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[bookmark: _Toc36733514]7. Verwendung der Option Teilezuführung
Als nächstes muss das System, das Teile aufnimmt und ablegt, mithilfe der Option Teilezuführung konfiguriert werden.

[bookmark: _Toc36733515]7.1 Arbeitsablauf
[bookmark: _Hlk519014418]Der Arbeitsablauf ist wie folgt.




[bookmark: _Toc36733516]7.2 Voraussetzungen
7.2.1 Gerätekonfiguration
· Als Manipulator wird ein SCARA-Roboter verwendet.
Die Arbeitsschritte sind bei einem 6-Achsroboter dieselben wie bei einem SCARA-Roboter.
Ein für die Teile passender Greifer ist montiert.
· Eine fest nach unten ausgerichtete Kamera wird verwendet.
· Die Hintergrundbeleuchtung der Zuführung wird verwendet.
· Es wird kein Bunker verwendet.




7.2.2 Anschluss und Einstellungen
· EPSON RC+ ist mit der Steuerung verbunden.
· Der Manipulator ist mit der Steuerung verbunden.
· Die Zuführung ist mit der Steuerung verbunden.
· Vision Guide (PV oder CV) ist mit der Steuerung verbunden.
· Manipulator, Kamera und Zuführung sind korrekt montiert.
· Die Einstellungen von Position, Fokus und Helligkeit wurden vorgenommen.

7.2.3 Teil
· Die Teil-ID ist „1“.
· Das Teil ist einfach geformt und seine Oberfläche ist auf beiden Seiten gleich beschaffen.
Die Teile werden durch das Blob-Objekt im Vision-System erkannt (Erkennung mittels Area-Werten).


7.2.4 Einstellungen
· Der Manipulator ist in den Systemeinstellungen registriert.
· Die Kalibrierung für Vision Guide ist abgeschlossen.
· Die Werkzeugeinstellung für den Roboter ist abgeschlossen.

7.2.5 Sonstiges
Die im Vorlagencode beschriebene Fehlerbehandlung der Callback-Funktionen ist implementiert.

[bookmark: _Toc36733517]7.3 Option Teilezuführung freischalten
Um die Funktionen der Option Teilezuführung verwenden zu können, müssen Sie zunächst den Options-Schlüsselcode eingeben. Diesen können Sie bei Ihrem Epson-Händler erwerben.
(1) Öffnen Sie EPSON RC+ 7.0 und wählen Sie [Menü]-[Einstellungen]-[Optionen], um das Dialogfeld [Optionen] zu öffnen.
(2) Kopieren Sie den [Options-Schlüsselcode] und fügen Sie ihn ein oder tippen Sie ihn ab.
[image: ]
(3) Kontaktieren Sie Ihren Händler, um den Freischaltcode für die gewünschte Option zu erwerben.
(4) Sie erhalten von Ihrem Händler einen Code, um die Option freizuschalten.
(5) Wählen Sie die Option, die Sie freischalten möchten, und klicken Sie auf die Schaltfläche <Freigeben>.
(6) Geben Sie den Code ein, den Sie von Ihrem Händler erhalten haben.
HINWEIS

Beachten Sie bei der Eingabe des Freischaltcodes die Groß- und Kleinschreibung.
(7) Klicken Sie auf die Schaltfläche <OK>.


[bookmark: _Toc36733518]7.4 Kommunikation der Zuführung konfigurieren
(1)	Wählen Sie im EPSON RC+ 7.0-Menü [Einstellungen], um das Dialogfeld [Systemeinstellungen] zu öffnen.
(2)	Wählen Sie in der Strukturliste [Steuerung]-[Teilezuführungen]-[Zuführung 1].
[image: ]
(3)	Ändern Sie die Einstellungen wie folgt.
	Parameter
	Einstellung

	Aktiviert
	Aktivieren Sie das Kontrollkästchen.

	Modell
	Wählen Sie die an die Steuerung angeschlossene Zuführung aus.

	Name
	Geben Sie den Namen der Zuführung ein.

	IP-Adresse
	Geben Sie 192.168.0.64 ein.

	IP-Maske
	Geben Sie 255.255.255.0 ein.

	Hintergrundbeleuchtung
	Aktivieren Sie das Kontrollkästchen.


(4)	Nachdem Sie alle Einstellungen vorgenommen haben, klicken Sie auf die Schaltfläche <Übernehmen>.

[bookmark: _Hlk530555474]Informationen zur Vorgehensweise bei einer Änderung der IP-Adresse der Zuführung finden Sie im folgenden Abschnitt.
Software 2.1.1 Fenster [Teilezuführung]
TIPP


TIPP

Auch wenn vier Zuführungen für die Steuerung der T-Serie konfiguriert werden können, können maximal zwei Zuführungen gleichzeitig gesteuert werden.

[bookmark: _Toc36733519]7.5 Projekt für Teilezuführung anlegen
Wählen Sie im EPSON RC+ 7.0-Menü [Projekt]-[Neu] und legen Sie ein neues Projekt an.
Alternativ können Sie auch ein bestehendes Projekt öffnen und eine Kopie davon anlegen.

[bookmark: _Toc36733520]7.6 Neues Teil anlegen
(1)	Wählen Sie im EPSON RC+ 7.0-Menü [Tools], um das Dialogfeld [Teilezuführung] zu öffnen.
Klicken Sie auf die Schaltfläche <Hinzufügen>.
[image: ]
(2)	Der Teile-Assistent (Part Wizard) erscheint.
[image: ]
(3)	Ändern Sie die Einstellungen wie folgt.
	Parameter
	Einstellung

	Enter name for new part
	Geben Sie die Teilebezeichnung ein.


(4)	Klicken Sie auf die Schaltfläche <Fertig>.
Im Teile-Assistenten werden die grundlegenden Einstellungen für das Teil konfiguriert. In diesem Tutorial schließen wir nun den Teile-Assistenten und nehmen weitere Einstellungen vor.
Wenn das erste Teil in einem Projekt angelegt wird, werden dem Projekt automatisch eine Programmdatei mit dem Namen PartFeeding.prg und eine Include-Datei mit dem Namen PartFeeding.inc hinzugefügt.
TIPP



[bookmark: _Toc36733521]7.7 Beleuchtungseinstellungen konfigurieren 
(1)	Klicken Sie in der Strukturliste auf der linken Seite auf [Beleuchtung].
[image: ]
(2)	Klicken Sie auf die Schaltfläche <Einschalt>, um die Hintergrundbeleuchtung der Zuführung einzuschalten.

[bookmark: _Toc36733522]7.8 Vision-Sequenzen erstellen
In diesem Abschnitt wird beschrieben, wie Sie zwei Vision-Sequenzen erstellen können.
Sie müssen eine Vision-Sequenz für die Teileerkennung und eine weitere Vision-Sequenz für die Kalibrierung der Zuführung erstellen.

[bookmark: _Ref516761570]7.8.1 Vision-Sequenz für Teileerkennung erstellen
Erstellen Sie eine Vision-Sequenz für die Teileerkennung.
(1) Klicken Sie auf die Schaltfläche <Vision Guide>. Der Dialog [Vision Guide] öffnet sich.
(2) Legen Sie ein Teil auf die Zuführung.
[image: ]


(3) Erstellen Sie eine neue Vision-Sequenz. Nehmen Sie die folgenden Einstellungen vor:
[image: ]
	Eigenschaft
	Einstellung

	Name
	Geben Sie eine passende Bezeichnung ein (Beispiel: VS_Teil1).

	Calibration
	Nehmen Sie die Einstellungen für die Vision-Kalibrierung vor.

	ExposureTime
	Nehmen Sie die Einstellungen vor. Achten Sie dabei auf Folgendes:
· Das Teil ist klar identifizierbar.
· Die Helligkeit in der Mitte der Plattform und in der Umgebung sind annähernd identisch.


(4) Fügen Sie ein Blob-Objekt hinzu. Nehmen Sie die folgenden Einstellungen vor:
[image: ]
	Eigenschaft
	Einstellung

	SearchWindow
	Stellen Sie den Erkennungsbereich auf die gesamte Plattform ein.
[image: ]

	NumberToFind
	Stellen Sie „All“ ein.

	MaxArea
	Stellen Sie einen Wert ein, der dem 1,3-Fachen des 
Area-Wertes des Teils entspricht.

	MinArea
	Stellen Sie einen Wert ein, der dem 0,7-Fachen des 
Area-Wertes des Teils entspricht.

	ThresholdHigh
	Nehmen Sie die Einstellung so vor, dass das Teil sicher erkannt wird und die dunklen Bereiche außerhalb der Plattform nicht fälschlicherweise erkannt werden.



TIPP

Wenn das Teil nicht korrekt erkannt wird, verändern Sie die übrigen Eigenschaften sowie die Eigenschaften der Vision-Sequenzen.


(5) Klicken Sie nach Abschluss der Einstellungen auf die Schaltfläche <Run> und überprüfen Sie, ob das Teil korrekt identifizierbar ist und der Hintergrund nicht fälschlicherweise erkannt wird.
(6) Wählen Sie im Vision Guide-Menü [Datei] und klicken Sie auf die Schaltfläche <Speichern>, um die Einstellungen zu speichern.

TIPP

[bookmark: _Hlk530570608]Nähere Informationen zur Erstellung einer Vision-Sequenz für die Teileerkennung finden Sie im folgenden Abschnitt:
  Software 6.3 Vision-Sequenz für die Teileerkennung

[bookmark: _Ref516761590][bookmark: _Hlk517444517]7.8.2 Vision-Sequenz für Kalibrierung der Zuführung erstellen
(1) Um eine neue Vision-Sequenz zu erstellen, nehmen Sie die folgenden Einstellungen vor:
[image: ]
	Eigenschaft
	Einstellung

	Name
	Geben Sie eine passende Bezeichnung ein (Beispiel: VS_Teil1_Cal).

	Calibration
	Wählen Sie eine Kalibrierung.

	ExposureTime
	Stellen Sie diese Eigenschaft so ein, dass das Teil klar identifiziert werden kann.


(2) Fügen Sie ein Blob-Objekt hinzu. Nehmen Sie die folgenden Einstellungen vor:
[image: ]
	Eigenschaft
	Einstellung

	SearchWindow
	Stellen Sie den Erkennungsbereich auf die gesamte Plattform ein.
[image: ]

	MaxArea
	Behalten Sie den Vorgabewert bei.





	Eigenschaft
	Einstellung

	MinArea
	Stellen Sie den Wert ungefähr auf das 0,9-Fache des Flächeninhaltes des Teils ein. 
Gehen Sie wie folgt vor, um den Flächeninhalt des Teils zu ermitteln: 
1.	Schalten Sie die Hintergrundbeleuchtung der Zuführung ein.
2.	Legen Sie mehrere Teile auf die Plattform, sodass sie sich nicht überlagern.
3.	Führen Sie die Vision-Sequenz aus.
4.	Bei Blob-Objekten entspricht der Flächeninhalt des Teils dem durchschnittlichen Area-Wert.

	NumberToFind
	Stellen Sie „All“ ein.

	ThresholdHigh
	Nehmen Sie die Einstellung so vor, dass das Teil sicher erkannt wird und die dunklen Bereiche außerhalb der Plattform nicht fälschlicherweise erkannt werden.



TIPP

Wenn das Teil nicht korrekt erkannt wird, verändern Sie die Eigenschaften sowie die Eigenschaften der Vision-Sequenzen.

(3) Klicken Sie nach Abschluss der Einstellungen auf die Schaltfläche <Run> und überprüfen Sie, ob das Teil korrekt identifizierbar ist und der Hintergrund nicht fälschlicherweise erkannt wird.
(4) Wenn die Einstellungen korrekt vorgenommen wurden, wählen Sie im Vision Guide-Menü [Datei] und klicken Sie auf die Schaltfläche <Speichern>. Die Einstellungen werden gespeichert.
(5) Schließen Sie den Vision Guide-Bildschirm.

TIPP

[bookmark: _Hlk530570715]Nähere Informationen zur Erstellung einer Vision-Sequenz für die Kalibrierung der Zuführung finden Sie im folgenden Abschnitt:
  Software 6.2 Vision-Sequenz für die Kalibrierung der Zuführung

[bookmark: _Toc36733523]

7.9 Bildverarbeitungseinstellungen konfigurieren
(1) Klicken Sie in der Strukturliste auf die Schaltfläche [Vision].
[image: ]
(2) Ändern Sie die Einstellungen wie folgt:
	Parameter
	Einstellung

	Bildsequenz
des Teils
	Geben Sie die im folgenden Abschnitt erstellte 
Vision-Sequenz an:
7.8.1 Vision-Sequenz für Teileerkennung erstellen.

	Bildobjekt für die
Vorderseite des Teils
	Geben Sie das im folgenden Abschnitt erstellte 
Blob-Objekt an, das Teil der Vision-Sequenz ist:
7.8.1 Vision-Sequenz für Teileerkennung erstellen.

	Blob-Bildsequenz
des Teils
	Geben Sie die im folgenden Abschnitt erstellte 
Vision-Sequenz an:
7.8.2 Vision-Sequenz für Kalibrierung der Zuführung erstellen.

	Blob-Bildobjekt
des Teils
	Geben Sie das im folgenden Abschnitt erstellte 
Blob-Objekt an, das Teil der Vision-Sequenz ist:
7.8.2 Vision-Sequenz für Kalibrierung der Zuführung erstellen.


(3) Klicken Sie auf die Schaltfläche <Übernehmen>.


[bookmark: _Toc36733524]7.10 Pick-Einstellungen konfigurieren
(1) Klicken Sie in der Strukturliste auf die Schaltfläche [Pick].
[image: ]
(2) Ändern Sie die Einstellungen wie folgt:
	Parameter
	Einstellung

	Orientierung der Zuführung
	Wählen Sie die Ausrichtung der Zuführung von der Kamera aus gesehen. Diese muss unbedingt korrekt eingestellt werden, damit das System die Ausrichtung der Zuführung in Bezug auf die Kamera kennt.

	Teilebereich
	Wählen Sie eine Position, die sich möglichst nah an der Ablageposition befindet.
Wählen Sie in diesem Beispiel „B“ aus.
Die auswählbaren Elemente variieren je nach Zuführung.


(3) Klicken Sie auf die Schaltfläche <Teachen>.

TIPP

Orientierung der Zuführung: Wählen Sie eine der beiden Ausrichtungen.



Wählen Sie einen „Teilebereich“, der sich möglichst nah an der Ablageposition befindet.
Bei der Zuführung IF-240 können Sie den Teilebereich A oder D wählen.
Bei der Zuführung IF-530 können Sie den Teilebereich A oder B wählen.
Bei der Zuführung IF-80 können Sie nur den Teilebereich „Überall“ wählen.



[bookmark: _Toc36733525]7.11 Z-Wert und Stellung einlernen
[image: ]
(1) Legen Sie ein Teil auf die Zuführung.
(2) Bewegen Sie den Roboter schrittweise und bringen Sie den Greifer in Kontakt mit dem Teil auf der Zuführung. Bei einem Greifer mit Spannmechanismus greifen Sie das Teil.
(3) Klicken Sie auf die Schaltfläche <OK>.
Die Z-Koordinate wird gespeichert.
(4) Klicken Sie im Dialogfeld [Pick] auf die Schaltfläche <Übernehmen>.


[bookmark: _Toc36733526]7.12 Teilekalibrierung durchführen
(1) Klicken Sie in der Strukturliste auf „Kalibrierung“.
Klicken Sie auf die Schaltfläche <Kalibrieren>.
[image: ]
(2) Der Kalibrierungsassistent öffnet sich.
Aktivieren Sie das Kontrollkästchen „Vereinzelung“.
Klicken Sie auf die Schaltfläche <Weiter>.
[image: ]

HINWEIS

Die Kalibrierung des Wende- und Vereinzelungsvorgangs ist optional, wird aber empfohlen. Bei der automatischen Kalibrierung wird versucht, die optimalen Schwingungsparameter für das Teil zu ermitteln.


7.12.1 Kalibrierung zur Ermittlung des Flächeninhalts des Teils
(1) Legen Sie ein Teil auf die Zuführung.
Klicken Sie auf die Schaltfläche <Ausführen>.
[image: ]
(2) Klicken Sie auf die Schaltfläche <Ja>.
[image: ]
(3) Starten Sie die Kalibrierung. Dieser Vorgang endet sofort, da es sich nur um Bildverarbeitung handelt.
Klicken Sie auf die Schaltfläche <Weiter>.
[image: ]


7.12.2 Vereinzelungskalibrierung
(1) Legen Sie ein Teil auf die Zuführung.
Klicken Sie auf die Schaltfläche <Ausführen>.
[image: ]
(2) Klicken Sie auf die Schaltfläche <Ja>, um die Kalibrierung zu starten.
[image: ]
(3) Dieser Vorgang dauert einige Minuten.
Klicken Sie auf die Schaltfläche <Weiter>.
[image: ]


7.12.3 Verschiebungskalibrierung
(4) Legen Sie ein Teil auf die Zuführung.
Klicken Sie auf die Schaltfläche <Ausführen>.
[image: ]
(5) Klicken Sie auf die Schaltfläche <Ja>, um die Kalibrierung zu starten.
[image: ]
(6) Dieser Vorgang dauert einige Minuten.
Klicken Sie auf die Schaltfläche <Weiter>.
[image: ]

7.12.4 Kalibrierungen speichern
(1) Klicken Sie auf die Schaltfläche <Fertig>, um die Kalibrierungsdaten zu speichern.


[bookmark: _Toc36733527][bookmark: _Hlk530505353]7.13 Startprogramm für den Teilezuführungsprozess erstellen
Schreiben Sie den Programmcode in das Startprogramm des Teilezuführungsprozesses, um den Roboter auf das Aufnehmen und Ablegen des Teils vorzubereiten. Nachfolgend ist ein grundlegendes Beispiel für den Inhalt des Programmcodes beschrieben:
1.	Wenn Sie ein System mit mehreren Robotern verwenden, wählen Sie als aktuellen Roboter den Roboter aus, der die Teile aufnehmen und ablegen soll. 
Verwenden Sie dazu den Robot-Befehl.
[bookmark: _Hlk530505433]2.	Fügen Sie Anweisungen hinzu, um die Geschwindigkeit, die Beschleunigung, den Power-Modus usw. für den Roboter einzustellen.
Verwenden Sie dazu „Speed“, „Accel“, „Power“ usw. 
LimZ wird eingestellt unter Berücksichtigung der Z-Koordinaten, die im Abschnitt 7.11 Z-Wert und Stellung einlernen eingelernt wurden, der Tiefe der Plattform (28 mm), des Spielraums in Z-Richtung beim Überspringen der Plattform und der Höhe der im Bereich der Zuführung aufgestellten Geräte.
3.	Schalten Sie den Robotermotor ein.
Verwenden Sie dazu „Motor“.
4.	Bewegen Sie den Roboter an eine Position, an der er vom Vision-System erkannt wird.
(Bei Verwendung einer fest nach unten ausgerichteten Kamera bewegen Sie ihn an eine Position, an der die Kamera die Bildverarbeitung des Vision-Systems nicht behindert.)
Verwenden Sie dazu „Home“ usw.
5.	Fügen Sie Anweisungen hinzu, um die kundenspezifischen Systemgeräte, z. B. Bunker oder Beleuchtung, zu initialisieren. 
6.	Fügen Sie die Anweisung PF_InitLog hinzu, um ein Protokoll zu generieren.
7.	Fügen Sie die Anweisung PF_Start hinzu. Diese legt die Teil-ID des verwendeten Teils fest.
Die Ausführung von PF_Start erfolgt im Task 32 und gibt die Kontrolle sofort an das aufrufende Programm zurück.

Nachfolgend finden Sie ein Beispielprogramm.
Dieses Programm erstellt die folgende Funktion in einer Programmdatei namens main.prg. Die Beschreibung für Punkt 5 und 6 entfällt.

Function test

  Robot 1
  Motor On
  Speed 100
  Accel 100, 100
  Power High
  LimZ -80.0
  Home

  PF_Start(1)

Fend

[bookmark: _Toc36733528]7.14 Callback-Funktion PF_Robot erstellen
Schreiben Sie den Verarbeitungsschritt, bei dem der Roboter mit dem Aufnehmen und Ablegen des Teils beginnt, in die Callback-Funktion PF_Robot. Nachfolgend ist ein konkretes Beispiel für den Inhalt des Programmcodes beschrieben. Die Schritte 1 bis 7 werden in einer Schleife wiederholt.
1.	Ermitteln Sie die Koordinaten des Teils auf der Plattform anhand des Teilekoordinaten-Queues.
Verwenden Sie dazu PF_QueGet.
2.	Bewegen Sie den Roboter an die Position, an der das Teil liegt.
Verwenden Sie dazu „Jump“ usw. (bei einem SCARA-Roboter).
3.	Greifen Sie das Teil durch Einschalten der Adsorptionsfunktion usw.
4.	Bewegen Sie den Roboter an die Position, an der er das Teil ablegen soll.
Verwenden Sie dazu „Jump“ usw. (bei einem SCARA-Roboter).
5.	Lassen Sie das Teil durch Ausschalten der Adsorptionsfunktion los.
6.	Löschen Sie die entsprechenden Daten aus dem Teilekoordinaten-Queue.
Verwenden Sie dazu PF_QueRemove.
7.	Prüfen Sie, ob die Stoppanforderung ausgegeben wurde. Wenn ja, verlassen Sie die Schleife.
Verwenden Sie dazu PF_IsStopRequested.



Nachfolgend finden Sie ein Beispiel für die Callback-Funktion PF_Robot.
Da das Vorgehen bei einer Schleife und für die Schritte 1, 6 und 7 in der automatisch generierten Datei PertFeeding.prg beschrieben ist, wird in diesem Beispiel das Vorgehen für die übrigen Schritte beschrieben.
Die folgenden Label werden im Programm verwendet:
E/A-Label: Chuck (Teile ansaugen), UnVacumm (Teile loslassen)
Punktlabel: PlacePos (Koordinaten der Ablageposition)

Function PF_Robot(partID As Integer) As Integer

	Do While PF_QueLen(partID) > 0
		
		' Aufnehmen
		P0 = PF_QueGet(partID)
		Jump P0 ! Wait 0.1; Off UnVacumm !
		On Chuck
		Wait 0.1

		' Ablegen
		Jump PlacePos
		Off Chuck
		On UnVacumm
		Wait 0.1
		
		' Aus Queue löschen
		PF_QueRemove partID
		
		' Zyklusstopp prüfen
		If PF_IsStopRequested = True Then
			Exit Do
		EndIf
		
	Loop
	Off UnVacumm

Fend


[bookmark: _Toc36733529]7.15 Roboterbetrieb überprüfen
Starten Sie das Hauptprogramm, um den Betrieb des Roboters zu überprüfen.

HINWEIS

Betreiben Sie den Roboter im ersten Test mit niedriger Leistung und niedriger Geschwindigkeit, um gründlich zu prüfen, ob er ordnungsgemäß arbeitet.

1. 	Generieren Sie das Projekt.
2. 	Starten Sie das Run-Fenster.
3. 	Führen Sie die Testfunktion aus.
4. 	Prüfen Sie, ob der Roboter die Teile mit den korrekten Bewegungen aufnimmt und ablegt.

Damit ist der Aufbau des Systems zum Aufnehmen und Ablegen der Teile abgeschlossen.
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Der Telebereich wird bestimmt.

Anweisungen

1. Place one pat on the feeder pltforn
2. Cick Run to execte the calbration.
3. Click Next.

Ergebrisse

Telebereict] pixels

Folgen Sie den obigen Anweisungen

Aobruch << Zunick Ausiren | [BackigtOn | | BacklghtOF E/A-Montor | | Jog-Roboter
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‘Schit 2: Bestinmen Sie den Telebereich

Der Telebereich wird bestimmt.

Anweisungen

1. Place one pat on the feeder pltforn
2. Cick Run to execte the calbration.
3. Click Next.

Ergebrisse

Teiebersict] 2395 pixels

Folgen Sie den obigen Anweisungen

Abbruch << Zurick Weter>> | [ Autiven | | BackightOn Backlht O E/aMontor || og Roboter Fettg
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Schit 2: Vereinzslung

Die optmalen Schwingungsampltuden der Zufihrung werden bestimmt.

Anweisungen

1. Legen Sie 9 Telle auf die Zufihpiatfom.
2 Kicken Sie auf Ausfihven”, um die Kalbrierung durchaibren.
3. Kicken Sie auf Wefter

Ergebrisse

Vibraton Time: w00 | ms

Folgen Sie den obigen Anweisungen

Aobruch << Zunick Ausiren | [BackigtOn | | BacklghtOF E/A-Montor | | Jog-Roboter




image25.png




image26.png
=

Schit 2: Vereinzslung

Die optmalen Schwingungsampltuden der Zufihrung werden bestimmt.

Anweisungen

1. Legen Sie 9 Telle auf die Zufihpiatfom.
2 Kicken Sie auf Ausfihven”, um die Kalbrierung durchaibren.
3. Kicken Sie auf Wefter

Ergebrisse

Vibraton Time: 00 | ms

Folgen Sie den obigen Anweisungen

Abbruch << Zurick Weter>> | [ Autiven | | BackightOn Backlht O E/aMontor || og Roboter
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‘Schit 3 Verschiebung

Die Tellverschiebungsparameter werden bestimt.

Anweisungen

1. Place one pat on the feeder pltforn
2. Cick Run to execte the calbration.

3. Click Next.
Ergebrisse
Fonward Ampltude: % Backward Ampitude: %
Fonward Frequency. Hz  Backward Frequency He
Forward Speed. Backward Speed.

Folgen Sie den obigen Anweisungen

Abbruch << Zurick [Autiven | | Bacigiton Backlht O E/aMontor || og Roboter
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‘Schit 2: Verschiebung

Die Tellverschiebungsparameter werden bestimt.

Anweisungen

1. Place one pat on the feeder pltforn
2. Cick Run to execte the calbration.
3. Click Next.

Ergebrisse

Forvard Avpltude: 100 | % Backward Ampltude: [100 | %

Forward Frequency: |65 Hz  Backward Frequency: (66 He

Forward Speed:  [442 Backward Speed: 7

Folgen Sie den obigen Anweisungen

Abbruch << Zurick Weter>> | [ Autiven | | BackightOn Backlht O E/aMontor || og Roboter
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