeit fur das entsprechende Gelenk.
<Tool>-(Werkzeug)-Optionsschalter Aktiviert eine JOG-Té&tigkeit im Tool-K oordinatensystem.

Die Anzeigen sind so konzipiert, dass sie fir ale Manipulator-Typen zutreffen. Eine aktuelle Anzeige kann
daher, abhangig vom eingesetzten Manipulator, von den oben gezeigten Darstellungen abweichen.
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2.3 Einrichten von Positionsdaten in Manipulatoren

Nachfolgend werden die verschiedenen Methoden zum Einrichten der Positionsdaten fur die Manipulatoren
aufgelistet:

Remote Teaching (Einrichten per Der Manipulator wird per JOG-Tasten im Meni [JOG&Teach] in die

Fernsteuerung) einzurichtende Position gebracht.
Direct Teaching (Direktes Stellt die Gelenke des Manipulators in den Zustand servo-frei.
Einrichten) Bewegen Sie dann den Arm manuell in die einzurichtende Position.

MDI Teaching (MDI-Einrichten) Geben Sie die Koordinaten der Zielposition Uber das Menu
[JOG& Teach] oder tiber [Pose List] direkt ein.

Einrichten per JOG-Pad Das JOG-Pad ist optional erhdltlich. Weitere Informationen hierzu
erhalten Sie in Kapitel 2.8 ,,Bedienung per JOG-Pad"”.

Einrichten per Handprogrammiergeréte sind optional erhaltlich. Weitere

Handprogrammiergerat Informationen hierzu erhalten Sie in Kapitel 2.9 ,, Bedienung per

Handprogrammiergerat".

Weitere Informationen zum Einrichten eines Manipulators durch direkte Eingabe der Koordinaten erhalten
Siein Kapitel 2.4 ,Bedienung aus dem Menu [Pose List]“.
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2.3.1 Remote Teaching (Einrichten per Fernsteuerung)

Hierbei wird der Manipulator per JOG-Tasten im Meni [JOG& Teach] in die einzurichtende Position
gebracht. Der Einrichtungsvorgang wird nachfolgend erklért: Stellen Sie sicher, dass sich der Manipulator
im MOTOR ON-Status befindet.

[ Poze Data Manager [ (O] =]
—Mznipualar Jogk Teach | Pose List | Option | Tocl & drm Delinition |
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Madel : Sl e fﬂ_,-a-'{‘”
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2 D -2 [ R | J% a2 }Y il
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Window 5 4
IV \ \ 140 Meritar | Rabot Coniral Pane | fote |
T T
(2) (3)

(1) Benutzen Sie die JOG-Knopfe, um den Manipulator in die einzurichtende Position zu verfahren.
(2) Stellen Sie die Pose No. (Positionsdaten-Nummer) in der Kombobox [No.] im [Jog& Teach]-Ment ein.
(3) Klicken Sie auf den Knopf <Teach P#>. Folgende Meldung erscheint:

SPEL 95 =i

@ A pou gure o register P17 inthe Pose List?

No |

(4) Klicken auf <Yes> (Ja), richtet sich die aktuelle Manipulatorposition unter der festgelegten
Positionsnummer ein.

Wiederholen Sie die Schritte (1) — (4), um das Einrichten weiterzufthren.
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2.3.2 Direct Teaching (Direktes Einrichten)

Fur das direkte Einrichten des Roboters muss das Gelenk des Manipulators servo-frei geschaltet sein, damit
der Arm manuell bewegt werden kann. Der Einrichtungsvorgang wird nachfolgend erklért: Stellen Sie
sicher, dass der Knopf [MOTOR] im [Robot Control]-(Robotersteurung)-Menl auf ON steht.

[ FPoze Data Manager

— Maripuiator Jog & Teach I Fos= List | Optioen | Tocl & &om D efinkion |
Madel : Curenl Position i ‘i}
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Right 2 [roim] rm] 2 [ro] LI [d=n] e
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ToolAm |295.927 [8.307 |-42.262 |1.795 Fa L 3)
Tonl : n vI

i ID_E — Pasa Dala

M
cSpeed— ID . G T [ R 11

Il
& 5 +
o Faga Label : % {4}
£ Harmal i 4
| TeochFT | Femove PO |
Mation C nd | tﬂ*u
- 08 Lomimand—— =]
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JUMP FO | (ST (TR (T [T o0
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N
—Window )
10 Movitee | Ricbot Cantral Panel | oo |
(1)

(1) Klicken Sie fir jedes Gelenk das entsprechende Optionsfeld in der [Free Joints]-Gruppenauswahl im
Meni [JOG& Teach] an, um dieses servo-frei zu schalten. Dadurch konnen Sie die Arme des
Manipulators frei bewegen.

(2) Bewegen Sie den Manipulator manuell in die Zielposition.
(3) Stellen Sie die Pose No. (Positionsdaten-Nummer) in der Kombobox [No.] im [Jog& Teach]-Menu ein.
(4) Klicken Sieauf den Knopf <Teach P#>. Folgende Meldung erscheint:

SPEL 95 ]

@ fine pow 2ure ko register P17 in the Poge List?

o |

(5) Klicken auf <Yes> (Ja), richtet sich die aktuelle Manipulatorposition unter der festgelegten
Positionsnummer ein.

Wiederholen Sie die Schritte (2) — (5), um das Einrichten weiterzufhren.
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2.3.3 MDI Teaching (MDI Einrichten)

Die Zielposition kann durch Eingabe der

E Poze Data Hﬂrl-:n_ml

Koordinaten direkt am Bildschirm eingerichtet werden.
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(3) <Set>-(Einstell)-Knopf
Stellen Sie die Pose No. (Positionsdaten-Nummer) in der Kombobox [No.] im [Jog& Teach]-Menti ein.

D

(2) Geben Sie die Werte in die Felder

die [Ausrichtung] eingeben.
(©)

<Resume=>-{Fortsetzen)-Knopf

far [X], [Y], [Z] und [U] ein. Sie kdnnen gleichzeitig den Wert fur

Klicken Sie auf den Knopf <Set>, wenn Sie alle Daten eingegeben haben.

Wiederholen Sie die Schritte (1) — (3), um das Einrichten weiterzufhren.
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2.3.4 Editieren der Positionsdaten

Die eingerichteten Positionsdaten lassen sich durch wiederholtes Ausfiihren der Einrichtungsprozedur
andern.

Durch Remote Teaching eingerichtete Positionsdaten konnen z.B. durch MDI-Einrichten geéndert werden.
Weitere Information erhalten Sie in Kapitel 5.2, Editor — Editieren der Positionsdaten-Datei“.

2.3.5 Loschen von Positionsdaten
Gehen Siewie folgt vor, um einmal eingerichtete Positionsdaten zu |6schen:

Entweder benutzen Sie das Meni [JOG& Teach], das Meni [Pose List], oder Sie editieren die Daten der
Positionsdaten-Datei.

[ Poze Data Manager
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Zn_j . [T FUEse  piasete (L

(2)

—Window
lOMoviter | Robot Corrol Panel | Ooza | |

(1) Stellen Sie die Pose No. (Positionsdaten-Nummer) in der Kombobox [No.] im [Jog& Teach]-Ment ein.
(2) Klicken Sie auf den Knopf <Remove P#>(Entferne P#).

(3) Klicken Sie auf den Knopf <Yes>, wenn folgende Meldung erscheint: Die eingerichteten
Positionsdaten werden gel 6scht.

SPEL 95 =l

& Are pou sure o remove the pose data?
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2.4 Bedienung per Pose List-Menu

Das [JOG& Teach]-Meni dient hauptsachlich dem Einrichten von Positionsdaten. Es gibt einige Anléssg, in
denen Sie moglicherweise die Positionsdaten oder die Positionsdaten-Nummer, Bezug nehmend auf die
Liste der Positionsdaten, &ndern mochten. In diesen Féllen benutzen Sie das Pose List-Menti.

Wenn Sie im Pose List-Menl die Tool-Befehle ausfilhren oder auf den <Pose List>-Knopf in der
Werkzeugleiste klicken, andert sich der Bildschirm:

& Pose Data Manager
— Manizulaton Jon & Teach  Poze Lisl IDF.Ij.:.nI Tocl & & Defh'linnl
Mo 1 'I
S Mo, [Label [x [ |z [u | Crientation |Lacal ]
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Right 1 1955 17048 |-42 26T 47808 Defauli 0
| 2059 -0326 [-42.262 4787 |Defaul 1]
TocliAim 4 433302 -20.303 -38.333 5046 Diefault 0
Tod: IEI E 5
Ay ||] b i
T
il
—5pead
et g
= e 10
© Momel 11
12
—Mabon Command — 13
uvppPazol || (12
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gare | |18
1T =
JUMP PO | Humizer of Pose: 200 Mumaf bez: 4 Ehmgc__l
1= ID ill I Existing Poze Orly RAemove &l I Ea'.-e.ﬁ.a..l Save... I Load.. I Open... |
= Window
/0 Meniko | Robat Corbral Fane | Cose |

Der Bildschirm zeigt die Positionsdaten, die Nummer der Positionsdaten und die Anzahl der eingerichteten
Achsen. Die Standardeinstellung fir die Anzahl der Positionsdaten ist 200.

2.4.1 Anderungen an den maximalen Positionsdateneinstellungen

Klicken Sie auf den Knopf <Change...> (Andern) im Menti [Pose List], um die maximale Einstellung fir die
Anzahl der Positionsdaten zu andern. Die nachfolgende Dialogbox erscheint. Geben Sie eine maximale
Anzahl fur die Positionsdaten in das Feld ein, und klicken Sie dann auf <OK>.

Number of Pose Ed
Fozes : IEEIEI
|4

el |

e
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Ist die neue Eingabe niedriger als die ate Einstellung, erscheint die nachfolgende Meldung. Speichern Sie
die Daten, falls notwendig.

SPEL 95 =

@ T he Poze data will be deleted for the rumber eliminated when the Mumber of Pose data iz lessened.

Do pouwigh to =ave in file the Poze data in memory before lessening the Mumber of Pose data?

2.4.2 Editieren der Koordinaten

Die Daten fur die Koordinaten kénnen im Meni [Pose List] am Bildschirm geéndert werden. Weitere
Information erhalten Sie in Kapitel 5.2, Editor — Editieren der Positionsdaten-Datei“ .

= Direktes Eingeben der Koordinaten (MDI-Einrichten)

Wenn Sie den Mauszeiger auf die zu andernden Positionsdaten bewegen und dann klicken, erscheint ein
Cursor. Geben Sie eine Zahl ein, siewird an der Position des Cursors eingetragen.

= Andern der Koordinaten

Wenn Sie den Mauszeiger auf die zu andernden Positionsdaten bewegen und dann klicken, erscheint ein
Cursor. Geben Sie eine Zahl ein, sie wird an der Position des Cursors eingetragen. Um die Daten durch
neue zu ersetzen, mussen Sie auf die zu andernden Daten doppelklicken, um diese hervorzuheben. Geben
Sie dann einfach Ihre neuen Daten ein.

= Andern der Ausrichtung

Klicken Sie auf die [Orientation] der Daten, die Sie andern mdchten. Eine Kombobox erscheint. Klicken
Sie auf den Pfeil, und eine Auswahlliste erscheint. Wahlen Sie den gewiinschten Armmodus aus der Liste.

= Andern der Positionsmarken

Wenn Sie den Mauszeiger auf die zu andernden Positionsdaten bewegen und dann klicken, erscheint ein
Cursor. Um die Daten durch neue zu ersetzen, missen Sie auf die zu éndernden Daten doppelklicken.
Nachdem die Marke hervorgehoben ist, geben Sie einen neuen Namen ein. Er wird automatisch upgedatet.

Verschieben oder Kopieren von Positionsdaten

1. Klicken Sie auf die Nummer der Positionsdaten, die Sie verschieben oder kopieren méchten. Die
gewahliten Positionsdaten werden hervorgehoben.

2. Folgen Sie einem der nachsten Schritte:
Zum Verschieben fuhren Sie den Befehl [Edit]-[Cut] (Bearbeiten-Ausschneiden) aus.
Zum Kopieren fihren Sie den Befehl [Edit]-[Copy] (Bearbeiten-Kopieren) aus.

3. Um die Positionsdaten zu verschieben oder zu kopieren, platzieren Sie den Cursor an einer Stellein der
Zeile der gewinschten Positionsnummer, oder klicken Sie auf die Positionsdaten-Nummer, um diese
hervorzuheben.

4. Fuhren Sie dann den Befehl [Edit]-[ Paste] (Bearbeiten-Einfligen) aus.
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HINWEIS

Um aufeinander folgende Positionsdaten zu markieren, klicken Sie auf die erste und
|etzte gewilinschte Positionsdaten-Nummer. Halten Sie dabei die Umschalttaste

gedrickt.

2.4.3 Anzeigen von ausschlieR3lich existierenden Daten

Wenn der Optionsschalter [Existing Pose Only] (Nur existierende Positionsdaten] markiert ist, werden nur
die Zeilen mit den aktuellen Daten angezeigt.

[ Poze Data Manager
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Hier wird angezeigt, dalk es sich bei Nr. 4 um die
zuletzt registrierten Positionsdaten handelt und
an Nr. 5 und héher keine weiteren
Positionsdaten registriert sind.
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Hier markieren

2.4.4 Andern der Reihenfolge der Daten

Die Reihenfolge der Positionsdaten kann der Anwender selbst festlegen. Einmaliges Klicken auf die
Titelzelle bewirkt, dass die Daten in aufsteigender Reihenfolge gemal? der Werte in den Zeilen sortiert
werden. Erneutes Klicken auf die Titelzelle bewirkt, dass die Daten in absteigender Reihenfolge sortiert

werden.

Jog & Teach Pose List | ﬂpti.jhl T ool & drm Definition |

/ Titelzelle

Mo, |Label | v |z I | Crientation |Local
0 450 0007 20319 5101  Default O
i 386.024 -2.757  -38333 5102 Defaut O
4 332.302 -20.203 -38.333 5095 Default 0
£ TaA 4 =R AR AT TRT A TART Mefant n

31



Benutzerhandbuch Kapitel 2 Einrichten

2.4.5 Loschen von Positionsdaten

Um spezielle Positionsdaten zu [6schen, klicken Sie die dazugehérige Zeilennummer an. Dann wéhlen Sie
entweder [Cut] (Ausschneiden) aus dem Menil, oder Sie driicken die Taste [X], wéhrend Sie die Taste
[STRG] gedriickt halten.

Um alle Positionsdaten auf einmal zu [6schen, klicken Sie auf den Schalter [Remove al] (Alles6schen) im
Menl [Pose List].

2.4.6 Speichern als Anfangs- oder Standardpositionsdaten-Datei

Um die Positionsdaten als Anfangs- oder Standardpositionsdaten-Datei zu speichern (hierbel wird die
aktuelle Datei mit den neuen Daten Uberschrieben), klicken Sie auf <Save...> (Speichern...) im Menu [Pose
List].

Die folgende Meldung erscheint, wenn Sie eine Anfangspositionsdaten-Datel speichern. Klicken Sie auf
<Yes>,

Sawve the Default/Initial Pose Data File

O yal want b save the pase daks in memang ko Pose Data
- File?

bdanipulator flo, ;. O

File Mame : bnpl1_ 2 POS
File Type - [ritial Paze Data hile
e | | Cancel |

Die folgende Meldung erscheint, wenn Sie eine Standardpositionsdaten-Datei speichern. Klicken Sie auf
<Yes>.

S ave the Default/Initial Foge Data File

&~ Doyouwant tegave the pose data in memony to Pose Data
* .+ Fils?

b aripulator Mo, : - 1

File M arme : Mrp01.POS
File Type Default Fose Data file
e | Concel |
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2.4.7 Speichern als Positionsdaten-Datei

Um die Positionsdaten als Positionsdaten-Datei zu speichern, klicken Sie auf <Save as...> (Speichern
unter...) im Menl [Pose List]. Vergeben Sie in der erscheinenden Dialogbox einen Namen fir die Datei,
und klicken Sie auf <Yes>.

Lave Copp As

E
Filz M arne : E
_Conedl |

I.F'IIIS Caricel

Die Positionsdaten im Speicher sind jetzt als besondere Positionsdaten-Datei gespeichert.

2.4.8 Laden einer Positionsdaten-Datei

Klicken Sie auf <Load...> (Laden...) im Menl [Pose List]. Wéhlen Sie die zu ladende Datel aus, und
klicken Sie dann auf <OK>.

Open a Pose Data File |

Mane | Size I File Tupe | Last Update |
knp0l.POS 368 Poze 02/04/990

T Cahcel |
-t MnpO1_2.POS 36 Pose 02/04/990

MnpOl_3.POS 108 Pose 02/04/330

1| | ﬂ

Die Daten aus der gewahiten Positionsdaten-Datel werden in den Systemspeicher geladen, und die Datei
wird gedffnet.
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2.5 Positionsdaten-Datei

Die Positionsdaten kénnen in den Speicher der Steuerung geladen/geschrieben werden. Dann kénnen Sie im
Menll [Pose Data Manager] bearbeitet werden. Solche im Speicher befindlichen Daten kdnnen as Datei
gespeichert werden. Die Werte der Positionsdaten sind als Positionsdaten-Datei direkt editierbar. Eine
Positionsdaten-Datei 1&sst sich auf verschiedenen Wegen 6ffnen:

Fihren Sie den Befehl [File]-[Open] (Datei-Offnen) aus, und wahlen Sie die zu ladende Datei.

Wechseln Sie in das Mentii [Project Manager]. Wahlen Sie aus der Auswahlliste [Files in the project]
(Projektdateien) die entsprechende Datei.

Wechseln Sie in das Menl [Pose List] im [Pose Data Manager]-Menl. Klicken Sie auf <Open>
(Offnen), und wahlen Sie die Positionsdaten-Datei.

Die festgel egten Daten werden angezeigt.
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—
par

'
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Ist die Datei bereits as Anfangs- oder Standardpositionsdaten-Datel im Speicher, kann sie nicht getffnet
werden.

Die Datel mussim [Pose Data Manager] bearbeitet werden.

SPEL 95 B

& The Default Pose Data file cannot be edited whils Poze Data W anager is open.
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= Editieren einer Positionsdaten-Datei

Jede Positionsdaten-Datei im gedffneten Projekt kann im [Pose Data Manager] bearbeitet werden. Nahere
Informationen hierzu erhalten Siein Kapitel 5 "Editor".

= Anwenden einer Gesamtbearbeitung von vielfachen Positionsdaten-Dateien

Es kdnnte mdglich sein, dass eine bestimmte Koordinate gedndert werden muss, unabhéngig von einem
festgelegten Winkel in vielfachen Dateien. In diesen Féllen benutzen Sie die Funktion [Paste with Offset]
(Einfigen mit Offset), mit deren Hilfe ein spezieller Offset-Wert an vielfache Dateien vergeben werden
kann. Nahere Informationen hierzu erhalten Sie in Kapitel 5 "Editor".

= Registrieren einer Positionsdaten-Datei

Eine Positionsdaten-Datei kann tatséchlich solange nicht benutzt werden, bis Sie as Anfangs- oder
Standard-Positionsdaten-Datel registriert worden ist.

Né&here Informationen hierzu erhalten Sie in den Kapiteln 2.6 "Anfangs-Positionsdaten-Datei” und 2.7
" Standard- Positionsdaten-Datei".
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2.6 Anfangs-Positionsdaten-Datei

Damit ein Projekt korrekt funktioniert, muss jeder Manipulator zumindest Uber eine registrierte
Positionsdaten-Datei verfugen.

Die Anfangs-Positionsdaten-Datei ist definiert als Positionsdaten-Datei, die der Anwender selbst in der
"Gruppe" registriert.

Wenn eine Anfangs-Positionsdaten-Datei in der Projekt-Startgruppe registriert ist (die geladen wird, wenn
SPEL 95 startet), werden automatisch die Positionsdaten aus dieser Datei geladen. Ist keine Anfangs-
Positionsdaten-Datei in der Projekt-Startgruppe registriert, 1&dt das System automatisch die Daten aus der
Standard-Positionsdaten-Datei.

Eine neue Anwendung kann, wie nachfolgend dargestellt, durch Nutzung einer existierenden Anwendung
erzeugt werden:

Erzeugen Sie eine neue "Gruppe”, und registrieren Sie eine neue Positionsdaten-Datel als Anfangs-
Positionsdaten-Datei. Die neue Anwendung beinhaltet dasselbe Programm mit unterschiedlichen
Positionsdaten.

— Group
HewlDeletel Bz = |

EI b ainGirp

Fy] inFRG

- P“ main. PR G Anfangs-Positionsdaten-Datei
1] Mrp01 2POS5 ——— der Gruppe MainGrp

EI G,

e P‘” main. PR & Anfangs-Positionsdaten-Datei
1] Mrp01_3P0O5 — der Gruppe GrpA

2.6.1 Registrieren einer Anfangs-Positionsdaten-Datei

(1) Offnen Sie das Menii [Projekt Manager], und wechseln Sie zur [Group]-Auswahlliste. Wahlen Sie die
Gruppe aus, deren Anfangs-Positionsdaten-Datei registriert werden soll.

(2) Waéhlen Sie die zu registrierende Positionsdaten-Datei in der Auswahlliste [Files in the project] in der
rechten Seite des Fensters.

(3) Klicken Sie auf den <Add>-(Hinzufligen)-Schalter.

& Project Managar

~ Giup | | Flez in be Froect Hew I Edit | Delele I Fens=me I
Hea |lieei=] Bame
| | Size | File Twre | Lazl Updale |

I;l_laj MainGm 430 FPragran 02/ 33 021830

i ﬁ rrain 270 Procram 02rod 93 0122

J16 Poze 0204433 0% 26 30

= 108 Poze 02/04/33 02 2000

316 Powe 020433 024000
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Waéhlen Sie den zu registrierenden Manipulator aus. Wahlen Sie die Nummer des Manipulators aus der
Auswahlliste [Manipulator No.] (Manipulator Nr.), und klicken Sie dann auf <OK>,

SPEL 95 Bl

FileMams: HMnopll _2F05

b anipulatar Mo - |1 _I; Cancel |

Die festgelegten Positionsdaten werden in der ,, Gruppe" registriert und als Anfangs-Positionsdaten-Datei
gespeichert.

i Project M anager
- Group Fiesinthe P . Mew | Eoi | Dekie| Rename |
MHew I 1= = S I =
Mame | Ce | Fle Typ= | Last Updats

El m rarGp @ man.FRG 430 Fraogram 02/04/99 021830
..... F}] mainFRG o PAG 270 Fragram 02/04499 02 1822
----- Fi] =PRG Wrpil_2 FOS F6 Pose 02/047595 03 2630
----- | 1] Mnodi_2FOS cotidd (| [ Mnpi1_zF0s 108 Poce 02/04/99 02 2000

Grpd MnDEﬂ.PDS FE Pose 02/04/53 03 40.00

Eine Positionsdaten-Datei, die bereits in einer anderen Gruppe registriert worden ist, oder eine Standard-
Positionsdaten-Datei wird nicht als Anfangs-Positionsdaten-Datei registriert. Folgende Meldung erscheint:

SPEL 95 =

& The file iz azzighed to mare than ane manipulatar.
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2.6.2 Freigeben der Anfangs-Positionsdaten-Datei

Waéhlen Sie die zu ldschende Datei in der Auswahlliste [Group]. Klicken Sie dann auf den Schalter
<Release>(Freigeben).

- Group Flaz in the Project : Mew | Edit I [lilete | Femame I
Mew I Deetel [wame I : :
Marnz | 5|ae| Filz Type | Lazt Update

E MainGip main. PR 470 Program (2/04/330218:30
(. @ io.PRG 270 Program 02/04/99 02:18:22
_ Mnp01_2F0S 316 Fose 02/04/39 03:28:30
03 Flelease>>| Mnp01_3P03 105 Pose 02/04/39 02:20:00
e Mnpd1 POS M5 Paze 02/04,/99 03:40:00

Ist die Datei einmal aus der Gruppe ,freigegeben”, kann sie nicht mehr vom Manipulator verwendet
werden. Die Datei ist jedoch nicht geldscht! Sie bleibt in der Auswahlliste [Filesin the project].

2.6.3 Updaten der Anfangs-Positionsdaten-Datel

Das Updaten der Positionsdaten in dem Speicher der Steuerung, die im [Pose Data Manager] angezeigt
werden, bewirkt nicht automatisch ein Update der Anfangs-Positionsdaten-Datei. Um die Anfangs-
Positionsdaten-Datei upzudaten, klicken Sie auf den Knopf <Save...> im Menl [Pose List].

Wenn Sie auf den Knopf <Close> (Schlief3en) klicken, erscheint folgende Meldung:

Sawve the Default/Imtial Posze Data File

@ Do wal want b save the pase daks in memane ko Foss Data
File?

Fdanipulator Mo, ;M
File Mame : bnpdl 2 POS
File Type - [ritial Paze Data file

fl o | I:.ar'u:ell

Klicken Sie auf <Yes>, um die Daten in der Anfangs-Positionsdaten-Datei zu speichern. Das Fenster [Pose
Data Manager] wird geschlossen. Die Daten werden in die Anfangs-Positionsdaten-Datei gespeichert.

Klicken Sie auf <No>, wenn Sie die Daten nicht in der Anfangs-Positionsdaten-Datei speichern wollen. Das
Fenster [Pose Data Manager] wird geschlossen. Die Daten werden im Speicher der Steuerung gespeichert,
aber die Anfangs-Positionsdaten-Datei wird nicht upgedatet.
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2.7 Standard-Positionsdaten-Datei

Ein Projekt benétigt eine Standard-Positionsdaten-Datei fir jeden Manipulator. Wenn ein neues Projekt
erzeugt wird, wird automatisch eine Standard-Positionsdaten-Datei registriert. Es wird auch dann eine neue
Standard-Positionsdaten-Datei registriert, wenn ein Manipulator neu registriert wird.

Eine registrierte Standard-Positionsdaten-Datel bleibt auch dann unverdndert, wenn eine andere Datei als
Anfangs-Positionsdaten-Datei gespeichert wird.

Ist keine Datel als Anfangs-Positionsdaten-Datei in der Projekt-Startgruppe registriert, wird die Standard-
Positionsdaten-Datei in den Speicher geladen.
2.7.1 Andern der Standard-Positionsdaten-Datei

Wéhlen Sie die zu registrierende Positionsdaten-Datei in der Auswahlliste [Files in the project] in der
rechten Seite des Fensters, und klicken Sie auf den Knopf <Change> (Andern).

% Project Manager
- Graup | I Fiezinthe Progel:  Mew I Edit | Delebe| Rename |
How | Meei=| Heaoe
| Mame | Size | File Tpp= | Last Updale |
= 5] Mainkre ] GocdPRE 19 Frogam [0/04/99 040226
LB AN PRG [Fe] in PR 270 Frogam 02/04799 021822
LB GoodFRG Ea] 10_ne L2 119140 Label 2/04,/99 04:02:49
<ched || [Be e PRG 430 Frogam 0240499 02:18:30
[ Wrpm POS 6 Fose 2/04/99 03 40,00
_ FE Pose 200499 03:28:30
riavpae POS 108 Paoge 02,/04,93 02:20:00
Tes_io LB 119 10 Labsl 204,93 0404 244
Ircluds Files
W
Default Pose Dats Files :
.anm [ N -E
= =l =

Wahlen Sie den Manipulator, fiir den die Anderung durchgefiinrt werden soll, anhand seiner Nummer.
Klicken Sie auf <OK>.

SPEL 95

File Mame :  Mnplll_2 FPO5

M anipulator Mo, : I'I _lj
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Die Standard-Positionsdaten-Datei wurde gedndert und als neue Standard-Positionsdaten-Datei festgelegt.

% Project Manager

PR Fiezinth=Froect:  Hewm I Edi | Dekb= | Fename |
M |_c-:t3| Il | =
[ ame | Size | File Type | Last Udale |
= MzinGm Fy] Good FRG 1% Progam O1/26/93 0Z:00:04
ﬁ main PRG Fy] in PRG 0 Program 1425/93 00 3626
Py Good PRG Fa i line. ILE 119 170 Label 1/25/99 015502
< <] E main.PRG 19 Frogram o1/25/99 010616
] Mrp0t PO3 108 Foze m/25/9901 2442
F] Wrpdi_2FOS 56 Pase /2799 010616
j niewpore POS 109 Pas= /25/93 015146
E Tesi_inILB 119 170 Labsl 1/25/93 01 5520
Ircluds Files :
|

[=fault Pom= Diaks Files
[ 7

2 -

2.7.2 Updaten der Standard-Positionsdaten-Datei

Auch wenn die Positionsdaten im Speicher durch den [Pose Data Manager] upgedated werden, wird die
Standard-Positionsdaten-Datei  nicht automatisch upgedatet. Um die Standard-Positionsdaten-Datei
upzudaten, klicken Sie auf den Knopf <Save...>im Menl [Pose List].

Wenn Sie auf den Knopf <Close> (Schlief3en) klicken, erscheint folgende Meldung:

Save the DefaultfInitial Posze D ata File

@ Da wal want ko save the pase daks in meman ko Poss Data
File?

bdanipulator fo. ;. 01
File Hame : Mnpl1 . POS
File Type - Defaldt Pase D aka file

ko | I:.ar‘u:ell

Klicken Sie auf <Yes>, um die Daten in der Standard-Positionsdaten-Datel zu speichern. Das Fenster [Pose
Data Manager] wird geschlossen. Die Daten werden in die Standard-Positionsdaten-Datei gespeichert.

Klicken Sie auf <No>, wenn Sie die Daten nicht in der Standard-Positionsdaten-Datei speichern wollen.
Das Fenster [Pose Data Manager] wird geschlossen. Die Daten werden im Speicher der Steuerung
gespeichert, aber die Standard-Positionsdaten-Datel wird nicht upgedatet.
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Die nachfolgende Meldung erscheint, wenn die Positionsdaten in dem Speicher der Steuerung nicht zu den
Standard-Positionsdaten passen, wenn das Projekt im Programmiermodus geschlossen wird.

Save the Default Poze Data File I

The pose data in memory i@ ot zame as Default Poze Data File,
Do wow want bo 2 ave this poze data in memonp bo Default Pose
D ata File?

Manipulator Mo, 01

File Mame ; Mrp01.POS

Fil= Kind : Default Pose Diata file

Save |

Klicken Sie auf <Save>, um die Daten im Speicher in der Standard-Positionsdaten-Datei zu speichern.
Klicken Sie auf <Purge> (Verwerfen), um die Daten im Speicher zu verwerfen.
Die Positionsdaten werden im AUTO-Modus automatisch verworfen.
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2.8 Bedienung per JOG-Pad

Das JOG-Pad wird fir ein effektives Einrichten eingesetzt. Es ist optional erhéltlich. Das JOG-Pad selbst
verflgt Uber keine Anzeige. Daher ist es daher erforderlich, eine andere Anzeigeeinheit (z.B. die Anzeige
der Steuerungseinheit) zu verwenden.

2.8.1 Bedienung

Zustimm-Taster

LED zur Anzeige .— |

des Betriebsmodus

NOT-AUS-Schalter:

Modusauswahl-
Schalter:

Zustimm-Taster:

Enter-Schalter:

JOG-Schalter:

42

AnschluB an die Steuerungseinheit

NOT-AUS-Schalter

Modusauswahl-Schalter

CIFasT
Je-sT0P

[T TT—— ENTER-Schalter

T 7"/Z" -Schalter

¥ 1% -Schalter JOG-
e Schalter

Y'Y -Schalter

U'/U -Schalter

Driicken Sie diesen Schalter, um das Gerét anzuhalten, wenn es einen Notfall gibt.

Mit diesem Schalter kénnen Sie die Bedienmodi wechseln. Drehen Sie den Schalter auf
ATTEND, um in den Wartungs-Modus zu gelangen, von dem aus die Bedienung per
JOG-Pad méglich ist. Drehen des Schalters auf NORMAL wechselt in den NORMAL-
Modus.

Dricken Sie diesen Taster, damit der Manipulator sich mit den JOG-Schaltern des
JOG-Pads bewegen |8sst.

Dieser Schalter wird benutzt, um die Befehle auf der Anzeige mit dem JOG-Pad
auszufthren.

Waéhrend der Zustimmtaster gedriickt wird, |&sst sich der Manipulator mit Hilfe der
JOG-Schalter bewegen. Wird der Zustimmtaster nicht gedriickt, dndert sich mit den
JOG-Schaltern der Fokus auf dem Monitor.
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LED zur Anzeige des Hier wird der Modus des Spannungszustandes angezeigt:

Betriebsmodus:

HINWEIS

= Wechseln der

L angsame Betriebsgeschwindigkeit:
Normal e Betriebsgeschwindigkeit:
NOT-AUS-Status:

Wenn das JOG-Pad eingesetzt wird, kann nicht in den uneingeschrankten Modus

(HP_Status) gewechselt werden.

Bedienmodi

Grin
Orange
Rot

Drehen Sie den Schliisselschalter am JOG-Pad, um in den Wartungs-Modus zu wechseln. Zu diesem
Zeitpunkt werden ale Ausfihrungen angehalten. Der arbeitende Manipulator hélt unverziglich an und
pausiert voriibergehend aufgrund des anliegenden PAUSE-Befehls.

Das unten stehende [Jog& Teach]-Menii wird angezeigt.

HINWEIS

Im Wartungs-Modus wird das [Jog& Teach]-Menti nicht angezeigt, wenn das Projekt
geschlossen wird!

B Pose Data Manager

I anipulator
No. =

Mods=!
ES451C/ES4SIP
Crefaudt Oriemtabicn :

Fiight
— T oaldfm

Toal : ID VI
A |D "I
Speed

{=" Slow
" Momal

— Molicn Command ——

JUMP PO:Z[0) |
G0 FO |

JUMF PO |
=N

dng k Teach | Pasa Lis |

Curert Positian Jog
& Foce Ooarnn T Blke Z % @
sl Y[ve]  Z[em] U[deg] S
= Joint ¥ @
[18.732 |417.451 |-0.062 |20 156 S y y
Pose Data : :
Mo v@
o = &1 0
Va4 &V
Pose Label:
F=r o Maovein the bok’
[ Teach PD | Femave P | KoK Moven he b
7-7: IneDec Data
Y] Y[mm]  Zfee] Ufdeg] U= Ine/DecCplion BuUton
| EELTERS I FERTER FPRTED
; H Jop Travel Distance
Local:  Onentaticen: ” v = U " Confinuous
I | IEefaLIt g [ B | fflie=ume | S ; Lovig
Mid.
|EI.1 IEI.1 |I11 |EI.1 = Shoi
= =ree laints rlﬁ
I~ e e [= 4
wfincow
’7 [#0 Maritor Fakat Cartnol F'anell ez
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2.8.2 NOT-AUS-Schalter

Wird der NOT-AUS-Schalter am JOG-Pad gedriickt, wird die Spannungsversorgung des Manipulators
abgestellt, die dynamische Bremse hélt den Manipulator an, und das System wechselt in den NOT-AUS-
Zustand. Der Manipulator bendtigt, abhangig von seinem Ladestatus und der Betriebsgeschwindigkeit,
etwas Zeit und Strecke, bevor er halt.

Die LED zur Anzeige des Betriebsmodus schaltet auf rot.

= Zuricksetzen des NOT-AUS-Zustandes
Nach einem NOT-AUS wird der NOT-AUS-Status folgendermaf3en zuriickgesetzt:

(1) Drehen Sie den NOT-AUS-Schalter im Uhrzeigersinn, um den NOT-AUS-Status zurilickzusetzen.
Beachten Sie hitte, dass sich der Zustand nur durch Drehen des NOT-AUS-Schalters noch nicht
zuriickgesetzt hat!

(2) Klicken Sie auf den Schalter <RESET/READY> (Reset/Fertig) im [Robot Control]-Ment. Die LED
zur Anzeige des Betriebsmodus wechselt von rot auf griin oder orange, und der NOT-AUS-Status ist
zuriickgesetzt.
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2.8.3 Bedienung per [Jog&Teach]-Menu

 Pose Data Manager

=[] U [d=g]

W7 A51 |—l].|]EZ 20 .15k

Il A | ths bow”
e i 8 Hes
=7 IrcDec Dista
=rmm] “Imm] Zlrmim] ULd=g] =11 D e Sption Butlon

I-JJ.L.-"J I_||..i-_'_ b Lo ] I'1;.U.i.i

Local:  hientatior]
Giet
|0 R '| |

[ror]

{01

[rnm]

[

[deg]
[id

170 Moritor | Rabet Coniral Parel | Eu_—“]:la

Reihenfolge in der der Focus der Gruppenbox mit Hilfe des
) Y /Y -Schalters gedndert wird

Der Zustimmtaster wird nicht benétigt, um den Bildschirm zu bedienen.

Bei jedem Driicken des Y /Y "-Schalters am JOG-Pad andert sich der Fokusim Menti wie folgt:
[Manipulator]-Gruppe

[Tool/Arm]-Gruppe
[Speed]-Gruppe
[Motion Command]-Gruppe

Schalten zwischen den Menlis [JOG& Teach] und [Pose List]
[Pose Data]_ -Gruppe

[Free Joi nt;] -Gruppe

[Jog M ode]_-Gruppe

[Jog TraveI_Distance]—Gruppe

[Window]-Gruppe

[Manipulator]-Gruppe
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= [Manipulator]-Gruppe

Diese Gruppe wird benétigt, um aus alen angeschlossenen Manipulatoren den auszuwahlen, mit dem
gearbeitet werden soll.

Benutzen Sie den Z*/Z—Schalter, um die Nummer des gewiinschten Manipulators aus der Auswahlliste der
angeschlossenen Manipulatoren auszuwéhlen. Driicken Sie dann den ENTER-Schalter. Die Schalter X /X"
und U*/U" haben hier keinerlei Funktion.

— b aripualat or

Mo, Im "'l

Model
ES451C/AES A5 F

Default Onentation :

Right

= [Tool/Arm]-Gruppe (Werkzeug/Arm)
Diese Gruppe wird bendtigt, um das Werkzeug und den Arm auszuwéhlen.

Benutzen Sie den Schalter X*/X", um zwischen Tool- und Arm-Auswahlliste zu wechseln und den Schalter
Z'1Z', um den Arm bzw. das Werkzeug entsprechend der jeweiligen Nummer auszuwahlen.

Der Schalter U*/U hat hier keinerlei Funktion.

— ToaolMarm

Tool: Iw 'l
A Iﬂ

= [Speed]-Gruppe (Geschwindigkeit)
Hier wird die Bediengeschwindigkeit des Manipulators fir Jog& Teach-Aufgaben eingestellt.

Um zwischen den beiden Modi <Slow> (Langsam) und <Normal> zu wechseln, benutzen Sie die Schalter
Z'/Z und U*/U". Wenn sich der Fokus bewegt, andert sich auch die Farbe der LED zur Anzeige des
Betriebsmodus auf dem JOG-Pad.

" Nomal

46



Benutzerhandbuch Kapitel 2 Einrichten

= [Motion Command]-Gruppe (Bewegungshbefehl)

Diese Gruppe wird benétigt, damit sich der Manipulator anhand der Befehle JUMP oder GO zu den
festgelegten Koordinaten der Positionsdaten bewegt.

Der Fokus kann mit Hilfe des Schalters X*/X™ auf die Schalter <JUMP P#.Z0>, <GO P#>, <JUMP P#>
oder auf das Eingabefeld [+Z] bewegt werden. Ausgefiihrt werden die einzelnen Befehle dann durch
Driicken des ENTER-Schalters, wahrend der Zustimmtaster gedriickt gehalten wird.

Der Schalter Z*/Z" wird verwendet, um die Positionsdaten—Nummer zu éndern. Befindet sich der Cursor im
Eingabefeld [+Z], kdnnen Sie den Offset-Wert fir +Z andern.

Der Schalter U*/U” wird benutzt, um die Anzahl der Schritte (1, 10, 100) der Positionsdaten-Nummer zu
andern.

— Mation Cammand ——

JUMP PO

GO PO

JUMP PO |

= Schalten zwischen den Meniis [JOG&Teach] und [Pose List]

Sie kdnnen zwischen den Menus [JOG& Teach] und [Pose List] hin- und herschalten, wenn Sie den Schalter
X*IX" betétigen. Die Positionsdaten kénnen im Menii [Pose List] nicht bearbeitet werden!

i Pose Data Manager

b anipulator .J.:.gﬂ:l Fosze Ligt I
|7N-:|. |1 "I \

= [Pose Data]-Gruppe (Positionsdaten)
In dieser Gruppe ist es mdglich, Positionsdaten einzurichten (zu registrieren) oder zu |6schen.

Der Fokus kann mit Hilfe des Schalters X /X" auf die Schalter <TEACH P#>, <REMOVE P#> oder auf das
Eingabefeld [No.] bewegt werden.

Einstellungen im Eingabefeld [No.]:
Verwenden Sie den Schalter Z*/Z°, um die Positionsdaten-Nummer zu dndern.

Verwenden Sie den Schalter U™/U", um die Anzahl der Schritte (1, 10, 100) der Positionsdaten-Nummer zu
andern.
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~ Poze Data

Mo
o :’ = 1 €107 100
Poze Label ;

. Remowe PO |

Al ¥ [rnrri] o] U[deq]
j4s0000 oooo  [20293  [5526

Local : Onentatian

| 0 | ] efaultj Vel

HE L=

Wenn Sie den Schalter <TEACH P#> auswéhlen und dabei den ENTER-Schalter driicken, erscheint die
nachstehende Meldung. Durch nochmaliges Driicken des ENTER-Schalters wird das Einrichten ausgefiihrt.

SPEL 95 =l

® Are pou sune bo regizter P17 0 the Poze List?

Wenn Sie den Schalter <REMOVE P#> auswahlen und dabel den ENTER-Schalter driicken, erscheint die
nachstehende Meldung. Durch nochmaliges Driicken des ENTER-Schalters wird das L éschen ausgefihrt.

SPEL 95 |

& Are pou sure to remove the pose data?

Verwenden Sie den Schalter Z*/Z°, um die Positionsdaten-Nummer zu dndern.

Verwenden Sie den Schalter U™/U", um die Anzahl der Schritte (1, 10, 100) der Positionsdaten-Nummer zu
andern.
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= [Free Joints]-Gruppe (Freie Gelenke)
Esist mdglich, den Status der Manipulatorgelenke auf servo-frel zu schalten.

Der Fokus kann mit Hilfe des Schalters X*/X™ auf die Optionsfelder J1 bis J4 bewegt werden. Markiert
werden die einzelnen Schalter dann durch Driicken des ENTER-Schalters, und der Status des
entsprechenden Gelenks wechselt in servo-frei.

Wird der Fokus auf ein bereits markiertes Optionsfeld gesetzt und der ENTER-Schalter gedriickt, wird die
Markierung entfernt, und der Status wechselt in den Servo-Status.

Die Schalter Z*/zZ" und U*/U" haben hier keinerlei Funktion.

Free.Jaonts
|7 fw 11 i~ dZ [ J3 [ )4

= [JOG Modus]-Gruppe

Diese Gruppe ermdglicht Ihnen, das zu verwendende Jog-Koordinatensystem einzustellen. Werden die
Einstellungen verandert, andert sich entsprechend die Gestalt des Schalters.

Um zwischen den Optionsfeldern zu wechseln, benutzen Sie die Schalter Z*/Z und U*/U".
Der Schalter X*/X hat hier keinerlei Funktion.

—Jog hode

= [JOG Travel Distance]-Gruppe (JOG Bewegungsstrecke)

Diese Gruppe ermdglicht lhnen, die zurlickzulegende Strecke fir JOG-Aufgaben einzurichten. Fir
sequenzielle JOG-Aufgaben wéahlen Sie <Continuous> (ununterbrochen). Flr schrittweise JOG-Aufgaben
wahlen Sie abhangig von der Anzahl der Schritte <L ong> (Lang), <Mid> (Mittel) oder <Short> (Kurz).

Um zwischen den Optionsfeldern zu wechseln, benutzen Sie die Schalter Z*/Z und U*/U".

= Jog Travel Diztance

s Y Z I
[l [mm]  [mm]  [deg]

o1 jor ot o1~ T

FI vI

™ Continuous
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= [Windows]-Gruppe

Diese Gruppe ermdglicht Ihnen, zwischen den Menus [I/O-Monitor] (E/A-Monitor) und [Robot Control]
(Robotersteuerung) zu wechseln.

Um zwischen den Schaltern zu wechseln, benutzen Sie den Schalter X*/X". Zum Ausfuhren driicken Sie den
ENTER-Schalter.

Die Schalter Z*/zZ" und U*/U" haben hier keinerlei Funktion.

Wimd
[ [T Fahita ] Fobot Control Panel Cfose
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2.8.4 [Robot Control]-Panel (Meni: Robotersteuerung)

Verschiedene Funktionen, wie die Wahl des Manipulators und der Zustand der Spannungsversorgung, Ein-
und Ausschalten der Motor-Servosteuerung und das Zurtickkehren zur Ursprungsposition, werden von hier
ausgefihrt.

Um das Meni anzeigen zu lassen, wéahrend das Einrichten per JOG-Pad durchgefiihrt wird, gehen Sie wie
folgt vor:

Driicken Sie den Schalter Y*/Y™ im [Jog& Teach]-Menii, um zur Window-Gruppe zu gelangen. Dann
driicken Sie den Schalter X*/X", um den Fokus auf den Schalter <Robot Control Panel> zu setzen und
dricken den ENTER-Schalter, um in das Meni zu gelangen, das lhnen automatisch am Bildschirm
angezeigt wird.

Benutzen Sie die Sie Schalter X*/X", um den Fokus im Menii in der dargestel lten Reihenfolge zu bewegen:

i HRobot Control Panel !El

RESET/READY IS ELErET

— Fiobot b anipulatar

MCALed :  OM

Model | ES451C/ES4E Ef’a”;’f;: Low
— Powd Mode — dobor
b Catal
Lo =3 | OFF aM - ¥
HIOME

= <RESET/READY>-Schalter (Reset/Fertig)

Wurde der Manipulator durch einen NOT-AUS angehalten, wird der Zustand des Manipulators durch
Auswahl dieses Schalters zurlickgesetzt. Die Einstellungen fur Geschwindigkeit und Beschleunigung
werden auf die Standardwerte zurtickgesetzt.

RESET/READY wird durch Driicken des ENTER-Schalters ausgefiihrt.
Die Schalter X*/X", Y*/Y™ und U*/U" haben hier keinerlei Funktion.

= <RECOVER >-Schalter (Wiederherstellen)

Der <RECOVER>-Schalter wird bendtigt, um den Manipulator zuriickzusetzen, wenn er sich nach einem
NOT-AUS in einem Bedienverbots-Zustand befindet. Der Schalter ist nur dann aktiv, wenn der Manipulator
sich in eéinem Pausezustand nach einem NOT-AUS befindet.

RECOVER wird durch Driicken des ENTER-Schalters ausgef iihrt.
Die Schalter X*/X", Y*/Y™ und U*/U" haben hier keinerlei Funktion.
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= [Manipulator]-Gruppe

Diese Gruppe wird benétigt, um aus alen angeschlossenen Manipulatoren den auszuwahlen, mit dem
gearbeitet werden soll.

Benutzen Sie den Z'/Z" -Schalter, um die Nummer des gewiinschten Manipulators aus der Auswahlliste der
angeschlossenen Manipulatoren auszuwahlen. Driicken Sie dann den ENTER-Schalter.

Die Schalter Y*/Y™ und U*/U" haben hier keinerlei Funktion.

= [Power Modus]-Gruppe (Zustand der Spannungsversorgung)

Hier wechseln Sie den Zustand der Spannungsversorgung. Sie kénnen mit dem Schalter U*/U™ zwischen
LOW (niedrig) und HIGH (hoch) wéhlen.

Die Schalter X*/X™ und Z*/Z" haben hier keinerlei Funktion.

= [Motor]-Gruppe

Hier kénnen Sie die Spannungsversorgung des Manipulators aus- und einschalten.

Sie kénnen die Spannungsversorgung mit den Schaltern Z*/Z” und U*/U™ ein- und ausschalten.
Der Schalter Y*/Y™ hat hier keinerlei Funktion.

= [MCAL]-Schalter

Dieser Schalter initialisiert die mechanische Ursprungsposition (MCAL) des Manipulators.
Das ,, Ruckkehren* wird ausgefuhrt durch Driicken des ENTER-Schalters.

Sie kénnen die Spannungsversorgung mit den Schaltern Z*/Z und U*/U™ ein- und ausschalten.
Die Schalter X*/X", Y*/Y™ und U*/U" haben hier keinerlei Funktion.

= [HOME]-Schalter

Dieser Schalter verfahrt den Manipulator zu den Koordinaten, die mit dem Befehl HOMESET eingerichtet
wurden.

Das Verfahren wird ausgefuhrt durch Driicken des ENTER-Schalters.
Die Schalter X*/X, Y*/Y™ und U*/U" haben hier keinerlei Funktion.
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2.8.5 Bedienung per JOG-Pad

Wird der Zustimmtaster gedriickt, erscheint die nachstehende Meldung. Driicken Sie den ENTER-Schalter,
um die Bedienung per JOG-Pad auszufihren.

SPEL 95

The Jag keys are now enabled and the motion commands can be
executed.

Prezz on EMTER at the Jog Fad.

= Ununterbrochene Bedienung per JOG-Pad

Wurde in der [Jog Travel Distance]-Gruppe <Continuous> ausgewahlt, ist eine ununterbrochene Bedienung

per JOG-Pad méglich.

Einmaliges schnelles Driicken und Loslassen der JOG-Schalter verfahrt den Manipulator folgendermal3en
laut der angegebenen Strecke:

(1) Die Bediengeschwindigkeit ist eingestellt auf ,normal®: Verfahrstrecke laut der Einstellung <Long>.
(2) Die Bediengeschwindigkeit ist eingestellt auf ,slow*: Verfahrstrecke laut der Einstellung <Short>.

Der Manipulator verféahrt in der angegebenen Strecke, bevor er anfangt, ununterbrochen zu arbeiten, wenn
der Schalter gedriickt gehalten wird, anstatt ihn wieder loszulassen.

Der Manipulator hélt unverziglich an, wenn der Zustimmtaster oder der JOG-Schalter wieder losgelassen

wird.

In der nachfolgenden Tabelle wird jeder Schalter flr den entsprechenden JOG-M odus erl&utert:

Basis-Modus

Joint-Modus

Tool-Modus

Schalter X*/X

X-Achse desBasis-
Koordinatensystems

J1

X-Achse des Tool-
Koordinatensystems

Schalter Y*/Y~

Y-Achse desBasis-
Koordinatensystems

J2

Y -Achse des Tool—
Koordinatensystems

Schalter Z*/1Z

Z-Achse des Basis-
Koordinatensystems

J3

Z-Achse des Tool—
Koordinatensystems

Schalter U*/U

U-Achse desBasis-
Koordinatensystems

U-Achse des Tool-
Koordinatensystems
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= Schrittweise Bedienung per JOG-Pad

Um eine schrittweise Bedienung auszufiihren, muss zuerst einer der folgenden Modi in der [Jog Travel
Distance]-Gruppe ausgewahlt werden: <Long>, <Mid> oder <Short>. Dann driicken Sie den JOG-Schalter,
wéahrend Sie den Zustimmtaster gedriickt halten.
Darstellung des jeweiligen Jog-Modus am Bildschirm:
JOG-Verfahren im
Basis-Koordinatensystem

Joint-Koordinatensystem Tool-Koordinatensystem

e -log e
Jegmede Iz = /é\‘ I3 g meds : = ‘é 7
¥ 7 Biwa @ J1 7 Baza @Y

€ deint @ @ [ @ o Jnie @

£ Tonl £ Teal & ook

Basa Jogging

P
v
[

Joirt Jogaing

U = T u
Ve &
Tool Jogaing

= Einrichten

Nachdem der Manipulator in die gewinschte Position verfahren wurde, richten Sie die Position
folgendermalien ein:

(1) Lassen Sieden Zustimmtaster los.
(2) Bewegen Sie den Fokus mit Hilfe des Schalters Y*/Y" auf die [Pose Data]-Gruppe.

(3) Bewegen Sie den Fokus mit Hilfe des Schalters X*/X™ auf das Eingabefeld [No.], geben Sie eine
Positionsdaten-Nummer ein, die Sie mit dem Schalter Z*/Z" einrichten wollen.

(4) Bewegen Sie den Fokus mit Hilfe des Schalters X*/X™ auf den Schalter [Teach P#].
(5) Dricken Sie den ENTER-Schalter.
(6) Die nachstehende Meldung erscheint. Driicken Sie dann noch einmal den ENTER-Schalter.

SeeLes M|

® Are o zune bo regisher P17 in the Poze List?
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= Direktes Einrichten

Um direktes Einrichten durchfiihren zu kénnen, missen ale Gelenke des Manipulators im servo-freien
Zustand sein.

(1) Lassen Sieden Zustimmtaster los.

(2) Bewegen Sie den Fokus mit Hilfe des Schalters Y*/Y™ auf die Gruppe [Free Joints].

(3) Wahlen Sie ein Gelenk, das mit Hilfe des Schalters X*/X™ servo-frei geschaltet werden soll.
(4) Flhren Sie den servo-frei-Status durch, indem Sie den ENTER-Schalter betétigen.

(5) Wiederholen Sie die Schritte (2) — (4) fur ale Gelenke, die Sie in den servo-frei-Status versetzen
wollen,

(6) Bewegen Sie den Arm manuell in die gewiinschte Position.
(7) Bewegen Sie den Fokus mit Hilfe des Schalters Y*/Y" auf die Gruppe [Pose Datd].

(8) Bewegen Sie den Fokus mit Hilfe des Schalters X*/X™ auf das Eingabefeld [No.], und stellen Sie dann
eine Positionsdaten-Nummer ein, die mit Hilfe des Schalters Z*/Z registriert werden soll.

(9) Bewegen Sie den Fokus mit Hilfe des Schalters X /X~ auf den Schalter <TEACH P#>.
(10) Dricken Sie den ENTER-Schalter.
(11) Die nachfolgende Meldung erscheint. Driicken Sie den ENTER-Schalter noch einmal.

SPEL 95 =l

® Are pou sune bo regizter P17 0 the Poze List?
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2.9 Bedienung mit dem Handprogrammiergerat

Das Handprogrammiergerdt (OP500) ist ein mit einem LCD ausgestattetes Bediengerdt mit Touchpanel.

Mit dem OP500 lassen sich Einrichtoperationen effizienter durchfiihren, da auf der Anzeige mehrere
Informationen gleichzeitig dargestellt werden.

Weitere Informationen erhalten Sie im Handbuch zum Handprogrammiergeré OP500.

In diesem Kapitel werden die generelle JOG-Bedienung und die Einrichtmethoden mit dem
Handprogrammiergerét beschrieben.

(1) Stellen Sie sicher, dass der Stecker am Kabel des Handprogrammiergerdtes sicher am Anschluss
»Optional Device" (optionales Gerét) der SRC5* *-Steuerungseinheit angeschlossen ist.

(2) Wéhlen Sie das Optionsfeld <OPTIONAL DEVICE> im Menu [Teaching Device] (Einrichtgerét) im
[Setup]-[Raobot Controller Settings]-Dialog (Einrichtung —Einstellung Robotersteuerung).

Fiobot Controller 5 ettings
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2.9.2 JOG-Bedienung per OP500
Drehen Sie den Modusauswahl-Schalter am Handprogrammiergerét auf ATTEND (Wartungsmodus).

= Schrittweise JOG-Bedienung
(1) Um das Menii [Jog& Teach] anzeigen zu lassen, beriihren Sie die Taste [Jog& Teach] auf dem OP500.

Operation | [———————————————————————————————————————————————————————  jassuaeey "
o | (_JE-Stop (_) Safety Doar Manipulatar Nu.m

_Pose
[iabel1 |
—Jog Trave| Distance
H[mm] i)

Ist als JOG-Modus JOINT
> gingestellt, &ndern sich die

Tasten bis
A

0.300 0.300
£mm] L[deg]
0.300 0.300

Jog&: Execute
Teach | Control Command

(2) Um die Achse auszuwéhlen, an der die JOG-Bedienung ausgefihrt werden soll, driicken Sie die Taste
QS ®oder & Driicken der Tasten %# oder # verfahrt den Manipulator in Abhangigkeit der
Entfernungsstrecke, deren Wert angezeigt wird, wenn der Zustimmtaster gedrtickt wird.

= Ununterbrochene JOG-Bedienung

(1) Um das Menil [Continuous Jog] anzeigen zu lassen, berlhren Sie die Taste [Cont] im Meni
[Jog& Teach].

(_JE-Stop () Safety Door Manipulator Moo| 4
Pose

15

label1

Continuous
Jng

(2) Um die Achse auszuwdahlen, an der die ununterbrochene JOG-Bedienung ausgefiihrt werden soll,
driicken Sie die Taste © ©®oder &. Driicken der Tasten #%# oder # verfdhrt den Manipulator in
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Abhangigkeit der Entfernungsstrecke, deren Wert angezeigt wird, wenn der Zustimmtaster gedriickt
wird.

Die Entfernungsstrecke variiert in Abhangigkeit von der eingestellten Geschwindigkeit.
Niedrige Geschwindigkeit - Entfernungsstrecke = kurz
Normale Geschwindigkeit - Entfernungsstrecke = lang

(3) Nachdem der Manipulator die eingestellte Strecke zuriickgelegt hat, startet ein ununterbrochenes
Driicken der %# #% Tasten den ununterbrochenen Betrieb.

(4) Wird der Zustimmtaster losgelassen oder voll gedriickt, oder wenn die Tasten % # freigegeben
werden, hélt der Manipulator sofort an.

2.9.3 Einrichten

Nachdem der Manipulator in Zielposition verfahren wurde, richten Sie die Positionsdaten fur diese Position
ein.

(1) Beruhren Sie die Taste <Pose No.> (Positionsnummer) im Mentii [Jog& Teach].

()E-Stop () Safety Door Manipulator Mo,

MAX POSE NO 200

(2) Waéhlen Sie die zu speichernde Nummer flr die Positionsdaten aus.
(3) Bertihren Sie die Taste <Enter>. Das[Jog& Teach]-Menl wird angezeigt.
(4) Berihren Sie die Taste <Teach> (Einrichten) im Menii [Jog& Teach].

(_JE-Stop () Safety Door Manipulatar Ma.| 14

Fose Mo,

Are you sure to register?

Jog&
Teach

(5) Wird die Taste <Yes> gedriickt, wird die aktuelle Position jedes Gelenks des Manipulators in der
festgel egten Positionsnummer gespeichert.
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2.9.4 Direktes Einrichten

Um direktes Einrichten ausfiihren zu kénnen, miissen Sie ale anliegenden Zustdnde an den Gelenken des
Manipulators stornieren.

(1) Berthren Sie die Taste <Free Joint> (freies Gelenk) im Meni [Jog& Teach]. Daraufhin wird das Menu
[Free Joints] angezeigt.

(_JE-Stop (_) Safety Door Manipulator Ma.| 4

— Free Joints
1 J2

(2) Um die anliegenden Zusténde an den einzurichtenden Gelenken aulRer Kraft zu setzen, bertihren Sie die
Tasten <J1> - <W4>.

{_JE-Stop (_)Safety Doar Manipulator Mo.| 1

— Frea . doints
J1

J2

Ein Hakchen wird in jedem Optionsfeld angezeigt. So wird deutlich, welche Gelenke frei sind. So
freigegebene Gelenke kdnnen per Hand bewegt werden.

(3) Umin das Menti [Jog& Teach] zuriickzugelangen, driicken Sie die Taste <Back> (Zuriick).
(4) Bewegen Sie den Arm manuell in die Zielposition.
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(5) Berihren Sie die Taste <Teach> im Ment [Jog& Teach].

QE-STnp {:)Safetg.r Coor Manipulator Mo, | 1

Pose Mo,

Are you sure to register?

Jog &
Teach

(6) Wird die Taste <Yes> gedriickt, wird die aktuelle Position jedes Gelenks des Manipulators in der
festgel egten Positionsnummer gespeichert.
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2.10 Speichern der Positionsdaten am Ende der Arbeit

Wenn die Positionsdaten per [Pose Data Manager]-Menii oder Jog Pad veréndert bzw. tiberarbeitet worden
sind, erscheint unten dargestellte Meldung, wenn Sie am Ende der Arbeit im [Pose Data Manager]-Ment
auf den Schalter <Close> (Schliefzen) geklickt oder am Jog Pad den Schllisselschalter auf Normal-Position
gestellt haben. In der Meldung wird abgefragt, ob Sie die bearbeiteten Positionsdaten als Anfangs- oder
Standard-Positionsdaten-Datei speichern wollen.

Haben Sie die Anfangs-Positionsdaten-Datel bearbeitet, erscheint die folgende Meldung:

Save the DefaullInitial Pose Data File

@ Do pou want to save the pose data in meman ba Poze Data
File:?

anipulator Mo, : - 01

File Hame : tnpl1_2 POS
File Type : Initial Fose O ata file
%] Mo | cancel |

Klicken Sie auf <Yes>, um die Daten in der Anfangs-Positionsdaten-Datei zu speichern. Das Fenster [Pose
Data Manager] wird geschlossen. Die Daten werden in die Anfangs-Positionsdaten-Datei gespeichert.

Klicken Sie auf <No>, wenn Sie die Daten nicht in der Anfangs-Positionsdaten-Datei speichern wollen. Das
Fenster [Pose Data Manager] wird geschlossen. Die Daten werden im Speicher der Steuerung gespeichert,
aber die Anfangs-Positionsdaten-Datei wird nicht upgedatet.

Haben Sie die Standard-Positionsdaten-Datei bearbeitet, erscheint die folgende Meldung:

L ave the Default/Imtial Poze Data File

@ Do pou wiank to zave the poze data in memony bo Poze D ata
File'?

Manipulator Ho, - 01
File Mame ; fnp01.FOS
File Type Defaulk Poze Data file

M | Cahn::ell

Klicken Sie auf <Yes>, um die Daten in der Standard-Positionsdaten-Datei zu speichern. Das Fenster [Pose
Data Manager] wird geschlossen. Die Daten werden in die Standard-Positionsdaten-Datei gespeichert.

Klicken Sie auf <No>, wenn Sie die Daten nicht in der Standard-Positionsdaten-Datei speichern wollen.
Das Fenster [Pose Data Manager] wird geschlossen. Die Daten werden im Speicher der Steuerung
gespeichert, aber die Standard-Positionsdaten-Datei wird nicht upgedatet.

Der Manipulator verfdhrt jedoch zu der neuen Positionsdatenposition, wenn ein Bewegungsbefehl
ausgefuihrt wurde, da die Positionsdaten auf jeden Fall im Speicher bleiben.

Beim erneuten Offnen des Meniis [Pose Data Manager] werden die Daten angezeigt, die dort vorhanden
waren, bevor das Menti geschlossen wurde!
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2.11 Sicherungskopie der Positionsdaten-Dateien

Das Speichern der eingerichteten Daten auf z.B. eine Diskette kann den Datenverlust minimieren, wenn z.B.
die Festplatte zerstort wird.

Waéhlen Sie eine Positionsdaten-Datei aus der Auswahlliste [Filesin the project] aus.
Wéhlen Sie aus dem Menti [File] (Datei) den Befehl [Export] (Exportieren) aus.

o SPEL 9% - First

5CR Edit Project Bun Tool Setup Window Help

Mew Chel+t
Qpen... Ctrl+0 EI %l ?Iﬁ.l EIEIE |m
[Eloss
SENE Sl S
SrayE S Files in the Project -
|rnpart. . ﬂ | Marne
E st E Good PRG
Pt . Ciflr P E 0. PRG
Privk Sebup... 5 Mnp01.POS

. Helaase}}l ] MinpO1IMIPOE
Exit SPEL 95 Y ret PR

Wéhlen Sie dann aus, wohin die Daten gespeichert werden sollen. Legen Sie eine formatierte Diskette in
das Laufwerk A ein. Wahlen Sie 3¥2 Floppy (A) aus, um die Daten auf Diskette zu speichern, und vergeben
Sie als Dateinamen einen zutreffenden Namen. Klicken Sie dann auf den Schalter <Save> (Speichern).

Export |

Save In —=J3% Floppy [ 4 @ gl IT:

File rame: ~ [Mnp01.POS

Save a5 bpe: | SPEL 35 P03 file [*.pos] j Cancel

Jedes Mal, wenn dieses Symbol angeklickt wird, wechselt man in den jeweils
ilbergeordneten Ordner in der Verzeichnishierarchie. Klicken Sie solange auf
dieses Symbol, bis Sie die 3,5"-Diskette auswéihlen knnen.
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2.12 Definition einer Palette

Um die Paletten-Funktion nutzen zu konnen, ist die Einstellung der Positionsdaten notwendig. Fur die
Einstellungen richten Sie ein Rechteck mit vier Ecken ein und definieren die Anzahl der Teilungen (Reihen
und Spalten) in vertikaler und horizontaler Ausrichtung.

Der Befenl PALET wird fur Bewegungen zu mehreren, gleich weit voneinander entfernten Punkten

verwendet.

PALET

Funktion Definiert bzw. zeigt Paletten an.

Format PALET {[Paletten-Nr.] P[Punkt 1],P[Punkt 2],P[Punkt 3]{,P[Punkt 4]}~[Anzahl

Beschreibung

Beispiel

Reihen],[Anzahl Spalten]}

Die Paletten-Nr. muss eine ganze Zahl zwischen 0 und 15 sein.

[Anzahl Reihen] ist die Anzahl der Reihen von P[Punkt 1] bis P[Punkt 2]
[Anzahl Spalten] ist die Anzahl der Spalten von P[Punkt1] bis P[Punkt 3]
Definiert eine Palette, indem die entsprechenden Punktdaten (fir mindestens drei
Punkte 1, 2 und 3) im TEACH-Modus eingerichtet werden. Dabel wird die Anzahl
der Reihen und Spalten von Punkt 1 zu Punkt 2 und von Punkt 1 zu Punkt 3
angegeben.

Hat die Palette eine regel malige rechteckige Form, brauchen nur drei der vier
Eckpunkte definiert zu werden. Bei einer Palette mit weniger regelmaiiger Form
miissen dementsprechend ale vier Eckpunkte angegeben werden.

Zur Palettendefinition werden zuerst 3 oder 4 Eckpunkte im TEACH-Modus
eingerichtet.

PALET1, P1,P2,P3,5,3

P3 °
3 Reihen

P1 funf Spalten P2
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= Festlegen von Positionen innerhalb einer Palette

PALET(n)

Funktion Gibt die Position in der festgelegten Palette an. Wird immer mit einem
Bewegungsbefehl kombiniert.

Format PALET [Paletten-Nr.]  [([Divisionspunktnr.] )|

Beschreibung

|([Divisionspunktnr. Horizontale Koordinate], ? ?

[Divisionspunktnr. Vertikale Koordinate])|

Die Pal etten-Nr. muss eine ganze Zahl zwischen 0 und 15 sein.
Die Divisionspunktnr. muss eine ganze Zahl zwischen 1 und 32767 sein.

Die Divisionspunktnr. fur die horizontale und vertikale Koordinate werden
festgelegt durch die Definition einer Palette.

Es gibt zwei Moglichkeiten, Divisionspunkte zu definieren:
Definition durch Divisionspunktnummern

P3|11|12(13|14|15
9 |10
5
P1 P2

Definition durch Divisionskoordinaten
P3|113|23(33(43(53
12122]32|42|52
1,1121]31|41|51

P1 P2

Beispiel NP PALETL (1.5)

Ubung » « PALET

Tatigkeit Bewege das Werkstlick von Palette 1 zu Palette2.

P3 P3 |13 |14 |15 P13|11 |12 |13 |14 |15
10 |11 |12 6 |7 |8 |9 |10
7 |8 |9 1 |2 |3 |4 |5
4 |5 |6 P11 P12

P1 PL |1 |2 |3 |P2

Programm: FUNCTI ON MAI N

PALET1, P1,P2,P3, 3,5
PALET2, P11, P12, P13,5,3

FOR I =1 TO 15

JUMP PALET1(1)
ON1; WATO,5
JUMP PALET2(1)
OFF 1 ; WAIT 0,5

NEXT |
FEND
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Kapitel 3

Uberblick Gber die Programmierung

3.1 Befehle und Anweisungen

Die folgenden befehls- und anwei sungsbezogenen Ausdriicke werden wie folgt definiert:
Befehl: Ein Befehl, der unter Windows 95 ausfihrbar ist.

SPEL 95-Befehl: Ein SPEL 95-spezifischer Befehl, der direkt aus dem [Command
Execution]-Menll (Befehlsausfiihrung) des Debug-Fensters ausfihrbar ist.

SPEL 95-Anweisung:  Eine Anweisung, die innerhalb eines SPEL 95-Programms aufgefihrt ist.
Wenn wir in diesem Handbuch Uber eine ,, Anweisung” sprechen, ist immer
von einer SPEL 95-Anweisung die Rede.

SPEL 95-Instruktion:  Kann als SPEL 95-Befehl oder Anweisung verstanden werden.

Beispiel: ,JUMP P1“-Beschreibung

+~JUMP P1" ist ein SPEL 95-Befehl, der die Ausfuhrung ,,JUMP P1* aus dem [Command Execution]-Menl
des Debug-Fensters ermdglicht. Es handelt sich gleichzeitig um eine Anweisung, die in eéinem Programm
stehen kann.

Beispiel: ,FOR i=0 TO 15"-Beschreibung
»FOR i=0 TO 15* kann in einem Programm stehen, kann aber nicht aus dem [Command Execution]-Menl
ausgefihrt werden.
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3.2 Programmier-Regeln

3.2.1 Grundlegende Bestandteile eines Programms
Die Grundeinheit eines Programms wird ,, Zeile" genannt, und eine Anzahl von Zeilen macht ein Programm
aus. Die Zeilen selbst bestehen aus Zeilennummern und Anwei sungen.

Ein Programm beginnt immer mit der 1. Zeile ,FUNCTION MAIN“ und endet mit der letzten Zeile
»FEND".
<Beispiel> FUNCTI ON MAI N

FEND

Alles, was von FUNCTION bis FEND steht, wird eine Funktion genannt. Nach Eingabe von FUNCTION
ist ein Name, im Beispiel MAIN, erforderlich.

3.2.2 Funktionsname
Im Folgenden werden die Beschrankungen bei der V erwendung von Funktionsnamen aufgefihrt:

Reservierte Worte (z. B. Befehle, Anweisungen und Funktionen) durfen nicht verwendet werden.
Auch, wenn Sie reservierte Worte durch Unterstriche oder Zahlen ergénzen oder verandern, werden
sie trotzdem als reservierte Worte erkannt.

Grol3- und Kleinschreibung wird nicht unterschieden.
Als verwendbare Zeichen sind alle alphanummerischen Zeichen und Unterstriche (_) zugel assen.
Der Funktionsname darf aus max. 15 Zeichen bestehen.

3.2.3 Mehrfachanweisung

Wird das Semikolon (;) benutzt, kdnnen mehrere Befehle in eine Zeile geschrieben werden. Dies wird
M ehrfachanweisung genannt.

Mit Hilfe der Mehrfachanweisungen kénnen Programme leichter gelesen werden, und die Programmgrofie
wird verringert. Auch ist die Ausfihrzeit geringer. Werden jedoch unwichtige Mehrfachanweisungen
eingegeben, kann das Programm uniibersichtlich und schwer verstandlich werden.
<Beispiel>
JUMP P7 ; ON1; WAIT

0,2
Juw P17 ; OFF 1 ; WAIT O

, 2

3.2.4 Kommentare

Um ein Programm verstandlicher zu machen, kdnnen Sie, wenn notwendig, Kommentare einfiigen. Das
Symbol, das einen Kommentar einleitet, ist das Apostroph (‘). Alle Zeichen, die auf ein Apostroph folgen,
werden als Kommentar berticksichtigt. Bei Ausfuhrung des Programms werden alle Kommentare, die auf
ein Apostroph folgen, aufRer Acht gelassen.
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Als Kommentar kénnen Sie jedes Zeichen benutzen, allerdings darf der Kommentar, einschliefflich
Zeilennummer, Anweisung und Text, 255 Zeichen nicht Uberschreiten.
<Beispiel>
FUNCTI ON MAI N

ER R I IR Ik S b S

‘o HANDLER- 1 * Kommentarzeilen
‘ *programm ert von SATO *

¢ KRR I I R Ik O b

‘ @GOsuB 1000 - GOSUB wird nicht ausgefhrt!
SPEED 100 ; ACCEL 50, 100
JUMP P10 ;ON 1 ;WAIT 0,2 ‘N mm - Kommentar

Obj ekt von Ei nzugl auf.

3.2.5 Sprungmarken

Wenn Sie die Programmausfihrungsreihenfolge mit Hilfe von GOTO, GOSUB oder IF.. THEN...ELSE
andern, wird das Programm gemal3 festgelegter sinnvoller Worter zum Definieren von Zielorten ausgefiihrt.
Die Zeilennummer ist nur eine Nummer und hat keinerlei weitere Bedeutung. Wenn Sie ein Wort benutzen
kénnen, um eine Bewegung anzuzeigen, ist dies fir den Programmierer und den Benutzer viel angenehmer.

In SPEL 95 kodnnen Sie eine Sprungmarke fur die GOTO, GOSUB oder IF...THEN...ELSE Anweisungen
verwenden.

Im Folgenden werden die Beschrankungen bei der Verwendung von Sprungmarken aufgefihrt:

Reservierte Worte (z. B. Befehle, Anweisungen und Funktionen) dirfen nicht verwendet werden.
Auch, wenn Sie reservierte Worte durch Unterstriche oder Zahlen ergénzen oder verandern, werden
sie trotzdem als reservierte Worte erkannt.

Grof3- und Kleinschreibung wird nicht unterschieden.

Der Name der Sprungmarke darf aus max. 32 Zeichen bestehen.
<Beispiel>
FUNCTI ON MAIN
LOOP1L: - Sprungmarke
JUWP P1
JUWP P2

GOTO LOGP1 - Verzweigung mit Hilfe der Sprungmarke zu LOOP 1
FENDO

Im Beispiel ist in der zweiten Zeile die Sprungmarke ,,LOOP* aufgefiihrt. Erst der Doppelpunkt () hinter
LOOP zeigt an, dass es sich tatséchlich um eine Sprungmarke handelt.

3.2.6 Zeilennummern

Zeilennummern werden nicht bendtigt, kdnnen jedoch fir GOSUB, GOTO oder andere Anweisungen als
Sprungmarken verwendet werden:
<Beispiel>
FUNCTI ON MAI N
10 FOR 101 TO 3
JUMP P(1)
NEXT |
GOTO 10
FEND

67



Benutzerhandbuch Kapitel 3 Uberblick tiber die Programmierung

3.3 E/A-Sprungmarken und Positionsmarken

E/A-Sprungmarken und Positionsmarken konnen eingestellt werden, um vom Programm benutzt oder
darauf bezogen zu werden.

3.3.1 E/A-Sprungmarke

= Einstellungen der E/A-Sprungmarke
Die E/A-Sprungmarke erzeugt eine E/A-Sprungmarken-Datei, die im Menl [I/O Label File] registriert wird.

Na&here Informationen zum Erzeugen und Editieren einer E/A-Sprungmarken-Datei erhalten Sie in Kapitel
5.3, Editieren von E/A-Sprungmarken-Dateien”.

Nahere Informationen zum Registrieren einer E/A-Sprungmarken-Datei erhalten Sie in Kapitel 4.4.4
~Andern von E/A-Sprungmarken-Dateien”.

= Bezug auf eine E/A-Sprungmarke

Um sich auf eine vom Anwender erstellte oder im Speicher befindliche E/A-Sprungmarke beziehen zu
konnen, verwenden Sie bitte folgende Funktionen:

IONUM(): Diese Funktion gibt eine E/A-Nummer zuriick, wenn es sich bei der E/A-
Sprungmarke, nach der gesucht wird, um eine Zeichenfolge handelt.
IOLABELS (): Diese Funktion gibt eine E/A-Sprungmarke zurtick, wenn der E/A-Typ

oder die Nummer definiert ist.

IONUM()
Funktion Gibt eine E/A-Nummer zurtick, wenn es sich bei der E/A-Sprungmarke, nach der
gesucht wird, um eine Zeichenfolge handelt.
Format IONUM(Name der Sprungmarke)
Name der Sprungmarke:  Die E/A-Sprungmarke unterscheidet nicht zwischen:
Anwender E/A, Speicher E/A und Referenz
Bit/Byte/Wort
Beschreibung Gibt einesder folgenden  Bitnummer, auf die sich die E/A-Sprungmarke bezieht,
zuriick: Bytenummer oder Wortnummer
Beispiel Angenommen, dass,,CYLINDERL" eingestellt ist fur entweder die Anwender E/A,
Speicher E/A oder Referenz Bit/Byte/Wort, ist die Einstellung fur
Ausgangsnummer ,,2* ,CYLINDER1".
PRI NT | ONUM_,, CYLI NDER")
2 ? Ergebnis
IOLABELS$()
Funktion Gibt eine E/A-Nummer zurtick, wenn der E/A-Typ oder die Nummer definiert ist.
Format IOLABELS(Typ, Bitlange, Ausgangsnummer)
Typ 0: Anwender E/A (Eingang)
1: Anwender E/A (Ausgang)
2: Speicher E/A
Bitlénge 1: Bit
8: Byte
16: Wort
Ausgangsnummer
Beschreibung Gibt eine E/A-Sprungmarke zurtick, die durch Typ, Bitlénge oder Ausgangsnummer
gesucht wird.
Beispiel PRI NT | OLABEL$(1, 1, 2)
CYLI| NDER1 ? Ergebnis
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3.3. 2 Positionsmarke

= Einstellungen der Positionsmarke in der Positionsdaten-Datei

Die Positionsmarke wird innerhalb der Positionsdaten-Datei definiert. Sie wird in den Speicher der
Steuerung geschrieben, wenn Sie verwendet wird.

Né&here Informationen erhalten Sie in Kapitel 2.4 ,,Bedienung per Pose List-Menu"“.
= Bezug auf eine E/A-Sprungmarke

Um sich auf eine Positionsmarke oder —nummer beziehen zu konnen, verwenden Sie hitte folgende
Funktionen:

POSNUM(): Diese Funktion gibt eine Positionsnummer zuriick, wenn es sich bei der
Positionsmarke, nach der gesucht wird, um eine Zeichenfolge handelt.
POSELBL$(): Diese Funktion gibt eine Positionsmarke zuriick, wenn die

Positionsnummer definiert ist.

POSNUM()
Funktion Gibt eine Positionsnummer zuriick, wenn es sich bei der Positionsmarke, nach der
gesucht wird, um eine Zeichenfolge handelt.
Format POSNUM(Name der Positionsmarke)
Beschreibung Gibt die Positionsnummer zuriick, auf deren Positionsmarke sich bezogen wird.
Beispiel Angenommen, dass die Einstellung fur die Positionsnummer ,,5* ,, PICK1" ist.
PRI NT POSNUM ,, PI CK1“)
5 ? Ergebnis
POSELBL$()
Funktion Gibt die Positionsmarke zurilick, wenn die Positionsnummer definiert ist.
Format POSELBL$( Positionsnummer)
Beschreibung Sucht die Referenz-Positionsnummer und gibt die Positionsmarke zurlick.
Beispiel Angenommen, dass die Einstellung fur die Positionsnummer ,,5* ,, PICK1" ist.
PRI NT POSELBL( 5)
Pl CK1 ? Ergebnis
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3.4 Variablen

Variablen werden as vorlbergehende Ersatzdaten verwendet. Es gibt viele verschiedene Arten von
Variablen, daher muss vor dem Benutzen einer Variable eine Variablendefinition eingegeben werden. Der
Wert, durch den die Variable ersetzt wird, muss vom selben Typ sein, wie die Variable selbst.

3.4.1 Variablenarten

Lokale Variable: Variablen, die in der gleichen Funktion benutzt werden kénnen.
Globale Variable: Variablen, diein der gleichen Gruppe benutzt werden kénnen.
Backup-Variable: Variablen, die vom selben Projekt benutzt werden kénnen und von denen

eine Sicherungskopie erstellt werden kann.

Um diese Variablen verwenden zu kénnen, missen Sie in einer Anweisung angegeben werden. Z. B.:

LokaleVariablee  Der Bereich fir ale diese Variablen zusammen darf eine Grole von 8
KB nicht tberschreiten.
Globale Variable:  Biszu 256 Variablen. Ihre Grole darf 8 KB nicht tberschreiten.

Backup-Variable: ~ Biszu 32 Variablen. Ihre Grofe darf 4 KB nicht Gberschreiten.

Die Variablendeklarationen kénnen jedoch nicht endlos geschrieben werden. Maximale Anzahl fur die
Variablen:

Lokale Variable: DIM [Variablenname].....AS [Variablenart]
Globale Variable: GLOBAL [Variablennamel].....AS [Variablenart]
Backup-Variable:  SYS [Variablenname].....AS [Variablenart]

N&here Informationen hierzu erhalten Sie in Kapitel 4.6.4 , Einrichten von Projekten — Einrichten von
Variablen®.

3.4.2 Bereichsaufteilung fur lokale Variablen

Der maximal zur Verfiigung stehende Bereich fiir lokale Variablen betragt standardmaig 8 KB. Ubersteigt
der Gesamtbereich, der von den lokalen Variablen verwendet wird, wéhrend der Programmausfiihrung den
Standardwert, tritt ein Fehler auf. Daher muss der Bereich, der fur die lokalen Variablen vonnGten ist,
vorher bekannt sein. Dies wird in Kapitel 6.5 ,Einstellung der Variablen — Uberpriifen der
Bereichsaufteilung fir lokale Variablen néher erlautert.

3.4.3 Nummerische Variablen
Es gibt verschiedene Arten von nummerischen Variablen (siehe Tabelle):

Beschreibung | Bytes | verflgbarer Wert/Gultige Ziffer
Ganze Zahlen BYTE 1 -128 bis 127
INTEGER 4 -2147483648 bis 214748364 7*
REAL 4 7 Ziffern
Redlezahlen 'pouBLlE |8 14 Ziffern

Wenn Sie eine Variable definieren, mussen Sie zuerst die Definition und dann den Namen eingeben. Wenn
verschiedene Variablen vom gleichen Typ definiert werden sollen, benutzen Sie bitte ein Komma “,“, um
verschiedene Variablennamen zu vergeben (siehe Beispiel). Dahinter wird eine AS-Typdefinition (als
Variable vom Typ) eingefligt. Die Variablendefinition fir einen Typ mussin einer Zeile erfolgen. Um einen
weiteren Typ zu definieren, benutzen Sie bitte eine weitere Zeile.

Wird keine Typendefinition durchgefiihrt, wird die Variable als reelle Zahl angenommen.
Format: [Variablendefinition] [Variablenname]{,[Variablename]}n AS [Typdefinition]

70



Benutzerhandbuch Kapitel 3 Uberblick tiber die Programmierung

= Variablenname

Es gibt jeweils einen Variablennamen pro Variable. Variablennamen unterliegen den folgenden
Beschrankungen:

Reservierte Worte (z. B. Befehle, Anweisungen und Funktionen) dirfen nicht verwendet werden.
Auch, wenn Sie reservierte Worte durch Unterstriche oder Zahlen ergénzen oder verandern, werden
sie trotzdem als reservierte Worte erkannt.

Das erste Zeichen muss ein Buchstabe sein.
Grof3- und Kleinschreibung wird nicht unterschieden.
Der Variablenname darf aus max. 64 Zeichen bestehen.

= Ausdruck von reellen Variablen
Bel reellen Variablen wird der Wert durch Ziffern dargestellt.

+ 0. OI0I0CI0I00E + C10100

3 Ziffern

7 oder
14 Ziffern

= Schreiben eines aktuellen nummerischen Wertes in ein Programm

Beschreibt den nummerischen Wert durch einen aktuellen nummerischen Wert in eéinem Programm. Der
numerische Wert wird betrachtet als. INTEGER (wenn es sich um eine ganze Zahl handelt) oder als
DOUBLE (wenn es sich um eine reelle Zahl handelt).

In dem folgenden Beispiel ist 0,1 in der Zeile ,1=0,1* der reellen Variablen ,a' zugewiesen. In der
folgenden Anweisung ,IF a = 0,1 THEN“ wurde jedoch der Variablentyp in eine Variable vom Typ
DOUBLE umgewandelt, damit mit dem DOUBLE-Wert 0,1 verglichen werden kann. Der Wert des
bedingten |F-Ausdruckes wird als FAL SE (fal sch) ausgegeben, und ,,NG;DOUBLE" wird ausgedruckt.

B act.value PRG =]

FUNCTION Ual_tuype

DPIH a AS REAL 0,1 ist der reellen Variablen "a" zugewiesen
A = e e e |

IF a = 8.1 THEN \
FRINT "OK;REAL" Die reelle Variable "a" wurde in eine Variable vom

ELIE Typ DOUBLE umgewandelt, damit mit dem
PRINT "'HG;DOUBLE" DOUBLE-Wert 0,1 verglichen werden kann.

EHDIF

FEND
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3.4.4 Zeichenketten-Variablen
Eine Zeichenketten-Variable kann bis zu max. 255 Zeichen enthalten.
Auch Zeichenketten-Variablen bendtigen eine Typendefinition mittels der folgenden Anweisung:

Format: [Variablendefinition] [Zeichenkettenname$]{,[Zeichenkettenname$]in AS
STRING

Zeichenkettennamen werden mit einem Dollarzeichen “$* als letztem Buchstaben gekennzeichnet, um sie
von nummerischen Variablen unterscheiden zu kdnnen. Zeichenkettennamen unterliegen den folgenden
Beschrankungen:

Als verwendbare Zeichen sind alle alphanummerischen Zeichen und Unterstriche ( _ ) auf3er dem
Doppelpunkt (:) zugel assen.

Der Zeichenkettenname darf aus max. 64 Zeichen (einschliefdlich des $-Zeichens) bestehen.
Grof3- und Kleinschreibung wird nicht unterschieden.

Reservierte Worte (z. B. Befehle, Anweisungen und Funktionen) dirfen nicht verwendet werden.
Auch, wenn Sie reservierte Worte durch Unterstriche oder Zahlen ergénzen oder veréndern, werden
sietrotzdem als reservierte Worte erkannt.

3.4.5 Bereichsvariablen

Eine Bereichsvariable ist eine Gruppe oder Tabelle, die sich auf einen Namen bezieht. Sowohl numme-
rische wie auch Zeichenketten-Variablen koénnen als Bereichsvariablen verwendet werden. Bel der
Definition einer Bereichsvariablen geben Sie den Namen einschlie3lich der GroRRe in Klammern [ ] ein. Die
GroRe kann innerhalb von bis zu 3 Dimensionen definiert werden. Zeichenketten-Variablen kénnen nur
innerhalb von 2 Dimensionen definiert werden. Wie bei den herkdmmlichen Variablen kénnen mehrere
Bereichsvariablen durch Kommas voneinander getrennt werden, wenn sie vom selben Typ sind.

Wenn verschiedene Variablen vom gleichen Typ definiert werden sollen, benutzen Sie bitte ein Komma “,*,
um verschiedene Variablennamen zu vergeben.

Format: [Variablendefinition] [Variablenname][a{,b{,c}}] AS[Typendefiniation]
a,b,c: Bereichsgrofie jeder Dimension
Ganze Zahl von 1 bis 65535
a*b*c = 524288

<Beispiel>
DI M Al 10] AS | NTEGER Eindimensionale Bereichsvariablendefinition
GLOBAL B[ 8,5] AS BYTE Zweidimensionale Bereichsvariablendefinition
SYS ([ 10, 10, 5] AS BYTE Dreidimensiona e Bereichsvariablendefinition

Eine Variablentabelle der Bereichsvariablen B[8,5] wird, wie unten dargestellt, erzeugt. Die Zahlen in
Klammern [ ] werden Subskriptionen genannt. Es ist wichtig, jede Subskription einzeln anzugeben, wenn
einzelne individuelle Variablen benutzt werden.

B[0,0] [B[1,0] |B[2,0] |B[3,0] |B[4,0] |B[50] |B[6,0] |B[7,0] |B[8,0]
B[0,1] |B[1,1] |B[2,1] |B[3,1] |B[41] |B[51] |B[61] |B[7,1] |B[8,1]
B[0,2] |B[1,2] |B[2,2] |B[3,2] |B[42] |B[52] |B[62] |B[7,2] |B[8,2]
B[0,3] [B[1,3] |B[2,3] |B[3,3] [B[43] |B[53] |B[63] |B[7,3] |B[83]
B[04] |B[14] |B[2,4] |B[3,4] |B[44] |B[54] |B[6/4] |B[74] |B[84]
B[0,5] |B[1,5] |B[2,5 |B[35] |B[45] |B[55] |B[65 |B[7,5 |B[85]
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3.5 Operatoren

3.5.1 Mathematische Operatoren

Die Mathematik wird fur Operationen von nummerischen Werten benutzt. Die mathematischen Operatoren
sind wie nachfolgend aufgefuhrt:

Operator Operation Ausdruck | Mathematisches Zeichen
+ Addition A+B +
- Subtraktion A-B -
* Multiplikation A*B X
/ Division A/B +
*x Exponential A**B AP
MOD | Module Mathematik | A MOD B

(MOD kann nur fur ganze Zahlen benutzt werden.)

3.5.2 Logische Operatoren

Die logischen Operatoren kénnen fir ganze Zahlen benutzt werden. Das Ergebnis ist auch eine ganze Zahl.
Der nummerische Wert wird innerhalb der Steuerung durch eine binére Ziffer ausgedriickt. Die Operation
wird in dieser Reihenfolge ausgefiihrt. Das heil3t, dass jedes Bit des Ergebnisses von den entsprechenden
Bitsin den zwei Operanden bestimmt wird. Jede Operation ist unten aufgefihrt, es werden die numerischen
Werte A und B benutzt.

(1) AND (Logische Multiplikation)
Format: A AND B

BITvonA |BITvonB |Ergebnis
0 0 0
0 1 0
1 0 0
1 1 1

(2) OR (Logische Addition)

Format: A OR B
BITvonA |BITvonB |Ergebnis
0 0 0
0 1 1
1 0 1
1 1 1

(3) XOR (ausschlieffliches OR)
Format: A XOR B

BITvonA |BITvonB |Ergebnis
0 0 0
0 1 1
1 0 1
1 1 0
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(4) NOT (logische Ergénzung)

Format: NOT A
BIT von A | Ergebnis
0 1
1 0

(5) Beisgpid: Im Fallevon A=1, B=0, C=1
AANDBORC=1
AANDBXORC=1
NOT A)ANDC=0

3.5.3 Relationale Operatoren

Operator

Ausdruck Beschreibung

A=B A und B sind gleich.

<> oder >< A<>B | A und B sind nicht gleich.

>

A>B A ist grofer als B.

<

A<B A ist kleiner dsB.

>= oder => A>=B | Aist groler oder gleich B.

<= oder =< A<=B | A ist kleiner oder gleich B.

3.5.4 Zeichenketten-Operatoren

Operator Beschreibung
Verkettung der Zeichenkette
= Wahr, wenn alle Eigenschaften der Zeichenkette dieselben sind.
<> Wahr, wenn mindestens eine Eigenschaft unterschiedlich ist.
<Beispiel>

>PRINT “HE* + “LLC

HELLO

3.5.5 Rangfolge der Operatoren

Es gibt eine Rangfolge fur die Operatoren. Wird mehr als ein Operator benutzt, wird die Operation nach
dieser Rangfolge ausgefiihrt. Operatoren, die in Klammern stehen, werden zuerst ausgefiihrt. Operationen
mit gleichem Rang werden von links nach rechts ausgefthrt.

Die Rangfolge der Operationen ist wie folgt:

@ 0O
(2) **
Q) =1/

(4 MOD

(5) +, -

6) = > <> <>
(7) AND, OR, XOR, NOT

Die Operationen werden nach dieser Rangfolge ausgefuhrt, das Benutzen von Klammern erleichtert das
L esen des Programms.

3.5.6 Operationen mit ganzen und reellen Zahlen

SPEL 95 unterscheidet Operationen mit ganzen Zahlen von denen mit reellen Zahlen, dadurch wird die
Operation schneller. In Ubereinstimmung mit dem Operandentyp unterscheidet sich die Operationsmethode
und das Resultat wie folgt:
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Operand Ergebnis

Zwei ganze Zahlen Ganze Zahl
Zwei reelle Zahlen
Eine ganze und einereelle Zahl

Reelle Zahl

Fur die oben genannten Operationen beachten Sie folgende Punkte.
(1) Der Bruch eines Quotienten, der durch zwei ganze Zahlen erreicht wird, wird verworfen.

(2) Wenn das Ergebnis einer ganzzahligen Operation aulRerhalb des Bereichs der ganzen Zahlen
(Uberschreiten der 4 Byte-Grenze) liegt, wird ein Fehler angezeigt.

(3) Wenn eine redlle Zahl einer Ganzzahlvariablen zugewiesen wird, wird der gebrochene Tell

verworfen.

Beispiel | Operation mit ganzen Zahlen | Operation mit reellen Zahlen

(1) <PRI NT3/ 2 >PRI NT 3, 0/2
1 1,5
>PRI NT TAN(1/2) >PRI NT TAN(1, 0/ 2)
0 , 5463025

2 I NTEGER A
A=TAN( 1, 0/ 2)
>PRI NT A
0

HINWEIS Achten Sie auf folgendes, wenn Sie ein altes Programm importieren: In SPEL fir die

SRC-3XX (und frihere) Modelle wird eine reelle Zahl auf die nachstmdgliche ganze
Zahl gerundet, wenn sie einer INTEGER-V ariablen zugewiesen wurde.
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3.6 Betriebsausdrucke

Betriebsausdriicke konnen als Parameter fir SPEL 95-Befehle und fur die rechte Seite einer
Substitutionsanweisung verwendet werden. Betriebselemente werden mit arithmetischen Operatoren
verbunden. Es gibt die folgenden Betriebselemente (operationale Elemente):

Variablen

Konstanten

Systemfunktionen (Riickgabewerte)
Funktionen (Ruckgabewerte)

Weitere Informationen zu den Rickgabewerten der Funktionen erhalten Sie in Kapitel 3.10.2
» Funktionsaufrufe®.
<Beispiel>

SPEED dat / 2+10, Usr f (dat)

A=dat +pr nfcos(dat)

Man verwendet grafische Darstellungen, um die operationalen Ausdriicke zu beschreiben. Diagramme
zeigen die Verbindung der operationalen Elemente und Operatoren von links nach rechts.

Rechteckige Késtchen werden anderswo in der Reihenfolge definiert, und ovale Rahmen enthalten SPEL
95-Schliisselworte, -Zeichen und -Teile, die nicht getrennt werden kdnnen.

Pfeile treten in Bereichen auf, in denen Wiederholungen erfordern, dass sich entgegen der normalen
Richtung bewegt wird.

Wie die Diagramme zeigen, kdnnen Betriebsausdriicke in Klammern eingeschlossen und als operationale
Elemente geschrieben werden. Daraus resultierend kénnen Teile eines operationalen Ausdrucks, die
eingeklammert sind, frilher als andere Teile ausgefihrt werden.

Operationaler Operationaler
Ausdruck Ausdruck

monadische
0 Operation
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Monadische
Operation

Operationales
Element

Operationales

Element

Monadische
Operation

Variable

Operationales
Element

Operationales
Element

Konstante

Systemfunktion

Funktion

O

Operationaler
Ausdruck

O
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3.7 Zeichenketten-Ausdriicke

Zeichenketten sind spezielle Anordnungen, die mehrere Zeichen wie die folgenden:
mehrere Zeichen eingeschlossen durch Anfihrungszeichen (,,“)
Zeichenketten-Variablen
System-Zeichenketten-Funktionen

enthalten kdnnen.

Zeichenketten-Ausdriicke kénnen als Parameter fur SPEL 95 Befehle und fir die rechte Seite einer
Substitutionsanweisung fir Zeichenketten-Variablen verwendet werden. Zeichenketten werden mit
Zeichenketten-Operatoren verbunden.
<Beispiel>

PRI NT A$+“ Comrent “

B$=A$+CHR$( 20) +“ Comment “

Benutzen Sie die Grafik, um die Zei chenketten-Ausdriicke darzustellen:

Zeichenketten- Zeichenketten-
Ausdruck Ausdruck

Zeichenkette

Zeichenketten- Zeichenketten-
Ausdruck Ausdruck

’/IT\" Zeichen m
N N

Zeichenketten-
Variable

System-Zeichenketten-
Funktion
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3.8 Bedingte Ausdricke

Bedingte Ausdriicke sind SPEL 95-Programmsteuerungs-Anweisungen, wie unten dargestellt. Die Task, die
folgt, variiert in Abhangigkeit des Ergebnisses des Bedingungsausdrucks ,,true” (wahr) oder ,false* (falsch).

IF THEN ELSE
WHILE WHEN

DO |WHILE]
JUNTIL|

LOOP

DO LOOP |WHILE]

[UNTIL|

Beim Verwenden eines Teils der logischen, relationalen und Zeichenketten-Operatoren (=, <>), verbinden
sich bedingte Ausdriicke mit Zeichenketten-Ausdrticken.

<Beispiel>

| F A>10 AND b<20 THEN
VWH LE a$<>" GOOD"

Grafische Darstellungen werden verwendet, um die Zei chenketten-Ausdriicke darzustellen.

bedingter
Ausdruck

bedingter
Ausdruck

/‘ﬁ\\ relationaler Betriebs-

NOT parameter

relationaler
Zeichenketten-
Betriebsparameter
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relationaler relationaler
Betriebsparameter Betriebsparameter

Betriebs-
ausdruck

4©_

O ==
—O—
or ==
——(——
or ==
relationaler Zeichenketten- relationaler Zeichenketten-
Betriebs parameter Betriebsparameter

Zeichenketten-
ausdruck

= Genaue Bedeutung von ,Ausdruck”

Genau genommen kann SPEL 95 benutzt werden, um Befehlsparameter oder bedingte Ausdriicke auf der
rechten Seite einer Substitutionsanweisung zu schreiben. Da bedingte Ausdriicke operationale Ausdriicke
enthalten, ist es genauso mdglich, Bitverarbeitungen an den arithmetischen Ergebnissen durchzufiihren und
durch Variablen zu ersetzen, als auch die Ergebnisse von relationalen Verarbeitungen (true/false) in
Befehl sparameter zu wandeln.
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3.9 Ereignisbedingte Ausdricke

SPEL 95 beinhaltet Befehle, wie den WAIT-Befehl, der das Programm an der Ausfihrung hindert, bis
bestimmte Bedingungen zutreffen oder ein bestimmtes Ereignis eintritt.

WAIT-Befehle beinhalten Zeit- oder ereignisbedingte Konditionen.

Bel den ereignisbedingten Konditionen werden mehrere ereignisbedingte Ausdriicke mit logischen
Operatoren (AND/OR/XOR) verbunden. Ereignisbedingte Ausdriicke kénnen weitgehend in zwei Klassen
unterteilt werden: 1. Bit-ereignisbedingte Konditionen, die den Status von Bit-einheiten-Ereignissen
aufdecken und 2. Daten-ereignisbedingte Konditionen, die Ereignisse durch Vergleich der Daten aufdecken.
Bel beiden Typen beschreibt die linke Seite das aufzudeckende Ereignisobjekt, und die rechte Seite enthalt
eine Ziffer oder einen operationalen Ausdruck. Zusétzlich wird der Ausdruck auf der rechten Seite bewertet,
bevor die Maschine in den Standby-Modus geht.

Das Format der Bit-ereignisbedingten Konditionen wird nachfolgend dargestellt:

[Bit-Ereignisobjekt]  {|=|[Ziffer oder operationaler Ausdruck]
[<>|
><
<Beispiel>
WAIT SW5) =1
VWAl T$SW ( Bas + 1 ) <>res

Wenn das Bit-Ereignisobjekt den Status 1 annimmt, wird ein Ereignis aufgedeckt, wenn die linke Seite der
Gleichung nicht O ist. Entsprechend wird ein Ereignis aufgedeckt, wenn der Status 0 annimmt, und die linke
Seite der Gleichung gleich O ist. Die folgenden Objekte kénnen algemein als Bit-Ereignisse registriert
werden:

SW([Nummer]) Anderung im festgelegten Eingangssignal wird als Ereignis registriert.
$SW([Nummer]) Anderung im festgelegten E/A-Speicher wird als Ereignis registriert.
OPORT([Nummer]) Anderung im festgelegten Ausgangssignal wird als Ereignis registriert.

MOTOR([Nummer])  Anderung in der festgelegten Manipulatormotorspannung wird als
Ereignisregistriert.

MCALED([Nummer]) Anderung im Ergebnis der festgelegten Ursprungsriickgabe des
Manipulators wird als Ereignis registriert.
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Das Format der Daten-ereignisbedingten Konditionen wird nachfolgend dargestellt:

[Data-Ereignisobjekt]

<Beispiel>
WAIT IN(5) = &B1111

{|[Fl[Ziffer oder operationaler Ausdruck]
|<>|

><]

I<I

>

|<=|

>=|

=<

I=>|

VAITSIN ( Bas + 1 ) <=res

Wenn sich das Daten-Ereignisobjekt andert und das Ergebnis der verglichenen Daten - festgelegt durch die
linke Seite - den Konditionen entspricht, wird ein Ereignis aufgedeckt. Die folgenden Objekte kdnnen
allgemein a's Daten-Ereignisse registriert werden:

IN([Nummer])
INW([Nummer])
$IN([Nummer])
$INW([Nummer])
OUT([Nummer])
OUTW([Nummer])

LOF([Nummer])

Anderung im Status des festgelegten Eingangs (8 Bit) wird als Ereignis
registriert.

Anderung im Status des festgelegten Eingangs (16 Bit) wird as
Ereignisregistriert.

Anderung im Status des festgelegten E/A-Speichers (8 Bit) wird als
Ereignisregistriert.

Anderung im Status des festgelegten E/A-Speichers (16 Bit) wird als
Ereignisregistriert.

Anderung im Status des festgelegten Ausgangs (8 Bit) wird als Ereignis
registriert.

Anderung im Status des festgelegten Zahlers wird as Ereignis
registriert.

Anderung im Status des festgelegten Kommunikationsspeichers wird
alsEreignisregistriert.

Bel Verwendung des Schliisselwortes MASK konnen Sie die fiir das Datenereignisobjekt bendtigten Bits als
Objekt zur Aufdeckung des Ereignisses festlegen.

<Beispiel>
WAI T I N(5) MASK7 <>0

In diesem Beispiel wird ein Ereignis aufgedeckt, wenn eines der niedrigen drei Bitsvon IN(5) gleich 1ist.
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3.10 Funktionen

3.10.1 Funktionsstruktur

Eine Funktion ist die kleinste Einheit zum Ausfiihren eines SPEL 95-Programms (Erzeugen einer Task).
Mehrere Funktionen kénnen innerhalb einer Programmdatei existieren.

<Beispiel>
Programmdatei Test1
FUNCTI ON funl

} Funktion funl 2 Funktionen kdnnen in einer

) Programmdatei Test1
FEND }

FUNKTI ON fun2

geschrieben werden.

} Funktion fun2
FEND

Programmdatei Test2
FUNCTI ON f un3
: } Funktion fun3
FEND

Durch Registrieren einer Programmdatei as eine aktive Datei kdnnen Sie alen Funktionen, die im

Programm enthalten sind, einen ausfUhrbaren Status zuweisen.

Stellen Sie sicher, dass der Name der Funktion im Bereich [Function to execute] (ausfiihrbare Funktion] des
[Operating Window] angezeigt wird.

Markieren Sie den Namen der auszufihrenden Funktion, und klicken Sie dann auf den <Start>-Schalter.
Die Funktion wird ausgefiihrt, und eine Task wird erzeugt. Wenn die Task abgeschlossen ist, wird sie
gecancelt.

Bis zu 32 Tasks kénnen gleichzeitig ausgef iihrt werden.
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3.10.2 Funktionsaufrufe

Eine Funktion kann als sogenannte Unterroutine von einer anderen Funktion, die augenblicklich ausgefihrt
wird, aufgerufen werden.

(1) Aufruf durch CALL: Ruft eine andere Funktion von innerhalb der gleichen
Task auf.
(2) Aufruf durch XQT: Erzeugt eine andere Funktion als separate Task.

(3) Aufruf durch eine Anwenderfunktion:  Wird verwendet, um eine Funktion innerhalb der
gleichen Task aufzurufen und um einen Rlckgabewert
zu erhalten.

(1) Aufruf einer Funktion durch CALL

Wird eine Unterfunktion durch einen CALL-Befehl festgelegt, wird die Unterfunktion mittels der
Hauptfunktion-Task ausgefihrt. Wenn die Unterroutine ausgefihrt ist, wird die Hauptfunktions-Task weiter
ausgefihrt.

Beschreibungen:

(Main function)
CALL subfunction { (Argument1...,Argument2,...,...)}

(Seperate function)
FUNCTION subfunction { (Argument1...,Argument2,...,...)}
<Beispiel 1>
FUNCTI ON nai n
CALL sub Unterfunktion wird ausgefiihrt
PRI NT , ABC* Nachdem die Unterfunktion ausgefiihrt ist, wird die Ausfiihrung
weitergefuhrt.
FEND
FUNCTI ON sub Unterfunktion wird von der Haupttask ausgefihrt.
FEND
Ein Argument kann von der Haupt- an die Unterroutine Uibergeben werden.
<Beispiel2>
FUNCTI ON nai n
X1=10
xX2=20
CALL sub (X1, X2) Die Unterfunktion wird ausgefiihrt. Zwei Argumente (X1, X2) werden an
die Unterfunktion Ubergeben.
FEND
FUNCTI ON sub Der Wert von X1 wird als argl akzeptiert. Der Wert von X2 wird als arg2
(argl, arg2) akzeptiert. Die Unterroutine wird ausgefiihrt.
PRINT argl;arg2 Druckt die Argumente arg1 und arg2. In diesem Beispiel 10 und 20.
FEND
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Bis zu 16 Level von CALL-Aufrufen (Verschachtelungen) kdnnen ausgefiihrt werden. (Verschachtelungen
beinhalten hierbel auch die Anwenderfunktionen.)

Aufrufargumente kénnen den direkten Gebrauch von Nummern einschlief3en.

Die Ubergabe von Werten wird in der Reihenfolge der Argumente vollzogen. Daher ist die Reihenfolge, in
der sie geschrieben sind, sehr wichtig. Ein Argument legt die Variablenart fest, und alle Konvertierungen
der Argumente kdnnen durchgefihrt werden. (st nichts angegeben, werden die Arten als redll betrachtet.)

Bis zu 32 Argumente kdnnen Ubertragen werden.

(2) Aufruf einer Funktion durch XQT

Ein XQT-Befehl wird verwendet, um eine Funktion als einzelne Task aufzurufen. Wenn der XQT-Befehl
innerhalb der Hauptfunktion geschrieben ist, wird die Unterfunktion ausgefihrt, und Tasks werden erzeugt.
Weitere Informationen erhalten Siein Kapitel 8 ,Multitasking®.

Beschreibungen:

(Main function)
XQT subfunction { (Argument1...,Argument2,...,...)}

(Seperate function)
FUNCTION subfunction { (Argument1...,Argument2,...,...)}

<Beispiel1>

FUNCTI ON nai n

XQT sub Unterfunktion wird erzeugt.

PRI NT , ABC* Wird ausgefiihrt mit nachfolgendem XQT-Befehl.

FEND

FUNCTI ON sub Unterfunktion wird ausgefiihrt. Nachdem der X QT-Befehl ausgefiihrt ist,
wird eine neue Task erzeugt, die mit FEND endet.

FEND

<Beispiel2>

FUNCTI ON nai n

X1=10

xX2=20

XQr sub (X1, X2) Die Unterfunktion wird ausgefuhrt. Zwei Argumente (X1, X2) werden an
die Unterfunktion Ubergeben.

FEND

FUNCTI ON sub Der Wert von X1 wird als argl akzeptiert. Der Wert von X2 wird als arg2

(argl, arg2) akzeptiert. Die Unterroutine wird ausgefiihrt.

PRINT argl;arg2 Druckt die Argumente arg1 und arg2. In diesem Beispiel 10,000000 und
20,000000.

FEND
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Die Ubergabe von Werten wird in der Reihenfolge der Argumente vollzogen. Daher ist die Reihenfolge, in
der sie geschrieben sind, sehr wichtig.

Ein Argument legt die Variablenart fest, und ale Konvertierungen der Argumente kdnnen durchgefihrt
werden. (Ist nichts angegeben, werden die Arten alsreell betrachtet.)

Bis zu 32 Argumente kdnnen Ubertragen werden.

(3) Aufruf einer Anwenderfunktion
Durch Verwendung des Unterfunktionsnamens als Variable erhalten Sie den Ruckgabewert von der
Unterfunktion.

Beschreibungen:
[Variablenname] = Subfunction (Argumentl ..., Argument2 ...,...)

(Subfunction)
Function = Subfunction (Argumentl ..., Argument2 ...,...)
Variable mit gleichem Namen, wie die Unterfunktion = (Ausdruck)

<Beispiel 1>
FUNCTI ON nmi n
X1=10
X2=20
a=sub( X1, X2) Zwei Argumente (X1, X2) werden an die

Unterfunktion tGbergeben. Die Variable awird
durch den Riickgabewert ersetzt.

PRI NT a Zeigt Variable aan, die durch den Riickgabewert
ersetzt wurde. Es wird also 200 angezeigt.

FEND

FUNCTI ON sub (argl, arg2) Der Wert von X1 wird als argl akzeptiert. Der
Das Ergebnis sub=ar gl*ar g2 Wert von X2 wird al's arg2 akzeptiert. Die
der Variable Unterroutine wird ausgeftihrt. Die Variable sub
sub wird : wird durch das Ergebnis von argl* arg2 ersetzt.
ersetzt fur

Variable a FEND

Die Namen der Unterfunktionsvariablen sind die gleichen, wie die Namen der Unterfunktion. Ein Argument
legt den Typ der Variablen fest, und Konvertierungen kdnnen durchgefiihrt werden. (Ist nichts festgelegt,
wird der Typ asreell angenommen.)

Bis zu 32 Argumente kdnnen Ubertragen werden.
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3.10.3 Festlegen des Argumenttyps

Sie kénnen die Art des Arguments und den Riickgabewert selber festlegen. Ein automatisches Festlegen des
Typs konvertiert den Typ des aus der hoheren Funktion Ubergebenen Wertes. Ist der Typ nicht festgelegt,
wird er automatisch als reeller Wert angenommen. Weitere Informationen erhalten Sie in Kapitel 3.4.3
»~Nummerische Variablen“.

Beschreibungen:

FUNCTION subfunction (Argumentl AS Variablenart, Argument2 AS Variablenart,...)
AS Art des Riickgabewertes

<Beispiel 1>
FUNCTI ON mai n

X1=10

X2=20

a=sub( X1, X2)
PRI NT a

FEND

FUNCTI ON sub (argl AS | NTEGER, arg2 Legt argl als INTEGER und
_ AS DOUBLE) AS I NTEGER arg2 als DOUBLE fest. Der
Variable ~ sub=argl*arg2 Riickgabewert ist vom Typ

sub wird : INTEGER.
zum Typ

INTEGER FEND
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3.10.4 Festlegen des Referenz-Arguments

Durch Festlegen eines Referenzarguments vor einem Argument kénnen Sie den Wert des Unterfunktions-
Arguments in eine Hauptfunktions-Variable projizieren.

Beschreibungen:

(Main function)

CALL Subfunction { (BY REF Argumentl ..., BY REF Argument2 ...,...)}
(Seperate function)

FUNCTION Subfunction { (BY REF Argumentl ..., BY REF Argument2 ...,...)}

<Beispiel1>
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FUNCTION main

DIM datl,datz AS INTEGER

DIM rdat AS REAL

CLS

datl = 123; datZ = 45&; rdat = 123 . 456789

PRINT "Main-function variables before call"”

PRINT "datl =",datl, " dat2 =",datz, " rdat =",rdat
(1) caLL subffdafl,EYEEF diFE,EYREF rdai)

PRINT ”Mainwgunctian vadriables after*,call”

" 4 1 "
PRINT "datl =",datl, {‘ }c}atz =", datEl:,dr} "‘-rdat =" rdat
] . -
FEND d , N
) l" Unterfunktionsvariable *,
' . wird an die —»,
' ' Hauptfunktion s
R +  zuriickgegeben. ‘1.
v(2) (2) - % (2)

(1) FUNCTION subf (argl,BYREF arg2 AS INTEGER,BYREF argl)
PRINT "Variables within function"
PRINT "argl =",argl, " arg2 =",arg2, " arg3 =",arg3
(3) prml = 321; arg2 = 654; arg3 = 987.654321
PRINT "Variables within function after change"
PRINT "argl =",argl, " arg2 =",arg2, " arg3 =",arg3
FEND
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Wird das Programm ausgefiihrt, erscheint es wie unten dargestellt:

Mai n-function variabl es before call (Hauptfunktionsvariablen vor Aufruf)
dat 1=123 dat 2=456 rdat =123, 456789
Vari ables within function (Variablen innerhalb der Funktion)

argl=123 arg2=456 arg3=123, 456789
Variables within function after change (variableninnerhab der Funktion

nach Anderung)
argl=321 arg2=654 arg3=987, 654321

Mai n-function variables after call (Hauptfunktionsvariablen nach Aufruf)
Dat 1=123 dat 2=654 rdat =987, 654321

Die Werte der Variablen dat2 und rdat wurden innerhalb der Unterfunktion verandert, aber der
Wert von dat1 wurde davon nicht betroffen.

Bemerkung:

(1) BYREF wird in den Hauptfunktionsvariablen dat2 und rdat festgelegt. BY REF wird auch in den
Unterfunktionsvariablen arg2 und arg3 festgelegt.

(2) Die Werte der Variablen datl, dat2 und rdat werden an prml, prm2 und prm3 der Unterfunktion
subf Ubergeben.

(3) DieWertevon argl, arg2 und arg3 werden gedndert.

(4) Ruckkehrend zur Hauptfunktion werden die Werte von arg2 und arg3 an dat2 und rdat Ubertragen.
DaBYREF nicht fir dat1 oder argl festgelegt wurde, werden die Werte hierfir nicht projiziert.

HINWEIS V orsichtsmal3nahmen beim Gebrauch von Referenzargumenten:
Wenn Sie ein Referenzargument festlegen, miissen Sie die Referenz BY REF auf
beiden Seiten (Aufrufseite und Funktionsseite) festlegen. Wurde nur eine Seite
festgelegt, wird wahrend der Ausfiihrung ein Fehler auftreten. Globale und Backup-
Variablen kénnen auch als Referenzargumente Ubergeben werden.

3.10.5 Systemfunktionen

Systemfunktionen werden standardmafiig von SPEL 95 unterstiitzt. Sie konnen als Befehle von SPEL95-
Parametern oder al's rechte Seite von Substitutionsanwei sungen eingesetzt werden.

Beispiel, in dem ein Argument vorhanden ist:
A=SI N( 45* Pl / 180)

Beispiel, in dem kein Argument vorhanden ist:
A=MCALED
| F MCALED=1 THEN
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3.11 Program

msteuerungsanweisungen

Dieser Abschnitt erldutert die Programmsteuerungsanweisungen und die entsprechende Grammatik.
Beispiele werden dargestellt.

FOR...NEXT

GOTO

IF.. THEN...ELS

GOSUB...RETU

(Fuhrt eine Reihe von Anweisungen in einer bestimmten Zeit
aus.)
(Geht zur gewiinschten Anweisung Uber/ unbedingte
Verzweigung.)

E (Fuhrt Anweisungen auf der Grundlage von spezifizierten
Konditionen aus/ bedingte Verzweigung.)

RN (Verzweigt zum Unterprogramm, fuhrt es aus und verlésst es
wieder.)

SELECT...CASE...END SELECT (Spezifiziert die Verzweigungsvorschrift und die entsprechende

WHILE...WEND

V erzwel gungsanwei sungssegquenz.)
(Fuhrt eine Reihe von Anweisungen aus, wahrend der
festgelegte Zustand erhalten bleibt/ bedingte Wiederholung.)

DO{WHILE UNTIL}...LOOP (vorbedingte Uberpriifung/ Wiederholung)
DO...LOOP {WHILE UNTIL} (nachbedingte Uberpriifung/ Wiederholung)
TRAP (Definiert einen Unterbrechungsprozess.)
FOR...NEXT
Funktion Flhrt eine Reihe von Anweisungen mit der angegebenen Anzahl von Wiederholungen
aus.
Format

Beschreibung

Beispiel
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FOR [Variablenname]=[Anfangswert] TO [Endwert] {STEP [Steigerungswert]}

NEXT {[Variablenname]}

Fir den Anfangs-, End- und Steigerungswert sind Eingaben von + 0,000001

bis + 9999999 erlaubt. Es sind maximal 16 V erschachtelungen méglich.

Fihrt eine Rethe von Anweisungen mit der angegebenen Anzahl von Wiederholungen
aus. Die Anzahl der wiederholten Schieifen (Angabe, wie oft die Anweisungen
zwischen FOR und NEXT wiederholt werden) wird durch die Angaben fur den
Anfangs-, End- und Steigerungswert bestimmt.

FOR SP=10 To 100 STEP 10 Andert die Geschwindigkeit von 10 auf
100 in 10er-Intervallen, springt bei

SPEED SP jedem Geschwindigkeitswechsel von P1
FOR1=1 TO 5 nach P5.
JUMP P(1)
NEXT |
NEXT SP
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GOTO
Funktion Verzweigt zur angegebenen Zeilennummer.
Format GOTO |Zeilennummer|

Beschreibung

|Sprungmarke|
Verzweigt ohne Bedingung zur angegebenen Zeile bzw. zur angegebenen Sprung-
marke. Existiert die angegebene Zeile bzw. die Sprungmarke nicht, erfolgt ein Fehler.

Beispiel GOTO TI MER Verzweigt zur mit TIMER
: gekennzeichneten Zeile, setzt die
' Ausfuhrung fort.
TI MER
FUNCTI ON i n
100 PRINT ,Das ist nein erstes Programm *“
JUWVP PO
JUWP P1
GOTO 100 Verzyyeigt zu Zeile 100, setzt die
Ausfihrung fort.
FEND
* GOTO
Tatigkeit Laufend fortbewegte Aktion von P1 nach P4, und deren Wiederholung.
Pl = P2 = P3 = P4
Programm: FUNCTI ON MAI N

LOOP1:
FOR 1=1 TO 4
JUWP P(1)
NEXT |
GOTO Loopl
FEND
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Tatigkeit Laufend fortbewegte Aktion von P1 nach P4 und deren Wiederholung. Zusétzlich
wird bei jeder Schleife die Geschwindigkeit (Speed) erhht. Der ganze V organg
endet nach 10 Schleifen.

L \

Pl = P2 = P3 = P4
Programm: FUNCTI ON MAI N
FOR | =10 TO 100 STEP 10
SPEED |
FOR J=1 TO 4
JUMP P(J)
NEXT J
NEXT |
FEND
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IF..THEN...ELSE

Funktion
Format

@)

)

Beschreibung

@)

)

Ausfuhrung einer Anweisung mit Bedingung.
IF [Bedingung] THEN
{ELSE}

ENDIF
IF [Bedingung]

|Zeilennummer]| |Zeilennummer]|
THEN ELSE
|Sprungmarke| |Sprungmarke|

Essind bis zu 16 Verschachtelungen erlaubt. (Einschliefdlich SELECT CASE-
Anweisungen)

Definiert eine IF-Bedingung. Ist die IF-Bedingung erfillt, werden die Anweisungen
zwischen IF und EL SE ausgefiihrt, bei Nichterfllen der |F-Bedingung werden die
Anweisungen zwischen EL SE und ENDIF ausgefiihrt. Die Zeilen von ELSE bis ENDIF
kdnnen weggel assen werden. In diesem Fall wird die Steuerung bei Nichterfillen der
IF-Bedingung an die Zeile Ubergeben, die unmittelbar auf die Zeile ENDIF folgt.

Wird die IF-Bedingung der angegebenen Zeile erfillt, werden die Anweisungen
zwischen THEN und EL SE ausgefiihrt. Bei Nichterflllen der Bedingung werden alle
auf EL SE folgenden Anweisungen ausgefiihrt. Die Eingaben ab EL SE sind optional

und kdnnen weggel assen werden. In diesem Fall wird die Steuerung bel Nichterfullen
der IF-Bedingung an die néchste Zeile tibergeben.
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Ubung

* |F..THEN...ELSE

Tatigkeit

Programm:

Wenn Eingang 1 auf ON steht, werden Tétigkeiten zwischen P1 und P2 ausgefiihrt.
Steht er auf OFF, blitzen die Ausgange 1 bis 15 in 0,5-Sekunden-Intervallen auf.

FUNCTI ON MAI N
Loopl:
IF SW1)=1 THEN
JUWP P1; JUWP P2
ELSE
FOR 1=1 TO 15
ON |; SLEEP 0,5; OFF |; SLEEP 0,5
NEXT |
ENDI F
GOTO Loopl
FEND

Ubung

* |F..THEN...ELSE

Tatigkeit

Programm:
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Wéhrend der Statuspriifung von Eingangsbit 0, bewegt sich die Z-Achse an Punkt
P1 hoch und runter. Erfolgt eine Eingabe, wird zwischen P2, P3 und P4

gesprungen.
FUNCTI ON MAI N

Loopl:

JUWP P1

| F SWO0)0= THEN Loopl ELSE 10
10 FOR 1=2 TO 4

JUWVP P(1)
NEXT |
GOTO Loopl
FEND
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GOSUB...RETURN

Funktion
Format

Beschreibung

Verzweigt in ein Unterprogramm, fihrt es aus und verldsst es danach wieder.
GOSUB |Zeilennummer|
|Sprungmarke|

|Zeilennummer|
|Sprungmarke|

RETURN
Es sind bis zu 16 Verschachtelungen erlaubt.

Verzweigt zur angegebenen Zeilennummer bzw. zur angegebenen Sprungmarke, fuhrt
das danach folgende Unterprogramm aus und kehrt anschlief3end zum Hauptprogramm
zuriick. Achten Sie darauf, dass jedes Unterprogramm mit RETURN beendet wird.
Dadurch kehrt die Programmausfiihrung zu der Stelle im Programm zurtick, die auf
GOSUB folgt.

Ubung * GOSUB

Tatigkeit Wiederholt die Zyklen P1-P2, P2-P3, etc. dreimal in Folge. Macht eine
Unterfunktion der Zwei-Punkt-Bewegung.

Programm: FUNCTI ON MAI N

I=1; J=2
GOosuB | _J
=2, J=3
GOoSuB | _J
=3, J=4
GOosuB | _J
=4, J=1
GOosuB | _J
END
I _J: Sprungmarke Unterroutine
FOR LOOP1=1 TO 3
JUWP P(1); JUMP P(J)
NEXT
RETURN
FEND
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Tatigkeit Erhoht die Geschwindigkeit jedesmal, wenn eine Bewegung zum néchsten Punkt
ausgefuhrt wird. Nach der Ausfihrung von SPEED100 wird zum SPEED10
zuriickgekehrt. An jedem Punkt bewegt sich die Z-Achse dreimal hoch und runter.
Pls— P4

P2 —— P3
Programm: FUNCTI ON MAI N
SPEED 10; A=10
10 FOR I=1 TO 4
JUMP P(1)
GOSUB H L
A=A+10
| F A>100 THEN
A=10
ENDI F
SPEED A
NEXT |
GOTO 10
H L:
FOR J=1 TO 3
JUWP P(1)
NEXT J
RETURN
' FEND
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SELECT CASE...CASE...END SELECT

Funktion

Format

Beschreibung

Beispiel

Bewegt die Steuerung zu einem der verschiedenen Sétze entsprechend dem Wert des
Ausdrucks.

SELECT CASE [Ausdruck] [Zeichenketten-Ausdruck]
CASE [Feld];[Anweisung]

CASE [Feld];[Anweisung]
CASE {ELSE;[Anweisung]}

END SELECT

CASE: Biszu 32.

Essind bis zu 16 Verschachtelungen erlaubt (einschliefflich IF-Anweisungen).
Entspricht eines der CASE-Felder dem Ergebnis des SEL ECT-Ausdrucks, wird die
entsprechende CA SE-Anweisung ausgefiihrt. Danach wird die Programmsteuerung mit
dem Befehl fortgesetzt, der dem Befehl END SELECT folgt. Entspricht keines der
CASE-Felder dem Ergebnis des SELECT-Ausdrucks, wird der Befehl, der der CASE
EL SE-Anweisung folgt, ausgefUhrt, und die Programmsteuerung wird mit dem Befehl
fortgesetzt, der dem Befehl END SELECT folgt. Existiert keine CASE EL SE-
Anweisung, geht das Programm zu dem Befehl, der der END SELECT-Anweisung

folgt, ohneirgend etwas auszufihren.
FUNCTI ON nmi n

DM I AS | NTEGER
FOR =0 TO 10
SELECT CASE |
CASE 0; OFF 1, ON 2; JUwWP P1
CASE 3; ON 1; OFF 2
JUw P2; MOVE P3; ON 3
CASE 7; ON 4
CASE ELSE; ON 7
END SELECT
NEXT FEND
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WHILE...WEND

Funktion
Format

Beschreibung

Beispiel

98

Fuhrt die angegebenen Anweisungen aus, wahrend die festgelegte Bedingung erflllt ist.

WHILE [Bedingung]

Essind bis zu 16 Verschachtelungen erlaubt (einschlief3dich anderer
Wiederholungsanweisungen).

Definiert die WHILE-Bedingung. Wenn diese erfllt wird, werden die Anweisungen
zwischen WHILE und WEND ausgefihrt, und anschlief3end wird die WHILE-
Bedingung erneut gepriift. Dieser Vorgang (Ausfuhrung der WHILE...WEND-
Anweisungen, Prifen der WHILE-Bedingung) wird solange wiederholt, wie die
WHILE-Bedingung erflllt ist. Wird die WHILE-Bedingung nicht erfullt, wird die
Programmsteuerung mit dem auf WEND folgenden Befehl fortgesetzt. Wird die
WHILE-Bedingung bei der ersten Abfrage nicht erflllt, werden die Anweisungen
zwischen WHILE und WEND nie ausgefihrt.

=1

VWH LE | <60

I =l +2
VEND



Benutzerhandbuch Kapitel 3 Uberblick tiber die Programmierung

DO { [WHILE|UNTIL| }...LOOP

Funktion

Format

Beschreibung

Beispiel

Fuhrt die Anweisungen in den Zeilen zwischen DO und LOORP aus, solange oder bis die
Bedingungen zutreffen.

DO [{ |WHILE|} Bedingung]
[UNTIL|

LOOP

WHILE: Wéhrend die Bedingungen zutreffen.

UNTIL: Bisdie Bedingungen zutreffen.

Essind bis zu 16 Verschachtelungen erlaubt (einschlief3dich anderer
Wiederholungsanweisungen).

Wenn WHILE verwendet wird, wird die Bedingung Uberprift. |st das Ergebnis
zutreffend, werden die Zeilen zwischen DO und LOOP ausgefiihrt. Nach der
Ausfiihrung wird die Bedingung wieder Uiberprift. Solange, wie die Bedingungen
zutreffen, wird der Vorgang wiederholt ausgefihrt. Ist die Bedingung nicht zutreffend,
wird die auf die LOOP-Anweisung folgende Zeile ausgefiihrt. Wird die Bedingung von
Anfang an nicht erflllt, werden die Anweisungen zwischen DO und LOOP nie
ausgefihrt.

Wenn UNTIL verwendet wird, wird die Bedingung Uberpriift. Ist das Ergebnis nicht
zutreffend, werden die Zeilen zwischen DO und LOOP ausgefiihrt. Nach der
Ausfuihrung wird die Bedingung wieder Uberprift. Solange, wie die Bedingungen nicht
zutreffen, wird der Vorgang wiederholt ausgefhrt. Ist die Bedingung zutreffend, wird
die auf die LOOP-Anweisung folgende Zeile ausgefuhrt. Wird die Bedingung von
Anfang an erfullt, werden die Anweisungen zwischen DO und LOOP nie ausgefihrt.
DO WHI LE SW0) =1

LOoP
DO UNTI L SW 0) =0

LOoP
Das Ergebnisist in beiden Beispielen dasselbe.
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DO ...LOOP { |WHILE|UNTIL| }

Funktion

Format

Beschreibung

Beispiel

100

Fuhrt die Anweisungen in den Zeilen zwischen DO und LOOP aus, solange oder bis die
Bedingungen zutreffen.

DO

LOOP[{ |WHILE]} Bedingung]
[UNTIL|

WHILE: Wahrend die Bedingungen zutreffen.

UNTIL: Bisdie Bedingungen zutreffen.

Essind bis zu 16 Verschachtelungen erlaubt (einschlief3dich anderer
Wiederholungsanweisungen).

Wenn WHILE verwendet wird, werden die Zeilen zwischen DO und L OOP ausgefiihrt,
und die Bedingung wird Uberprft. Ist das Ergebnis zutreffend, werden die Zeilen
zwischen DO und LOOP wiederholt ausgefiihrt. Solange, wie die Bedingungen
zutreffen, wird der Vorgang wiederholt ausgefihrt. Ist die Bedingung nicht zutreffend,
wird die auf die LOOP-Anweisung folgende Zeile ausgefiihrt. Wird die Bedingung von
Anfang an nicht erfllt, werden die Anweisungen zwischen DO und LOORP trotzdem
einmal ausgefuhrt.

Wenn UNTIL verwendet wird, werden die Zeilen zwischen DO und L OOP ausgefihrt,
und die Bedingung wird Uberprift. Ist das Ergebnis nicht zutreffend, werden die Zeilen
zwischen DO und LOOP wiederholt ausgefiihrt. Solange, wie die Bedingungen nicht
zutreffen, wird der Vorgang wiederholt ausgefihrt. Ist die Bedingung zutreffend, wird
die auf die LOOP-Anweisung folgende Zeile ausgefuhrt. Wird die Bedingung von
Anfang an erfllt, werden die Anweisungen zwischen DO und LOOP trotzdem einmal

ausgefihrt.
DO

LOOP WHI LE SWO0) =1
DO

LOOP UNTIL SWO0)=0
Das Ergebnisist in beiden Beispielen dasselbe.
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3.12 Interrupt (Unterbrechung)

TRAP
Funktion Definiert einen Unterbrechungsprozess.
Format
Q) TRAP[Trap-Nummer] {[ Eingangsbedingung] (ereignisbedingter Ausdruck)
|[GOTO |[Sprungmarke] [}
[[Zeilennummer] 1
|GOSUB |[Sprungmarke] Il
[[Zeilennummer] 1
|CALL [Funktionsname] |
Trap-Nummer: ganze Zahl zwischen 1 und 4.
(2) TRAP  |EMERGENCY|{CALL[Funktionsname]}

Beschreibung
)
)

Beispiel

|[ERROR |
|PAUSE |

ISGOPEN |

Wir geben hier nur einen Uberblick. Detaillierte Informationen erhalten Siein der
Online-Hilfe:

Fuhrt den durch einen der Befehle GOTO, GOSUB bzw. CALL definierten
Unterbrechungsvorgang aus, wenn die Eingangsbedingung erfillt ist.

Ist eine der Eingangsbedingungen ein NOT-AUS, ein Fehler, der Befehl PAUSE oder
ist die Sicherheitsabschrankung gedffnet, wird eine innerhalb des TRAP-V organgs mit
CALL definierte Funktion vorrangig ausgefthrt.

Ausfihren eines durch den Anwender definierten Fehlers.

FUNCTI ON nai n
TRAP 1 SWO0)=1 CALL AFTERSW “Trgpist eingerichtet

FUNCTI ON AFTERSW

ON 31 “Lampen gehen an
PRI NT #20, ,Fehler aufgetreten”
FEND

101



Benutzerhandbuch Kapitel 4 Projektverwaltung

Kapitel 4

Projektverwaltung

4.1 Projekte

Die Anwendungen, die mit SPEL 95 erstellt werden, werden als Projekte verwaltet. Ein Projekt beinhaltet
zumindest eine Programmdatei, eine Positionsdaten-Datei und anwendungsbezogene Einstellungen
(Konfigurationsdatei).

Sie konnen sich ein Projekt als Container vorstellen, in dem dle Informationen zum Ausfihren der
Anwendung zum Betrieb des Roboters gesammelt werden.

Zum Beispiel, wenn mehrere Programme oder Positionsdaten-Dateien zum Ausfihren einer Anwendung

bendtigt werden, kénnen die benétigten Dateien in einem Projekt angeordnet, registriert und verwaltet
werden. Dadurch muss der Anwender mehrere Dateien nicht selbst verwalten.

Durch das Erzeugen mehrerer Projekte kdnnen Sie ein Generationsmanagement ausfihren, gleiche
Anwendungen veranlassen, verschiedene Ziele anzustreben und diese as Projekte verwalten.

-1 Projekt A Programmdatei 1
Programmdatei 2

Positionsdaten-
Datei mnp01

—  ProjektB Programmdatei 3

it 2 Manipulat . | Positionsdaten-
im anipulatoren: Datei mnp01

Positionsdaten-
Datei mnp02

Auch wenn es sich um ein einfaches Programm handelt, erzeugen Sie bitte ein Projekt und schreiben die
Befehle in eine Programmdatei. Lassen Sie dann das Programm als Projekteinheit ablaufen.

Durch Ausfihren mehrerer Programme innerhalb eines Projektes kdnnen Sie mehrere Tasks generieren.
Ferner kbnnen Sie individuelle Tasks anhalten.

Sie kénnen jedoch nicht mehrere Projekte zur selben Zeit 6ffnen.
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4.1.1 Gruppen

Bel einer Gruppe handelt es sich um ein Konzept zum Verwalten von Programmdateien. Sie kdnnen sich
eine Gruppe as Container vorstellen, in dem Programme fir einzelne Anwendungen gesammelt werden.
Eine Programmdatei wird ausfihrbar, wenn Sie in einer Gruppe registriert wurde.

Eine Anwendung kann zum Ausfihren einer speziellen Funktion erzeugt werden, indem Sie in einem
gemeinsamen Programm innerhalb verschiedener Gruppen oder als besondere Positionsdaten-Datei
registriert wurde.

<Beispiel A>

Eine Programmdatei kann in mehr als einer Gruppe gespeichert werden. Durch das Erzeugen eines
unterschiedlichen Kommunikationsprogramms und das Speichern in einer einzelnen Gruppe mit einem
gemeinsamen Programm kann eine Anwendung mit unterschiedlichem Kommunikationsverfahren
entwickelt werden.

Programm A Hauptgruppe —— Gemeinsames Programm
Kommunikations-

~ programm A

Grp-A —— Gemeinsames Programm
Kommunikations-

~ programm B

<Beispiel B>

Um eine andere Anwendung mit einem gemeinsamen Programm mit unterschiedlicher Positionsdaten-
Einstellung zu erzeugen, missen Sie eine andere Anfangs-Positionsdaten-Datei innerhalb der Gruppe
registrieren.

Programm A Hauptgruppe —— Gemeinsames Programm
Anfanys-Positions-

— daten-Datei A

Grp-A —— Gemeinsames Programm

Anfanys-Positions-
~ daten-Datei B
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4.1.2 Beziehung zwischen Projekten und Gruppen

Fir jedes Projekt kénnen Sie wenigstens eine Gruppe einrichten. Jede Gruppe enthdlt mindestens eine
Programmdatei.

Das nachfolgende Baummodell veranschaulicht eine Projektstruktur:

-1 Projekt A  — T Hauptgruppe Programmdatei 1
—|: Programmdatei 2

{}1-'-}_‘,\ Programmdatei 1

Programmdatei 3

Anfangs-Positionsdaten-
Datei (mnp02)

— {'rrp—B —|: Programmdatei 1

Programmdatei 4
Standard-Positionsdaten-
Datei (mnp01)
Standard-Positionsdaten-
Datei (mnp02)
{Programmdatei §)

{Positionsdaten-Datei 3)

{E/A-Sprungmarken-Dateit)

{enthalt Dateil)

L Projekt B ——— Hauptgruppe ——— Programmdatei

Standard-Positionsdaten-Datei

Das Projekt A steuert 2 Manipulatoren: mnp01 und mnp02.

Grp-A benutzt die Standard-Positionsdaten-Datei fur mnpOl1 und die Anfangs-Positionsdaten-Datei fir
mnp02.

() weist auf Dateien hin, die.-falls notwendig - hinzugefiigt werden kénnen.
Das Projekt B ist typisch strukturiert mit der minimalsten Anzahl an Dateien.

HINWEIS Wenn Sie planen, mehrere Dateien zu verwenden, um einen einzelnen Manipulator zu
betreiben, stellen Sie bitte sicher, dass das Programm Uber einen Schlieldmechanismus
verflgt.

Wenn verschiedene Betriebsbefehle an den Manipulator gesendet werden, wahrend er
betrieben wird, kann es eine Fehlfunktion beim Manipulator geben, und es kann
passieren, dass er sich in unerwarteter Weise bewegt. Das kann gefahrlich sein!

4.1.3 Standard-Positionsdaten-Datei

Ein Projekt benétigt eine Standard-Positionsdaten-Datei fir jeden Manipulator. Wenn ein neues Projekt
erzeugt wird, wird automatisch eine Standard-Positionsdaten-Datei registriert. Es wird auch dann eine neue
Standard-Positionsdaten-Datei registriert, wenn ein Manipulator neu registriert wird.

Die Standard-Positionsdaten-Datei ist die Datei, die automatisch in den Speicher der Steuerung geladen
wird, wenn keine Anfangs-Positionsdaten-Datei registriert ist.
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4.1.4 Anfangs-Positionsdaten-Datei

Damit ein Projekt korrekt funktioniert, muss jeder Manipulator zumindest Uber eine registrierte
Positionsdaten-Datei verfiigen.

Die Anfangs-Positionsdaten-Datei ist definiert als Positionsdaten-Datei, die der Anwender selbst in der
"Gruppe" registriert.

Wenn eine Anfangs-Positionsdaten-Datei in der Projekt-Startgruppe registriert ist (die geladen wird, wenn
SPEL 95 startet), werden automatisch die Positionsdaten aus dieser Datel geladen. Ist keine Anfangs-

Positionsdaten-Datei in der Projekt-Startgruppe registriert, 1adt das System automatisch die Daten aus der
Standard-Positionsdaten-Datei.
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4.1.5 Projekt-Manager-Anzeige

Klicken Sie in der Mentleiste auf [Project] (Projekt) und dann auf [Project Manager] (Projektmanager).
Oder klicken Sie auf den Schalter <Programming Pane> (Programmierment) in der Werkzeugleiste.

E | ' Project Manager

Pz | el I anh:l Festams |

Schal g A
-:;rca-g‘;rmmier- Grouy I I Files in e Progect
menii> ey | Deos
e [ Size | ik Type [ Lasi Upd3g |
=] ManBip ] main FAG 19 Piogam [1./25,95 1:4 54 [8
[P manPRG | Ml P05 B Pose M/21A90F 0616

<

Dateien im Projekt

Inchude Fies - \ Gruppen
Dclwt Prze [oba Fies
\ enthaltene Dateien

™3

——

E/A-Spru ngmﬁmbﬂei Standard-Positionsdaten-Datei

[Filesin the Project] (Dateien im Projekt)

In diesem Feld werden alle im Projekt vorhandenen Dateien angezeigt und verwaltet. Es gibt verschiedene
Funktionen, wie z.B. Erzeugen, Ldschen und Editieren.

[Group box] (Gruppenauswahl)

Gruppen, ausfuhrbare Programmdateien und Anfangs-Positionsdaten-Dateien innerhalb des Projekts werden
innerhalb der Gruppenauswahl verwaltet. Es gibt verschiedene Funktionen, wie Erzeugen und Léschen von
Gruppen und Anzeigen der Dateistruktur, etc.

[Include Files] (enthaltene Dateien)

Die hier angezeigten Dateien beziehen sich auf Programme, die einen INCLUDE-Befehl enthalten.
Informationen, wie im Programm verwendete Variablen und durch Makroanweisungen oder define-Pseudo-
Befehle angel egte Definitionen von Identifizierern, sind in diesen Dateien eingeschl ossen.

[Default Pose data Files] (Standard-Positionsdaten-Dateien)

Hier werden die Standard-Positionsdaten-Dateien verwaltet. Sie kdnnen die Standard-Positionsdaten-
Dateien andern, indem Sie auf den Schalter <change> (éndern) klicken.

[I/O Label File] (E/A-Sprungmarken-Datei)

Hier werden alle fur die Ein-/Ausgange der Anwender- und Speicher-E/As verwendeten Sprungmarken
verwaltet.
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4.2 Erzeugen von Projekten

Klicken Siein der Mentuleiste auf [Project] (Projekt) und dann auf [New] (Neu).

Mz -Il:rd:

Marne | Siee | Fie Typs [ L=t Updale P
[PA] taei 25 Project 01421793 070540

B tosiz 196 Prejest y———
| |

Geben Sie einen Namen fir das neu zu erzeugende Projekt ein.

Ein Projektname wird wie folgt definiert:

L aufwerksbezei chnung:\SPEL V erzeichnisname\Proj ekt\Projektverzei chnisname\Proj ektdateiname.prj
Beispiel: C:\PSPELWORK\PROJECT\first\first.prj

Wird der Projektname eingegeben, wird ein Verzeichnis mit dem entsprechenden Namen und eine
Datei mit der Endung .prj erzeugt.

Projektverzeichnisname und Projektdateiname sind identisch. Im o.g. Beispiel wurde a's Projektname
Lfirst" eingegeben.

Wurde SPEL 95 im Standardverzeichnis C:\PSPELWORK installiert, sollte der Projektname nicht
mehr als 116 halb breite Zeichen enthalten. Ein voll breites Zeichen zéhlt als zwei Zeichen.
Leerzeichen kdnnen auch verwendet werden. Die folgenden Zeichen kdnnen nicht verwendet werden:
\ /%2 <>und|.

Es wird nicht zwischen Grof3- und Kleinschreibung unterschieden.

Ist SPEL 95 in einem anderen als dem PSPELWORK-Verzeichnis installiert, kdnnen 259 halb breite
Zeichen fur die Eingabe von der Laufwerksbezei chnung bis zur Endung .prj benutzt werden.

Waéhlen und geben Sie einen Projektnamen ein, der den 0.g. Bedingungen entspricht.
Das neue Projekt wird, wie unten dargestellt, erzeugt.

¥, Project Manager
~Ginup Filzs i e Project : Mew | et [ O R e I
hame [ Size [ Fike Type ] Last Lpekste |
B Mepd1POS 55 Pose 012529 01:00-42
T I
Include Files -
re:.c:-:-I
Dalaul Poe Dt Pk -
et Fos -
. Bytyn) :I
- |
140 Label File
I— Teense I
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Die Gruppe (ManGrp) und die Standard-Positionsdaten-Datei (Mnp01.POS) wurden automatisch erzeugt.
Wenn Sie mehr as einen Manipulator verwenden, missen Sie zuerst den entsprechenden Manipulator
auswahlen. Welitere Informationen hierzu erhalten Sie im Handbuch: ,SRC5** Optionaler Multi-
Manipulator”.

4.2.2 Erzeugen einer Programmdatei

Klicken Sie auf den Schalter <New> im Bereich [Files in the Project] oder wahlen Sie [File]-[New] (Datei-
Neu) aus der Menuleiste.

Um eine neue Datei zu erzeugen, wahlen Sie ,, Programm* und klicken dann auf <OK>.

=]

[nzlude Cancel
[0 Label
Foze Data Help

Das Fenster zum Editieren von Programmen wird getffnet. Der Cursor befindet sich in der linken oberen
Ecke des Fensters.

Hier kdnnen Sie Ihr Programm eingeben.

= Untiled IM[=] E3 |

Die maximale Programmgroéfie betragt 64 KB.
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Geben Sie lhr Programm ein, und sichern Sie es. Wéhlen Sie [File]-[Save As] (Datei — Sichern als).

Das nachstehende Dialogfenster erscheint. Vergeben Sie hier einen Dateinamen, und klicken Sie dann auf
<OK>. Ein Programmdateiname (.PRG-Datei) kann 31 oder weniger normal breite Zeichen (einschliefdlich
Endung) enthalten.

Save As |

|main.PH|3 Cancel

Sie werden gefragt, ob Sie die Datei einer Gruppe hinzufligen méchten. Wollen Sie dies tun, wéahlen Sie aus
der Auswahlliste [Add to] (Hinzufligen) die gewiinschte Gruppe, und klicken dann auf <Y es> (Ja).

SPEL 95 =]l

@ Are pal zune o add this file to the Group™?

Add o [MainGip R4

MAIN.PRG wurde in der [Files in the Project]-Liste registriert. Aul3erdem wurde die Datel in der Gruppe
MainGrp registriert und hat jetzt einen ausfuhrbaren Status.

Um das Programm auszufiihren, fligen Sie die Programmdateien der [Group] (Gruppe) zu. Werden die
Programmdateien keiner Gruppe hinzugefiigt, lassen sich die Programme nicht ausfihren!

¥ Project Manager

Greup Filzz n the Piogyeci : MNewar I Edi | =)=t | ErEinE |
M e |I'-—I-|-| s |
Mame: | See | FieTwe | Last Ll pdate |
= [&] ManGm [:41] Mo FOS 56 Pose 0142550 00042
] mein PAC Py| main PRG 19 Progiam 01.425/93 0:0E:1E

Inclda Files :

Crefaadt Pose Data Filas
Mrpln POS a

[
170 Labsal Fiks :
[ S

Sedd I
ethenae]
[ore

109



Benutzerhandbuch Kapitel 4 Projektverwaltung

4.2.3 Registrieren von Positionsdaten-Dateien

In der Regel werden Positionsdaten mittels Einrichten im Speicher der Steuerung a's eine Positionsdaten-
Datei gespeichert. Die Positionsdaten-Datei kann bearbeitet werden. Weitere Informationen zum Einrichten
erhaten Siein Kapitel 2, Einrichten”.

= Erzeugen neuer Positionsdaten-Dateien

Klicken Sie auf <New> (Neu) im Bereich [Filesin the Project], oder wéhlen Sie [File]-[New] (Datei — Neu)
aus der Mentileiste.

Hew I
H e
e Ok,
— o]
|nciude Cancel
[0 Label
Help

Waéhlen Sie [Pose Data] (Positionsdaten) aus der Liste aus, und klicken Sie auf <OK>. Das Fenster zum
Bearbeiten der Koordinaten wird angezeigt. Bewegen Sie den Mauscursor auf die zu editierende Zelle, und
klicken Siein sie hinein. Jetzt kdnnen Sie Daten eingeben.

= Urtitied Hi=E
[T Ewsting Fose Orly Humof Fore: 20 Mum ol die: 4 Charea I
Mo, |Label |= |¥ |z o | Orierrsfion | Local -
1]
1
Z
3
q
5
b
¥
]
[]
10
11
11
13
14
15
18
1
11
13 2

In der Spalte [Orientation] (Ausrichtung) gibt es Auswahllisten. Die Auswahlliste 6ffnet sich, wenn Sie auf
den Pfeil klicken. Dann kénnen Sie eine Ausrichtung durch Anklicken auswéhlen.

B Unistled |_ O] =]
™ Exizting Poza Only Mum of Poza: 200 Mum of Agia: 4 Chanoe .. |
o |Label [z [ [z [u | Cvientation | Lacal -
ann im Rl 1

Ale=]e]e]— =%
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Waéhlen Sie [File]-[Save Ag] (Datei — Sichern als).

Das nachstehende Diaogfenster erscheint. Vergeben Sie hier einen Dateinamen, und klicken Sie dann auf
<OK>. Es gibt Einschrénkungen bei der Anzahl der Zeichen flr einen Positionsdatei-Namen (.POS-Datei).
Weitere Informationen erhalten Siein Kapitel 4.2.6 ,, Einschrénkungen bel Dateinamen®.

Save As I
File Marme : 0k
|newpuse. FOS Cancel

= Editieren einer Positionsdaten-Datei

Wéhlen Sie die Positionsdaten-Datei aus der [Files in the Project]-Liste aus, die Sie bearbeiten mdchten,
und klicken Sie auf <Edit> (Bearbeiten). Oder Doppelklicken Sie auf die entsprechende Datei im Fenster
[Filesin the Project] oder auf die Standard-Positionsdaten-Datei.

B newpoze PDS

[~ Exeling Fose Oy Mum of Foz=: 200 Mumof fais: 4 Chaige.. |

0. [Label |X |Y |Z |U |Cr:iuntaﬁ.un |Lu|:a'| -
EL 300 £l o Dafault 1]
300 200 i} a0 Default 1]
100 i n 1] Taefault 1]
an0 il 34 1 Trefault I
500 L] -100 1] Dafault 1]

R e e e I e e e e

—
=

—_

Fa

vy
L

—
-

—
en

=
=

—_
-

=
o=

-

b=
=

Die vom [Pose Data Manager] gelesene Datei kann nicht gedffnet werden, wéhrend das [Pose Data
Manager]-Fenster gedffnet ist.

Klicken Sie nach dem Bearbeiten der Daten auf <Close> (Schlief3en) . Folgende Abfrage wird angezeigt.
Klicken Sie auf <Y es> (Ja), wenn Sie die Anderungen an der Datei speichern mochten.

Seetes E|

& Sawe changes to nevipose POSY

Mo | Cancel |
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Wenn eine Anfangs-Positionsdaten-Datei bearbeitet wurde, erscheint eine Abfrage, ob sie in den Speicher
geschrieben werden soll. Klicken Sie auf <Yes>, um die Daten sofort zur Verfligung zu haben. Wenn Sie

auf <No> klicken, werden die Dateidaten neu geschrieben, aber die Daten im Speicher der Steuerung
bleiben unverandert.

SPEL 95 |

The Initial Poze Data fike has been saved,
Do wal Want b load this Initial Fase Data Fils b2 the memon™

Wenn eine Standard-Positionsdaten-Datei bearbeitet wurde, erscheint eine Abfrage, ob sie in den Speicher
geschrieben werden soll. Klicken Sie auf <Yes>, um die Daten sofort zur Verfligung zu haben. Wenn Sie
auf <No> klicken, werden die Dateidaten neu geschrieben, aber die Daten im Speicher der Steuerung

bleiben unverandert.
SPEL 95 |
& The Default Poze D ata file haz been changed.

Do you want ko load to the Default Poge Data file to the mermom™?

Tes Mo I

112



Benutzerhandbuch Kapitel 4 Projektverwaltung

4.2.4 Erzeugen einer E/A-Sprungmarkendatei

Klicken Sie auf <New> (Neu) im Bereich [Filesin the Project], oder wéhlen Sie [File]-[New] (Datei — Neu)
aus der Mentleiste.

New

Mew

Ok

Cance

Help

Waéhlen Sie I/O Label (E/A Sprungmarke) aus der Liste aus, und klicken Sie auf <OK>. Das Fenster zum
Bearbeiten der E/A-Sprungmarkendatei wird angezeigt.

B Untitled M=] E3
% |npLt " Ovkpt T Mamary [0
Label Cammank Label Carmmer: B3
Word 0O
Byle 0O Hpte '|| |
Bt O st 3 |
1 1
Z 10
2 11
4 12
L 12
5 14
7| 15|
E [

Sie kénnen bis zu 16 Zeichen fir eine E/A-Sprungmarke eingeben.
Nach dem Eingeben der Daten wahlen Sie [File]-[Save Ag] (Datei — Sichern als).

Das nachstehende Dialogfenster erscheint. Vergeben Sie hier einen Dateinamen, und klicken Sie dann auf
<OK>. Es gibt Einschrénkungen bei der Anzahl der Zeichen fir einen E/A-Sprungmarkendatei-Namen
(.ILB-Datei). Weitere Informationen erhalten Sie in Kapitel 4.2.6 ,, Einschrénkungen bei Dateinamen”.

Save As

File Mame ;

Untitie A

ok

Cancel
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4.2.5 Erzeugen einer INCLUDE-Datei (enthaltene Datei)

Klicken Sie auf <New> (Neu) im Bereich [Filesin the Project], oder wéhlen Sie [File]-[New] (Datei — Neu)
aus der Mentleiste.

New |
New 0k
Cancel
[0 Label
F Crat
oze Llala Help

Waéhlen Sie Include (Enthalten) aus der Liste aus, und klicken Sie auf <OK>. Das Fenster zum Bearbeiten
der Include-Datei wird angezeigt.

= Untitled H[=1E3 |

Geben Sie Ihr Programm in diesem Fenster ein, und sichern Sie es nach der Eingabe. Dazu wéahlen Sie
[File]-[Save Asg] (Datei — Sichern als).

Das nachstehende Dialogfenster erscheint. Vergeben Sie hier einen Dateinamen, und klicken Sie dann auf
<OK>. Es gibt Einschrankungen bei der Anzahl der Zeichen fir einen Include-Datei-Namen (enthaltene
Dateien .INC-Datei). Weitere Informationen erhaten Sie in Kapitel 4.2.6 ,Einschrénkungen bei

Dateinamen”.

Save As | x|

Fil= Mame : K.

LInttedi] dim Cancel
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4.2.6 Einschrankungen bei Dateinamen
Bel der Eingabe von Dateinamen miissen Sie nachfolgende Regeln beachten:

= Programmdateinamen
Die Programmdateinamen unterliegen folgenden Beschrankungen:

Die Lange des Namens darf 31 Zeichen (inklusive Erweiterung) nicht Uberschreiten. Leerzeichen
kénnen auch verwendet werden.

Ein voll breites Zeichen wird as Zwei-Byte-Zeichen gezéhit. Die folgenden Zeichen dirfen nicht
verwendet werden: \, /,:, *, ?,,,, <, >und |..

Dateinamen diirfen nicht kasus-sensitiv sein.

» Include-Datei/E/A-Sprungmarkendatei/Positionsdaten-Datei

Ein voll breites Zeichen wird as Zwei-Byte-Zeichen gezéhit. Die folgenden Zeichen dirfen nicht
verwendet werden: \, /,:, *, ?,,,, <, >und |..

Dateinamen diirfen nicht kasus-sensitiv sein.

Die Anzahl der Zeichen im Namen einer Include-Datei .INC-Datei), einer E/A-Sprungmarkendatei (.ILB-
Datei) oder einer Positionsdaten-Datel (.POS-Datei) wird wie folgt definiert:

Beispiel fur eine Positionsdaten-Datei:
L aufwerksbezei chnung:\SPEL -V erzei chnisname\Proj ekt\Projektname\Datei name.pos
Beispiel: C:\PSPEL WORK\PROJECT\first\MyPosel.pos

Im 0.g. Beispiel wurde als Projektname ,first* und fir die Positionsdaten-Datei der Name , MyPosel*
eingegeben.

Die Léange des Projektnamens wirkt sich auf den Dateinamen aus. Der Projektname steht ein Level
hoher in der Verzeichnisstruktur. Daher miissen Sie folgendes beachten:

Es kénnen maximal 259 halb breite Zeichen von der Laufwerksbezeichnung bis zur Erweiterung
(.pos) eingegeben werden.

259 Zeichen - (Laufwerksbezei chnung:\SPEL -V erzei chni sname\Projekt\Projektname))-
(Erweiterung) = Anzahl der Zeichen im Namen

Beispiel: 259 Zeichen — (C:\PSPELWORK\PROEJCT\first) — (.pos) = Anzahl der Zeichen im
Positionsdaten-Dateinamen

Wéhlen und geben Sie einen Dateinamen ein, der den o.g. Bedingungen entspricht. Die Vergabe von
Include- bzw. E/A-Sprungmarken-Dateinamen unterliegt den gleichen Bedingungen/ Einschrénkungen.
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4.3 Im- und Export von Dateien

Ein Projekt setzt sich aus zumindest einer Programmdatei, einer Positionsdaten-Datei und einer
anwendungsbezogenen Einstellungsdatei  zusammen. Die zu verwendenden Dateien missen nicht
notwendigerweise neu erzeugt werden. Es kann sich um Dateien handeln, die aus anderen Projekten
stammen oder um Dateien, die sich auf einer anderen Diskette oder einem anderen Laufwerk befinden.

4.3.1 Import von Dateien

Jede, auch in einer dlteren SPEL-Version erzeugte, Datei kann in SPEL 95 importiert werden:
* Import von Programmdateien

Waéhlen Sie [File]-[Import] (Datei-lmport) aus der Mentileiste.

¥ SPEL 95 - first

J2=W Edit Project Bun Tool Setup

Mew... Chrl-+t |
= SEIA

Open...
[CEloze
Save Bk

Slave s

e
S

Ermor..

st (ehrifH
Frint Setup...

L4,

Exit SFEL 35
I

Das Import-Fenster erscheint. Wahlen Sie als erstes den Dateityp der zu importierenden Datei aus. In
diesem Fall wéhlen Sie , Programm File" (Programmdatei) aus der Auswahlliste aus.

Import

Look, jn: I £ Project

1 First
[:I test
| test?

File nane: I Open I
Filez of type: LI Cancel |

]

10 Label Files [*ilb;* id)
Pose Data Files [F. poz®. pnt)
All Files [7.7]

116



Benutzerhandbuch Kapitel 4 Projektverwaltung

Wahlen Sie dann die Zieldatei. Geben Sie den Namen der Datel in das Textfeld , File name* (Dateiname)
ein. Klicken Sie danach auf <Open> (Offnen).

Import
Look jr; I £ test?

1 Obj
mair. PR G

Filz name: |i|:-.F'H G Open I
Filess: of by | Frogram Files [*. prg) j Cancel I

Die folgende Meldung erscheint, wenn in dem Projekt bereits eine Datei mit dem gleichen Namen
vorhanden ist. Um die bestehende Datei durch die neue zu ersetzen, klicken Sie auf <Y es>.

SPEL 95 |

@ CAPSPELWORKAPROUECT Wirsthio PR G

Thiz File already exists.
Are you sure to replace the exizting file with the new one?

ez

Eine Programmdatei mit dem gleichen Namen einer bereits in der Gruppe registrierten Datei kann nicht
importiert werden. Ein Hinweis erscheint:

pELos )

miain. FRG
There aready 15 an active flle with the same name. This file cannot be imported.

Um eine Programmdatei mit dem gleichen Namen einer bereitsin der Gruppe registrierten Datel erfolgreich
importieren zu kénnen, gehen Sie wie folgt vor: (1) geben Sie die Programmdatei aus der Gruppe frei, (2)
importieren, und (3) sichern Sie die Datei, indem Sie die ate durch die neue Datei ersetzen.

Dieimportierte Datel wird in der [Filesin the Project]-Liste registriert.
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¥ Project Manager

L Fiezinthz Proget:  (Tfew ] Ldt | Llcct:| ename |
M et |_cct:| IH i I :
M ame | Size | File: Tpp= | Lazt Update I
=-[g] MainEp Fe] in PRG a0 Fragam 42699 01 3626
i main PRG E man.PAG 19 Frogram 01/25/99 01 06:16
Mrpll.POS 108 Pas= 012693107 :24:42

Icluds Filss :

[efauit Pozs Data Files
npO1 POS

- Rl
: 2

10 Label Fls:

| E 'h,.“,J_l

Die Programmdatei ist in diesem Stadium nicht in der Gruppe registriert und somit nicht ausfiihrbar. Um
Sie in der Gruppe zu registrieren, markieren Sie die zu registrierende Datei in der Anzeige [Files in the
Project] und klicken dann auf <Add> (Hinzuftigen).

* Import von Programmdateien

Wéhlen Sie [File]-[Import] (Datei-Import) aus der Mentlleiste. Das Import-Fenster erscheint. Wahlen Sie
als erstes den Dateityp der zu importierenden Datel aus. Wahlen Sie ,,Pose Data File" (Positionsdaten-
Datei) aus der Auswahlliste aus.

Lookjn: | (3 Project BN N1 I_

| First Currenttnpl4. POS
D besst

_Jtest2

Cunrenttmnpdt, POS

Currenttdnpl2. POS

Currenthdnpl3. POS

File name: Open

Files oftype:  [Pose Data Files [* pos:* pri) -] Cancel

Program Files [*.prg)
Include Files [F.inc)

10 Label Fies (lbol

Haze [ata Files [*

Al Filess [*.]
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Waéhlen Sie das Verzeichnis, aus dem Sie die Daten laden méchten, und geben Sie den Dateinamen in dem
Textfeld ,Filename* ein. Klicken Sie dann auf <Open> (Offnen).

Import EE
Lockin | firs = B o] e

1 Obj
Mnpi1 P05

oldpose. POS SPEL 95 Dateityp

AL ot
B vt e s mmiicher SPEL Dateityp

Fil= narne: IH wpll 2 FPOS Open I
Files of tupe: IF'u:use D ata Files [*.poz™ pht) j Cancel |

SPEL 95 kann herkdmmliche SPEL-Positionsdaten-Dateien laden (Die Erweiterung der herkémmlichen

Positionsdaten-Dateien ist *.pnt). In diesen Félen wird der Dateityp automatisch konvertiert, und die
Erweiterung éndert sich zu *.pos.

Importierte Dateien werden in der Liste [Filesin the project] registriert.

¥ Project Manager

Gioup Fiea intoe Proest: [(Tiew | 1 | Detete | Renome |
Mt |Lcc::| HEmG I -
Hame | Slaal Fils Type [ Laa Updale |
=-c) Mandr 53] Gond PRG 1 Progam 01425449 [ 6,25
[ manPAG (B3] rmain FAG 19 Program 0/25799 0616
Mnpll P05 103 Poge 012639 [ 2442
S Mnp01_2 P03 108 Poza 01,2539 Orl: 48:20
E riesncee POS 108 Poge 01,/25/39 M. 5145
IP_.:] Unhiled PAG 0 Progam 01425439 [n: 5200
Inchde Fies :
ot
Dief ok Prese: D ata Fikes
Hrpli FOS B
s2lChenue
El
1210 Libe] File::
I seltiznie
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= Laden von E/A-Sprungmarken-Dateien

Waéhlen Sie [File]-[Import] (Datei-Import) aus der Menileiste. Das Import-Fenster erscheint. Wahlen Sie
als erstes den Dateityp der zu importierenden Datei aus. Wéhlen Sie,1/O Label Files* (E/A-Sprungmarken-
Dateien) aus der Auswahlliste aus.

Impaort |

Look in: Ilﬁ tegts? ll il IE_EEE
1 Ot

io.PRG
main. PRG

File name: Open

Fil=: of bppe | Program Filss [<prg) j Cancel

Program Files = pro)
Ir‘n:lu::le Filz= [%i

Al Files 1.7

Wéhlen Sie das Verzeichnis, aus dem Sie die Daten laden méchten, und geben Sie den Dateinamen in dem
Textfeld ,Filename" ein. Klicken Sie dann auf <Open> (Offnen).

ot EH|
Look e | S test2 ~| & e = =2
10k

io_line.LE

Srciol £ herkbmmlicher SPEL Dateityp

gst_io.LE
\ SPEL 95 Dateityp
File pianme: |Test_i|:|. ILE Open
Files of lype: {10 Label Files [*ilb % o] | Cancel

SPEL 95 kann herkdmmliche SPEL-E/A-Sprungmarken-Dateien laden (Die Erweiterung der
herkdbmmlichen E/A-Sprungmarken-Dateien ist *.iol). In diesen Falen wird der Dateityp automatisch
konvertiert, und die Erweiterung andert sich zu *.ilb.
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Importierte Dateien werden in der Liste [Filesin the project] registriert.

& Project Manager

R s Fesinthe Fropet:  Now | Edt | Decie] =erare
M |_cct:| Mame I -
M ame I Size | File Tepe | Last Uzdate |
= w Good PRE 13 Frogram /2599 02:00:04
B mainPRG u PRG 30 Frogram /2593 07 36:26
Good PRG ﬁ io_linz LB 118 10 Lab=l 01/25/93 01 55:02
FE-IH-lx'ﬂ.Hl @ main.PRGE 1% Program O1/26/93 01 0616
4] Mro P03 108 Pose /259301 2442
newpose POS 108 Paza /2573301 5146
Tes|_io LB 113 1/0 Label /2593 01 5520

IPeludz Files :
HEEsses }l
[r=faudt Poss: Dakz Files
lrpll POS A
. SR RETI
- =
140 Label Fle::

| Felpaeas :|

= Laden von Include-Dateien

Wéhlen Sie [File]-[Import] (Datei-Import) aus der Mentlleiste. Das Import-Fenster erscheint. Wahlen Sie
als erstes den Dateityp der zu importierenden Datei aus. Wéhlen Sie , Include Files* (Include-Dateien) aus
der Auswahlliste aus.

T 1>

Look jr: |E bt ;I | |=_'>f<| BE é_l
3 0bi
io PRG
main. PR G
File: pame: I Open
Filess of bype: | Program Files [ pra) j Teirea]

01 & Files

:|nclude Files [ ir‘u".: .

IO Label Files (*ib:* ol
Poze Data Files [*.pos® pnl]
Al Files [%.7]
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Waéhlen Sie das Verzeichnis, aus dem Sie die Daten laden méchten, und geben Sie den Dateinamen in dem
Textfeld ,Filename* ein. Klicken Sie dann auf <Open> (Offnen).

1]
Loak i ) test2 j | ﬁ{l p |

10k
dat IMC

File niamme: ||:Iat.l MWC Open

Files of type:  [Include Files [~inc] =] -

Importierte Dateien werden in der Liste [Filesin the project] registriert.

I Projcct Manoger

- Graup Fiez it the Project : Meaw I Edt | ['eet5| i I
] I'»--I~I M ame |
M ame I Size | File Tpp= | Lazt Update I
5] |r_]:| dat.IMC 13 Inchde /25/93 020304
B main PRG IEI Good FRE 1% Frogram 01,2693 02:00:04
By Gaod PRG (B in PRG 30 Frogram [71/25/93 01 36 26
H:|0333?>| L] in_line. ILB 119 10 Labed 1/25/99 0 5502
@ main PRG 19 Frogam O /25089 01 0616

Mrp0i POS 108 Fose M2 m 2442

rell_2 P05 56 Paze /2199010616

niewpose POS 108 Puoss O1/26/93 01 6146

Tesl_in LB 113 1/0 Labed #2593 M 5520

Inzluds Filss : E WALDEF.INC 14 Inchade /2593 02:710:20

FiEleamsn:

Di=fault Pos= Data Files :

Mnp1_2.F05 -
. i :-han:l:I
- |
140 Label File:
| n:|l::|}:f'f|
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4.3.2 Exportieren von Dateien in ein anderes Verzeichnis

Eine Datei in einem Projekt kann von dem Verzeichnis, in dem sie sich auf der Festplatte befindet, in ein
anderes Verzeichnis auf der Festplatte oder auch auf Diskette exportiert bzw. gespeichert werden. Sie l8sst
sich jedoch nicht in ein anderes Projekt exportieren!

Klicken Sie auf und markieren Sie die zu exportierende Datei in der Liste [Filesin the Project].
Waéhlen Sie [File]-[ Export] (Datei-Export) aus der Mentileiste.

[ Eit Preiees A ool Sefn Wirdaw  Help

E::_I E:::E Eﬂlﬂ Blm@|m| #|®|cF] or|en|re]su|or|

v
o o e
S B FlesntheProiec: Moo | Edt | Delete | Renare |
d Mame | 52c| Fie Tume
13 Inciude
s TE 1| G 19 Piogiam
Print Sehip, ¥ 0 Pregram
119 140 Label
EstSPEL 55
o 19 Puogram
108 Pree
06 Pee
n:wpu:l:e.F'I:I'S 108 Poze
[ Tz LB 119 14 Lae
Invchde Files : [Fe] waLDEF N 14 Ircude
Leted I

[ etaudi Paze Data Files
Mnpdi _2POE M
’I ﬂ o :||=||_:I
— I

140 LakelFie:

Das Export-Fenster erscheint. Wéhlen Sie das Verzeichnis aus, in dem Sie die Daten speichern mochten,
und klicken Sie dann auf <Save> (Speichern).

B @R

5 ave jn; I {3 Project

1 First

[:I test

] test?

File name: I Save
Save as lwpe: ISF'EL 95 Prograrn file [*. prg) j Cancel
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4.4 Dateiverwaltung

Dateien, diein einem Projekt registriert sind, kdnnen nicht ausgefuhrt werden.
Dateien, diein einer Gruppe registriert sind, kdnnen nicht geldscht oder umbenannt werden.
Auf den nachfolgenden Seiten wird erl&utert, wie Dateien in SPEL 95 verwaltet werden kdnnen.

4.4.1 Hinzufugen einer Programm- oder Anfangs-Positionsdaten-Datei zu einer
Gruppe
Eine Programmdatei wird ausfihrbar, wenn sie einer Gruppe angehort.

Eine Positionsdaten-Datei kann entweder as Standard- oder als Anfangs-Positionsdaten-Datei in einer
Gruppe registriert werden.

Auf jeden Fall kann die Datel nicht verwendet werden, wenn sie nur in eéinem Projekt registriert wurde.
Flgen Sie die Programmdatei ,, Good.PRG" der Main Group (Hauptgruppe) zu.
Waéhlen Sie dazu die Datei ,, Good.PRG" aus, und klicken Sie auf <Add> (Hinzufligen).

. Project Manager [_af <]

B e Fiezinthe Fropcl . Mew I Edit | Dchh=| Fename |
MHen I:cct':l Ilame | i =
Size | File Tppe | Last Updale |
= ng Mainkm 19 Frogam 012599 020004
@ main PRG A0 Program /25598 01 3626
s 19 Frogram /2599 01:06:16
o concd [ vepo pos 108 Foss /259301 2442
newpore PO 108 Pose /26593 01 51 48

Die Programmdatei ,, Good.PRG" wurdein der Main Group registriert.

. Project Manager (o] =]
ey Fiezinthe Fropct:  Mew I EdE | Delet= | Fiename |
Mew |_ccl3| fillame I =

M ame | Size | File Tope | Last Udate |
= MainGmp P Good PRE 18 Frogam 1425253 0200:04
i main PRG IB] in PG 0 Frogam M/25,/93 01 3626
[P Good PRG [Fe] minPRG 19 Frogam 01425499 010618
LEnn Wrp01 POS 108 Paze C/2RM3 01 2442
] newpoze P03 108 Fose 0425,/93 01 .51 46

Ircludz Files -
ke
Default Pass Data Files :
bnpll PO S A

. -'.'-|m||_|—|

- =l
140 Label Fle:

| b -hﬂllJ-I
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4.4.2 Freigeben einer Programm- oder Anfangs-Positionsdaten-

Datei von einer Gruppe

Wéhlen Sie die freizugebende Datei aus der Gruppe, und klicken Sie auf <Release> (Freigeben).

¥ Project Manager

— Gioup
Mew |Gcct':| e I
= I_Cﬁj Mainkp
LBy main PRIG
] Bood PRG

r

Fiez in the Fropct :

Mew I Edt | rlrtt—-lrl '_:r.un'm-:l

Hame | Size | File Typ= | Last Updale
ood PR 13 Frogam 01/25,/99 02:00:04
ﬁ in PRG A0 Frogam /25593 01 3626
/ 19 Frogam 280 00066
108 Faza O1/26/93 012442
E nevwpore POS 108 Fose 26059 01 5146
E b=zt FRG 19 Frogram 1/25/99 02:21 42

Die Datei wurde von der Gruppe freigegeben.

= Project Manager

— Gaup
leﬂﬂtl"-l filrine: I

= I_gj Mainkm
B main PRG
[Ff] Good PRG

Wenn die Datei von der Gruppe freigegeben wurde, kann sie gel6scht oder umbenannt werden.

Fiez in the Froeel :

Hew I Edi | Dchh:i Henumcl

Hame | Size | File Tpps | Last Updaie
B GoceFRE 18 Frogam 01/25/93 12.00.04
oY) in PREG M Frogam CH/2098 01 36 26
[F¥] rsin PR 19 Frogam 01425299 01 06 16
Mrpll1 PO 108 Fose 01/26/93 01 :24:42
hewpore FOS 108 Fose 01/25/93 01:51 46
@ t==t PRG 13 Frogram M/25M93 0221 42
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4.4.3 Andern von Standard-Positionsdaten-Dateien

den Manipulator steuern, betroffen! Unternehmen Sie Schritte, um Stérungen an den

Wird die Standard-Positionsdaten-Datei gedndert, sind davon alle Funktionen, die
A ACHTUNG
Peripheriegeréten zu vermeiden, wenn Sie die Standard-Positionsdaten-Datei éndern.

Wiéhlen Sie die Datel, die Sie als Standard-Positionsdaten-Datei registrieren mochten, und klicken Sie auf
<Change> (Andern).

% Project Manager
BRI e Fiez in the Fropcl ; Nem I Edi | D:hh:| Fenames I
Mew I.c-:t:l e | =
[ ame | Size | File Tpp= | Last Updale |
= MainEm @ Good PRE 1% Frogram 0/ 26,93 02:00:04
i main PRG EEGE J0 - Program 1/25/93 01 3626
Good FRG ﬁ io_linz LB 119 10 Label /25,99 01 B8:02
<< b @ maih.PRG 19 Frogram 01/25,99 01 0616
ﬁ trp01 POS 108 Foz= /2599 012442
k 56 Faze /27,99 01:06:76
2| hewpoze. ] Al
[ Pos 108 Pa /2599 015148
Teslic LB 119 10 Label m/25/93 01 5520
Irclude Files
Sueid |
[=fault Pos= Dats Files
.Ib'lnpDLPCIS -
- =l

Legen Sie die entsprechende Manipulatornummer fest, und klicken Sie dann auf <OK>,

SPEL 95 E

FilzMams:  Mopll 2 F05

bt amipralator Mo, ; I1 _|: Cancel |
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Die Standard-Positionsdaten-Datei wurde gedndert.

& Project Manager

R s s Filezin the Frogecl : Mew I Edi | [ekt= | Fename I
Mew I.c-:t:l Il | =
[ ame | Size | Fils Tpp= | Last Updale |
[= MzinGng @ Good PRE 12 Frogram /25799 02:00:04
i- main PRG B in PR 30 Frogram /25,99 01 3626
Gaed PRG Eal io line. ILE 119 170 Lab=l /25,99 0715502
<<k @ main.PRG 19 Frogram 0/26/93 01 0616

2] Mront POS 108 Fozs /2593 01 2442

npl_2 FO5 56 Fose /2199 0710676
nawpaze POS 108 Paze oJ)25,/99 01 B 48
Tes_ioLB 119 10 Labe=l m/25/93 01 5520
Irelud= Files :
S |
[=f it Prom= Diabs Files -
[ R 7
- =l
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4.4.4 Andern von E/A-Sprungmarken-Dateien

Um den Status einer E/A-Sprungmarken-Datei in einen ausfiihrbaren Zustand zu andern, miissen Sie siein
der Gruppenbox [I/O Label File] registrieren.

= Nutzbar machen einer E/A-Sprungmarken-Datei

Klicken Sie auf und markieren Sie in der Liste [Files in the Progjct] die Datei, die Sie as E/A-
Sprungmarken-Datei registrieren mochten, und klicken Sie dann auf <Change> (Andern).

jiect Manager

(RO e Fies in the Froecl : Mew I Edi | Dchh:| Fenams I

ik I m-l_-l M I Hame | Size | File Tpp= | Last Update |

= L@ Mainkm ‘@ Good. PRE 1% Frogram O/25,/93 02:00004,

Lo [P main PRG [ in FRG 30 Frogram 01425093 01 36 26

Py Good PRG Blic fire Lo 119 40 Label (42599 071 5502

SR I IE mzinPRG 1% Frogram O1/2593 01:06:16

[ Mrpin P05 108 Fose 425/99 01 2442

newpaze POS 108 Fas /25/9901:51 4K

Ircluds Files :
el
Defaut Poss Data Files :
npOl. PO5 A
. . ._hHIIJ-I
- =
|40 Label Fie :

0=
i

Die Datel wird nutzbar und kann in einem Programm verwendet werden.

% Project Manager

- Goup File in the Proect : Mew | [t | Dcl:h:| Fename I
Mew I.c-:t:l e | =
M ame | Gize: | File: Tup= | Last Updabe |
|:... MainEm ¥ Good PRE 19 Frogam /25099 020004
main PRG | in PR J0 Program M/25/93 01 3626
-|fy] Good PRG [2) io_tin=iLe 118 140 Labsl 01/25/99 01 5502
<ot || B mainFRG 19 Frogam 0126099 01 06 16
Mimpl1.POS 108 Faoze /26,90 07 :24:42

newpoze PO 108 Pose 0/25/95 01814k

Irciuds Files :

S|
[r=fauit Posz Daka Files
bAnp1 POS -
. 'ZC:||c|I|J:|
- |
140 Label Flz:
|E’| io_lira | LE
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= Andern einer aktiven E/A-Sprungmarken-Datei

Es kann immer nur eine E/A-Sprungmarken-Datel aktiv sein. Wenn Sie eine andere Datel nutzbar machen
wollen, muss zuerst die aktuelle Dateil freigegeben werden.

Klicken Sie auf die aktuelle E/A-Sprungmarken-Datei, um sie zu markieren und dann auf <Release>

(Freigeben).

= Project Manager

— Graup
= I.cct:l flame I
= E;j ainEm

: main PRG
-{Pq Bood PRG

Irelud= Files -

[Dzfaut Poss Daks Files
InpOl. PO5 A

B
- =
140 Label Fle

Mo

Fiez in the Propct :

Hew | Edt | ['ccl:l _CIIUICI

I B

[
]
=

-'.'_||.-|||J-

Fieleazesy

Mame I Size | File Tppe | Last Undate
19 Frogram 0l /25098 02:00:04
0 Program /25199 01 3626
119 140 Labsl o1/25r39 015502
1% Program O/ 2RM3 010616
Mrp01.PO3 108 Fose /2593012442
hewpose POS 108 Paga 01/25/99 0151 46

Die Datei wurde freigegeben.

" Project Manager

—Goup
anl-c-:t:l filiame I

= Main&g
mwain PHG
[Py Good PRG

Ircludz Files :

Dizfaut Poss Data Files :
brp0l POS -

2 =

-
140 Label Fle :

Fiez in the Progct

Mer | [l |['cr|.:| =1

[ ane | Size | File Typs | Last Udate
13 Frogam /25098 0200004
a0 Frogam 1/25/93 01 3626
118 1/0 Label /25793 01 5502
LN I m main PRG 13 Program Ol /26098 01 0616
ﬁ Mrplt POS 108 Fose /25309307 2442
riwpage POS 109 Pozs O1/26/93 0151 4k

£ _h-1||_|-|
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4.4.5 Andern von Include-Dateien

Wenn Sie Include-Dateien verwenden wollen, missen Sie sie in der Gruppenbox [Include Files]
registrieren.

= Nutzbar machen einer Include-Datei

Klicken Sie auf und markieren Sie in der Liste [Files in the Progjct] die Datel, die Sie as Include-Datei
registrieren mdchten, und klicken Sie dann auf <Add> (Hinzufligen).

‘roject Manager

Pl Fiez in the Froect : Mew | Edt | Dl:i.-.h:] Rename I
e |_cct:| ffkamc I =
Mame | Size | File Typ= [ Last Updaie |
= MainEp @ Good.PRE 19 Frogam 01425099 02:00:04
: main PRG [F8] in PRG 0 Program M425/99 00 3626
Goad PRG L] io_lin=. ILB 119 170 Label [M/25/99 0 5502
< hirr I IEI mainPRG 1% Progam 01/25/93 010616

] Mgl PO 108 Fose MJ2RMa 0 2442

Mrpl1_2P0% 86 Fase /2799 000616
newpoze. FOS 108 Fose 01426/93 01:51:46
o] Tesi_in LB 119170 Label M/25/93 00 55:20
o] (R 14 Inchade (M/26/93 0236:20
Irchuds Files :
cthdd |
T

Die Datel wird nutzbar, und Sie kénnen sich in eéinem Programm auf sie beziehen.

. Project Manager

- Group Ficzinthe Fropcl:  Mew I Eilt | D:L—.h:] Rename |
Mew I_cct:I Ilame I -
Mame I Size | Filz Tpp= | | azt Lpdale I
= Mainkm |F_;| Good FRE 1% Frogam /2593 0z00:04
: main PRG e in PRG 30 Frogram /2599 01 3626
Good PRG ﬁ io_lire. LB 119 10 Label 1/25,99 015502
e | E:‘] main.PRG 19 Frogam /2693 01 0616

] Mrom PO 108 Fom= /2509501 2442

Mrpll _2 P05 56 Pase 42199 010616
rewpore POS 108 Puome O/26/93 01 51:46
E Tes_io LB 119 10 Lahel n25/93 01 5520
E WaLDEF. ne 14 Inchade /2599 02:36:20
Ireluds Files
E] WALDEF inc

o
Sl
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Klicken Sie auf die aktive Include-Datel, um sie zu markieren und dann auf <Release> (Freigeben).

Freigeben einer aktiven Include-Datei

% Project Manager

~ o Fiesinthe Proect:  Mew | Edt | Decie] Zerie |
Mewn |_c-:l3| flame I -
Mame | Size | File Tppe | Last Updale
= MainEm @ Good PRE 18 Frogam O1/26/93 02:00:04
i main PRG [Fe] in PR a0 Frogam M/2593 01 3626
Good PRG IFa ice_ires: ILE 11910 Label /25,99 01 5502
HiElEEEs =| @ main.PRG 19 Frogam 01/25,/93 01 0616
a trp01 POS 108 PFose (A58 01 2442
Mrpl1_2P05% 86 Plaas M421,99 010616
nevpaze. FOS 108 Fosze 0142593 01 5146
L] TesLic LR 119140 Lahel /25,93 01 5520
L) ¥ALDEF e 14 Inchde /25,99 02:36:20
Irehds Files :
AL DE
| Ficleas=-:]]
———

Die Gruppenbox [Include File] wird geleert. In diesem Zustand kann keine Include-Datei verwendet
werden.

34,

Project Manager

Group
Newl-cl:tc| e |

H-- hzinGin
b [F] meinPRG
i fPg) Good PRG

nzlude Files :

Filaz i tha Froject : Maw | 5] | _cct3| =B |

M arne | Sia | Fla Tpos | Last Updats

] Good FRE 19 Frogram (/25,93 0700 04
Fy io.PRG Al Frogam (142599100 :26:26
[ql ic_linaILE 119 140 Label O £25,/93 01 5502
% man.PAG 19 Progam 01425,/99 01 0616
5] Mrpl1.POS 1M Pom MA289907:24:42
] Mrpil1_2 POS %6 Pose 142199 01 0616
] newpose POS 10 Poee 425,99 01 5146
[fa] Teet inILE 118 1/ Label /25,98 01:55:20
Q WALDEF e 14 Inchade O A26./93 02 36 20

Y] I
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4.4.6 Umbenennen einer Datei

Solange sich die Dateien in den Gruppenboxen auf der linken Seite des Fensters befinden, kdnnen sie nicht
umbenannt werden. Um sie umzubenennen, miissen sie zuvor freigegeben werden. Fligen Sie die Dateien
nach dem Umbenennen wieder den entsprechenden Gruppenboxen zu.

% Project Manager

R R Fiezinthe Proect:  Mew | [k | Delet= | i Henare |
Mew |_ccl'3| flams I =
M ame i Size | File Tops | Last Ucdate |
=] 5] MainEmp B Good PRE 13 Frogam 125099 02 0004
main PRG ﬁ m=nPRG 13 Frogram 0142593 01 0616
i |Py] Bood PRG Mrpll POS 108 Fozs 01/25/99 01 24:42
<ol a tep0t_2POS RE  Pose 21099 01 0616
oldoaze FOS B8 Paose 01421498 01 06165
IEI k==t PRG 13 Frogam O1/25/93 1 25408
ﬁ Te:_ialLBE 113 /O Label 26099 01 G520
E Uriil=d PR 16 Frogam 142899 024420
Ig Wil DEF. e 14 Inchde O1/28/93 02:36:20
Iz Files : \
m WALDEF inc:
e \
v Sie kdnnen die Dateinamen nicht &ndern!
LCr=faLit Posz Data Files
binpM _2 FOS -
. ':§:||c|I|J:I
- =
140 Label Fie
[ Te=_nlLE i -"'-f-'-.l-l

Klicken Sie auf die Datei, die Sie umbenennen méchten und dann auf <Rename> (Umbenennen).

ject Manager

Sl Fiesinthe Froret:  How | Edt | Deeted” Fename

le_ccttl Nllame: |

M ame | Size | File Typ= | Last Uodate |
= M zinEm EM.FHE 1% Program O1/26/93 02:0004
; main PRG ﬁ man.PRG 13 Frogram m/25/93 010676
o|fy] Good PRG Mrpdl POS 108 Foza 01/26/99 012442
<4k Mrpl_2 FOS BE  Foe 012133 01 0616
56 Pose /219301 0616
@ == PRG 1% Frogam M/2h/aa1zbtos
ol Tesinie 119 10 Labe 012593 01 5520
E Urtided FRG 16 Frogram /25193024428
[E3) waLpEr e 14 Ineloade 01/25/99 02:26:20

Der folgende Dialog erscheint. Geben Sie in dem Textfeld (File name) einen neuen Namen ein, und klicken
Sie dann auf <OK>.

Rename |
File Mame : 0K
Inldpuse.PDS Cancel
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Der Dateiname wurde gedndert.

** Project Manager

~Gioup

Mem |Jc|:tc| ith e |
H-- MzinGrp

miain PRG

LB Gead PRG

Filzs in the Projzct Mew I bedr; | Dtz | charne |

Marme | See| FloTypn | Lact Uzdate
E Good FRE 13 Program 25099 020004
man.PRG 19 Progam 125/93 010616
Mrp1.POS 108 Poza 01425/99 012442

aaly Mrpdi1_2POS fE  Pose 1/27/93 010616
] aldoose POS %6 Pose #2799 01 :06:16
@ tezt PR 13 Program /25,99 12:54:08
L8] Tes_inILE 113 140 Labed #2593 01 5520
[Bel Urtitled FRG 16 Frogram [M#25/99 02:44:28
Ig WALOEF. he 14 Inclde O1#25/89 02:36:20

Die Architektur der Dateinamen unter SPEL 95 entspricht der von Windows 95. Es werden keine Félle

unterschieden.

4.4.7 Loschen von Dateien

Solange sich die Dateien in den Gruppenboxen auf der linken Seite des Fensters befinden, kdnnen sie nicht
gel6scht werden. Um sie zu |6schen, miissen sie zuvor freigegeben werden.

% Project Manager

~Firoup Fiesinthe Propet s Mew | Foi | Dests [ Banane
M e |----|-| [Hatie I =
M ame I Size | File Tpps I Lazt Update
=-|5) Mainbm [B¥| Gioeed FRE 19 Frogam O1425./99 020004
- (R mainPFRG [F] manPRG 19 Frogam (/26,99 07 0616
Lfly Bood PRG Mgl POS 108 Poze 1./26/99 01 :24:42
Sohrn | Mrp0i_z FO5 6 Foze 01/21753 01 0616
[ oloose POS R Foe £1/21.453 01 0 16
ﬁ b=t PRG 13 Frogam /25,99 1254 08
Eﬂ' Testio LB 119 170 Labsl /2599 01:55:20
[FY] Uriitec PR 16 Frogam 01/25/99 024428
WHLDEF. inc 14 Inclde /25099 02:36:20
rcluds Files
El YALDEF it
e \ Eine Datei kann nicht geléscht werden!
knpM _2F05 -
. -'.'_|m||_|—|
- H
A0 Label Fie:
[E3 Test_nlLE ii-h:-n::|

Das folgende Beispiel zeigt, wie Sie eine in einer Gruppe registrierte Programmdatel 16schen kdnnen.
Klicken Sie in der Gruppe auf die Datei, die Sie I16schen mdchten, und klicken Sie dann auf <Release>

(Freigeben).

¥ Project Manager

—Goup
N:.wl-cct:l Il I

Mainkm
[Fe] main PRG
| Good PRG

=D

Fiez in the Propct :

L [ i [

Hame I Size | File Tppe | Last Updale

[ Giocd PR 13 Frogam 01/25/33 0Z.00.04

[y in PR 30 Frogam /25093 01 36 26

E man.PAG 19 Frogram (/2690010616
Mrp0! POS 108 Fose [1/25/93 01 :24:42

& nenpoze P05 O6  Fose /219901 0616

P test PRG 19 Frogam [1/26/99 025644
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Die Datel wurde freigegeben.

Klicken Sie auf und markieren Sie dann in der Liste [Filesin the Project] die Datel, die Sie |6schen wollen,
und klicken Sie dann auf <Delete> (L 6schen).

I Fropcct Manoger

R e nmonanmencomomeg] Fiez in the Progct : Mew | Edt @;Eia] Fename I
Hak |oeee] e

M anme | Size | File Tpp= | Lazt Update |
,:... MainGr ‘El Gosd PREG 149 Progam [1/25/99 02:00:04
[P wain PRG @ inPRG 30 Program /25,99 01 :36:26
ﬁ Gaed PFRG ﬁ man PRG 13 Frogram /2593 010616
< 4fcid I Mrpl1 POS 04 Paz /2599 00 :24:42
E rewpage POS Ak Pope O1/21/93 010816
B 19 Frogam C1/25/99 02 5 44

Der folgende Dialog erscheint. Klicken Sie auf <Y es>, um die Datei endguiltig zu |6schen.

SPEL 95 =

& Are pou sune to remove the selected file?

Die Datel wurde gel0scht.

134



Benutzerhandbuch Kapitel 4 Projektverwaltung

4.5 Gruppenverwaltung

4.5.1 Gruppenstruktur

Erst, wenn Programmdateien einer Gruppe angehdren, werden Sie aktiv und nutzbar. Es kann mehr als ein
Programm in einer Gruppe registriert werden. Durch das Registrieren einer Anfangs-Positionsdaten-Datei
kénnen Sie unabhangige Positionsdaten fur jede Gruppe verwenden.

= Wie Sie die Gruppenboxen lesen

Die Gruppenboxen zeigen Verzeichnisse in einer Baumstruktur. Wenn Sie auf <+> oder <-> (links
angeordnet) klicken, wechselt die Ansicht. So kdnnen Sie entweder nur die einzelnen Gruppen oder auch
die Gruppen und die darin enthaltenen Dateien anzeigen lassen.

Es werden nur Gruppen angezeigt. Es werden Gruppen und Dateien angezeigt.
— Group — Group
Mew | Deletel [dEme | M ew |Delete| [Hlarme |
F|g| Mainkmp El b ainGrp
....... SubGrip - [B] mainPRG

|Fy] Good PRG
- newpoge, PO

El SubGrp
L sub_test PRG

Werden Gruppen und Dateien angezeigt, erscheinen die Dateinamen der Programmdateien und der
Anfangs-Positionsdaten-Dateien, die in der Gruppe registriert sind, eine Ebene tiefer.

Die Endung der Programmdateien lautet ,, .PRG".
Die Endung der Anfangs-Positionsdaten-Dateien lautet ,,.POS".

= Erzeugen neuer Gruppen und Gruppennamen
Klicken Sie auf <New> (Neu) in der Gruppenbox.

Geben Sie den neuen Namen ein, den Sie erzeugen wollen.
Die Gruppennamen unterliegen folgenden Beschrankungen:

Die Lénge des Namens darf 15 Zeichen (inklusive Erweiterung) nicht iberschreiten. Ein voll breites
Zeichen wird a's Zwei-Byte-Zeichen gezéhlt.

Reservierte Worte (inkl. Befehle, Anweisungen und Funktionen) dirfen nicht verwendet werden.
Gruppennamen durfen nicht kasus-sensitiv sein.
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Mew Group |
H ame : 0k
IEﬂdGrp Cancel

Die neue Gruppe wurde erzeugt.

& Project Managar
R nm—— Fiezinthe Froect:  Mew | Ldt [|iDelebeil  Fename I
Mew I_c-:tﬁl e | =
[ ame | Size | File Typs | Last Uzdate |
F"- MainEm DDd.FHE 13 Frogram 2685 020004
main PRG Fa io_lin=.ILE 113 10 Labsl /2593 01.55.02
L|Fy] Baod PRG @ man.PRG 18 Frogam 01/26/95 01 0616
2ndEp fod [ wrepnt pos 108 Fuose [J25/93 01 2442
1 _2 POS 86 FPose /2793 070616
nevwpaze FOS 06 Faze /2193 01 06168
By test PR 13 Frogam 1/25/33 02 56 44
[Fa] ALOEF . e 13 Inchade (/2699 020204

= Umbenennen einer Gruppe

Wéhlen Sie die Gruppe, deren Namen Sie &ndern méchten, aus der Liste der Gruppenbox. Klicken sie dann
in der Gruppenbox auf <Name>.

—Group

M ey | Delete@

b ainGrp
By] main.PRG
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Der nachstehende Dialog erscheint. Geben Sie in das Textfeld einen neuen Namen ein, und klicken Sie
dann auf <OK>.

Rename |

E nter a nieww niame of
2ndGrp

SubGrp

OE. Cancel

Der Name der Gruppe wurde gedndert

— Group
NewlDeIetel [ anme |
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= Ldschen von Gruppen

Waéhlen Sie aus der Gruppenbox die Gruppe, die Sie I6schen mdchten, und klicken Sie dann auf <Delete>
(Lschen) in der Gruppenbox.

— Group

NEW@ Mame |
El M ainGp

-...|Fy] main.PRG

Good PRG

E.:. IJ i:l E rp

=[O g

b % sub_test, PRG

Der nachstehende Dialog erscheint. Klicken Sie auf <OK>, um die Gruppe zu | 6schen.

SPEL 95 =l

& gre pou gure to remoye Group' SubGp''?

Ne |

Wenn in der Gruppe Dateien existieren, miissen diese zuerst freigegeben werden. Erst wenn die Gruppe leer
ist, lasst sie sich 10schen.

~ Gmup
Mew JDelete]  Hame I

E|---- b ain Grp
- (Py] main.PRG
-.[Ry] Good PRG

138



Benutzerhandbuch Kapitel 4 Projektverwaltung

4.5.2 Andern von Gruppen

Um Gruppen zu dndern, wahlen Sie eine der drei nachfolgenden Methoden:
Debug-Menii
Operator-Menl
Andern mittels der Remote-Funktion

Wenn Sie Gruppen andern, wird automatisch die Anfangs-Positionsdaten-Datei in den Speicher geladen.
Falls keine Anfangs-Positionsdaten-Datel existiert, wird automatisch die Standard-Positionsdaten-Datei in
den Speicher geladen.

= Anderungen im Debug-Men
Klicken Sie auf <Debug> im [Operating Window].
Gruppen kdnnen in der Gruppenauswahlliste geéndert werden.

Hier klicken.

¥. Dperating Window Group:Mainbp

Execute | Debua | Task | Update'
Task Grovg ; : :

10 ‘ IM o Function Setings ——
2 i - _=:.. .............................................. ! P ain Function |
a0 M anbarp
4 OtherGRP Background Funclianl
e &£ COMMON
g 8 ----- main Argunentfz] :
‘e L ..... @ sub I

13 8 g ..... @ zuub1

11 0 i @ sub2 I Coverage Check

12 ()

13 C) SEat P e |

14 O

::g 8 j e [t kit

Der nachstehende Dialog erscheint.
SPEL 95

& Do you wank ba change group ta "OtherG HPY

1w |

Klicken Sie auf <Yes>, und die Gruppe wird gewechselt.
Weitere Informationen erhalten Siein Kapitel 6 ,, Fehlerbeseitigung*.
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* Anderungen im Operator-Menii

Klicken Sie auf <Operator Windows> in der Werkzeugleiste.
Gruppen konnen in der Gruppenauswahlliste gegéndert werden.
Der gleiche Bestétigungsdialog wie im Debug-Menti erscheint.

Um Funktionen vom Operator-Fenster ausfiihren zu kénnen, muss im Vorfeld eine Hauptfunktion festgelegt
worden sein.

Wie Sie diese Hauptfunktion festlegen, erfahren Sie in Kapitel 6 ,, Fehlerbeseitigung”.

i~ Operator Window =] B3

4 I k—’_/s’[d Hier
Group: b ainGrp klicken.

M ainGm
QtherGRP

SR e

[EOptinLiE | Faobot Contral P'anell

= Anderungen mittels der Remote-Funktion

Im Auto-Modus ermdglicht die Remote-Funktion Ihnen den Wechsel zwischen Gruppen. Dann kann die
Hauptfunktion ausgefuhrt werden.

Um den Remote-Eingang zu aktivieren, muss ,,Remote" als Konsole im [Setup]-[Robot Controller Settings
— [General Panel] (Einstellung - Robotersteuerung - Allgemeines Fenster) eingestellt sein.

Legen Sie Gruppennummern zwischen 0 und 3 in 4 Bits fest. Durch Eingabe des START-Befehls kénnen
Sie Gruppen andern und diese starten.

Um dies zu tun, missen im Vorfeld Gruppennummern fur einzelne Gruppen eingestel It werden.

N&here Informationen erhalten Sie in Kapitel 4.6.4 ,Einrichten von Projekten — Einrichten von
Gruppennummern®.
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4.6 Editieren von Projekten

Im [Project Manager] lassen sich Gruppen und verschiedene Dateitypen bearbeiten.

4.6.1 Editieren von Dateien

Wéhlen Sie die zu bearbeitende Datei aus der Liste [Files in the Project] aus, und klicken Sie auf <Edit>
(Editieren/ Bearbeiten). Oder Doppelklicken Sie auf die entsprechende Datei.

Bewegen Sie den Cursor zu den gewtiinschten Daten. Editieren Sie dann die Daten, und speichern Sie ab.

4.6.2 Offnen von Projekten
Fiihren sie den Befehl [Project — Open] (Projekt — Offnen) aus.
Wahlen Sie das zu 6ffnende Projekt aus, und klicken Sie auf <OK>,

OpenProject g
M arne | Size | File Type | Last Lpdate k. I
st 239 Project 01/25/33 (350,08
: ) Cancel |
test 2258 Project 01421433 O7:05:40
test? 217 Project 01425499 02:03:02
1] |

Stimmen die Daten der Standard-Positionsdaten-Datel des existierenden Projekts und die Daten im Speicher
nicht Uberein, erscheint die folgende Meldung.

Save the Default/lmtial Pose Data File

The poze data in memaony is not 2ame a: Poze Data File

Do you want to zave this poze data in memomw bo Poze D ata
File?

banipulatar o, 01
File Hame : Mnpl1.POS

Filz Type Default Poze Data file

Sawe

Wenn Sie dieim Speicher befindlichen Daten als Standard-Positionsdaten speichern wollen, klicken Sie auf
<Save> (Speichern) - ansonsten auf <Purge> (Verwerfen).
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Die bisher entstandenen Projekte werden gespeichert, und ein neues Projekt wird gedffnet.

. Project Manager

Dztaut Pass Datz Filzs :
Inpdl FOS &

— -l
140 Label Fls -
| < _h-|||_|-|

-~ Gioup Flesinthe Froret:  Mew | Edi | Decie| “eoone
Mew |_c-:t:| il I =
M ang | Slzu:l File: Tpp= | Last Uzdate |
= MainEm %] in PR A0 Frogam /26093 01 :36:26
LB wain PRG Ft] msn PAG 19 Frogram M1/25/99 1 2.54.08
[ Mrp0l POS 56 Fazm 01421798 01 06: 16
Tesl_inILE 19 1/0 Label [T1/26/93 01 6520
Ircludz Files :
el

4.6.3 Schlie3en von Projekten

Fihren Sie den Befehl [Project] — [Close] (Projekt — Schlief3en) aus.
Stimmen die Daten der Anfangs-Positionsdaten-Datei des existierenden Projekts und die Daten im Speicher

nicht Uberein, erscheint die folgende Meldung.

Save the Default/Intial Posze Data File

The poze data in memony is not game as Poge Data File.
Do wou watk ta save this poss data it memary to Poss Data

File™
Marnipulator Mo - 01

File Mames Frpd1_2 POS

File Type

Intial Fose Data fle

Save |

Wenn Sie die im Speicher befindlichen Daten as Anfangs-Positionsdaten-Datei speichern wollen, klicken
Sie auf <Save> (Speichern) - ansonsten auf <Purge> (Verwerfen).

Stimmen die Daten der Standard-Positionsdaten-Datel des existierenden Projekts und die Daten im Speicher

nicht Uberein, erscheint die folgende Meldung.
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Sawve the Delault/lmtial Foze Data File

The pose data in memony iz ot same as Poze Data File.

Do wou want bo save this pose data in memom ko Pose D ata
File?

Fanipulator Mo, ;. 01
File Mame : Mopd1 POS

Filz Type Default Poge Data file

Sawe I

Wenn Sie die im Speicher befindlichen Daten als Standard-Positionsdaten speichern wollen, klicken Sie auf
<Save> (Speichern) - ansonsten auf <Purge> (Verwerfen). Der Bildschirm verschwindet um anzuzeigen,
dass keine Projekte ausgewdhlt sind. Im AUTO-Modus werden die Positionsdaten im Speicher geldscht,
ohne dass eine Meldung erscheint.

4.6.4 Einrichten von Projekten

= Einrichten der Gruppennummern

Im AUTO-Modus ermdglicht Ihnen die Remote-Funktion Gruppennummern einzurichten, die beim
Hochfahren der Anwendungen automatisch ausgewdhit werden. Siehe auch Kapitel 7 ,Remote-
Einstellungen — Kommunikation mit externen Geréten*.

Fihren Sie den Befehl [Project] [Group Number] (Projekt — Gruppennummer) aus.

Group Mumber I Wariahles I
Murmnber Group M ame
- ] [
. I
.
lf TestGrp
] [
R | [
] [
L [
= [
| [
N [
0 [
=] [
] [
- [
& ] [
ITI Carncel i | Help
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Wahlen Sie einen Gruppennamen aus der Auswahlliste aus, oder geben Sie einen Namen ein. Wenn Sie alle
bendtigten Namen eingegeben oder ausgewahit haben, klicken Sie auf <OK>,

= Einrichten von Variablen

Fir globale und Backup-Variablen kénnen Sie Nummern und deren entsprechende Speicherkapazitét
vergeben.

Fihren Sie den Befehl [Project] [Group Number] (Projekt — Gruppennummer) aus. Klicken Sie dann auf
[Variables] (Variablen).

Projcct Sctup E3 |

Group Murnber "-.-"ariahlesl

—Waiables Setting
Global : MNurnber ; [p
Siee: [B KB
Backup:  Mumber :|32—
Siee: [+ KB Default |

x|

Geben Sie die Werte in den entsprechenden Textfeldern ein. Wenn Sie auf <Default> (Standard) klicken,
erscheinen die Standardwerte fur die Variablen.

Nachfolgende Tabelle beinhaltet die Standard- und die maximalen Werte der Variablen:

Cancel Sppmly Help

Standard Maximum
. Anzahl 256 32767
Globale Variablen
Grole 8KB 4096 KB
) Anzahl 32 32767
Backup-Variablen —
Grole 4KB 4096 KB

Nach vollstéandiger Eingabe der Daten klicken Sie zur Bestdtigung auf <OK>. Zu diesem Zeitpunkt werden
ale vorhandenen globalen und Backup-Variablen in alen Projekten geldscht. Folglich missen Sie

anschlief3end das Wiederregistrierungsprogramm ausfuhren!
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4.7 Ubertragen von Projekten

4.7.1 Projekte sichern

Um eine Sicherungskopie des Projektes zu erstellen, verwenden Sie den Befehl [Project] — [Transfer] —
[Export] (Projekt — Ubertragung - Export).

E xport 2 | x| I
Save I My Computer j E]J %‘I et EE
= 3% Floppy [4:)
= [T Klicken Sie hier, um in der Verzechnisstruktur
@ (0 eine Ebene hiher zu gelangen.
File narne: |s.am|:|le. FRJ Save
Save as type: IFrl:uiect Files [.prj) j Cancel

Sie kénnen eine Sicherungskopie auf Diskette oder in einem anderen Verzeichnis auf der Festplatte
erstellen. Geben Sie entsprechend das Laufwerk, das Verzeichnis und einen Projektnamen ein.
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4.7.2 Projekte laden

Um ein Projekt zu laden, verwenden Sie den Befehl [Project] — [Transfer] —[Import] (Projekt —Ubertragung
- Import).

Import |
Lookin | ‘2 Project =~ md N

_|:| First
I:I best
|1 test?

Filz name: | Open I
Files of lype: IF'rl:uiec:t Files [*.p1] j Cancel |

Wiahlen Sie die zu ladende Datei aus, und klicken Sie auf <Open> (Offnen). Die nachfolgende Meldung
erscheint, wenn die Datei geladen wurde.

SPEL 95
Froject &lT ezt haz been imported.
e o sune o open ik now’?

I Mo |

Wenn Sie das geladene Projekt als aktuelles Projekt laden wollen, klicken Sie auf <Yes>. Die geladene
Datei wird gedffnet.

Klicken Sie auf <OK>, wenn Sie es in den Projektordner speichern wollen, ohne es sofort zu 6ffnen. Um
die Projekte im Verzeichnis zu 6ffnen, verwenden Sie den Dialog [Open Project] (Projekt 6ffnen), der
erscheint, wenn Sie den Befehl [Project] — [Open] ausgefihrt haben.
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4.8 Loschen von Projekten

Um ein Projekt zu 16schen, verwenden Sie den Befehl [Project] — [Delete] (Projekt - Loschen). Wahlen Sie
das zu |6schende Projekt, und klicken Sie auf <OK>.

Delete Project
Mame I Sizel File Type | Last Lpdate
first 239 Project 01/25/330 = |
fest 295 Project 01/21/930 aneE
ket 236 Project m/25990
1| | ﬂ

Das aktuell gedffnete Projekt kann nicht geldscht werden!
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Kapitel 5

Editor

5.1 Erzeugen von Programmen und Include-Dateien \

5.1.1 Erzeugen neuer Dateien

Klicken Sie auf <Programming Pane> (Programmiermentl) in der Werkzeugleiste. Klicken Sie auf <New>
(Neu) in der Liste [Filesin the Project].

E | il i Fropect Manages
e Filein 1ha Projact @ S [ ||

- Growg

<Programming Maw | Sekte] Hame -
Pane> ame I Slzel Filz Type | Lt Update |
Programmier- g " 5
o —]&] MeirGm Ml POS B Poss 02/105/589 4200
Fiel G
Inchude Fil=z :
Fiel Gt

[ efaudt Poze Dlata Fikes

Mnpd1.POS -
. £ u:I
- ||
10 LakelFie:

| Fef e

Um eine Programmdatei zu erzeugen, wéhlen Sie ,,Program” (Programm), und um eine Include-Datei zu
erzeugen, klicken Sie auf , Include” und dann auf <Y es> (Ja).

e 0K,
Cancel
10 Label
Faze Data
Help
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Das Fenster zum Editieren von Programmen erscheint. Mit Hilfe des Cursors in der linken oberen Ecke des
Fensters kdnnen Sie Ihr Programm eingeben. Die maximale Programmgrof3e betrégt 64 KB.

i Uptitied =]
[

= Speichern des Programms

Klicken Sie auf [File] — [Save as] (Datei — Speichern unter), oder klicken Sie auf das Kreuz in der rechten
oberen Ecke des Programmierfensters.

Hier
klicken

I Unifithed

Die nachfolgende Abfrage erscheint. Wenn Sie die Datei speichern, wollen klicken Sie auf <Yes>.

SPEL 95 Ei

& Sawe changes ko Unhtled?

Ho Cancel

Geben Sie in der erscheinenden Meldung einen Namen fur die Datei ein. In dem folgenden Beispiel
vergeben wir ,MAINPRG.PRG" as Dateinamen. Ein Programmdateiname (.PRG-Datei) kann 31 oder
weniger normal breite Zeichen inklusive Endung enthalten.

File Mame : 0K,

|MAINF'F|E.F'F|I3 Cancel
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(Dialogfenster zum Speichern von Include-Dateien) Es gibt Beschrankungen bei der Anzahl der Zeichen fir
einen Include-Dateinamen. N&here Informationen entnehmen Sie bitte Kapitel 4.2.6 ,, Einschrénkungen bei
Dateinamen”.

File M ame : 0K

|DEF.IHE Cancel |

Sie werden dann gefragt, ob Sie die Datei einer Gruppe zuordnen mdchten. Klicken Sie auf <Yes>.

SPEL 95 |
@ Aire pou sure to add this file to the Group?
Addto: (GET R i) j

Dann wird abgefragt, ob die Datei aktiviert werden soll. Klicken Sie auf <Yes>.

SPEL 95 =

® Cho wow weank bo achiwabe tus Ale?
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Die neuen Dateien (in diesem Fall MAINPRG.PRG und DEF.INC) wurden im Projekt registriert. Die Datel
MAINPRG wird auch in der Gruppenauswahl registriert, damit sie ausfiihrbar wird, und die Datei DEF.INC
wird in den Include-Dateien registriert, damit man sich auf sie beziehen kann.

¥ Project Manager

FAenam= I

Group Filex n the Proect Mew |
Hews |I.nn"| e I - :
Hame | Sioz | Fil: Type | Lazt Lipdate |
E| MlainGrp Ii'] DEF.IMC 0 Inchds 02/0539 [n.51.33
- [Fi] MAINFRGPAG [Ef) MesuPAG PRE 19 Piogam 020549 [ 50140
el FOS 5 Pase 02,0649 04200
i
o e ] | I
Include Files :
{[ta] DEFINC
ctine]
[iefeull Pose [ ala Filex :
M rplr . FOS -
it I:h =l e
10 Lebe=| File :

I L lhiErree

= Bearbeiten existierender Dateien
Um eine existierende Datel bearbeiten zu konnen, wahlen Sie die zu bearbeitende Datei aus, und klicken Sie
dann auf <Edit> (Bearbeiten). Oder Doppelklicken Sie auf die zu bearbeitende Datei.

T Pogect Manager !E I
Filez in the Project M Edi Celeta I Rerama I
| Siza | File Type | Last Update |
=-|iz] MairGrn HEor e 17 Pragram 02/06/39 [2 260
! EAMPLE.PRG rEu] o) bLPF 19 Program 02/06/39 0 o630
P AEFTEST PAG IFy] maincra. FRG 19 Frogram 0240539 0 50:40
CRELT: catd ||| Mngin PO % Pow 02/06/439 I 42.00
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5.1.2 Bearbeitungsfunktionen

Die Funktion vom Bearbeiten von Texten arbeitet generell basierend auf Windows 95. Die folgenden
Funktionen werden nachfolgend beschrieben:

Einfligen
Léschen
Aufheben
Wiederherstellen
Ausschneiden
Kopieren
Einfligen

Finden

Ersetzen

= Einfugen

Wird benétigt, um Zeichen in der Mitte von Texten einzufligen. Bewegen Sie den Cursor zur linken Seite
der Stelle, an der Sie einfligen wollen. Wenn Sie dann das Zeichen eingeben, wird es an der entsprechenden
Stelle eingefgt.

= Loéschen

Benutzen Sie diese Funktion, um nicht benétigte Zeichen zu I6schen. Zum Léschen von Zeichen gibt es
mehrere Methoden:

Backspace (Riicktaste)

Bewegen Sie den Cursor zur rechten Seite des Zeichens, das Sie 16schen méchten. Wenn Sie jetzt die
Riicktaste [ '] driicken, wird jeweils ein Zeichen links vom Cursor gel éscht.

FUNCTION main| < Bewegen Sie den Cursor zur rechten Seite des zu léschenden
Zeichens. Driicken Sie dann die Riicktaste [].

N7
FUNCTION mai|

Entfernen-Taste (Entf-/ -Taste)

Bewegen Sie den Cursor zur linken Seite des Zeichens, das Sie |6schen méchten. Wenn Sie jetzt die
Entfernen-Taste driicken, wird jeweils ein Zeichen rechts vom Cursor gel 6scht.

FUNCTION Jmain < Bewegen Sie den Cursor zur linken Seite des zu léschenden
Zeichens. Dricken Sie dann die Entf-Taste.

N
FUNCTION Jain

Sie kénnen auch einen Textbereich markieren, der geldscht werden soll. Wenn Sie dann die Entfernen-
Taste driicken, wird der markierte Bereich gel6scht.

FUN[®SRION main < Markieren Sie den zu |6schenden Bereich. Driicken Sie dann die
Entf-Taste.
N/
FUON main
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B

<Cut>
{Ausschneiden)

= Aufheben (Undo)

Benutzen Sie diese Funktion, um die letzte Aktion riickgéngig zu machen. Klicken Siein der Menlleiste auf
[Bearbeiten] und dann auf [Undo]. Sie kdnnen auch die Tastenkombination <Strg>+<Z> verwenden.

= Ausschneiden

Benutzen Sie diese Funktion, um mit der Maus markierte Daten auszuschneiden. Die ausgeschnittenen
Daten werden temporér in der Zwischenablage gelagert. Um sie auszuschneiden, klicken Sie auf [Edit] und
dann auf [Cut]. Sie kdnnen auch die Tastenkombination <Strg>+<X> verwenden.

= MAINPRG PRG 1=l S |

FUHCTLIDH maim
DIH dat1,dat? nS INTEGER
DI rdat A5 REAL
CLE
at1 = 123; dat2 = &5d; rdat = 123 456789
PRIHT "The value before call sub®™
PRIHT “dati=*,dat1, “dat2-*,dat2,TaB${1), “rdat-=",rdat
EALL subf{dat1,.BYREF dat?,BYREF rdak})
PRIHT “The uvalue after call sub™
PRIHT “datd=",dat1,TABS(1), “dat2=",dat2,TABS

« rdat="',rdat
FEHD

FUMCTIDH subf{prmil.BYREF prn2Z AS IMTEGER.BYREF prm3)
FRIMT “The uwalue inside the sub function”
PRIHT "prod="_prei,TABS(1), “prn2=",prm2 TABS(1), “prad="" prod
prod = 32; pre2 = 454 prag = PEF.ADAIM
PRINT “The update value inside the sub Funtion™
PRIHT "prod="_prei,TABS(1), “prn2=",prm2 TABS(1), “prad="" prod
FEND

Die markierten Daten werden entfernt, stehen aber in der Zwischenablage zur Verfligung.:

i MAINPRE.PRG _ O] x|

FUHCTION main
DIH dat1,dat? A% IMTEGER
DIH rdat RS REAL
CLS
at1 = 123; dat? = 45a; rdat = 123.456789
PRINT "The walue beFore call sub™
PRIHT "dat1=".dat1, "datz=".dat2.TRES(1). 'rdat=",rdat
CALL subf{dat1,BYREF dat?,BYREF rdat)
FEH! 4 Der markierte Teil wurde entfernt.

FUHCTLON subf(prm1.BYREF prmZ AS IHTEGER.BYREF pron3)
PRIWNT "The walue inside the sub Function"
PRINT “prml=".prml  TABS(1Y, “prm2=",prm2,TABS{1), “prnd=".prn3
pemd = 325 prm2 = 8%h; prnd = DOT7.6CL3D
PRINT “The upoate value insioe tne sub funtiom™
PRINT "prmi=",prm ,THBS{ 13, “prm2=“,|:|r'n2,TnB$n{1), "prn3="",prm3
FEHD
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= Kopieren

Benutzen Sie diese Funktion, um mit der Maus markierte Daten in die Zwischenablage zu kopieren. Die
kopierten Daten bleiben in ihrer urspriinglichen Form erhalten, kdnnen aber aus dem Zwischenspeicher an
jede andere Stelle kopiert werden. Um die Daten zu kopieren, klicken Sie auf [Edit] und dann auf [Copy].
Sie kénnen auch die Tastenkombination <Strg>+<C> verwenden.

| | MAINPRE.PRG AEE

<Copy> FUHCTIOH IIEIi.I'I
(Kopieren) DIH dat1,dat? a5 I[HTEGER
DIN rdat A5 REAL
CLS

at1 = 123; dat? = 4%6; rdat = 123.456787
PRIHT "The ualue before call sub™
PRIMT "dat1-",dat1, "dat2-",dat?,TAR${1}, "rdat-",rdat
CALL subf{dat1,BYREF dat2?,BYREF rdat)

FEHD

FUHCTION cubf{prmi BYREF prm? AS I[NTEGER BYREF prm3}
PRIHT "The value inside the sub Function®
FRIHT ”prn1=",prn1,TnBS{1], “prn2=”,prn2,TnB$(1}, "prog="",prnd
pEM = 321; PrRZ = 654; prnd = 987 654321
PRIHT "The update value imside the sub Funtion"™
PRINT ”prnﬁ=“,prn1,TnBS{1], “prnﬂ=”,prn2,TnB$(1}, "prad=""_ prni
FEHD
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(=]

<Paste=
{Einfiigen)

= Einflugen

Benutzen Sie diese Funktion, um in der Zwischenablage befindliche Daten an der Position des Cursors
einzufiigen. Die Daten in der Zwischenablage bleiben solange erhalten, bis Sie neue Daten ausschneiden
oder kopieren. Um die Daten einzufiigen, klicken Sie auf [Edit] und dann auf [Paste]. Sie kénnen auch die

Tastenkombination <Strg>+<V> verwenden.

= HAINPRG PRG _ 0] x|

FUHCTION main
DIM dat1,dat? A5 INTEGER
DIM rdat A% REAL
CLS
at1 = 123; dat? = 456; rdat = 123.456789
PRIHT "The walue before call sub™
PRINT "dat1=",dat1, "dat2="_dat2,TAB3{1}, "rdat=",rdat
CALL subF{dati . BYREF dat? BYEEF rdat)
FRIHT "The walue before call sub™

PRINT “dati-",dat1, "dat2-",dat2,TaB5({1), “rdat-",rdat } Move the cursor, then paste;
FEND

the copied data will appear.
FUHCTION subf{prmi,BYREF prmZ AS IHTEGER,BYREF prn3)

PRIMT “The value inside the sub Function"

PRINT “prn1=“,prn1,TnB${1}, “prm2=“,prnE,Tnn${1}, “prm3=",prn3

prad = 321; prm? = 654; prm3 = 987 _6543M

PRINT “The update value inside the sub funtion™

PRIHT “prn1-“,prn1,THB${1}, “prmE-“,prnE,Tnn${1}, “prond=",prnd
FEND

= Finden

Benutzen Sie diese Funktion, um einzelne Zeichen oder Zeichenkombinationen zu finden. Um die Daten zu

suchen, klicken Sie auf [Edit] und dann auf [Find]. Der folgende Dialog erscheint:

Fna _____________ EH

Find what: ||:|at Find Next

[

™ Match whole word only Cancel

[~ Match case

Geben Sie die Zeichenkombination, nach der gesucht werden soll, in das Textfeld ein. Klicken Sie dann auf

<Find next> (Né&chstes finden). Jetzt wird nach der Zei chenkombination gesucht.

Markieren Sie das Optionsfeld [Match whole word only], wenn nur nach ganzen Worten gesucht werden

soll.

Markieren Sie das Optionsfeld [Match case], wenn entsprechend der eingegebenen Grofl3- und

Kleinschreibweise gesucht werden soll.
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Sie konnen die festgelegte Zeichenkombination auch direkt im Projekt suchen. Klicken Sie in der
Menlleiste auf [Edit] und dann auf [Find On Project] (Finde im Projekt). Der folgende Dialog erscheint:

Find on project
Find wahat : | Start
[ Match Case Cancel

Geben Sie die Zeichenkombination, nach der gesucht werden soll, in das Textfeld ein. Klicken Sie dann auf
<Start>. Jetzt wird nach der Zeichenkombination gesucht.

Markieren Sie das Optionsfeld [Match case], wenn entsprechend der eingegebenen Grofl3- und
Kleinschreibweise gesucht werden soll.

Das Suchergebnis wird in einem speziellen Fenster dargestellt. Wenn Sie in diesem Fenster auf das
Ergebnis doppelklicken, 6ffnet sich die Datei, in dem sich das Suchergebnis befindet, und der Cursor
bewegt sich zu der Stelle in der Datei, wo das Ergebnis steht.

= Ersetzen

Benutzen Sie diese Funktion, um einzelne Zeichen oder Zeichenkombinationen zu finden und durch andere
zu ersetzen. Klicken Sie auf [Edit] und dann auf [Replace]. Sie kénnen auch die Tastenkombination
<Strg>+<H> verwenden. Der folgende Dialog erscheint:

Replace

Find what:  |prm Find Hext
Feplace with: |sn'||:| Beplace
Replace &l
[ Match whole word only
Carnce|

[ Match case

Geben Sie die Zeichenkombination, nach der gesucht werden soll, in das erste Textfeld ein. Geben Sie dann
die Zeichenkombination, durch die ersetzt werden soll, in das zweite Textfeld ein.

In dem obigen Beispiel wird nach ,,prm“ gesucht, und diese Zeichenkombination wird durch ,,smp* ersetzt.
<Find next> (Né&chstes finden):  Sucht nach der néchsten Zeichenkombination, ohne diese zu ersetzen.

<Replace> (Ersetzen): Ersetzt die gefundene Zeichenkombination und sucht die nachste.

<Replace all> (Alles ersetzen):  Ersetzt automatisch alle gefundenen Zeichenkombinationen.

[Match whole word only]: Markieren Sie dieses Optionsfeld, wenn nur nach ganzen Worten
gesucht werden soll.

[Match case]: Markieren Sie dieses Optionsfeld, wenn entsprechend der

eingegebenen Grof3- und Kleinschreibwei se gesucht werden soll.
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Nachfolgend finden Sie das Ergebnis des zuvor genannten Beispiels. Die Zeichenkombinationen ,,prm* in
der Funktion subf wurden durch ,smp* ersetzt.

W MAINFRG.PRG M= E3 |

FUHMCTION main
DIM Qatil,dat? A% INTEGER
DIM rdat AS REAL
CLS
at1 = 123; dat2 = 456; rdat = 123.456789
PRIHT "The walue before call sub™
PRINT “dat1=",dat1, "dat?=",dat2?,TABRS{1), "rdat=",rdat
CALL subf(dat1,BYREF datZ,BYREF rdat)
PRIHT "The walue after call sub™
PRINT “dat1=",dat1, "dat2=".dat2.TRBE5(1), "rdat=".rdat
FEHD

FUNCTION subf(smpl,BYREF snpZ AS INTEGER,BYREF smpd)
PRINT "“The walue inside sub functien"
PRINT “smpi=",smpi,TABS(1), “smp?=",smp? TARS{1), "smpd=",smp3
snpl = 321; snp2 = G54; smpd = 287 .654321
PRINT "The walue after modify inside sub Funtion™
PRINT “smpi=",smp1,TRBS{1), “smp2=",smpZ.TABS¢1), “smpd=",smp3
FEHD

= Cursorsprung

Sie kdnnen den Cursor an beliebige Zeilen oder Stellen im Programm springen lassen. Benutzen Sie
folgende Tastenkombinationen zum Springen:

<Strg>+<G> Geben Sie in den erscheinenden Dialog die gewlinschte Zeilennummer
ein, zu der gesprungen werden soll, und klicken Sie dann auf <OK>:
Jump
Jump o line ; 0K
|1 Cancel
<HOME> (Posl) Cursor springt zum Zeilenanfang.
<END> (Ende) Cursor springt zum Zeilenende.
<Strg>>+<HOME> Cursor springt zum Dateianfang.
<Strg>+<END> Cursor springt zum Dateiende.
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PRl

<Preprocessor>
(Pre-Prozessor)

5.1.3 Pseudobefehle

Das Schreiben von Pseudobefehlen innerhalb eines Programmes kann Vorgangsinhalte vereinfachen und
bei der Standardisierung von Programmen hilfreich sein. Dartber hinaus wird es moglich, komplexe
Vorgange in einem Quellprogramm kurz und bindig auszudriicken: Es wird leichter, Programme zu
visualisieren und zu korrigieren. Pseudobefehle haben Funktionen, wie zum Beispiel:

#define: Ersetzt  bestimmte Identifizierer (Zeichenketten) und  definiert
Makroanweisungen.

#ifdef, #ifndef: Verhindert die Ausfihrung spezieller Programmteile.

#include: Verwendet fir die Erklarung von #include-Dateien.

= Vorverarbeitung von Pseudobefehlen

Der Pseudobefehl-Pre-Prozessor von SPEL 95 konvertiert Programmtext, bevor die Grammatikanalyse des
Quellprogramms  ausgefuhrt wird. Die Konvertierung durch den Pseudobefehl-Pre-Prozessor wird
automatisch durchgefuhrt, wenn das Quellprogramm geladen oder gespeichert wird. Wenn Sie das
Quellprogramm mit Hilfe des Editors bearbeiten und ein Identifizierer den #define-Pseudobefehl ersetzt,
kann durch die Grammatikanalyse innerhalb der Zeile ein Fehler erkannt werden. (Die Zeile wird rot
markiert.)

In solchen Félen konnen Sie die Vorverarbeitung sofort ausfihren lassen. Klicken Sie dafir auf
<Preprocessor> in der Werkzeugleiste. Daraus ergibt sich, dass keine Fehler mehr auftreten, wenn normale
Ersetzungen ausgeflhrt werden.

Weiterhin werden, wenn die Vorverarbeitung ausgefuhrt wird, Programmbereiche, die nicht von der
Vorverarbeitung betroffen sind, grau dargestellt.

i Untitled | O] x]

* Wdefine settings

idefine HAXSPD speed 1@@;accel 108,180

#define HIHSPD speed 18;accel 18,18

fidefine ABC "“test.prg"” * The file of "test.prg”

* Uariable settings
FLORAL read_data A% THTEGER

' Uariable settings with conditien branch
#ifdef walue 'The case of URLUE defined
GLOBAL work[10H8] AS REAL
GLOBAL a sin,a cos AS DOUBLE
felse
ESTERN GLOBAL work[188] A5 REAL
EXTERH GLOBAL a sin,a cos AS DOUBLE
Hendif
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#define

Funktion Definiert Identifizierer, die durch eine festgelegte Ersatzzei chenkette ausgetauscht
werden sollen.

Format #define [Identifizierer{{(Parameter]{,[Parameter]})}] {[Ersatzzeichenkette]}

Beschreibung

(1) Durchsucht ein Programm nach dem angegebenen Identifizierer, ersetzt diesen an
jeder gefundenen Stelle durch die Ersatzzeichenkette und kompiliert.
(2) Der festgelegte Identifizierer kann zum bedingten Kompilieren mit #ifdef-oder
#ifndef-Befehlen verwendet werden.
Zwischen Identifizierer und der Ersatzzeichenkette muss mindestens ein Leerzeichen
stehen.
Parameter miissen durch runde Klammern (') eingeschlossen werden. Jeder Parameter
muss durch Kommas "," getrennt werden. Es diirfen maximal 8 Parameter angegeben
werden. Wenn Parameter eingesetzt werden, kann dieser Befehl als Makro verwendet
werden.
[Identifizierer]
Reservierte Worte kdnnen nicht benutzt werden.
Leerzeichen oder Tabulatoren sind nicht erlaubt.
Wahlweise kénnen Grof3- und Kleinbuchstaben verwendet werden; sie werden
entsprechend als Grof3- bzw. Kleinbuchstaben erkannt.
Das bedeutet, die folgenden Zeichenketten werden a's unterschiedliche Identifizierer
erkannt und unterschieden:
XYZ, Xyz,xYZ
I dentifizierer werden auRerdem nach der Anzahl der Zeichen erkannt und
unterschieden. Beispielsweise wird "ABC" 5 Zeichen) als unterschiedlich zu ABC (3
Zeichen) erkannt und nicht ersetzt.
[Ersatzzeichenketten]
Leerzeichen und Tabulatoren sind erlaubt.
Wird ein Kommentarzeichen (' ) eingebracht, werden die Zeichen nach dem (’ )als
Kommentar interpretiert und nicht in die Ersatzzei chenkette einbezogen.
Die Ersatzzeichenkette ist nicht unbedingt erforderlich. In diesem Fall wird der
angegebene Identifizierer durch nichts ersetzt, d.h., de facto wird der Identifizierer aus
dem Programm gel6scht.
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#ifdef.. #else.. #endif, #ifndef...#else...#endif

Funktion
Format

Beschreibung

160

Verhindert die Ausfihrung spezieller Programmteile.
#ifdef [Identifizierer]

{#else}
#endﬁ
#ifndef Identifizierer]
{#else}

#endif

* Biszu 7 Verschachtelungen sind mdéglich.

Werden diese Befehle zusammen mit Pseudo-Befehlen verwendet, fuhren #endif, #ifdef
und #ifndef eine bedingte Kompilierung durch.

#ifdef Uberprift zuerst, ob der angegebene Identifizierer derzeit durch #define definiert
ist. Ist dies der Fall, werden die Anweisungen zwischen #ifdef und #else kompiliert.
Existiert kein #else, wird bis zu #endif kompiliert. Falls keine Definition durch #define
gefunden wird, werden die Anweisungen zwischen #ifdef und #endif Ubersprungen und
nicht kompiliert.

#ifndef Uberprift die gegenteilige Bedingung zu #ifdef.

#ifndef Uberpriift zuerst, ob der angegebene Identifizierer derzeit durch #define
definiert ist. Ist keine Definition durch #define vorhanden, werden die Anweisungen
zwischen #ifndef und #else kompiliert. Existiert kein #else, wird bis zu #endif
kompiliert. Wird eine Definition durch #define gefunden, werden die Anweisungen
zwischen #ifndef und #endif Gbersprungen und nicht kompiliert.
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#include
Funktion Fugt spezielle ,Include” -Dateien ein.
Format #include ,Name der Include-Datei“

Beschreibung

Beispiele

Name der Include-Datei: Fugen Sie den Namen in Anfuhrungszeichen ein (,,“), und
legen Sieihn durch eine Zeichenkette fest. (,,.inc*) wird als
Erweiterung benttigt.

* Biszu 7 Verschachtelungen sind méglich.

Bezieht den Inhalt der angegebenen Quellprogrammdatei mit ein. #include erlaubt die
Einbeziehung deklarierter globaler Variablen und von #define-Definitionen aus anderen
Dateien.

Eine Include-Datei kann eine sekundére Include-Datei beinhalten. Beispielsweise kann
FILE 2in FILE 1 enthalten sein und FILE 3 in FILE 2. Dieser Vorgang wird als
Verschachtelung bezeichnet. Es sind maximal 7 Schleifen (einschliefdlich der
Originaldatei) erlaubt.

<Dateiname: val def.inc>

#i f def VALUE
GLOBAL WORK[ 100] AS REAL

GLOBAL A SIN, A COs AS DOUBLE

#el se

EXTERN GLOBAL WORK[ 100] AS REAL
EXTERN GLOBAL A SIN, A COS AS DOUBLE
#endi f

<Dateiname: mai n. prg>
#defi ne VALUE

#i ncl ude ,val def.inc"
FUNCTI ON MAI N

XQr!'2, INT

FEND

<Dateiname: sub. prg>
#i ncl ude ,val def.inc"
FUNCTION INIT

FEND
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5.2 Editieren von Positionsdaten-Dateien

5.2.1 Erzeugen einer neuen Datei

Klicken Sie auf <Programmier-Ment> in der Werkzeugleiste. Oder 6ffnen Sie den Projekt-Manager durch
Ausfiihren der Befehle [Project - Project Manager]. Klicken Sie dann auf <New> (Neu) im [Files in the
Project]-Fenster.

E | ¥ Project Manager [_ (O] =] I
Gioup FissiteProisst: New | Ede | Dointe | Renare |
<Programming Hew | |_nn..| ey I
(ﬁf‘”‘?’ o Hzma I Sizz | File Tupe | Lasl Upcale |
rnen?‘l) =l @ Manrp 17 Piooram 02 /05499 [ 2608
f SAMFLE.FRG [F8] Maih PG 19 Pragram 02/0699 [2 26:3
REFTESTPRG [F] rhaivpes. PAIG P17 Progeam 02/ 05438 [2 4200
=[] b cefid Mnpl] FO3 5 Fuoo 02/05/38 [1:42:00
Fi] b PRE |Fe] BEFTEST PG 2 Progam 02/05/99 02 2714
[Fe] 54MPLE.FRG 21 Pogam 02/05/39 [ 2654
@ sub FRG 442 Program 0205499 [ 5816
4] I3
Include Flex:
Lindd
[efaul Prse [ aba File: :
Hroln FOS -

LelhErce
=
140 Lishe=l File :
I Lelhierce

Um eine Positionsdaten-Datei zu erzeugen, wahlen Sie , Pose Data'".

Hew

Hew oK
Prograrn
|r‘u:|u I:IE Cancel

|40 | abel

Help
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Das Fenster zum Bearbeiten der Positionsdaten-Datei wird gedffnet:

B Untitled =]
[~ Esisting Pose Only | Murn of Poze: 200 Murn of &z 4 Change... I

Mo, [Label |2 | |z U | Orieritation | Local =
1] e
1

Z

i

q

a

1]

7

i

4

10

11

12 —

Klicken Siein die Anzeige, um Daten einzugeben. Geben Sie dann Daten ein.

= Speichern einer Datei

Klicken Sie auf [File] — [Save as] (Datei — Speichern unter), oder klicken Sie auf das Kreuz in der rechten

oberen Ecke des Fensters.

L

= Untitled 0 __Hi.er
= klicken
[ Existing Poze Only | Murn of Poze: 200 Mumn of Axiz: 4 Change...
No. |Lahel | v [ i | Orientation |Local -
] 300 300 =50 ] Default ]
| 300 200 ] an Default ]
? mnn £l =150 Ml Tiafanlt Ml

Die nachfolgende Meldung erscheint. Zum Speichern klicken Sie auf <Y es> (Ja).

SPEL 95

& Save changes to Untitled ?

o |

Cancel |
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Geben Sie dann einen treffenden Dateinamen in dem Textfeld des erscheinenden Dialogs ein.

Save As

File: Mame

=]

Ok

[MEWPDSE.POS

Cancel

Die neue Datei wurde im Projekt registriert. Die Datei ,, NEWPOSE.POS* wurde der Liste hinzugefigt:

. Project Manager

Gioup
ey |I.nn"| S e I
= IE.] ManGirp
SaMPLEFRG
HREFTEST.FRG
m-[g] b s
A1 1]
Include Files :
L]
Diefruk Prse O aka Filez
W rpCrl . FOS -
e |:h:r|.l:-|
10 Lebe=| File :
I e |:h:r|.l:-|

Filess in B Frogect :

Ul

i | potete | Renam: |

I (= B

Heme Siza | File Typs | Last Updata
En FREG 17 Fiogram 0240539 [ 2604
[F&] MaH FRE 19 Program 02/0599 [ 2630
(4] maipeg FAG 717 Program 02/05/39 (2 4208
Mnpd POS 5 Pue 02/05/38 1 42:00
) MEWPOSE. POS N2 Poe 02/05/99 02 46:02
[Fs] REFTEST.FRG 2 Piogsn 02/05/39 D2 2714
[Ef) samPLE PRE 2 Piogam 0240591 (2 7654
[ sukFAG 442 Program 02/05/95 [ 315
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5.2.2 Bearbeiten bereits existierender Dateien

Um eine existierende Datei zu bearbeiten, wdhlen Sie die Datei aus, die Sie bearbeiten mdchten, und
klicken Sie dann auf <Edit> (Bearbeiten). Oder doppelklicken Sie einfach auf die zu bearbeitende Datei.

= Eingeben von Koordinaten

Benutzen Sie die Maus oder die Pfeiltasten, um den Cursor zum Eingeben der Daten hin- und her-
zubewegen. Geben Sie nummerische Daten in den Spalten fur X, Y, Z und U ein.

B NEWPOSE POS =] B3
[T Ewisting Poze Orly | Murm of Poze: 200 Mum of dwiz . 4

Mo, | Label = i Z L] Orientation | Local _;

1 ann ann -all a Default I |

1 aln 200 ] a1 Default I

£ 1o 370 =150 a Default I

3 400 200 -63.4 i Detault I

| L0 199 =100 L Default I

]

b

'Ii‘

8

9

10

11 4

Wenn Sie Daten in einen Bereich z.B. fir X eingeben und dann in eine andere Zeile wechseln, obwohl Sie
die Achsen X, Y, Z und U verwenden, werden fur die anderen Werte jeweils ,0“ und fur die Spalte
»Orientation” (Ausrichtung) ,, Default* (Standard) eingefiigt.

Benutzen Sie die Auswahlliste, um eine gewiinschte Ausrichtung auszuwahlen. Klicken Sie hierfir auf den
Pfeil rechtsin der Auswahlliste.

B NEWPOSE_POS M=] 3

[~ =Zxisting Poze Only | Mum of Poge ;. 200 Murn of &xiz 4
No.  Lahel | ¥ |z |u Oviertation | Local | =

0 300 300 =50 0 Default v 0 |
1 300 200 I a1 Leftam |0

: 100 370 -150 I '“’-‘"m I

— Defaul

3 A0 200 634 0 etan I

4 500 199 -100 I Default 0

C

In der Spalte ,Label” (Sprungmarke) konnen Sie Sprungmarken auswéhlen, um Positionsdaten zu
identifizieren. Maximal 15 Zeichen kénnen fir den Namen einer Sprungmarke verwendet werden.
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Derselbe Name kann nicht noch einmal innerhalb der gleichen Datei verwendet werden. Versuchen Sie eine
Sprungmarke zu verwenden, die bereits benutzt wird, erscheint folgende Meldung.

SPEL 95 =l

e The Label 1z uzed alzzwhere,
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5.2.3 Bearbeiten

Sie kdénnen bestimmte Positionsdaten auswahlen und daraus unterschiedliche Positionsdaten erzeugen, die
auf den friheren basieren.

Die folgenden Funktionen werden nachfolgend beschrieben:
Zeile auswahlen
Ausschneiden
Kopieren
Einfligen
Einfugen mit Offset
Léschen

= Zeile auswéahlen

Klicken Sie auf die gewtinschte Zeilennummer (im Beispiel Zeilennummer 1). Die entsprechende Zeile wird
markiert.

i NEWPDSE.POS IS[=] E3
[T Existing Pase Only | Murn of Poze: 200 Murn of &xis 4

No. |Lahel |32 K 1z U |Ovientation [Local | =

I ann ann -5 I Default I (-

1 300200 0[50 |Defaul

2 100 370 -150 I Default I

3 400 200 634 0 Default I

1 1l 199 -100 I Default I

5

b

i

i

9

10

11 -

Durch Ziehen der Spalte ,No.“ konnen Sie mehrere Zeilen markieren. Nur wenn mindestens eine Zeile
markiert ist, kann ausgeschnitten oder kopiert werden!

Klicken Sie einmal auf das Feld ,,No.”, werden alle Daten innerhalb der Tabelle markiert.

Das Markieren einer Zeile gestattet die Auswahl der Koordinaten und der Ausrichtung, aber nicht die
Auswahl der Sprungmarken!
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4|

<Cut>
{Ausschneiden)

B
<Copy>
(Kopieren)

=]

=Paste>
(Einfiigen)

Ausschneiden

Benutzen Sie diese Funktion, um markierte Zeilen, einzelne Koordinaten oder Sprungmarken
auszuschneiden.. Die ausgeschnittenen Daten werden temporér in der Zwischenablage gelagert. Um sie
auszuschneiden, klicken Sie auf [Edit] und dann auf [Cut]. Sie kénnen auch die Tastenkombination

<Strg>+<X> verwenden.

= NEWPDSE_POS Mi=] 3
™ Zuigting Poze Only | Mum of Poge: 200 Mum of &xis 4

No.  Lahel | ¥ |z |u | Oviertation |Local | =

0 300 ano -50 0 Drefault ] -

1 :

2

3 400 200 -63.4 0 Default 0

4 500 193 -100 0 Default 0

5

fi

7

0

)

10

11 -

Die Daten werden ausgeschnitten. Die ausgeschnittenen Bereiche bleiben leer.

= Kopieren
Benutzen Sie diese Funktion, um markierte Daten in die Zwischenablage zu kopieren. Die kopierten Daten
bleiben inihrer urspriinglichen Form erhalten, kbnnen aber aus dem Zwischenspeicher an jede andere
Stelle kopiert werden. Um die Daten zu kopieren, klicken Sie auf [Edit] und dann auf [Copy]. Sie kdnnen
auch die Tastenkombination <Strg>+<C> verwenden.

Paste

Benutzen Sie diese Funktion, um in der Zwischenablage befindliche Daten an der Position des Cursors
einzufiigen. Die Daten in der Zwischenablage bleiben solange erhalten, bis Sie neue Daten ausschneiden
oder kopieren. Um die Daten einzuftigen, klicken Sie auf [Edit] und dann auf [Paste]. Sie kdnnen auch die
Tastenkombination <Strg>+<V> verwenden.
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= Paste mit Offset

Wird benttigt, um die in der Zwischenablage befindlichen Daten mit einem bestimmten Offset einzufiigen.
Bewegen Sie den Cursor zu der Position, an der die Werte eingefligt werden sollen, und klicken Sie auf
[Edit] und dann auf [Paste with Offset]. Ein Menti zum Eingeben der Offset-Werte erscheint. Geben Sie
einen Wert fir den Offset ein. Die eingefligten Werte werden zu Offset-Werten.

Wenn Sie Daten mit Offset einfligen, erscheint das folgende Fenster:

Paszste wath Offzet I

Axie  Curent Walue Off==t
3 300 m
Yoo a0 C
z 50 o
u o C
ok Cancel

Die aus der Zwischenablage eingefligten Werte werden als aktuelle Werte ,,Current Value* angezeigt.
Nachdem die Zeilen 0 und 1 kopiert wurden und [Paste with Offset] ausgefiihrt wurde, wird folgendes
angezeigt:

Paste with Diset E

i Current Walue Offzet

B

—
v ET—

ak. Carcel I

Damehrere Zeilen aus der Zwischenablage eingefligt wurden, wird die aktuelle Position nicht angezeigt. Im
Beispiel wird —50 als Wert fir die Y-Achse eingestellt. Klicken Sie auf <OK>.
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i MEWPOSE POS Hi=]
[ Esisting Poze Orly Mum of Page: 200 Mum of iz 4 Chznge... |

Mo |Lehel [ [+ |z 11 [ Pirientation | Lacal =

I a0 0 -5 I Lrefanlt I [

1 300 200 0 a0 Detanlt 1]

2 100 170 -150 il Default 1]

3 400 200 -b34 0 Detault 1

q Son 199 -100 il Default 1]

5 S

5 REL 150 50 I Defauit

7 300 150 I 0 Default 0

i

L

10

11 E

Die in den Zeilen 6 und 7 dargestellten Werte fur die Y-Achse sind die Werte fir die Zeilen 1 und 0 mit
einem Offset von —50.

= |Ldschen

Wird verwendet, um Daten in markierten Zeilen zu |6schen. Um die Daten zu l6schen, klicken Sie auf
[Edit] und dann auf [Delete].

= Anzeigen ausschliel3lich existierender Zeilen

Wenn Sie nur die tatsichlich existierenden Daten anzeigen lassen wollen, markieren Sie das Optionsfeld
[Existing Pose Only].

& MEWPOSE POS _ O] x|
W Ewsting Poze Tnké | Mumaf Pose ;200 Hum of &xiz: 4 Change...
o RIa\camal [ | [ |u | Grvientation | Lacal
[l oo oo gl N Default 0
1 00 200 i an Drefault 0
i Lan 370 -150 I Default I
i 400 200 -63.4 ] Lefault ]
4 501 194 -101 I Default I
Ankreuzen
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= Andern der Anzeigenreihenfolge

Die Reihenfolge der Positionsdaten kann der Anwender selbst festlegen. Einmaliges Klicken auf die
Titelzelle, z.B. [No.], [Label], [X], etc., bewirkt, dass die Daten in aufsteigender Reihenfolge gemal der
Werte in den Zeilen sortiert werden. Erneutes Klicken auf die Titelzelle bewirkt, dass die Daten in
absteigender Reihenfolge sortiert werden.

Hier klicken
& NEWPOSE_POS =] E3
[~ Existing Poze Only | um of Pose ;200 Mum of Az 4 Charige...

Mo, |Lahbel |X" |‘r’ |Z |U |Clrientaﬁnn Local li
Z g qs [0 fo Defalt 0 i
] 300 300 -50 0 Drefault 0

1 a0n 200 0 an Drefault 0

IR 410 200 -634 1] Default 1

4 500 193 -100 0 Default 0

5

]

7 X Daten und Positionsnummern werden neu arrangiert

i

9

10

11 =

Wenn Sie, wie im oben dargestellten Beispiel, auf X klicken, erscheint die Reihenfolge der Daten in
aufsteigender Reihenfolge. Die Bildschirmanzeige wird neu arrangiert. Aber die Zeilennummern bleiben
erhalten.
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5.2.4 Andern der Positionsdaten-Anzahl

Um die maximal e Positionsdaten-Einstellungen zu andern, klicken Sie auf <Change> (Andern).

B NEWPDSE_POS =] E3

[ Existing Pose Only Murm of Pose ;. 200 Mum of Axis 4

No. |Label | [ 4 U | Crrientation | Local -
0 IRE R 0 Default 0
1 w0200 9 Defanlt 0
2 10N am -1EN 1 Tafanlt Ml

Geben Sie den maximalen Wert fur die Positionsdaten in dem Textfeld [Pose] ein, und klicken Sie dann auf
<OK>.

Number of Pose
Fozes |2I]I]
Lyes |

Wenn sich durch Ihre Eingabe die Anzahl der Positionsdaten verringert hat, erscheint folgender Dialog.
Sichern Sie, falls notwendig.

SPEL 93

\‘f_:) T he Poze data will be deleted for the number eliminated when the Mumber of Poze data iz lessened.

Do pou wish to save in file the Pose data before lessening the Mumber of Poze data’?

e o |
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5.3 Editieren von E/A-Sprungmarken-Dateien

5.3.1 E/A-Sprungmarken

Um die Anwender-E/A und die Speicher-E/A zu steuern, missen die E/A-Bitnummern, -Bytenummern und
-Wortnummern festgel egt werden. Mit gewohnlich automatisierter Ausriistung werden jeder Anwender- und
Speicher-E/A Ressourcen zugewiesen, die Uber jeweilig festgelegte Funktionen verfligen. In SPEL 95
werden einmalige Namen fir jedes E/A-Bit, -Byte und -Wort der Anwender- und Speicher-E/A registriert.
Somit wird eine Steuerung per Namen, nicht durch Zahlen, von den Programmen gestattet. Diese
einmaligen Namen werden E/A-Sprungmarken genannt.

Dies vereinfacht Programme und macht die Visualisierung einfacher.

FUNCTI ON |/ O CONTROL
DO
ON 1
WAIT SW1) = ON
OFF1
IF INW3) >= 10000 THEN
OUTW 3, 5000
ELSEIF I NW3) < 500 THEN
OUTW 3, 1000
ELSE
$OUT 4, 100
ENDI F
VAIT $IN(1) = 10
LOOP WHI LE $IN(4) <> 100
FEND

“Funktion: E/A-Steuerung

"Startet Actuator-Bedienung

"Wartet bis Sensor auf ON steht

"Stoppt Actuator-Bedienung

"Wenn die gemessenen Daten 10000 Uberschreiten
“Andert die Anweisungsdaten auf 5000

"Wenn die gemessenen Daten 500 unterschreiten

“Andert die Anweisungsdaten auf 1000

“Wenn die gemessenen Daten von den Werten abweichen
“Andert den Status auf 100

"Wartet bis Merkmal 10 erreicht ist.
"Wiederholt solange Status ist ungleich 100 .

Anwender E/A- und Speicher E/A-Sprungmarken werden wie nachfolgend gezeigt registriert:

Eingangs Bithummer 1:
Ausgangs Bitnummer 1.
Eingangs Wortnummer 3:
Ausgangs Wortnummer 3:
Speicher E/A-Bytenummer 1:
Speicher E/A-Bytenummer 4:

Sensor

Actuator
Gemessene Daten
Anweisungsdaten
Status

Merkmal (Flag)
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Beispiel: Programm benutzt E/A-Sprungmarken:

FUNCTI ON |/ O CONTRCL
DO
ON Act uat or

WAI T SW Sensor) = ON; OFF Actuator
I F I N\W genmessene Daten) >= 10000 THEN, OUTW Anwei sungsdat en,

5000

ELSEI F | N\W genmessene Daten) < 500 THEN, OUTW Anwei sungsdat en, 1000
ELSE; $QUT Status, 100

ENDI F

VWAI'T $I N(Merkmal ) = 10
LOOP WHI LE $I N(Status) <> 100
FEND

Es ist moglich, die E/A-Steuerungsfunktion auf diese Weise zu beschreiben. Nicht benétigte Kommentare
konnen unterlassen werden, damit das Programm leichter lesbar wird.

Projekte konnen mittels der E/A-Sprungmarkendateien, die die E/A-Sprungmarken definieren, registriert
werden. Der Systemmonitor bezieht sich fir die Anzeige ebenfalls auf die E/A-Sprungmarken.
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5.3.2 Erzeugen neuer E/A-Sprungmarken-Dateien
Klicken Sie auf <Programmiermeni> in der Werkzeugleiste. Klicken Sie dann auf <New> (Neu) in der

Liste[Filesin the Progjct].
E % Project Manager
) R R Fiezinths Fromct:  Mem I Edt | DcL'.h:I Fename I
<Programming Mewn I_cctel e I =
f?”e’ ) Hame: | Size | File Type | Last Uzdabe |
:'nen?u} E--- I zinGm 17 Frogam 02 05,99 02:26:08
E SaMPLE PAG 19 Frogam (/059902 26:30
- [Fs] REFTEST.FRAG 717 Frogam 02/05/93 02:42:08
=] a] aub <zaod || [7 Mrpot POS 56 Fose /05753 01 4200
il [Ee] REFTEST PRG 2 Frogam /0593 02.27 14
|E| SMMFLE FRG 21 Frogam 02/05/93 02:26:54
subPRG 442 Program C2/05/93 05353816
| e
Jrcluds Files :
o]

[=fault Pasz Dats Files
bnp01 FOS

= -'.'_|m||_|—
= o —

|#J Label Fie

| E '_|‘|-1||_|—|
Um eine neue Datei zu erzeugen, wéhlen Sie ,,1/0O-Label” (E/A-Sprungmarke), und klicken Sie auf <OK>.

New |

Hew oK
Frogram
|nchude Cancel
Foze Data Help

Das Fenster zum Bearbeiten von E/A-Sprungmarken-Dateien erscheint.
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i Unttled M=l E3
% |put T Output " Wamore | A0
Label Carmmert: Label Comment

Wiord D||
Eye 0O Eyte 1| |
Eit [ Eit E|

1 3

2 10

3 1

4 12

5 13

E 14

7 15|

jllllllllllllll e g

Geben Sie hier die E/A-Sprungmarken und die Kommentare ein.

= Speichern einer Datei

Klicken Sie auf [File] — [Save As| (Datei — Speichern unter), oder klicken Sie auf das Kreuz in der rechten
oberen Ecke des Fensters.

Hier klicken \

i Untitled =] E3
= InpLt £ Output 7 Memary 140

Label Comment Label Commeri
‘ward 0] |

Die nachfolgende Meldung erscheint. Zum Speichern klicken Sie auf <Y es> (Ja).

SPEL 95 H|

& Save changes to Untitled?

e Mo | Cancel I
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Geben Sie dann einen treffenden Dateinamen in dem Textfeld des erscheinenden Dialogs ein. Geben Sie
hier ,IO_LINE.LIB" ein.

Save As
Filz M ame oK.
|IIII_LIME.ILB Cancel

Die neue Datel wurde im Projekt registriert. Die Datei ,,10_LINE.LIB* wurde der Liste hinzugefiigt.

= Project Manager 1 [=] I
Giroup Fiezinlh= Froject:  Hew | i | n-—-—-l T |
o | : In| el | MName: ] Size: | File Tupe [ Leat indate [
] o Fra 17 Pragamn 02/06/23 022508
H I0_LIME ILA 112 140 Lehel 0200559 04:15:3
IE MEIN.FRG 19 Fragram 02/05,/59 02-25:30
EE gty FIF Pragrem 02/05,599 [2-42:049
BE  Fom 02408,53 0:42:00
10B  Posz Q205,59 D41 5:04
E REFTEST.PRG 22 Pragam Q205,59 22704
- I_"I @ SarPLE PAG N Frogrem O2405,1599 [ 2654
@ suh FRE 442 Frogrem 02/05/59 133376

EeEapsy I

[ efaull Foze Diala Files :

Mnpdl.POE -
. ¥ e, l.|:|
- =
10 LabelFie:

| Fl:':d.':."I
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5.3.3. Bearbeiten existierender Dateien

Um eine existierende Datel bearbeiten zu konnen, wahlen Sie die zu bearbeitende Datei aus, und klicken Sie
dann auf <Edit> (Bearbeiten). Oder Doppelklicken Sie auf die zu bearbeitende Datei.

= Bildschirmanzeige

Um den Eingang fur jede E/A-Sprungmarke auszuwéhlen, benutzen Sie die Optionsschalter am oberen
Ende des Editors.

Anwender-Eingangs-Sprungmarke:  Eingangsschalter (Input)
Anwender-Ausgangs-Sprungmarke:  Ausgangsschalter (Output)
Speicher-E/A-Sprungmarke: Speicher-E/A-Schalter

Optionsschalter

I (=] 3
Label Camment Label Camrment

Wword [
Byle 0 Bute 1| |
Bt O TR |

1 g

2 10

e 11

4 12

E 13

g 14

7| 15

Schiebheregler

Wird die Anwender-E/A erweitert, konnen Sie die Adresse fur die Speicher-E/A auswahlen. Sie erreichen
dies auch durch Ziehen des horizontalen Schiebereglers.
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= Bearbeiten

Mit Hilfe der Maus oder der <TAB>-Taste bewegen Sie den Cursor; geben Sie dann Sprungmarkennamen

und Kommentare ein. Sprungmarken kénnen in Wort-, Byte- und Biteinheiten eingegeben werden.

i 10_LINE_ILB

=] E3

" Cutput " Mermony 140
Lakel Comment Label Carnrmeti
“Word 0
Brle  0O|Line1 Line 1 inpul sigrd Byte  1Line 2 |Line 2 Fput signal
Bit  OLineSet Line eniarce sensoi BE 8 |
1 |Eer|s-:-rA pasilion senzor 9 |
2|Sensnr B B posilion sensor 10 |
2|5enzor C C position sensor 11
4|3enzor_ACT AChietal sensar 12
5|Sernzor_Check | |Measure point zensor 13
=] 14
7| 18
I\. 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
=

Maximal 16 Zeichen kdnnen fur einen Sprungmarkennamen verwendet werden.
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HINWEIS

Stellen Sie sicher, dass die Befehle mit den REMOTE-Einstellungen vereinbar sind,
wenn die REMOTE-Funktionen (siehe auch “ Automatische Bedienung® in Kapitel
10) eingestellt sind. Wenn die E/A-Sprungmarken-Einstellung und die REMOTE-
Einstellung nicht im Einklang miteinander sind, haben die REM OTE-Einstellungen

Vorrang!

Kommentare kdnnen Bemerkungen Uber Sprungmarken enthalten. Bis zu 32 Zeichen kdnnen benutzt

werden.

= Finden

Klicken Sie auf [Edit] — [Find] (Bearbeiten — Finden), um nach E/A-Sprungmarken zu suchen.

Find

Find what ;

[T Match Cazs

]5 ehgor &

Firnd Mest

Cancel

=]

Geben Sie den Namen der E/A-Sprungmarke, nach der gesucht werden soll, in das Textfeld ein. Klicken Sie
dann auf <Find next> (Né&chstes finden). Jetzt wird nach der E/A-Sprungmarke gesucht.

Markieren Sie das Optionsfeld [Match case], wenn entsprechend der eingegebenen Grol3- und
Kleinschreibweise gesucht werden soll.

Das Ergebnis der Suche wird angezeigt:

=] E3

= I0_LINE.ILE
% |rput  Output  Memany 1/0
Label Commert
Waord 0
Bute  OfLine 1 Lire 1 input signal
Bit EI|LinE Sat Lire entrance senzor
1 |m W pozition sensor
2|5enzor B B position sensor
3|5ensor C C position sensar
4{Sensor_ACT aciugtor sensor
S5|5enso_Check | Measure pont senzol
B
7
\
J |

Latel

Comment

Bjte 1||_inaz

ILina 2 input zignal

Bt B

q

10

11

12

13

14

15

Es werden keine Ergebnisse angezeigt, wenn die Zeichenketten nicht exakt miteinander Ubereinstimmen.
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Kapitel 6

Fehlerbehebung

Klicken Sie auf <Debug Pane> (Debug-Menil/Fehlerbeseitigungs-Menl) in der Werkzeugleiste.
Das unten dargestellte Fenster erscheint.

FOSPFIL A% - lirsh
[T Fia Edi Pupet B Tod Satup ‘Window Hab

Debugpane> 0| W (%@ = ¥|w| m|mfm @] @|s) | sjwjsclsdon] e afp

{bebug-Men) 2% Dpemaling Window _Group:Mainkirp
Esecute | Debug | Tazk | Ui
Tak Fircu:
1 Function Sefce
g;’: o) z Main FLnesion
- Frncion b Exscuin®me -
;rl.: IW Eackground Fuction|
? ; L man Armrnenilsl -
e —| i=
Anzeige- und Ausgabefenster e Betriebsfenster
1
120
L (] ey
i
B AiEn il
i N [ | et
| | o
Syt Wovitor Wl WE
Commend: | =] [Ewe] i bl Yericber | Backupasistie: | Uz 10| Mamew 10 ]
Wiriabde In frd
Tucz |Hane Yeus
Befehlsausfiihrungsfenster System-Monitor-Fenster —IH -
T
Uipdzia I
Faan I I FESET | | I ] I SELAE T [WOTORCFF [POWER LW
[Betriebsfenster]: Verrichtet grof3ere Vorgéange, wie das Ausfihren von Programmen.

[Anzeige- und Ausgabefenster]:  Zeigt eine Liste der Programme und Druckanweisungen, die in den
erzeugten Programmen vorhanden sind.

[Befehlsausf ihrungsfenster]: Andert Variablen oder E/A-Sprungmarken, und verfdhrt den
Manipulator durch Eingabe von SPEL 95-Befehlen direkt.
[System-Monitor-Fenster]: Bestétigt Variablen oder E/A-Zusténde, und verdndert deren Werte.

Die Fehlerliste wird in dem Fenster [Error History] angezeigt, wenn Sie auf <Error History> in der
Werkzeugleiste klicken.
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6.1 Erzeugen von Tasks (Ausfiihren von Programmen)

Wenn mehrere Gruppen in dem Projekt vorhanden sind, wéahlen Sie zuerst die Gruppe aus, mit der Sie
arbeiten mdchten.

6.1.1 Wechseln der Gruppe
Klicken Sie auf die Auswahlliste, um die Gruppe zu wechseln.

3. Dperating Window  Group:MainGip

Execuie ] Debugl Tazk I JD:IEIEI Hier
I~ Klicken.
Tas Group:

10 — |M : irgs

20 tain Funclion I

30 il

40 OtherGRP B ackground Fundionl

5 O a---%l COMMIN

? g @ ia Argument[s] :

9 B

30

100

"0 [~ Coverage Check

12 O

13 C 2har: I el |

14

:llg 8 - Fause | Ele i i ] |

Der nachfolgende Diaog erscheint.
SPEL 95
& Do pou want to change group ta''ManGrp'"™?

Die Gruppe wird gewechselt, wenn Sie auf <Y es> klicken. Die Gruppe ,MainGrp" ist ausgewahlt.

i Dperating Window Group:Mainkrp

Execiie ] Debug | Task | [e=Ei
Tazk G :
10 -T m_u'j Funchon Settings
20 o |I'-1a|nr|:u LI Main Funclion |
10 M ainbro /
40 OtherGRP B ackground Fundionl
5 -5 COMMIN
? H @ =} Argument(z] :
3 ﬁ £ @ nan I
i
10
e I Caoverage Check
12 0
12 SLAT I 0 | |
14
:Ilg g N Pause | Lttt |
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6.1.2 Erzeugen von Tasks (Ausfiihren von Programmen)

Klicken und markieren Sie die Funktionen, die Sie aus der Liste [Function to Execute/View] (Funktion zum

Ausfiihren/ Ansehen) ausfiihren méchten.

Eine Liste der Funktionen, die Sie ausfihren mochten, wird im Programmanzeige-Fenster des

[View& Output Window] (Anzeige- & Ausgabe-Fenster) angezeigt.

- Yiew & Output Window - i0.PRG

FUMCTION io
loop2:
PRINT "This is ID control program.'
FOR i = 8 TO 15
ON i; WAIT 2
OFF i; WAIT 2
HEXT i
GOTO loop2
FEHD

Klicken Sie auf <Start>, oder doppelklicken Sie auf die Funktion, die Sie ausfiihren mochten.
Wenn Tasks erzeugt werden, erscheinen die Tasknamen in der Taskliste.

2% Dperating Window  Group:MainGrp

Execiie ] Debugl Taszk | _lp:latel

Taskanzeige:
Griin wédhrend —____| Gk
der Ausfiihrung

Group:

= |Mainﬁrp j

Function ko Execubeiew :

s U — B azkaround Funclionl
&=l COMMON
@ o

B
Tasknamen 1
erscheinen 11 [ Cowerage Check
nach der - O

Ausfiihrung - Bbort 4l
1B O ;
16O ﬂ Paus= | [Eartirue

Function Setings

tain Funchon

Auguments] :

L Hauptfunktion

- Textfeld fiir
Argument(e)

Die Taskanzeigen zeigen den jeweiligen Status der erzeugten Tasks. Der Zustand der Task und die Farbe

der relevanten Taskanzeigen sind wie folgt definiert:

Taskzustand Farbe der Taskanzeige
Wahrend der Ausfihrung Grin
Pause Gelb
Fehler Rot
Schnelle Pause Dunkles Gelb
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= Anhalten aller Tasks (Pause)
Klicken Sie auf <Pause>, um alle Tasks voriibergehend anzuhalten. Die Taskanzeigen andern sich in gelb.

Wenn QP (Quick Pause — Schnelle Pause) eingeschaltet ist, wenn der Manipulator betrieben wird, stoppt
der Manipulator unverziglich, und die Taskanzeigen éndern sich in dunkel gelb. Die Tasks, die mit Hilfe
des Befehls HTASKTY PE programmiert wurden, um wahrend einer Pause nicht zu stoppen, halten nicht
an! Auch die Hintergrundtask halt nicht an.

= Fortsetzen aller Tasks
Klicken Sie auf <Continue> (Fortsetzen), um alle Tasks fortzusetzen. Die Taskanzeigen andern sich in grin.

= Beenden aller Tasks

Klicken Sie auf <Abort all> (Alle abbrechen), um alle Tasks zu beenden. Die relevanten Tasknamen in der
Taskliste und die Taskanzeigen verschwinden. Wird die privilegierte Task ausgefiihrt, erscheint ein Dialog,
der den Abbruch der privilegierten Task bestétigt. Siehe auch Kapitel 12 , Roboterzelle — Steuerungs-
funktionen®.

6.1.3 Anzeigen des Taskzustands

Das Anfangsdatum, die Anfangszeit, die Ausfihrungsanweisungen wahrend einer Pause und die Stelle an
der pausiert wird (Zeile, an der angehalten wird), erscheinen im Task-Mena.

. Operating Window Group:MainGrp

Execule | Debug  Task | Update|

Task Start=d | HTasKTPE | Currert Function | Line |

1 i - | | 05/25/99 05:58:40 1 i 7

2 O 05,/25,/99 05: 5541 1 i &
R
40
5O
E O
70

B pid
500
10
11 O
12 C
13C
1O
15 O
165 C |
HINWEIS Das Ausfiihren eines Programmes erzeugt eine Task. Wird ein Programm nicht
ausgefihrt und somit keine Task erzeugt, wird im Task- oder im Debug-Men( nichts
angezeigt.

184



Benutzerhandbuch Kapitel 6 Fehlerbehebung

6.1.4 Ausfuhren von Funktionen nach Hinzufligen von Argumenten

Einige Funktionen, die as Unterfunktionen verwendet werden, erhalten Argumente von anderen

Funktionen. Um solche Funktionen unabhéngig auszufihren, fligen Sie zuerst die Argumente hinzu.

(1) Geben Sie Parameter in das Textfeld [Argument(s)] (Argument/e) ein. Werte werden in der
Reihenfolge der Parametereintrage Ubergeben. Daher ist es wichtig, bei der Eingabe auf die
Reihenfolge zu achten. Um mehrere Argumente einzugeben, werden Kommas (,) zur Trennung benutzt.

10, 20, 30

(2) Klicken Sie auf und markieren Sie die Funktion, die Sie ausfihren mdchten, in der Liste [Function to

Execute/View].
(3) Klicken Sie auf <Start>.

¥ Operating Windew Group:MainGrp

Execite l Debug | Task |
Taz: Group:
1 =D ;
2 g-_ | M ainGrp [
30 Function to Execule Yiew
4O
5O &= COMMON
. B
e | L{Eﬁﬁﬁ
.
10 C)
1O
12 ()
13
14 )
15 )
18 C) x|

Function Setings

M ain Funchon |

B ackground Fur'n:lin:ml

Augument(z] :
[10.20.30

[ ICoverage Check

tarl et et ‘

“:'ausal | [artmue |
i

_ijatel

/

l

FUNCTION main{argl,arg2,arg3)

Ll -
Ll -

Argumente werden, wie oben dargestellt, ibertragen und Tasks werden erzeugt.

Wenn Sie die Funktion ausfiihren, ohne Argumente einzugeben, erscheint nachfolgende Fehlermeldung, und

es werden keine Tasks erzeugt.

SPEL 95 E

Q 1-2006
The argumentz ot the caled fuachon da not match o
the definition

rErimtlatans ot

’rFiI: ﬂl

Help
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6.1.5 Kontrollbericht
Wenn eine Task abgebrochen wird, kann das Programm, soweit wie es ausgefihrt wurde, zeilenweise

dargestellt werden.

¥ Dperating Window
Execiie l Debug | Task |

Task

man Y
2]

mieleisieiseeisisinieieielel:

A A BT A e T

Hl

Group:MainGrp

Group:
IMainGrp ;I
Function to Execuleisw
- &1 COMMON

B

@ sub

LB b2

Aigument[s] :

_ijatal

Funchon Setingz:

Fain Funchon |

B ack.ground Funclinnl

[~ Caoverage Check

Stai | abatal |

Faus= | [Fartimie |

In der Liste, die im Quellprogramm-Fenster angezeigt wird, erscheint ein ,X“ am Anfang der Zeilen, die
vor dem Abbruch ausgefiihrt wurden.

= Yiew & Qutput Window - io.PRG

loop2:

FOR i = &

MO O M M

HEXT 1

FEND

FUNCTION io

TD 15

OH i; WwAIT 2
OFF i; WAIT 2

GOTO loop2

PRINT "“This is I0 control program.”

Um das Ergebnis des Kontrollberichts zu |6schen, entfernen Sie die Markierung in dem Optionsfeld

[Coverage Check].

Wenn nachfolgende Meldung erscheint, klicken Sie auf <Y es>.

SPEL 95

® Are pou sune to clear all the coverage check resulks?

=

Jetzt sind ale ,, X“-Markierungen im Quellprogramm-Fenster verschwunden.
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6.1.6 Bearbeiten von Programmen

Wenn Sie Programme Uberarbeiten wollen, klicken Sie auf <Programmier-Menii>, um das Fenster [Project
Manager] anzeigen zu lassen. Dann 6ffnen Sie die Programmdatei.

Ein Programm kann wahrend des Debuggens wie folgt ausgeftihrt werden:

Waéhlen Sie die zu bearbeitende Funktion aus der Liste [Function to Execute/View] in dem Betriebsfenster
aus. Um die zu bearbeitende Funktion auszuwaéhlen, darf sie nicht ausgefihrt werden.

i Dperating Window

Group:MainGrp

Task

misialseiesesisisinieisiele

i Y A S T

2|

Execuie l Disbug | Task |

Group:
IMainErp ;I
Function to Execule Yiew :
=21 COMMON

BE

@ man

Function Seting:

kain Funchon |

B ackground Fur‘u:liu:ml

Aigument(s] :

™ Coverage Check

Star I bk | |

Rl o= | [t |

Jp:latal

Das Programm wird im Quellprogramm-Fenster angezeigt. Klicken Sie mit der rechten Maustaste in die
Anzeige und dann mit der linken Maustaste auf ,,Open i0.PRG* (Offne Programmname ,,i0.PRG).

i Yiew & Output Window - io. PRG

loop2:

FOR i =

HEXT i

FEND

FUNCTIOHN io

GOTO loop2

PRINT "This is I0 control program.”
8 TO 15

OH i; WAIT 2
OFF i; WAIT 2

Set Breakpoint
Open io.PRG
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Das Fenster zum Bearbeiten des Programms erscheint.

i ic.PRG M=] &3

FUHCTIOH io
loop2:
PRIHT "This is 10 control program.™
FOR i = 8 T0D 15
OH i; WAIT 2
OFF i; WAIT 2
HEXT i
GOTO loop2
FEND

Klicken Sie auf <Close> (Schlief3en), wenn Sie mit dem Bearbeiten des Programms fertig sind. Speichern
Sie das bearbeitete Programm.

i io. PRG _ O] x]
FUHNCTION io
loop2:

Diese Methode zum Bearbeiten des Programms wahrend des Debuggens wird mit der Zeit sehr niitzlich.
Das Programm darf zum Bearbeiten weder ausgefiihrt werden, noch sich im Pausezustand befinden.

6.1.7 Fehler 2524

Der Fehler 2524 tritt auf, wenn die GesamtgrolRe der lokalen Variablen die zugewiesene Grole (8 KB
Standard fir jede Task) Uberschreitet.

SPEL 95

Q |-2524
The gize of total Local Yariables in this tazk edceeds
thie lirnit.

= S e e [

File
( LOCALvalPRG : line 12 Open

Uberprifen Sie den von jeder Task verwendeten Bereich der lokalen Variablen, und sichern Sie
dementsprechend ausreichend Platz fir diesen Bereich. Weitere Informationen entnehmen Sie dem Kapitel
» Variableneinstellungen®.
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6.1.8 Schalterbedienung zum Ausfuhren von Programmen

Funktion Ausfihrungs-Menl Debug-Menii
Pause: Alle Tasks Halt: ausgewéahite Tasks
Abbruch Alle abbrechen: Alle Tasks Abbruch: ausgewéhite Tasks
Fortsetzen Fortsetzen: Alle Tasks Fortsetzen: ausgewahlte Tasks
Ausfihren Start nach Auswahl der Funktionen

6.1.9 Fortsetzen der angehaltenen Tasks

HINWEIS

Der <Pause>-Schalter im [Execute]-Menti des Betriebsfensters und der <Pause>-
Schalter im Bedienfenster werden genauso aktiviert, als wenn eine Eingabe vom
REMOTE-Eingang anliegt oder wenn der <Pause>-Befehl in einer der Tasks
ausgefihrt wurde.

Der <Fortsetzen>-Schalter im [Execute]-Menll des Betriebsfensters und der
<Fortsetzen>-Schalter im Bedienfenster setzen die Tétigkeit fort, die zeitweise durch
die Betétigung des <Pause>-Schalters (wie oben beschrieben) gestoppt wurde.

Auf der anderen Seite wird der <Halt>-Schalter im [Debug]-Menl des
Betriebsfensters so aktiviert, als wenn der HALT-Befehl in einer festgelegten Task
ausgefihrt wird. Um eine zeitweilig durch diesen Schalter angehaltene Task
fortzusetzen, wéhlen Sie zuerst die Task und klicken dann auf <Resume>
(Fortsetzen). Wurde mehr als eine Task angehalten, klicken Sie auf <Resume All>,
um alle Tasks gleichzeitig fortzusetzen.

Beachten Sie, dass die Funktion der <Pause>-Schalter irrelevant ist zu <Halt> oder
<Resume>. Daher kénnen die Tasks nicht individuell durch den <Resume>-Schalter
oder durch den Schalter <Resume All> fortgesetzt werden, falls mehrere Tasks
angehalten worden sind.

Mit anderen Worten: Eine Task, die mit Hilfe des <Pause>-Schaltersim [Debug]-
Menti angehalten worden ist, kann nur mit dem<Continue>-Schalter im [Debug]-
Menl fortgesetzt werden.
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6.2 Hauptfunktion

Wird ein Programm aus dem Betriebsfenster ausgefuhrt, wird zuerst die Hauptfunktion gestartet. Sie wird
auch dann zuerst gestartet, wenn das START-Signal vom REMOTE-Eingang anliegt. Es ist wichtig, die
Hauptfunktion fir jede einzelne Gruppe unabhéngig einzurichten.

6.2.1 Festlegen der Hauptfunktion

Die Hauptfunktion ist in der Liste [Function to Exceute/View] rot eingerahmt. Um die Hauptfunktion

festzulegen, gehen Sie wie folgt vor:

(1) Uberpriifen Sie, ob die Funktion, die Sie als Hauptfunktion festlegen wollen, tatsichlich in der Liste
[Function to Execute/View] vorhanden ist. Ist sie nicht in der Liste, flgen Sie die entsprechende
Programmdatei der Gruppe hinzu. Markieren Sie die Datei, die der Liste hinzugefigt werden soll, in der
Auswahlliste [Filesin the Project] und klicken dann auf <Add>.

(2) Markieren Sie die Funktion, die Sie as Hauptfunktion festlegen wollen, in der Liste [Function to

Execute/View].

¥ Dperabing Window  Gnosup:ManG

Execiba |I'_‘||:I:|u_:|| Tezk I

Tk GioLp

|h1ar||3||:- j

Function ba Execubedie :
-l CaMmOH

Gl o
E FERSS

O LN A Gl B2 L OO0 D el T O e L3 b
0 T o o o o T e 1 o o o o

— e ko bk

=

Funchion Seffings

Man Furciian I
Backprund Fmdi:-nl

Argument]s]:

|

r Caversge Cheack

LI

(3) Klicken Sie auf <Main Function> (Hauptfunktion) in der Gruppenauswahl [Function Settings]
(Funktionseinstellungen). Die Hauptfunktion wird rot eingerahmt.

 Dperabing Window  Lirewp:Manb rp

Enezuta |D=hu3| Tk |
Tak. Giraup ;
1 -
ZE [MainGip =
z E Furcion to E weculediew :
5 =& COMMON
?g BE
a0
100
11
12
130
14
16
16 =]

Function Sethings

B eckgiourd Furciian|

Liguarerifz] :

[F—

I Coveraoe Check

Sl e | |
(5o |.||.-l|:-|

LL
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6.3 Hintergrundfunktion \

Eine Hintergrundfunktion ist eine Funktion, die dann startet, wenn eine Gruppe geladen wird. Weitere
Informationen erhalten Siein Kapitel 12, im Abschnitt ,, Hintergrundtask®.

191



Benutzerhandbuch Kapitel 6 Fehlerbehebung

6.4 Debuggen einzelner Tasks

6.4.1 Debuggen

Verwenden Sie den Schalter <Start> im Ausfihrungsfenster, um Funktionen auszufiihren und Tasks zu
erzeugen. Benutzen Sie das Menill [Debug] im Betriebsfenster, um einzelne Tasks anzuhalten oder zu
beenden.

' Uperatng ‘Window  Group:Mamlap

Execute  [ebug I Tazk I ”r"';'""l
Tazk Local Yariables
1 (i‘]lmain N Tuoe Hame YaEle
200 RE&L Lu} 1]
10 REAL i 12
L O
()
b
TC
i :
q 8 —  LCallHiztom |i.;. j [ TOM
::1':' L) Lazt Eny .
12 g e R T B | BT s I HESLIME alL I
13 O Simulate Emor————
Step | Step Dver| W alk I
14
15 O (I i e
16 O ;I = Resume | Abait I

= Anhalten von Tasks

Wenn Sie eine Task voribergehend anhalten wollen, markieren Sie die entsprechende Task in der
Auswahlliste [Task], und klicken Sie auf <Halt>. Die Taskanzeige andert sich in gelb.

Im Quellprogrammfenster erscheint eine gelbe Linie an der Stelle, wo die Task hélt. (Die gelbe Linie
erscheint in der Zeile, die a's néchstes ausgefihrt werden soll.)

4 View & Dutput Window - in PRG

FUHCTION io
loop2:
PRINT “This is I0 control program.”
FOR 1 = 8 TO 15
OH i; WAIT 2
OFF i; WAIT Z
HEXT i
GOTOD loop?
FEMD

= Fortsetzen der Tasks

Wenn Sie eine Task weiter ausfiihren lassen wollen, markieren Sie die entsprechende Task, und klicken Sie
auf <Resume> (Fortsetzen). Die Farbe der Taskanzeige éndert sich in grin. Wenn Sie mehr as eine Task
fortsetzen wollen, klicken Sie auf <Resume All> (Alle fortsetzen).
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= Tasks abbrechen

Wenn Sie eine Task abbrechen wollen, markieren Sie die entsprechende Task, und klicken Sie auf <Abort>
(Abbrechen). Der Taskname und die Taskanzeige verschwinden aus der Taskliste.

Sie kénnen auch die Hintergrundfunktion abbrechen.

= Erzwungener Abbruch durch WAIT-Anweisung

WAIT-Anweisungen ermoglichen den Tasks, die sich im Standby-Modus befinden, den WAIT-Modus
gewaltsam zu verlassen und den néchsten Vorgang auszufiihren. Markieren Sie die Task, die Sie verlassen
mochten, und klicken Sie auf <Abort WAIT> (WAIT-Zustand abbrechen).

= Laufende Vorgéange

Tasks werden nach einer Pause ununterbrochen ausgefiihrt, bis der Manipulator den néchsten Vorgang
beendet hat. Wenn Sie diesen Vorgang ausfiihren wollen, klicken Sie wahrend des Pause-Status auf <Walk>
(laufend).

= Schrittweise Bedienung

Tasks kénnen zeilenweise ausgefiihrt werden, um die Bewegungen des Manipulators zu tUberprifen. Das
Programm pausiert. Dann erscheint eine gelbe Linie im Quellprogramm-Fenster.

¥ Yiew & Output Window - 0. PRG

FUNCTIDH io
loop2:
PRINT “This is I0 control program.”
FOR i = 8 TO 15
OH i; WAIT 2
OFF i; WAIT 2
HEXT 1
GOTO loop2
FEHD

Klicken Sie auf <Step> (Schritt) im Betriebsfenster.

Eine Zeile der Anweisungen wird ausgefiihrt, dann hét das Programm wieder an. Die gelbe Linie im
Quellprogramm-Fenster bewegt sich eine Zeile tiefer.

= Yiew & Dutput Window - io. PRG

FUHCTION io

loop2:

PRINT ""This is I0 control program." Hat sich eine

FOR i = 8 TO 1% Zeile nach
ON i; WAIT 2 / unten bewegt.
OFF i; WalT 2

HEXT 1

GOTD loop2

FEHD
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Zu diesem Zeitpunkt dndern sich die Variablen im Debug-Menl und der Pause-Standort im Task-Ment.
Wird eine Funktion mit dem CALL-Befehl aufgerufen, wird sie zeilenwei se ausgefiihrt.

= STEPOVER

Die Task wird zeilenweise ausgefihrt, um jeden einzelnen Vorgang uUberprifen zu kénnen und
sicherzustellen. Wenn eine andere Funktion durch die CALL-Anweisung festgelegt wurde, wird die
aufgerufene Funktion ausgefiihrt, dann zur Originalroutine zurtickgekehrt und danach pausiert.

Der Unterschied zwischen dem schrittweisen und dem Stepover-Verfahren ist folgendermalien:

Pause-Zustand STEP-(Schritt)-Befehl

¥ View & Dutput Window - MAIN.PRG ¥ Yiew & Outpul Window - MAIN_PRG

FUHCTIOH main FUHCTIOH sub

loopi: loop2:

GALL sub JUHP PB

FRINT “JUMF P& FEHD

WAIT &

GOTD loopi

FEHD

STEPOVER-(Uberschreiten)-Befehl

¥ Yiew & Dutput Window - MAIN_PRG

FURCTIOH main
loop1:

CALL sub

PRIHT “JUHF PB"
WIT &

GOTO Lloopd

FEHD

Der STEP-Befehl:  Das Programm wird in den Pause-Zustand versetzt, nachdem eine Funktion durch die
CALL-Anweisung aufgerufen wurde.

Der STEPOVER-Befehl: Das Programm wird in den Pause-Zustand versetzt, nachdem eine durch die
CALL-Anweisung aufgerufene Funktion ausgefthrt wurde und zur Originalroutine zurtickgekehrt wurde.

Das Debuggen wird effektiver, wenn Sie zuerst die Funktionen, die aufgerufen werden sollen, debuggen
lassen.

194



Benutzerhandbuch Kapitel 6 Fehlerbehebung

6.4.2 Debuggen einer Task, die programmiert wurde nicht anzuhalten.

Eine Task kann auch dann angehalten werden, wenn sie per HTASKTY PE-Befehl so programmiert wurde,
dass sie nicht anhalten soll. Auch eine so programmierte Hintergrund-Task kann angehalten werden. Dafur
verwenden Sie das [Debug]-Menu-Verfahren.

Ob die Task so eingestellt ist, dass sie nicht pausieren soll, kann im [Task]-Menti bestétigt werden.
Der aktuelle Zustand wird in der Reihe HTASKTY PE angezeigt.

' perating Window  Group-Mainm

Evecut=| Detug  Task Update|
Lok G iorted [ HTARKTYFE | Curent Function | |
1@ < | 0525/59 06 6 TR 1
2 @ io 05/25/59 06 3607 1
3 @ fio 05/25/99 06 3511 i
40
50
i C
10
2
900 [
10
1O
120
120
14
15 O
16 O =

6.4.3 Linien in dem Quellprogramm-Fenster

Wenn Sie aus der [Task]-Liste des Betriebsfensters eine Task auswahlen, erscheint eine Programmliste in
dem Quellprogramm-Fenster. Wenn das Programm aus irgendeinem Grund anhélt, erscheinen farbige
Linienin der Liste - abhangig vom Zustand des Programms.

Programm-Pause:  Eine gelbe Linie erscheint dort, wo das Programm pausiert.

WAIT: Eine griine Linie erscheint dort, wo das Programm aufgrund eines WAIT-Befehls
angehalten wurde.
Quick Pause: Eine dunkelgelbe Linie erscheint, wenn das System auf eine Tétigkeit des

Manipulators wartet.
Wurde ein Unterbrechungspunkt eingerichtet, erscheint eine dunkelbraune Linie.
Wenn ein Kontrollbericht erstellt werden soll, erscheint ein , X* an der linken Seite der ausgefiihrten Zeile.
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6.4.4 Zuordnen und Updaten lokaler Variablen

Die Typen, Namen und Werte der Variablen wéhrend einer Pause erscheinen in der Auswahl [Local
Variables] (Lokale Variablen) im [Debug]-MenU.

1 Uperahng Window  Group-Mamlnp

Execute  [ebug | Tazk I MI
Tazk Locd Yaniables :
10 _Z Tupe Hame Walug
g 8 HEAL n 1]
RE&L i a8
Ve '
5O
Bl
T
g i
30 —  LCallHiston |i-:| j [~ toM
:IHD C Lasl Enn
12 ((_:"I TEta| | i A | FESLIME &LL |
15 C \ Bl
148 IVSNUHEE"'J — Slep | Step |:|'r'l3[| sl |
15 |
1L 8 ;I ISl I Fesume | Ahait |

Wenn Sie auf die Zeile doppelklicken, in der der Wert steht, den Sie &ndern mdchten, kann die Variable
verdndert werden. Wahrend das Programm ausgefiihrt oder gestoppt wird, werden die Variablen nicht
angezeigt.

6.4.5 Bezug zum Aufruf-Protokoll
Das Aufruf-Protokoll der angehaltenen Tasks wird angezeigt.

Wenn verschiedene Funktionen as Unterroutinen von Aufrufen, durch CALL-Anweisungen oder
Anwenderfunktionen verwendet werden, werden die Funktionsebenen im PAUSE-Zustand angezeigt.

Wenn Sie auf den Pfell in der Liste [Call History] (Aufruf-Protokoll) klicken, erscheinen die
Funktionsebenen.
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<Beispiel>
FUNCTI ON Mai n

CALL Sub

FEND
FUNCTI ON Sub

CALL Sub2 } Funktion Sub

FEND
FUNCTI ON Sub2
} Funktion Sub2

FEND

Wiéhrend einer Pause aufgrund der Sub2-Funktion wird der unten dargestellte Hinweis in der Liste [Call
History] dargestellt.

Call Hizkary : Im j

miain
Lazt Errar ; zub
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6.5 Variableneinstellungen

6.5.1 Lokale Variablen

= Uberpriifen des zugewiesenen Bereiches der lokalen Variablen

Um den zugewiesenen Bereich fir die lokalen Variablen der ausgewdahlten Funktion zu finden: Wéhlen Sie
die Funktion aus der Liste [Function to Execute/View] im Ausfihrungsment des Betriebsfensters.

Klicken Sie dann mit der rechten Maustaste auf die Funktion, um ,, Property* (Eigenschaft) zu 6ffnen.

I Operating Window Group:MainGrp

Erecute | Debugl Tazk I Llpdatel
— il Function Set
5 D_T - — LN s etigs =
20 — IM-alnErp J Main Fuinction |
30 Furchion bo ExecuteMiew : _
4 () Background Funu:tu:unl
5 =5 COMMON
g g ----- @ lonzal_val &rgurnent]z) :
@ | ommm
30 o[ local_val3  Enecute
10 8 Execute as Background Task
11
e
120
14 | |
150 Fause [Coitifiue
16 O d|

Der Dialog [Function Property] (Funktionseigenschaft) erscheint. Er zeigt die zugewiesene Groélie fir die
lokalen Variablen der ausgewahlten Funktion.

Function Property

Lnit M ame : Camon

Function Mame ;  local_val2
Local drea Size /076 Bytes

[ Main Function

[~ Backgmound Function
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Jede Task hat einen zugewiesenen Bereich fur die lokalen Variablen. Verwenden Sie den Befehl
DIMAREA, um den zugewiesenen Bereich fur die lokalen Variablen ausfindig zu machen.

Geben Sie ,DIMAREA" in das Textfeld [Command] (Befehl) ein, und klicken Sie auf <Execute>
(Ausfiihren). Der aktuelle Bereich fir die lokalen Variablen jeder einzelnen Task wird angezeigt.

Cornmand : I ﬂ Es-eecutel AefSErt |
TASK PERK NHOW({ free) ||
m 7988 7oRA{ 211)

a2 7076 FAFa( 1115)

3 K] 7332 fa32( 859)

au 1] af 8191)

as i) a{ 811)

1 1] (] a{ 8191)

a7 [f] a{ 81921)

a8 ] a{ 8191) —
a9 [{] ai 8191)

18 Ll A B171)

11 L[] a{ B1M)

12 [§] A B191)

13 [{] a{ 8191)

14 ]| a{ 8191)

15 ] 8 8191)

16 [{] (1] B1§'1i b
1| 3 ,.-f?:

In der dargestellten Liste bedeuten die Uberschriften jeder Spalte folgendes:
TASK: Tasknummer

PEAK: der maximal zu verwendende Bereich

NOW: der aktuell von den lokalen Variablen verwendete Bereich

FREE: der verbleibende Platz

Eine CALL-Anweisung verwendet den Bereich der lokalen Variablen innerhalb der Task.

In dem oben dargestellten Beispiel ergibt sich ein Bereich fir die lokalen Variablen von 15056 Byte
innerhalb der TASKO1, wenn eine Funktion aus der Task02 von der TASKO1 aufgerufen wird. Das
Uberschreitet den zugewiesenen Bereich von 8191 Byte und verursacht den Fehler 2524. In diesem Fall
muss der Bereich der lokalen Variablen in TASKO1 erhéht werden.

Wenn erwartet wird, dass der Bereich der lokalen Variablen durch die CALL-Anweisungen, die andere
Funktionen aufrufen, verwendet werden soll, stellen Sie vorher sicher, dass genligend Platz zur Verfligung
steht.
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» Einstellen des zugewiesenen Bereiches fir die lokalen Variablen
Flhren Sie [Setup] — [Environment] (Einstellen — Umgebung) aus, und klicken Sie auf ,Genera”

(Allgemein).

Environment Settings

Heneral l E ditar l Poze Data Managerl Operator "v'-.-"inu:h:uwl

SPEL 35 W orkbench Genenal Configuration,

[mitial rnode &t the SPEL 95 launch
=11 (s

(& Programming

Ao R v

[ Usze pazzword when switching the mode.

—

[ Enable mouse and keyboard in the
ATTEMD operation rmode.

[ Usze the Skart-up project.

-

-

[ lconized at the SFEL 95 launch.

[ Dnzable the errar meszage dialag,

[ Dizable minimization and resizing of
thes wind oy,

[ Dizable the initizl confirration message.

brea size for the Local Variables :

= ke

s

Drefault

1].8 Cancel Help

Der zugewiesene Bereich der lokalen Variablen, der jeder Task zugeteilt wird, kann in der Auswahlliste
[Area size for the local variables] (Bereichsgrofle fur die lokalen Variablen) bearbeitet werden. Die

Standardgrof3e betrégt 8 KB.

Klicken Sie auf <OK>, wenn Sie die gewiinschten Anderungen vorgenommen haben. Dann werden die

neuen Einstellungen wirksam.

Falls es notwendig sein sollte, erscheint ein Dialog, der Sie darauf hinweist, dass SPEL 95 neu gestartet
werden muss, damit die neuen Einstellungen wirksam werden.

Die neuen Einstellungen werden dann erst nach einem Neustart von SPEL 95 wirksam.
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6.5.2 Globale und Backup-Variablen

= Uberpriifen des zugewiesenen Bereiches der globalen und Backup-Variablen
Mit Hilfe des Befehls FREE lasst sich herausfinden, wieviel Speicher der Steuerung gegenwértig von den

globalen und Backup-Variablen verwendet wird.

Geben Sie ,FREE" in das Textfeld [Command] (Befehl) ein, und klicken Sie auf <Execute> (Ausfuhren).
Der aktuelle Bereich fur die globalen und Backup-V ariablen wird angezeigt.

#. Command Execution Window M =] B3

Command : I]

Execute Akt |

=l

Minimum allocation size:
Total RAH at startup:
ICurrent Total Free RAM:

Used Hemory for:

FUNC :

GLOBAL wariables:
SYSTEH wariables:
SYSTEH area size:

.1
2048
2829

_____________________ A e e I A Nl P
0
pd |
L

K-bytes
K-bytes
K-bytes
Der aktuell von den
i globalen Variablen
ﬁ i Eﬂ E Ei genutzte Speicherplatz.

Der aktuell von den
Backup-Variablen
genutzte Speicherplatz.

K-bytes
H—bytes\\\\
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= Einstellen des zugewiesenen Bereiches fir die globalen und Backup-Variablen

Fihren Sie [Project] — [Group Number] (Projekt — Gruppennummer) aus, und klicken Sie auf ,Variables
(Variablen), um die Anzahl oder den zugewiesenen Bereich fir die globalen und Backup-Variablen zu
bearbeiten.

Project 5 etup

Group Humber  Wariables I

Yanahbles Setting
Gilobal : M urnber :

(=]

KE D e=fault |

Siza

B aclkup : Mumber : |32

111}

Size

DE. I Carcsl I e ne [ I Help I

In diesem Menl werden Ihnen Textfelder zur Verfligung gestellt, um die Anzahl und den zugewiesenen
Bereich der globalen und Backup-Variablen einzustellen.

Klicken Sie auf <Default>, um die Standardeinstellungen wiederherzustellen.
Nachfolgende Tabelle beinhaltet die Standard- und die maximalen Werte der Variablen:

Standard Maximum
) Anzahl 256 32767
Globale Variablen
Grole 8KB 4096 KB
) Anzahl 32 32767
Backup-Variablen —
Grole 4KB 4096 KB

Nach vollsténdiger Eingabe der Daten klicken Sie zur Bestétigung auf <OK>. Zu diesem Zeitpunkt werden
alle vorhandenen globalen und Backup-Variablen in alen Projekten geldscht. Folglich missen Sie
anschliefend das Wiederregi strierungsprogramm ausftihren!
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6.5.3 Backup und Wiederherstellen

Das Backup der globalen und Backup-Variablen wird im Programmformat gespeichert. Um die globalen
und Backup-Variablen wiederherzustellen, importieren Sie das Programm, das as Backup gespeichert
wurde, und fihren Sie es aus.

= Speichern eines Backups der globalen und Backup-Variablen
Fihren Sie [Tool] — [Export] —[Global Variables] (Werkzeug — Export — Globale Variablen) aus.

Setup window Help

] Jng&Teach EH ﬂﬂlpp” JT|
- Foze List
! Rabat Corbral Famel
LCommand E secutian Window =
Clutput
Dperating 'Windaw »
Sustem Monitor b _I
Iaeios,.
E rrar Hiskary
. Global W anables...
S Backupariables. ..
Errar Histany...

Waéhlen Sie den Dateinamen und das Verzeichnis, um ein Backup-Programm fir eine globale Variable zu
erzeugen.
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Ein Backup-Programm fir eine globale Variable sollte wie folgt aussehen:

i global-bkup.PRG =]

FUNCTION _imp GlbUar
GLOBAL glb1 A3 INHTEGER
BLOBAL glb2 AS REAL
GLOBAL glb3 AS IMTEGER
GLOBAL glbk% AS I[NHTEGER

q1lb1

FEHD

glb2 =
glbh3 =
qlba -

=18
20
148
2

Um ein Backup-Programm fir eine globale Variable zu erzeugen, fuhren Sie den Befehl [Tool] — [Export] —
[Global Variables] (Werkzeug — Export — Globale Variablen) aus, und speichern Sie die erzeugte Datel

backup-bkup.PRG.

i bakup-bkup.PRG =]

FUNCTIOHN _imp_BakVar

EYS
SYS
SYS

bk1

bk?2

bk3
FEHND

bk1 AS INTEGER
bk2 AS REAL
bk3 AS INTEGER

=1
1
10

Der Typ der Variablen und deren Wert werden im Programmformat gespeichert.
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= Wiederherstellen der globalen/Backup-Variablen

Die globalen/Backup-Variablen werden im Programmformat gespeichert. Um eine Backup-Programmdatei
wiederherzustellen, gehen Sie wie folgt vor (genau der gleiche Weg wie beim Importieren anderer

Programmdatei en):
(1) Offnen Sie das wiederherzustellende Projekt.
(2) Offnen Sie den Programm-Manager.

(3) Fuhren Sie den Befehl [File] — [Import] (Datei — Import) aus, um die Backup-Programmdatei der

Variablen zu importieren.

(4) Die importierte Programmdatei wird der Liste [Files in the project] hinzugefiigt. Fligen Sie dann die

Datei der Gruppe zu.

(5) Klicken Sie auf <Debug>-Menii. Offnen Sie das [Execute]-Menii (Ausfulhren-Menti) im Betriebsfenster.
(6) Die Funktion zum Wiederherstellen wird in der Liste [Function to Excecute/View] angezeigt.

#* Operating Window Group:MainGrp

Evecute I Del:uugl Tazk I
Tazk Group B
10 _T : unction Settings
1 |MainG x
2 I el J Main Function |
3 Funchion to Zxecutefiew : i
A R | e Background Funn::tln:nnl
5 Ol = JCOmmMON
? 8 rgurment(z]:
g e | ..... B _imp_Gittvar ~_|\_\—‘
9 8 ..... main
10 :
e [ main [T Coverage Check
12 ()
130 Starf Shorkal
14
15 C) Eaiise [Ecatre
16 ) j

£ pdatel

Funktion, um die
Backup-Variablen
wiederherzustellen.
1
Funktion, um die
globalen Variablen
wiederherzustellen.

Erscheint die Funktion nicht in dieser Liste, wahlen Sie die hinzugefiigte Gruppe aus.
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(7) Waéhlen Sie die Funktion, und klicken Sie auf <Start>. Das festgel egte Programm wird ausgeftihrt, und
die enthaltenen Variablen werden in den Speicher der Steuerung geladen. Wahlen Sie das Meni
globale Variablen oder Backup-Variablen, und klicken Sie auf <Update>, um sicherzustellen, dass die
Variablen der importierten Datel geladen werden.

. Cpztem Monitor Window

Gicbal Vansks | Dackup Varisties | User 10 | Memon 10 |

Variatle o find - | Fird
Tyvp= Hame Velue
INTEGER | ghl 10
REAL oh? 0
INTEGER | gb2 100
INTEGER | gbt 2 fidd |

:)EEI.G

=
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6.6 Unterbrechungspunkte

Eine Task pausiert, nachdem das Programm ausgefiihrt worden ist, an eéinem Unterbrechungspunkt, der an
irgendeiner Stelle des Programms eingefligt worden ist.

= Einrichten von Unterbrechungspunkten

Klicken Sie auf [View & Output Window] (Anzeige- und Ausgabefenster).
!l Bewegen Sie den Cursor an die Stellen, an denen Sie einen Unterbrechungspunkt einrichten mdchten.
<aramaea | KliCken Sie auf <Set/Release a Breakpoint> (Einrichten/Freigeben eines Unterbrechungspunktes).
aremeeenOder klicken Sie mit der rechten Maustaste. Das Auswahlmenii wird gedffnet. Wahlen Sie dann ,, Set

eines Unter-

srechungspunies) - BI€BKPOINL* (Einrichten Unterbrechungspunkt) aus.
Ein Unterbrechungspunkt wird in der Zeile eingerichtet, in der sich der Cursor befindet:

7 Yiew & Output Window - 10.PRG

FUMCTION io
loop2:
PRINT "This is I0 control program."
FOR 1 = 8 TO 15
OH i; WAIT 2
OFF i; WAIT 2

Unterbrechungspunkt

HEXT i
GOTO loopZ
FEHD

Wenn Sie die Task einmal unterbrechen und erneut ausfiihren, wird die Funktion von Anfang an ausgefthrt
und hélt genau vor der Unterbrechungspunktlinie.

= Entfernen von Unterbrechungspunkten

Wenn Sie erneut auf <Set/Release a Breakpoint> (Einrichten/Freigeben eines Unterbrechungspunktes)
klicken, wird der Unterbrechungspunkt entfernt.

ﬂl = Entfernen aller Unterbrechungspunkte
<Clear Al Klicken Sie auf <Clear all Breakpoints> (Entfernen aller Unterbrechungspunkte), werden alle
Entommen Unterbrechungspunkte entfernt.

aller Unter-
brechungspunkte)
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6.7 Zuordnen und Andern mit dem System-Monitor-Fenster

Das System-Monitor-Fenster enthélt verschiedene Menis. Sie kdnnen jedes Menl verwenden, indem Sie
auf den entsprechenden Reiter klicken.

Menl Beschreibung
[Globale Variablen]: Variablen, die von verschiedenen Tasks gemeinsam benutzt werden kénnen.

[Backup-Variablen]: Variablen, die von verschiedenen Tasks gemeinsam benutzt werden kénnen und
nach dem Ausschalten der Spannungszufuhr beibehalten werden.

[Anwender E/A]: E/As, die mit externen Geréten synchron laufen.

[Speicher E/A]: E/As, die mit externen Gerdten synchron laufen und die im Speicher der
Steuerung zur Verfligung stehen.

6.7.1 [Globale Variablen]-Menti

# Cystem Monitor Window Textfeld fiir die Suche
nach einar Variablen

Gilooal ' riables |Ba|:kup Variabls | Use 140 | Memom 140 |

Vanable to find: | e Find
T " 7l = Schalter <Find>
Ype amne glue - F'l‘ld&l‘l

FEAL piml 12 . (Fi )

REAL prmiz 2 [

FREAL prm3 A4

INTEGER | omid 2 e |

REAL prm& -4

FEAL G Es bece |

FEAL prm? u]

FEAL ol 0 Remove Al |\

FEAL pimd 0 : .. Schalter <Remove all>

REAL im0 0 (Entferne alles)

INTEGER prmll 2

Egit E::E g _| Schalter <Update>
e ||

<Update>-Schalter: Verweist auf die aktuelle Variablen.

<Remove all>-Schalter:  Entfernt alle aktuell eingestellten Variablen. Wenn Sie auf diesen Schalter
klicken, erscheint nachfolgende Meldung:

SPEL 95 =

& Are poy sure to remaove all the Global Varnables?

Mo |

Klicken Sie auf <Yes>, um alle globalen Variablen zu entfernen.
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[Variable to find]- Geben Siein dem Textfeld den Namen der Variablen ein, nach der Sie suchen
Textfeld und <Find>- md&chten, und klicken Sie dann auf <Find>.

Schalter: Wird eine Variable gefunden, wird sie am Bildschirm markiert.

Doppelklicken Sie in der Spalte [Value] (Wert) auf eine Variable, die Sie andern mochten.

Wenn Sie mit der rechten Maustaste klicken, erscheint ein Meni. Klicken Sie in diesem Menil auf
» Property” (Eigenschaft), um die Eigenschaft der Variablen anzeigen zu lassen.

Property of ¥ anable E3 |

Tio:
pNTEaEH

Marna :

alb4

Walle
2]

] 8 I Cancel

Jetzt kann die Variable gedndert werden.

sich die Task in unerwarteter Weise verhalten, und externe Geréte kénnten

Wenn Sie eine globale Variable wahrend der Ausfihrung einer Task andern, kann
A ACHTUNG
beschéadigt werden!
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6.7.2 [Backup-Variablen]-Menu

3% Spstem Moniton Window

= Textfeld fiir die Suche

Global Varistler  Bachuo Verisbles | Usee 140 | Memze /0 | nach einer Variablen
ke Schalter <Find>

Tpepz Hame alue {Finden)

IMTEGER okl 251

REAL dat 1000

REAL Inkslbim= 72

INTEGER courbh 4 el |

IMTEGER cortk i

INTEGER coril 200 Sl Schalter <Remove all>
IMTEGER cpoiel 1] _'___,..-'-"“_' {E ntferna a"a,s}

IMTEGER | cpokd 11 Remove All

| — Schalter <Update>

<Update>-Schalter:

<Remove all>-Schalter:

210

Zeigt die Werte der aktuellen Variablen.

Entfernt ale aktuell eingestellten Variablen. Wenn Sie auf diesen Schalter
klicken, erscheint nachfolgende Meldung:

SPEL 95 =

& e oy sune o remove 2l the Backup Yariableg?

Mo |

Klicken Sie auf <Yes>, um alle Backup-Variablen zu entfernen.
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[Variable to find]- Geben Siein dem Textfeld den Namen der Variablen ein, nach der Sie suchen
Textfeld und <Find>- md&chten, und klicken Sie dann auf <Find>.

Schalter: Wird eine Variable gefunden, wird sie am Bildschirm markiert.

Doppelklicken Sie in der Spalte [Value] (Wert) auf eine Variable, die Sie andern mochten.

Wenn Sie mit der rechten Maustaste klicken, erscheint ein Meni. Klicken Sie in diesem Menil auf
» Property” (Eigenschaft), um die Eigenschaft der Variablen anzeigen zu lassen.

Jetzt kann die Variable gedndert werden.

sich die Task in unerwarteter Weise verhalten, und externe Geréte kénnten

Wenn Sie eine Backup-Variable wéhrend der Ausfihrung einer Task &ndern, kann
A ACHTUNG
beschéadigt werden!
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6.7.3 [Anwender E/A]-Menl

Bezug auf und Andern von Ausgabeausgangen:

In der Auswahlbox [Output] kénnen Sie sich auf den Zustand der Ausgabeausgénge beziehen und Sie am
Bildschirm bearbeiten.

Um den Zustand der Ausgabeausgéange zu steuern, geben Sie die Byte-Ausgangsdaten zwischen 0
und 255 in dem Feld <OUT#> ein.

Wenn Sie den Zustand der Ausgabeausgénge in Biteinheiten eingeben wollen, bewegen Sie den
Cursor zu dem Schalter der Nummer, und doppelklicken Sie dann auf den Schalter.

Bezug auf Eingabeeingange:

In der Auswahlbox [Input] kdnnen Sie sich auf den Zustand der Eingabeeingénge beziehen. Deren Werte
konnen geandert werden.

. Syztem Monitor Window =] B3
Global "»-"arial:ulesl Backup Yarables  User 140 | b emory A0 I

Doppelklicken,

N \

Eingeben der Eingeben der
Byte-Ausgangs-Daten Wort-Ausgangs-Daten

| Eol ;—;'/’77' um den Zustand
Bith Label Bit# Label Bith Lahel /W zu dnderp.
i@ gl o 'c
1C) g0 C @
20 100 9 e
3 10 ® "1e
40 120 C 1pC
5C) 130 8 1k
EC) 14C) ¢ he
i 150 9 1R
IM O IM 1 ouT 0 auT 1
IEI ||:| IE lE I
M/ O T OUTw 1LB :
J i )' 1 i &
|. : \\ 1 1 \ / \I

Keine Eingabe.

Werden Ausgabeausgéange geandert, konnen sich externe Geréte, die an diesen

ACHTUNG Ausgabeausgangen angeschlossen sind, unerwartet verhalten. Treffen Sie
V orsichtsmal3hahmen flr einen sicheren Gebrauch!

Auch eine unkorrekte Verdrahtung kann unnormales Verhalten verursachen.
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6.7.4 [Speicher E/A]-Menl
Sie kénnen den Zustand der Speicher E/A am Bildschirm éndern.

Um den Zustand der Ausgéange zu steuern, geben Sie die Byte-Ausgangsdaten zwischen 0 und 255
in dem Feld <MEM#> ein.

Wenn Sie den Zustand der Ausgabeausgéange in Biteinheiten eingeben wollen, bewegen Sie den
Cursor zu dem Schalter der Nummer, und doppelklicken Sie dann auf den Schalter.

Wenn die Speicher-E/A durch Tasks gesteuert werden, lassen sich die Werte moglicherwei se nicht éndern.

Doppelklicken, um den Zustand zu dndern.
Glnbal \¥aniahies | BackurtVariatles |Alser 10 Mefony Ia‘Dl
Bit

Label Bit®, Label
4l ]

MEM 3 Eingeben der
0 —— | Byte-Ausgangs-Daten
1
r} Eaﬂ Eingeben der
R Wort-Ausgangs-Daten
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6.8 Fehlerprotokoll

6.8.1 Das Fenster [Fehlerprotokoll]

EH | In diesem Fenster werden detaillierte Informationen zum Fehlerprotokoll angezeigt.
Klicken Sie in der Werkzeugleiste auf <Error History>.

<Error History>
(Fehlerprotokoll)

¥ Emod Hiztony
U pdatz
| EmorCods | Message | Henpue | daint | DaberTme | it | Fuchon -
I-252d The size of ttal Local Vaiables inthiz sk es... 0 1] 0B/04,93 4:5E:19 CO MO lozalvat12
T-4102 The Dive Uni paver & not lumed on 1 1} OEAI4S 9T 04 5E: 06 MONITOR:O
1-2524 The size of total Local Vaiables inthiz sk es... 0 1] 06/04,93 :5E:02 CO MO lozalvatd
T-4102 Thie Diive Unic pawer & ot umed on 1 1] 06/04,93 04:5550 MOMITOR:D
2524 Thie size of babal Locel Vatables inthis fask e 0 1} 064,/ 04:55 44 COMKMOMN lozalvab?
12524 The size of total Local Yaiabies inthic lask es.. 0 1] 060493 045531 COk MO lozdvat2
T-4102 Thie D ik paweer i nok iumed an 1 i} 06D4/93 D454 06 HONITOR:D
12524 The size of tatal Local Vaiables inthiz lak es.. 0 1] 060493 045258 COMMOM lozavat
12524 The sze ol klal Locel Wansbles inthis lask ex.. 0 1} OEAS/99 04:5258 HOMITOR:O
12524 The size of ttal Local Vaiables inthiz sk es... 0 1] 06/04,93 4:5239 MONITOR:D
12524 The sze ol klal Locel Wansbles inthis lask ex.. 0 1} OEAL/99 04:51:11 HOMITOR:O
|-2006 The anguments af the caled unction do neem... 0 1] 06/04,93 (4:2E:50 MONITOR:D
T-4102 The Db i pawe & niot ured on 1} 1} OEA04/99 032324 ‘wh IrillFd
T-4102 The Dy ik paweer i nok iumed an n 1} ORD4/ 9 22211 WH IritlF0
12323 Thie speciied maripulaon & eseculing 2 Paal.. 0 1 064,093 02:52.06 COk MM _mar2g
1558 Caretriachion E o Synbas smar, n i} 0BT/ 22535 MONITOR:O [—
M-3201 The Manipulalo i being wsedinanathertzk. 0 1] 06/03/93 111322 COk MO maind
T-400 The &im r=ached the Imi of mohon range. 1 2 OEA399 09:24:52 LM MOM main:F
T-4007 The A raazhad the fmic of motion range. 1 1} 0EA02/93 07:2E:56 COk Rar baz
T-40 A mohon command cannat be execub=d under . 1 1} OEANZ 9T 07:2E:41 COM MOM ha
T-4031 A ot cammand cannat be axecubad under.. 1} OEA02/93 07:25:59 COk kar baz
T-4210 he AAS gl debscked the Corlrol Unitmalhu... 2 1] 05/26/99 02:3317 SrSTEMTASE, DAEMOMN:D
T-4210 he RAS cincuil debzched the Corbeol Unitmakba,.. 2 1] 0526/1 E:3216 STITEMTARE CAERDOMN: T
I:-eiﬁl'ﬁ SBRCLnad mlocmation acon Mariil el n n N521.099 NA- 2414 A% IrillP‘IFI Llll

Klicken Sie auf <Update>, um die Informationen auf den aktuellsten Stand zu bringen.

Wenn Sie auf einen Spaltennamen klicken, kénnen Sie die Informationen nach der entsprechenden Spalte
sortieren lassen.

Im unteren Beispiel wurde nach ,,Error Code" (Fehlercode) sortiert.

¥ Emor Hiztomy

EmiCade | Message Menpu. | ol [ DalerTime | il | Function -
E-9103 SACLazd niormation enar |Input por). 1] 1] 05/21/59 04:24:14 W' IniIF:0

E-9103 SACLoad niormabon enor |Input port) 1} 1] 0559 04:17:45 w/H InitIF:0

E-9103 SRCLaad niormation enar |Input por). a 1] 05/21/23 04:16:3E "B IniIF-0

E-9103 SRCLoad nformation enor |lnput por). i} 1] 05/21.53 4:11:08 'wEB IniIF:0

E-A103 SACLaad nhormation enoe |Input poe) n 1] 0521750 4:10:51 wWH InilF:0

E-9103 SRCLoad nformation enor |lnput por). i} 1] 052159 04.03:32 'wB IniIF:0

|20 The erqurerks ot te caled unctondoncem.. 0 ] OR/D4/5 042550 MOKITOR:O

1-2523 Thie spechied manipuaton & esculing a Paal.. 0 1 0E/04/59 02:52:08 COMMON _main2 B

<2524 The az= ol talal Locel Wanables inthis besk ex... 0 1] (EAD4,/59 4.55:15 COM MO lecelvd: 12

|-2624 This tiza of tatal Local Waiables inthiz tesk es... 0 1] 06,/ 00,/59 04:55:02 COMKAanN localva:g

<2524 The az= ol tatal Locel "Wanables inthis tesk ex... 0 1] OEAD4,59 [4.55:44 COk MO locelvd:2

1-2624 Thie 23 of tatal Local Waiables inthiz tazk en... 0 1] 060,29 04:55:21 COMKAaN localva:2

12524 The vze of tatal Locel Yaiables inthis teek es.. 0 o OE/04/99 045368 COb bON localvd:2

|-2524 Thie sz of bkal Local Wanables inthis ek oes.. 0 1] 0E/04; 50 [4:h2:hE MORITOR:O

12524 Thie iz of botal Local Waiables inthis tegk en... 0 1] 0E/04,/59 04.52:35 WHOMITOR:]

|-2524 Thie sz of bkal Local Waniables inthis ek oen.. 0 ] 0B/04,;50 4:51:71 MORITOR:O —
M-3020 HOME wag ewecutad betors setling HOMESET. 0 1] 05,/13,/59 05.43:08 ErETEMTASE

W-3201 The Maripulaior = beirg used in anather besk 1} 1] QB399 1711 3:22 COb WON man:E

T-4001 Thie fimn raachad the mic of motion range. 1 2 060359 09:24.52 COMMON main?

T-4007 The fim r=ach=d the lmi: of mohon rarge. 1 o (/259 07 25:66 CO WON b

T-4031 A moton cammand cannatbe atecued under.. 1 1] 060258 07:25:41 COMMON b2

T4 A mohon command cannat be ssecuedunder.. 1 1] QEAD259 07.25.55 COk MO b=

T-4031 A mohioh command connotbe sxecubed under 1 1] 051375 06-43:24 SrhTEMTASE

T-il'm A mitice enmimand canint he ssecidad indes 1 n MR 3458 08 49-20 EYSTEMTASE I LI:I
A
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= Speichern des Fehlerprotokolls

Inhalte des Fehlerprotokolls kdnnen als Textdatei gespeichert werden. Fihren Sie die Befehle [Tool] —

[Export] — [Error History] (Werkzeug — Export — Fehlerprotokoll) aus.

I Setup MWindow  Help

Jog & Teach
Poze Lisk
Bobat Cantral Panel

m| &|se| s

Comrmand E=ecution 'Window
Cutput
Operating "Window
: Syztem bonitar
ffaeros...
Errar Histony

Global W anables...
B ackup Wariables...

Error Highary. ..

Legen Sie das Verzeichnis fest, in welches die Datei gespeichert werden soll, geben Sie einen Dateinamen
ein, und klicken Sie auf <Save> (Speichern).

E xport Error History

Saveint | “_d Proest - il s
|:| Firzt
Il-l kest
D bests
File name; Ierrhist

Save as lype: ITe:.ct Files [*.twk]

;I Cancel I
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Diese Datel 18sst sich mit einem normalen Texteditor 6ffnen (z.B.: Windows Notepad).

B enhiztixt - Hotepad

Fil= Edil Se=ach Hep

Error Code  -Error Hessage————---—----—————————— Hanipulator Joint -Time------——-—- -
F-5Bh7 Overspeed in the Low-power state. B1/22/99 0P 04 22
F -5 0a7 Ouerspeed in the Low-power state. 122700 A0 0416
F -5 0T Duerspeed in the Low-power state. M1F22/99 BRI DRTA
T-4%087 The Arm reached the 1imit of motion range. A1#22/99 A9 :04: 08
I-23%h Parameter Stack owerflow. B1421/00 B5i57:30
I1-2308 The Jump Table error. B1/21/99 B5:57:28
I1-23%a Farameter Stack owverflaw. 121499 B4:1B- @7
1-2388 The Jump Table error. B121/99 B4-13:3%
I-23%4 Farameter Stack owerflow. 121799 Be 13T
I1-2388 The Jump Table error. B1/21/00 B%:13:@1
I1-233h Parameter Stack owerflow. B1#21/99 BF:58:52 —
I1-2288 The Jump Table error. 81721499 BF:57:5%
1-2834 Parameter Stack owerflow._ 121799 B3:%3:16
I-2ann The Jump Table error. 121799 BRIsncar
I1-23%h Parameter Stack owerflow. A1S21/00 B350
I-z2388 The Jump Table error. B1/21/90 B3 50:18
I1-233h Parameter Stack owerflow. B1£21/99 B3 ;bbb
1-2588 The Jump Table error. 121799 A3-4% 12
1-2334 Farameter Stack owerflow._ 121799 RE-a%-00
I-2ann The Jump Tabhle error. B1F21799 B3 uRL2 =

" .

EE SO SoooSoSoo— =
S DSOS SOOI SSooIMNMNM
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6.9 Bedienung direkt aus dem Befehlsausfiihrungsfenster

Durch die Eingabe von SPEL 95-Befehlen kdnnen Sie den E/A-Ausgangszustand verandern oder den
Manipulator verfahren. Weitere Informationen erhalten Sie in der SPEL 95-Onlinehilfe.

Eie Edl Pupet Fun Jou Selup wWndw Hop

D) =] 11w = 2ie) Diofom] S| | sl =] AP

* o & D pnat Winddow # Dpesating Window  Girosp:MainGp

......................................................................................................................... o e

Tk Gi 3
10 L Funchon Sefr |
prmr =

gg s el Function ii

e Frndtion i Exscule®me Backg T I

B = -8 COMMDN -—————-—j

ER L Pman Amurentfs]:

g |

a

mne

Sik ™ Covsapa Chesk,

120

Fee| =] [Buwcuia] i | Giksal orisbl: | BackurVatiebies | User 10 | Memerp 10 |
Verigkde Infrd:
Ture  EE IRET |
il I
1= =l I
Rzrays all
Upizin |
Faady R ] e f | i [ [T [SELRET T [MOTDR OFF [FIAVER Low

(Ausfihren).
Um den Betrieb wahrend der Ausfiihrung zu unterbrechen, klicken Sie auf <Abort> (Abbruch).
Command : IDn 7 j E:-:ecutel At |

4] | i
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6.10 Bedienung aus dem Betriebsfenster

Aus dem Betriebsfenster lassen sich verschiedene Aufgaben wie z. B. Erzeugen von Tasks, (Ausfuhren von
Programmen), Pausieren, Fortsetzen und Abbrechen aller Task, etc. steuern. Sie kdénnen sich auch zum
Menl [[Jog& Teach] oder [Robot Control] bewegen.

Nachdem Sie die Entwicklung der Applikation beendet haben, wird empfohlen, Thr System so einzustellen,
dass Bediener aus dem Betriebsfenster arbeiten kdnnen. Das ermdglicht den Bedienern zu arbeiten, ohne
unnétige Informationen zu sehen und demzufolge Bedienfehler zu vermeiden. Sie kdnnen die einzelnen
Punkte kundenspezifisch andern.

EI Klicken Sie auf <Operator Window> (Betriebsfenster). Das Betriebsfenster erscheint am Bildschirm.

<Operator Window>
{Anwender-Fenster)

= Dperator Window H=lE

/| I 2
Group: I b SinG rp LI

Haiize JoghTeach

START

1= 1]

Bk

[Eomtinie Hobot Contral P anel

\

\

Der Name der Funktion main wird angezeigt.
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= Wechseln der Gruppe

Um zwischen den Gruppen zu wechseln, wéhlen Sie in der Auswahlliste [Group] (Gruppe) die
entsprechende Gruppe.

= Erzeugen von Tasks
Klicken Sie auf <Start>, um die Funktion main auszufiihren.

Die PRINT-Anweisungen des Programms erscheinen in dem [View& Output]-Fenster (Ansicht- und
Ausgabefenster).

¥, Dperator Window M=l E3
|This is main function

L .A088a08

108.008080808
15 . 888808

20.00000808
25 .000800808

<] | ]

Group : b ginGirp j
ST.f'-‘-.HT o Fatige | JogiT each |
A [Eartine | Fobat Cantral Panel |
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Wurde die Funktion main keiner Gruppe hinzugefiigt, ist der Schalter <Start> nicht aktiv. Das Programm
kann solange nicht ausgefihrt werden, bis der Schalter aktiv ist.

& Dperator Window

‘| | H

Giroup |:zul:|

i e

E L I H-:ll:n-:nlE-:-hhl:JF‘uhclI

= Anhalten aller Tasks

Klicken Sie auf <Pause>, um alle Tasks vortibergehend anzuhalten. Die Tasks, die mit Hilfe des Befehls
HTASKTY PE programmiert wurden, um nicht anzuhalten, halten nicht an. Auch die Hintergrundtask wird
nicht gestoppt.

= Fortsetzen aller Tasks
Klicken Sie auf <Resume> (Fortsetzen), um ale Tasks fortzusetzen.

= Abbrechen aller Tasks

Klicken Sie auf <Abort> (Abbruch), um ale Tasks zu beenden. Die Hintergrundtask kann nicht
abgebrochen werden. Né&here Informationen erhaten Sie in Kapitel 12 ,Roboterzelle
Steuerungsfunktionen®.
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6.11 Testen von Programmen (Trockenlauf)

Wenn Sie in den allgemeinen Einstellungen das Optionsfeld ,Dry Run“ (Trockenlauf) markiert haben,
kénnen alle Tasks ausgefihrt werden, ohne dass der an der Antriebseinheit angeschlossene Manipulator
betrieben wird. Dasist hilfreich, um Algorithmen oder Zykluszeiten zu testen.

Wéhlen Sie [Setup] — [Robot Controller Settings] (Einrichten - Einstellungen der Robotersteuerung), und
klicken Sie dann auf den Reiter [General] (Allgemein). Markieren Sie das Optionsfeld ,,Dry Run“, und
klicken Sie dann auf <OK>.

Robot Controller Settings |

General I FIcn'u:nh:I COM Paart I Teaching Devies I

Canzale

Self

e

oF
Remate
OLE Client

[ LT II’.I‘IM | ¥ I

[T PAUSEACOMTIMUE contral

ehabled an all the Conzalas.

oS e i Mo

Reset Settings for the Dutput Ports

At RESET/AREADY /T azk Abart : A ezt " Hald

At Shutdown[Standard D-1/0] [Heset 7 ol

=
Af the Emergency Stop : ¥ Fezeat i Hald

(o

= Reset & Hold

A Shutdown(E =tension | 0]

I Leawve thie Output porte available in the Emergency Stop condition.

Output ports available when the Safety Door i= open.

v “er.z.1 compatible FIME Setting O peration,
[ The continuous CP ta PTP mation when TP iz OM.

| 0F. ] Cancel Spply | Help |

SPEL 95 muss neu gestartet werden, damit die vorgenommenen Einstellungen wirksam werden. Klicken Sie
auf <Yes>.

SPEL 95 =l

® “ou need to restart SPEL 95 to walidate configuration.

Do wons weank bo rest art niow’?
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In der Statuszeile wird ,,Dry Run* angezeigt, wenn SPEL 95 ohne MIB ausgefihrt wird.

Fie Edl Popet B Too Selup wWndow Han

D) W] 25| = 2/% omfom| #l&] | olwlsclmo] =] afp

& Opoasting Window _ Givoup:Mainbinp
Execits | nebua Tas | Cuiad
Tk .
1 L Funchion Seregs
2 L i Finctiarn
Cim Fundi i :
Hire vndion ko Bascula® me B A
B = -] coMMOH g
.IE: ; [P i Amgumenifz] :
B |
o
nc
1 [ Coverags Check,
12
13 F I kel |
4
18 (7 e ¥ ,_I
1€ =l -
1] i |
* - Commernd Execulion Window B[ 7 Swstem Moo Windos i [=1 F3
] =] [Gacaia] 4 kel Varihin | Bachi arisbizs | Vet 140 | Mo 1|
Veridls lofrd -
Tups |Hane Waus
L I
Aemo el
Updta |
| | |
Fraadh I REZE @ [ BELAE1 | WAITOR CFF |POWER Low

Ist die Funktion ,,Dry Run“ aktiviert, kann auch dann eine SPEL 95-Anwendung ausgefihrt werden, wenn
keine Antriebseinheit am MIB angeschlossen ist. Die Zeit, die benétigt wird, um den Manipulator zu
bedienen, ist in diesem Zustand und zu diesem Zeitpunkt fast identisch mit der, die benétigt wird, wenn der

Manipulator aktuell betrieben wird.

A ACHTUNG

HINWEIS
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Die Funktionen der Erweiterungsplatinen (Anwender-E/A, Pulse-Ausgabe-Platine)
sind auch im Dry-Run-Modus wirksam!

Jedoch werden die NOT-AUS-Funktionen der optionalen Geréte, wie z.B. des
Jogpads, unwirksam.

Genauso wenig halten Manipulatoren an, die mit Pulse-Ausgabe-Platinen bestiickt
sind, und Ausgabeausgange der Anwender-E/A-Erweiterung werden nicht

initialisiert.

Im Dry-Run-Modus sind folgende Funktionen auch dann unwirksam, wenn eine
Antriebseinheit angeschlossen ist:

Spannungsversorgung zum Manipulator.

LED-Anzeigen der Antriebseinheit.

Eingang/Ausgang der Sicherheitsabschrankung.

Eingang/Ausgang des NOT-AUS.

Eingang/Ausgang der Standard-Anwender-E/A.
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6.12 Anzeigen im AUTO-Modus

Der AUTO-Modus wurde fir den automatischen Betrieb in Fabriken entwickelt. Die verfligbaren
Funktionen im AUTO-Modus sind eingeschrankt fir die Bedienungen.

Werkzeugleiste wahrend der Programmausfihrung im AUTO-Modus.

Fil=  Edit Project RAun Tool Setup “Window Help

I 1 = O e e e el o e e MY

Klicken Sie auf <System Monitor>, um sich das System-M onitor-Fenster anzeigen zu lassen.
Klicken Sie auf <Error History>, um sich das Fehlerprotokoll anzeigen zu lassen.
Benutzen Sie das Menu [Tool] (Werkzeug), um sich folgende Fenster anzeigen zu lassen:

[Ansicht- und Ausgabefenster]: Der Ausfihrungszustand des Programmes kann im Quellprogramm-
fenster Uberpriift werden.

[Betriebsfenster]: Nutzen Sie dieses Fenster, um eine Task wéahrend der Ausfuihrung
anzuhalten, zu unterbrechen oder abzubrechen.
[System-Monitor-Fenster]: Die Variablen kénnen geprift oder upgedatet, aber nicht bearbeitet

werden. Die E/A kann von diesem Fenster aus Uberpriift, aber nicht
betrieben werden. Klicken Sie auf <Update>, um die Informationen auf
den neuesten Stand zu bringen.

[Fehlerprotokoall]: Das Fehlerprotokoll kann geprift werden. Klicken Sie auf <Update>, um
das Fehlerprotokoll auf den neuesten Stand zu bringen.
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Kapitel 7

Kommunikation mit externen Geraten

7.1 Eingangs-/Ausgangssteuerung

Die Daten- oder Ereignissynchronisierung wird von der externen Ausstattung empfangen und das externe
Zubehér wird gesteuert.

7.1.1 Anwender-E/A

Die Anwender-E/A-Signale werden zugewiesen, um mit dem externen Zubehor zu synchronisieren. Die
Ein- und Ausgangssignale werden separat zugewiesen. Jedes Signal wird von ,0" an nummeriert in
ansteigender Reihenfolge fur die entsprechenden Ein- und Ausgangssignale.

Die Standard-Anwender-E/A ist 16 Bit fur Ein- und Ausgang.

Es kann durch Hinzufiigen einer Antriebseinheit auf weitere 16 Bit erweitert werden. Bis zu 3
Antriebseinheiten kdnnen hinzugefigt werden. Es kann auch auf 32 Bit erweitert werden durch Hinzufligen
einer Erweiterungs-E/A. Durch die Kombination von Antriebseinheit und Erweiterungs-E/A ist eine
Erweiterung auf biszu 512 Bit moglich.

Beziehung zwischen Bitnummer und Peripheriegerdt (Beispiele zeigen nur Félen, in denen die
Erweiterungs-E/A verwendet wird. Wenn die optionale REMOTE-E/A als Erweiterung verwendet wird,
trifft das Beispiel nicht zu.)

Eingangs-Bitnummer | Ausgangs-Bitnummer anzuschlief3endes Gerét
0-15 0-15 Standard (Angeschlossen am D-E/A-Stecker der
Antriebseinheit)

16-31 16-31 Erweiterung Antriebseinheit 1

32-47 32-47 Erweiterung Antriebseinheit 2

48-79 48-79 1. Platine der Erweiterungs-E/A

80-111 80-111 2. Platine der Erweiterungs-E/A
-495 -495 14. Platine der Erweiterungs-E/A

Weitere Informationen zu den Spezifikationen der Zusatzantriebseinheiten und der Erweiterungs-E/A
erhalten Sie im Handbuch ,, Robotersteuerung SRC5**“. Weitere Informationen zu den Einstellungen der
Erweiterungs-E/A erhalten Sie im Handbuch ,, SRC5** Handbuch zur E/A-REMOTE-Platine”.
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7.1.2 Synchronisierung mit der Anwender-E/A

Verwenden Sie das Ment [User 1/0] (Anwender-E/A) im Fenster [ System Monitor] um den Anwender-E/A-
Status zu erhaten. Durch Eingabe eines Befehls in das Textfeld [Command] (Befehl) im
Befehlsausfuihrungsfenster kénnen die Daten ausgegeben oder der aktuelle Eingangsstatus nachgepriift

wer

den.

Meni [User I/O] im Fenster [ System Monitor]

. System Monitor Window

Global Y anables I Backup Wanables User 140 I b emory 140 I

=] E3

— lnput [0-15] — Output [0-15]

Bitf Label Bitf Label Bitf Label Bitf Label
0 Line Set &1 Motar OM ol g
1 Senzor & 5 Motar OFF 10 =[]
20 Senzor B 100 MCAL 200 10
3C) 11 HOME ] 110
4 120 4 120
s 130 5TART 51 E-Stop 1300
(] 14 PALSE 6 Erar 140
7 15 RESET 7 150

M0 Linel IM 1 auT o ouT 1

IIII IIII IIZ IIII

INw 0 o OUTw 0 o
1 1

rj 1 1 rj 1

Befehl sausfiihrungsfenster

' Command Execution Window

Carmriand : IE'ﬂ 7

X

=

Evecute

bt

N

Geben Sie hier den Befehl ein.
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HINWEIS Wenn das an die Ausgabeausgange angeschl ossene Zubehtr aktiviert es entweder
eine Bewegung fir sich selbst oder 16st eine Bewegung an einem anderen Gerét aus.
Injedem Fall ist es gefahrlich die Ausgabeausgange zu bedienen, ohne sich vorher
Gedanken tber mdgliche Ergebnisse wahrend eines NOT-AUS oder, wenn die
Sicherheitsabschrankung gedffnet ist, zu machen. Offnen Sie das Menti [General]
(Allgemein) in den Einstellungen fir die Robotersteuerung und entfernen Sie die
Hakchen vor den Optionsfeldern [Leave the Output ports available in the Emergency
Stop Conditon] (Ausgabeausgange wéhrend eines NOT-AUS verflgbar lassen) und
[Leave the Output ports available when the Safety Door is open] (Ausgabeausgange
wahrend gedffneter Sicherheitsabschrankung verfligbar lassen)

Robot Controller Settings

Il Hemnte] COkM F'-:urt] Teaching Device]

Conzole

(+ | Self

~

Cap

" Remote
" OLE Client

C e, [GoT ]

[ FaJSE/CONTIMUE control

enabled on all the Conzales.

Rezet Settings for the Output Porks
At RESET/READY/Task Abort: % Bezet " Hald

At the Emengency Stop ; * Best  Hold
Ak Shutdown(Standard D-1/07: % .
At Shutdown(Extension 1/0] : " Reset {* Hald

[ Leawve the Output ports available in the Emergency Stop condition.
[ Leave the Output ports available when the Safety Door iz open.
[ Dy Bun

v %Yer21 compatible FINE Setting Dperation,

[ The continuaus CF to PTR matian when CF is O,

] | Cancel Apply Help
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HINWEIS Im Menl [General] (Allgemein) in den Einstellungen fir die Robotersteuerung wird
in der Gruppenauswahl [Reset Settings for the Ouput Ports] (Reset-Einstellungen der
Ausgabeausgange) festgelegt, ob die Einstellungen fir die Ausgabeausgénge im Falle
eines NOT-AUS, beim Schlief3en von SPEL 95 oder, wenn ein Programm
unterbrochen wird, zurlickgesetzt oder aufrechterhalten werden.

At RESET/READY /Task Abort

(Bel
RESET/READY /Taskabbruch)

At the Emergency Stop
(Bei einem NOT-AUS)

At Shutdown (Standard D-1/0)
Beim Herunterfahren (Standard
D-E/A)

At Shutdown (Extension 1/0O)
Beim Herunterfahren
(Erweiterungs-E/A)
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Wahlen Sie entweder <Reset> (Zuriicksetzen) oder
<Hold>(Aufrechterhalten) fir die Einstellungen der Ausgabeausgange
fur jeden der folgenden Félle:
(Beibehalten) fir die Einstellungen der Ausgabeausgéange fir jede
der folgenden Félle:
Wenn es ein guiltiger RESET- oder READY -Eingang vom
REMOTE anliegt.
Wenn ein RESET-Befehl ausgefihrt wird.
Wenn im Ment [Ausfuhren] im Betriebsfenster <Abort>
(Abbrechen) angeklickt wird.
Wenn im Betriebsfenster <Abort> (Abbrechen) angeklickt wird.
Wenn ein gultiger Abbruch vom REMOTE anliegt.
Wenn die Schalter Abort All oder ABORT AUF DEM
Handprogrammiergerét gedriickt werden.

Wahlen Sie entweder <Reset> (Zurlicksetzen) oder <Hold>
(Aufrechterhalten ) fir die Einstellungen der Ausgabeausgange wenn
ein NOT-Aus anliegt und sich das System in einem NOT-AUS-Zustand
befindet.

Wahlen Sie entweder <Reset> (Zurlicksetzen) oder <Hold>
(Aufrechterhalten ) fur die Einstellungen der Ausgabeausgénge, die an
der Antriebseinheit angeschlossen sind, wenn SPEL 95 geschlossen
wird.

Wahlen Sie entweder <Reset> (Zurlicksetzen) oder <Hold>
(Aufrechterhalten ) fur die Einstellungen der Ausgabeausgénge, die an
der Erweiterungs-E/A oder der REMOTE-E/A angeschlossen sind,
wenn SPEL 95 geschlossen wird.
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7.2 Anwender-E/A-Steuerung Befehle und

Beschreibungsmethode

7.2.1 Ausgang

Um den Zustand des Anwender-E/A-Ausgangs zu verdndern gibt es zwei Methoden: 1. Die Anderung durch
Biteinheiten und 2. die Methode durch Ausgabe von Byteeinheiten.

Biteinheiten: ON
OFF

Byteeinheiten: OUT

Worteinheiten: OUTW
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ON

Funktion Schaltet den angegebenen E/A-Ausgang des Robotersystems in Biteinheiten ein und
nach einer bestimmten Zeit wieder aus.

Format ON [Ausgangsbitnummer]{,[Zeit]{,[asynchrone Einstellung]}}{,FORCED}

Beschreibung

Beispiel

228

Ausgangsbitnummer  Die Ausgangsbitnummer wird festgelegt durch einen
Ausdruck, eine Zahl oder eine E/A-Sprungmarke. (Es
handelt sich um eine ganze Zahl gréfder O und innerhalb der
Anzahl der installierten E/A-Platinen.)

Zeit Der Zeitpunkt an dem der Ausgang eingeschaltet wird wird
durch einen Ausdruck oder eine Zahl festgelegt. (Es handelt
sich um eine positive reelle Zahl in Sekunden. Kleinster
einstellbarer Wert ist 0,01 Sekunden, grofdter einstellbarer
Wert ist 10 Sekunden.)

asynchrone Fir die asynchrone Einstellung kann 0 oder 1 (Standardwert

Einstellung ist 1) gewahlt werden.

Wird nur die Ausgangsbitnummer angegeben, wird der entsprechende Ausgang
eingeschaltet. Bei Angabe einer Zeit wird der Ausgang nach Ablauf des Intervalls
wieder ausgeschaltet, nachdem er zuvor eingeschaltet worden war. In solchen Féllen
wird der Ausgang nach der definierten Zeit ausgeschaltet, auch wenn der Ausgang
zuvor durch einen Befehl in eingeschalteten Zustand versetzt worden ist.
Asynchrone Einstellungen sind verwendbar, wenn die Zeit folgendermal3en definiert
wird:

1: Schaltet den Ausgang ein und fuhrt nach Ablauf der Zeit den néchsten Befehl aus.
0: Schaltet den Ausgang ein und fuhrt gleichzeitig den néchsten Befehl aus.

Wird keine Einstellung gewahlt, ist dies identisch mit Einstellung 1.

Wird der ON-Befehl mit dem Ausdruck ,, FORCED" (Erzwungen) versehen, wird der
Ausgang eingeschaltet ungeachtet davon, ob die Optionsfelder [Leave the Output ports
available in the Emergency Stop Conditon] (Ausgabeausgange wahrend eines NOT-
AUS verfugbar lassen) und [Leave the Output ports available when the Safety Door is
open] (Ausgabeausgange wahrend gedffneter Sicherheitsabschrankung verfligbar
lassen) im Meni [General] markiert sind. Schlief3en Sie keine Geréte, die sich bewegen
oder Bewegungen ausl sen an dem erzwungenen Ausgang an.

Wird eine negative Zahl als Ausgangshitnummer eingegeben oder, wenn der
eingegebene Wert die Anzahl der installierten E/A-Platinen Uberschreitet, tritt ein
Fehler auf.

Wurde eine Ausgangsbithummer eingegeben, die durch REMOTE festgelegt wurde,
tritt ein Fehler auf. Das durch REMOTE eingestellte Ausgangshit schaltet gemal des
Status der Robotersteuerung automatisch ein und aus. Dann wird der Befehl nicht
funktionieren.

ON 1
ON LED1, 1, FORCED
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OFF

Funktion Schaltet den angegebenen E/A-Ausgang des Robotersystems in Biteinheiten aus und
nach einer bestimmten Zeit wieder ein.

Format OFF [Ausgangsbitnummer]{,[Zeit]{,[asynchrone Einstellung]}}{,FORCED}

Beschreibung

Beispiel

Ausgangsbitnummer  Die Ausgangsbitnummer wird festgelegt durch einen
Ausdruck, eine Zahl oder eine E/A-Sprungmarke. (Es
handelt sich um eine ganze Zahl gréfder O und innerhalb der
Anzahl der installierten E/A-Platinen.)

Zeit Der Zeitpunkt an dem der Ausgang ausgeschaltet wird wird
durch einen Ausdruck oder eine Zahl festgelegt. (Es handelt
sich um eine positive reelle Zahl in Sekunden. Kleinster
einstellbarer Wert ist 0,01 Sekunden, grofdter einstellbarer
Wert ist 10 Sekunden.)

asynchrone Fir die asynchrone Einstellung kann 0 oder 1 (Standardwert

Einstellung ist 1) gewahlt werden.

Wird nur die Ausgangsbitnummer angegeben, wird der entsprechende Ausgang
ausgeschaltet. Bei Angabe einer Zeit wird der Ausgang nach Ablauf des Intervalls
ausgeschaltet und danach wieder eingeschaltet. In solchen Féllen wird der Ausgang
nach der definierten Zeit ausgeschaltet, auch wenn der Ausgang zuvor durch einen
Befehl in eingeschalteten Zustand versetzt worden ist.

Asynchrone Einstellungen sind verwendbar, wenn die Zeit folgendermal3en definiert
wird:

1: Schaltet den Ausgang ein und fuhrt nach Ablauf der Zeit den néchsten Befehl aus.
0: Schaltet den Ausgang ein und fuhrt gleichzeitig den néchsten Befehl aus.

Wird keine Einstellung gewahlt, ist dies identisch mit Einstellung 1.

Wird der OFF-Befehl mit dem Ausdruck ,, FORCED* (Erzwungen) versehen, wird der
Ausgang ausgeschaltet ungeachtet davon, ob die Optionsfelder [Leave the Output ports
available in the Emergency Stop Conditon] (Ausgabeausgange wahrend eines NOT-
AUS verfugbar lassen) und [Leave the Output ports available when the Safety Door is
open] (Ausgabeausgange wahrend gedffneter Sicherheitsabschrankung verfligbar
lassen) im Meni [General] markiert sind. Schlief3en Sie keine Geréte, die sich bewegen
oder Bewegungen ausl 6sen an dem erzwungenen Ausgang an.

Wird eine negative Zahl als Ausgangshitnummer eingegeben oder, wenn der
eingegebene Wert die Anzahl der installierten E/A-Platinen Uberschreitet, tritt ein
Fehler auf.

Wurde eine Ausgangshithummer eingegeben, die durch REMOTE festgelegt wurde,
tritt ein Fehler auf. Das durch REMOTE eingestellte Ausgangshit schaltet gemal’ des
Status der Robotersteuerung automatisch ein und aus. Dann wird der Befehl nicht
funktionieren.

OFF 1,5
COFF LED1, FORCED
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ouT

Funktion Schaltet die Anwender-E/A-Ausgangsports des Robotersystemsin Byteeinheiten ein
und aus.

Format OUT [Ausgangsbytenummer],[Byte-Ausgangsdaten]{,FORCED}

Beschreibung

Beispiel
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Ausgangsbytenummer  Ausdruck, Zahl oder E/A-Sprungmarke zum Identifizieren
des Ausgangsbytes..

Byte-Ausgangsdaten Zweistellige hexadezimale Zahl (8Bit), Dezimalzahl oder
numerische Formel.

Das festgelegte Bit oder die numerische Formel der Anwender-E/A werdenin

Byteeinheiten ein- und ausgeschaltet. Fir ON- und OFF-Befehle werden

Bitausgangsnummern mittels absoluten Zahlen ausgedriickt. Fir OUT-Befehle werden

sie mittels Ausgangsbytenummer und Byte-Ausgangsdaten ausgedriickt.

Ausgangsbytenummern werden nach jedem achten Bit um 1 erhoht. Also, wenn Sie die

Bits 8 his 15 steuern wollen, ist die Ausgangsbytenummer 1.

Ausgangshit- 16
nummer :

Ausgangsbyte
nummer

0 1 2

Byte-
Ausgangs-
daten

Hexadezimale Zahlen von O-FF | Hexadezimale Zahlen von O-FF
Dezimale Zahlen von 0-255 Dezimale Zahlen von 0-255

Die Byte-Ausgangsdaten (fur eine OUT-Befehl), innerhalb einer Byte-
Ausgangsnummer wird als Hexadezimal- oder Dezimal zahl ausgedriickt.

Bitnummer 0 |1 |2 |3 |4 |5 |6 |7 Hexadezimal Dezima
0 |1 |1 |0 |0 |0 |O |O &HO06 6
Bitstatus 1 /0 (1 |0 |1 |1 |0 |1 &HB5 181
1 (1 (1 |1 |1 |1 |1 |1 &HFF 255

Bitstatus: 0:OFF; 1:ON

Wird der OUT-Befehl mit dem Ausdruck ,, FORCED" (Erzwungen) versehen, wird der
Ausgang ein-/ausgeschaltet ungeachtet davon, ob die Optionsfelder [Leave the Output
ports available in the Emergency Stop Conditon] (Ausgabeausgénge wéhrend eines
NOT-AUS verfugbar lassen) und [Leave the Output ports available when the Safety
Door is open] (Ausgabeausgéange wahrend gedffneter Sicherheitsabschrankung
verfligbar lassen) im Meni [General] markiert sind. Schlief3en Sie keine Geréte, die
sich bewegen oder Bewegungen ausl ésen, an dem erzwungenen Ausgang an.

aJr 2, &HE4 "Ausgabebits 16 bis 32 as ,,00100111".

aur 2, 228 “Ausgabebits 16 bis 32 als,,00100111".
QUT Portl, &HFO
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OUTW

Funktion Schaltet die Anwender-E/A-Ausgangsports des Robotersystems in Worteinheiten ein
und aus.

Format OUTW [Ausgangswortnummer],JAusgangsdaten]{,FORCED}

Beschreibung

Ausgangswortnummer  Wird festgelegt durch einen Ausdruck, eine Zahl oder eine
E/A-Sprungmarke.
Ausgangsdaten Ausdruck oder Zahl (Integer zwischen 0 und 65535)

Die Anwender-E/A-Ausgabeausgdnge sind in Gruppen zu je 16 Bits organisiert. Der
Status dieser Gruppen, die durch Ausgangsworthummer festgel egt werden, wechselt
entsprechend der festgel egten Ausgangsdaten.

Die Gruppen beinhalten standardméaliig 16 Ausgangshits. Ausgangsbits kénnen bis 512
Bits einschliefdlich Optionen beinhalten. D. h. es kdnnen maximal 32 Gruppen
vorhanden sein. (Sie unterscheiden sich in Abhangigkeit der installierten E/A-Platinen.)

Wird eine negative Zahl als Ausgangswortnummer eingegeben oder, wenn der
eingegebene Wert die Anzahl der installierten E/A-Platinen Uberschreitet, tritt ein
Fehler auf.

In der nachfolgenden Tabelle wird die Beziehung zwischen Ausgangswortnummer,
LSB (Least significant Bit) (niedrigste Bitstelle) / MSB(most significant Bit) (hochste
Bitstelle) und Ausgangs-E/A-Bitnummer dargestellt.

Wortausgangsnummer MSB LSB
0 15 14 (13|12 ... | 3 2 1 0
1 31 |30(29|28]| .. |19]| 18| 17 16
2 47 |46 | 45| 44| ... | 35|34 |33 32
30 495 | 494|493 (492 | .. |483|482|481| 480
31 511 |510|509|508| ... | 499|498 |497| 496

Wird der OUTW-Befehl mit dem Ausdruck ,, FORCED" (Erzwungen) versehen, wird
der Ausgang ein-/ausgeschaltet ungeachtet davon, ob die Optionsfelder [Leave the
Output ports available in the Emergency Stop Conditon] (Ausgabeausgénge wahrend
eines NOT-AUS verfigbar lassen) und [Leave the Output ports available when the
Safety Door is open] (Ausgabeausgéange wahrend gedffneter Sicherheitsabschrankung
verfligbar lassen) im Menti [General] markiert sind. Schlief3en Sie keine Geréte, die
sich bewegen oder Bewegungen ausl ésen, an dem erzwungenen Ausgang an.
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7.2.2 Eingang

Um den Zustand des Anwender-E/A-Eingangs zu verandern gibt es zwei Methoden: 1. Die Uberpriifung
durch Biteinheiten und 2. die Uberpriifung der Byteeinheiten.

Biteinheiten: ~ SW )
Byteeinheiten: | N( )
Worteinheiten: | NW )

SW()

Funktion Gibt den Status eines Anwender-E/A-Bits aus.

Format SW ([Eingangsbitnummer])

(1) Eingangsbithummer Wird festgelegt durch einen Ausdruck, eine Zahl oder eine

Beschreibung

Beispiel
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E/A-Sprungmarke. (Es handelt sich um eine ganze Zahl,
grofzer 0 und innerhalb der Anzahl der installierten E/A-
Platinen.

Gibt den Status des in der Anwender-E/A festgelegten Bits entweder mit 0 oder mit 1

aus.

0: AUS

1. EIN

>PRI NT SW 1)
a=SW Sensor 1)

IF SW1)=1 THEN
ON 10

ELSE
OFF 10

ENDI F

WAI T SW2) =1
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INQ

Funktion Gibt den Status eines Anwender-E/A-Bitsin Byte aus.

Format IN [Eingangsbytenummer]

(1) Eingangsbytenummer Wird festgelegt durch einen Ausdruck, eine Zahl oder eine

Beschreibung

Beispiel

E/A-Sprungmarke. (Es handelt sich um eine ganze Zahl,
grofzer 0 und innerhalb der Anzahl der installierten E/A-

Platinen.

Gibt den Status eines Eingangsports mit der entsprechenden Eingangsbytenummer als
Dezimalwert aus. Eingangsbytenummern werden nach jedem achten Bit um 1 erhoht.

Also, wenn Sie die Bits 8 bis 15 steuern wollen, ist die Eingangsbytenummer 1.

Eingangshit-
nummer

11

12

13

14

15

16

Eingangsbyte
nummer

Byte-
Eingangs-
daten

Dezimale Zahlen von 0-255

Dezimale Zahlen von 0-255

PRI NT | N(1)

"Druckt den Status von Eingangsbytenummer 1

(Eingangsbitnummern 8-15)

SELECT CASE | N(2)

CASE 0
CALL Su
CASE 128
CALL Su
CASE 255
CALL Su
END SELECT

dat =l N( Por t

bl

b2

b3

1)
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INW()
Funktion Gibt den Status eines Anwender-E/A-Bits in Worteinheiten aus.
Format INW [Eingangswortnummer]

Beschreibung
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Eingangsbitnummer  Wird festgelegt durch einen Ausdruck, eine Zahl oder eine
E/A-Sprungmarke. (Es handelt sich um eine ganze Zahl,
grofzer 0 und innerhalb der Anzahl der installierten E/A-
Platinen.

Rickgabewerte Der aktuelle Status (ganze Zahl zwischen 0 und 65535) der
Speicher-E/A in Worteinheiten.

Die Anwender-E/A-Eingabeeingénge sind in Gruppen zu je 16 Bits organisiert. Der

Status dieser Gruppen, die durch Eingangswortnummer festgelegt werden, wechselt

entsprechend der festgelegten Eingangsdaten.

Die Gruppen beinhalten standardmaflig 16 Eingangsbits. Eingangsbits kdnnen bis 512

Bits einschliefdlich Optionen beinhalten. D. h. es kdnnen maximal 32 Gruppen

vorhanden sein. (Sie unterscheiden sich in Abhangigkeit der installierten E/A-Platinen.)

Wird eine negative Zahl als Eingangswortnummer eingegeben oder, wenn der
eingegebene Wert die Anzahl der installierten E/A-Platinen Uberschreitet, tritt ein
Fehler auf.

In der nachfolgenden Tabelle wird die Beziehung zwischen Eingangswortnummer, LSB
(Least significant Bit) (niedrigste Bitstelle) / M SB(most significant Bit) (hchste
Bitstelle) und Eingangs-E/A-Bitnummer dargestellt.

Worteingangsnummer MSB LSB
0 15 14 (13|12 ... | 3 2 1 0
1 31 |30(29|28]| .. |19]| 18| 17 16
2 47 |46 | 45| 44| ... | 35|34 |33 32
30 495 | 494|493 (492 | .. |483|482|481| 480
31 511 |510|509|508| ... | 499|498 |497| 496
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7.3 REMOTE-Einstellungen

Um den Roboter mit Hilfe eines Sequencers oder einer anderen Anwenderbedieneinheit zu steuern kdnnen
die folgenden REMOTE-Funktionen an die Standard- oder Erweiterungs-E/A angelegt werden. Der
Anwender kann jede E/A-Nummer einstellen, um die REMOTE-Funktionen anlegen zu konnen. Das
Handbuch ,, SRC5** Robotersteuerung“ beinhaltet Informationen Uber die Verdrahtung der Steuerung.
Nahere Informationen zur Standard-E/A entnehmen Sie bitte Kapitel 5 und die Informationen zur
Erweiterungs-E/A entnehmen Sie Kapitel 6 des Handbuches. Zur Steuerung SRC5**.

7.3.1 Ausgabe

Die REMOTE-Ausgabe ist eine Funktion um den aktuellen Status des Manipulators, der Steuerung und
Bedienmethode,etc. extern an die Steuerung auszugeben.

Folgende Punkte kdnen eingestel It werden:

Funktion Beschreibung

Gibt MotorPower (MOTOR ON:ON) an den Monitor aus. Gibt den Status des
Manipulators, wie durch Eingabe des Sel Mnp-Signals festgelegt, aus.

Gibt den Motorstatus (HP-Status: ON) aus. Gibt den Status des Manipulators, wie
durch Eingabe des Sel Mnp-Signals festgelegt, aus.

Gibt den MCAL-Status aus (Initialisiert den Manipulator zur mechanischen
MCAL-LED Ursprungsposition)(Executed:ON). Gibt den Status des Manipulators, wie durch
Eingabe des Sel Mnp-Signals festgelegt, aus.

Gibt den Status der Ursprungsposition wider. Gibt den Status des Manipulators, wie

Motor Power

Motor Status

HOME durch Eingabe des Sel Mnp-Signals festgelegt, aus.

m :gsgg G? bt die Manipul atornummer aus * }) . _

Mnp.No.2 Gibt den Status des Manipulators, wie durch Eingabe des Sel Mnp-Signals festgel egt,
aus.

Mnp.No.3

START-Monitor | Gibt den START-Status der Steuerung an den Monitor aus.

In PAUSE Gibt den PAUSE-Status der Steuerung an den Monitor aus.

RESET Gibt den RESET-Status der Steuerung an den Monitor aus.

Sicherheitstiire Gibt den_Sta_tus der _SicherheitstUre (si cherheit_sabschrankung) an den Monitor aus.
(Wenn die Sicherheitsabschrankung getffnet ist: ON)

Enable Gibt den Status des Zustimm-Tasters des Jog-Pads an den Monitor aus.

E-Stop Gibt den NOT-AUS-Status der Steuerung an den Monitor aus.

Error Gibt den Fehler-Status der Steuerung an den Monitor aus.

Grp.No.0

Grnp.No.1 Gibt die Gruppennummer im Projekt aus (*2)

Grp.No.2 Gibt die aktuelle Gruppennummer, wie durch Eingabe diese Bits festgel egt, aus.

Grp.No.3

AUTO-Modus Gibt den Betriebsmodus an den Monitor aus. (Im AUTO-Modus : ON; Im

Programmiermodus. OFF)

Gibt den Betriebsmodus an den Monitor aus. (Im ATTEND-Modus : ON; Im
Normalmodus. OFF)

Gibt den READY -Status der Steuerung an den Monitor aus. (Im RESET-Zustand:
ON)

So wie die Standard-E/A hat 16/16 Ausgénge, ist es wichtig fir die Erweiterungs-E/A alle Funktionen
auszugeben:

ATTEND-Modus

READY
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(*1) Festlegen der Manipulatornummer mit Mnp.0-3 4 Bits

Mnp.No.0 Mnp.No.1 Mnp.No.2 Mnp.No.3 Festgel egter Manipul ator
0 0 0 0 1
1 0 0 0 2
0 1 0 0 3
1 1 0 0 4
0 0 1 0 5
1 0 1 0 6
0 1 1 0 7
1 1 1 0 8
0 0 0 1 9
1 0 0 1 10
0 1 0 1 11
1 1 0 1 12
0 0 1 1 13
1 0 1 1 14
0 1 1 1 15
1 1 1 1 16
0=0OFF; 1=ON

(*1) Festlegen der Gruppennummer mit Mnp.0-3 4 Bits

Mnp.No.0 Mnp.No.1 Mnp.No.2 Mnp.No.3 Festgel egter Manipul ator
0 0 0 0 0
1 0 0 0 1
0 1 0 0 2
1 1 0 0 3
0 0 1 0 4
1 0 1 0 5
0 1 1 0 6
1 1 1 0 7
0 0 0 1 8
1 0 0 1 9
0 1 0 1 10
1 1 0 1 11
0 0 1 1 12
1 0 1 1 13
0 1 1 1 14
1 1 1 1 15
0=0OFF; 1=ON
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Zustand der Steuerung

Der REMOTE-Ausgang verfgt Uber eine Funktion, die den aktuellen Zustand der Steuerung ausgibt.fdgdfg
Der Zustand der Steuerung l&ft sich in 11 Kategorien unterteilen:

1.

2.

3.

8.

9

RESET (Zuriicksetzen)
READY (Fertig)
START

PAUSE

Safety door open

Emergency Stop
Error

Safety door open, emergency Stop
Safety door open, error

10. Emergency Stop, error
11. Safety door open, Emergency Stop, error

<Erklarung>

1

2.

3.

4,

RESET (Zuriicksetzen)
READY (Fertig)

START

Der Zustand in dem keine Tasks ausgefihrt werden.
(Auch keine Hintergrundtask!)

In diesem Zustand kénnen nur Hintergrundtasks
ausgefihrt werden.

In diesem Zustand kénnen gewdéhnliche Tasks
ausgefiihrt werden. Dies beinhaltet die gleichzeitige
Ausfiihrung von Hintergrundtasks.

Der Zustand in dem eine Task pausiert.

In diesem Zustand ist eine Sicherheitsabschrankung
gedffnet.

In diesem Zustand liegt ein NOT-AUS an.

In diesem Zustand ist zumindest in einer Task ein Fehler
aufgetreten.

Der Zustand in dem keine Tasks ausgefihrt werden.
(Auch keine Hintergrundtask!)

In diesem Zustand kénnen nur Hintergrundtasks
ausgefihrt werden.

In diesem Zustand kénnen gewdhnliche Tasks
ausgefiihrt werden. Dies beinhaltet die gleichzeitige
Ausfiihrung von Hintergrundtasks.

Die Ausfiihrung von Befehlen aus dem Befehlsausfiihrungsfenster, E/A-Operationen mit Hilfe des
GUIs und so weiter, werden als gewohnliche Tasks angesehen, wenn diese ausgefihrt werden, wahrend
sich die Steuerung im Zustand START befindet.

Der Zustand ,, Task im Prozef3* beinhaltet die Zusténde in der eine Task aufgrund des Befehls HALT

pausiert und den Ereignis-Warte-Zustand.

Nahere Informationen Uber den Zustand in der eine Task aufgrund des Befehls HALT pausiert erhalten
Sie in Kapitel 6.1.9 ,Fortsetzen der angehaltenen Tasks'. Nahere Informationen zu den

Hintergrundtasks erhalten Siein Kapitel 12.1.

PAUSE

Der Zustand in dem eine Task pausiert.

Die Ursachen fir den Wechsel in den PAUSE-Zustand:
s Im START-Zustand tritt ein PAUSE-Ereignis ein (PAUSE-Befehl, <Pause>-Schalter, PAUSE-

Wenn

Eingang)

s ImNOT-AUS-Zustand liegt ein RECOV ER-Eingang an. (Wiederherstellen)
% Im Zustand , Sicherheitsabschrankung getffnet” liegt ein Schlof3freigabe-Eingang an.

¢ Im Fehler-Zustand folgt dem Verlassen einer Task ein Fehler.

sich die Steuerung im PAUSE-Zustand befindet, ist es abhéngig vom zugewiesenen Wert in den

Einstellungen, die jede Task steuern, ob die Task tatschlich angehalten wird oder nicht. Daher ist es durch
Verwendung des Befehls HTASKTAYPE, und Einrichten der Einstellungen so, dal3 die Task nicht
angehalten wird, wenn eine PAUSE-Situation eintritt, mdglich eine Situation zu erreichen, in der die Task
tatsachlich ausgefthrt wird, obwohl sich die Steuerung im PAUSE-Zustand befindet.
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Jedoch wenn der Befehl zum Ausfiihren der Task ausgefuhrt wird gerét der Manipulator in einen QUICK-
PAUSE-Zustand.

Die folgenden vier sind Kombinationen von 5., 6. und 7.
8.  Sdfety door open, emergency Stop
9. Sdfety door open, error
10. Emergency Stop, error
11. Safety door open, Emergency Stop, error

= Wechsel der Zustande der Steuerung
Nachfolgend wird der Wechsel zwischen den zustanden der Steuerung aufgezeigt:

Der Unterschied zwischen dem READY- und dem RESET-Zustand liegt darin, ob Hintergrundtask
ausgefuhrt werden oder nicht, wobei RESET dem READY untergeordnet ist. Weiterhin wird die
Kombination der Fehlerzustande 9. bis 11. unterdriickt.
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RESET

Beziehung zwischen dem Zustand der Steuerung und dem REMOTE-Ausgang
Fehler Fehler

Fehler
Zustand der Steuerung

READY START PAUSE Sicherheitsabschrankung offen NOT-AUS

REMOTE-Ausgang

Zustand der Steuerung

RESET

READY

START

PAUSE

Sicherheitsab.
offen

NOT-AUS

Fehler

1. RESET
(Zurlcksetzen)

ON

2. READY (Fertig)

3. START

4. PAUSE

5. Safety door open

ON

6. Emergency Stop

7. Error

8. Safety door open,
emergency Stop

ON

9. Safety door open,
error

ON

ON

10. Emergency Stop,
error

ON

ON

11. Safety door open,
Emergency Stop, error

ON

ON

ON

-* entspricht OFF.
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