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KAPITEL 1

Einfihrung in SCORBASE fur Windows

SCORBASE fur Windows ist eine Roboter-Steuerungssoftware mit
bedienerfreundlichem Programmieren und Betreiben des Roboters.

SCORBASE fur Windows enthét ale Merkmale und Mdglichkeiten des
DOS-Vorgéngerprogramms, viel e Elemente wurden jedoch neu entworfen, um
den Windows-Gegebenheiten zu entsprechen und die Windows-Féhigkeiten voll
auszuniitzen. Menus und Dia oge kdnnen nun in verschiedenen Anordnungen
angezeigt werden und erleichtern das Arbeiten und den Zugriff auf verschiedene
Optionen. Sie kdnnen z.B. Positionen aufzeichnen, wahrend Programme
bearbeitet werden.

SCORBA SE fur Windows hat viele Fahigkeiten:

Anzeige der fiinf Roboterachsen, Greifer und zwel periphére Achsenin
Steuer- und Realtime-Status.

Volle Unterstiitzung und Echtzeit Realtime-Statusanzeige von 8 digitalen
Eingangen und 8 digitalen Ausgangen. Fiir jeden Ein- bzw. Ausgang kann
der Anwender den Namen festlegen.

Die Position Definieren und Anzeigen, sowie Anzeige der Roboterbewegung
als Kartesische Koordinaten (Encoder-Einheiten). Kartesianische
Koordinaten (X,Y,Z, Langsneigung & Querneigung) sind auchin Level 3
und SCORBA SEpro verfiigbar.

Definieren der Roboterbewegung tiber Gelenk, linear oder kreisférmig, mit
10 aktiven Geschwindigkeitseinstellungen (Verfligbarkeit hangt vom Level
ab).

Standardméfdige Einstellung von 100 Positionen und 1000 aktiven
Programmzeilen.

I nterrupt-Programmierung zum Bearbeiten von Reaktionen auf Anderungen
im Input-Status.

Variablen-Programmierung in Level 3 und SCORBASEpro.

Speichern und Laden von Programmen und Positionen, einzeln oder
zusammen.

Benutzer handbuch
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Die hier gegebenen Beispiele fur den Bildschirmaufbau unterscheiden sich zum
Teil in den verschiedenen Versionen von SCORBASE.

SCORBASE Levels 1 und 3 verwenden die gleiche Benutzerfihrung wie
SCORBA SEpro, bieten jedoch weniger Programmieroptionen. Anfanger kdnnen
auf einem niedrigeren Level beginnen und mit fortschreitendem Wissen in hthere
Levelsumsteigen.

SCORBA SEpro kann als Bestandteil von Cell Simulation, einem interaktiven
Grafikprogramm, installiert werden. Es bietet 3D-Simulation des Roboters und
andere Vorrichtungen der Arbeitszelle.

Dieses Handbuch beschreibt alle Merkmale und Operationen fir ale Levelsvon
SCORBASE. Falls notwendig, werden die Unterschiede zwischen den Levels
grafisch dargestellt und die Verfiigbarkeit der Optionen und Befehle erklart.

SCORBASE fiir Windows
SCORBOT-ER 4pc
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KAPITEL 2

SCORBASE starten

Die Anweisungen in diesem Kapitel beziehen siche nur auf SCORBASE.

Installieren Se SCORBASE als Teil einer Zellsimulation-Software, folgen Se den
Anwei sungen des Kapitels* Zellsimulation starten” im Benutzer handbuch der
Zellssmulation.

Systemanforderungen

Sie bendtigen fur SCORBA SE fur Windows folgendes:
IBM®-kompati blen PC, Prozessor 80486, 33 MHz oder hoher.
Mindestens 8 MB RAM.

Festplatte mit mindestens 10 MB freier Speicherkapazitét.

DOS 6.2 oder htéher, Windows 3.11 (Windows for Workgroups) oder
Windows 95.

VGA-Monitor oder besser.

Maus.

Kopierschutz

Die Installationsdiskette von SCORBA SE enthélt einen Schutz, der die Anzahl
der PCs einschrénkt, auf denen das Programm installiert werden kann,
entsprechend den Lizenzbedingungen. Dieser Schutz enthét einen Zahler, der
mit jeder Installation (oder Deinstallation) aktualisiert wird.

Wird SCORBASE deinstalliert, so wird der Installationsdiskette eine Installation
hinzugefiigt. Das Programm kann also wieder installiert oder zu einem anderen
PC Ubertragen werden.

Weitere Information Uber Kopierschutz und Lizenz finden Siein Kapitel 9.

Benutzer handbuch -3- SCORBASE fiir Windows
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Softwareinstallation

Das Programm wird in komprimierter Form auf zwel 3,5-Zoll-Disketten
(1.44MB) ausgeliefert. Das Programm ist kopiergeschiitzt, die Installation Uber
kopierte Sicherungsdisketten ist nicht moglich. Achten Sie daher auf sorgféltige
Verwahrung der Original disketten.

Um das Programm zu installieren, gehen Sie vor wiefolgt:
Starten Sie Windows.

Schlief3en Sie alle anderen Anwendungen, bevor Sie mit der Installation beginnen.

Handelt es sich nicht um eine Erstinstallation, bzw. aktualisieren Sie eine
bestehende Version mit einer neuen, sollten Sie alle von Benutzern erstellte
Programm- und Positionsdateien sichern, bevor Sie mit der Installation beginnen.

Wir empfehlen, dal’ Sie vor der neuen Installation @tere Versionen von
SCORBA SE fur Windows tiber Uninstall entfernen.

Fugen Sie SCORBA SE-Installationsdiskette Nr. 1 in das entsprechende
Laufwerk ein.

Stellen Sie sicher, dafi? die Diskette nicht mit Schreibschutz versehenist.
Fihren Sie A\SETUP.EXE (oder BASETUPEXE) aus.

Folgen Sie den am Schirm erscheinenden Anweisungen.

Der Fortschritt der Installation wird wahrend des VVorgangs mit einem Balken
angezeigt.
Standardmaldig wird das Programm im Verzeichnis C:\SBWER4 installiert.

Anmerkung: Jede Festplatte kann nur eine Installation von SCORBASE
enthalten.

Sobald die Installation beendet, erscheint die Programmgruppe SCORBASE am
Schirm.

i SCORBASE for SCORBOT-ER 4pc |_ (O] ]

File Edit “iew Help
5 5 5 2
Setup PC nirstall Feadme

SCORBASE SCORBASE  [SET .
Lewvel 1 Lewel 3 Controller SCORBASE SCORBASE
ER-4pc ER-4pc:

|E objectis] [1.93KE 4

Um sicherzustellen, dal3 die SCORBA SE Programmgruppe am Windows 95
Desktop angezeigt wird, folgen Sie folgenden Anwelisungen:

SCORBASE fiir Windows
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Windows 95: Die SCORBASE Programmgruppe am Desktop erhalten.

1. Sobald die Installation beendet ist und die SCORBASE Programmgruppe noch

zu sehen ist, driicken Sie einmal auf die Entfernen-Taste. Die Programmgruppe
(der Ordner) sollte nun zu sehen sein.

Finden Sie das Symbol fir den SCORBA SE-Ordner. Driicken Sie [Strg] und
klicken Sie auf SCORBASE-Symbol. Ziehen Sie eine Kopie des Ordners zum
Windows 95 Desktop.

Hat das Driicken der Entfernen-Taste nicht das Erscheinen des Programmordners
bewirkt, oder haben Sie den SCORBA SE Programmordner nach der Installation
nicht am Desktop plaziert, konnen Sie die normalen Windows 95 Operationen
benutzen:

Stellen Sie den Cursor auf die Starttaste und klicken Sie mit der rechten
Maugtaste. Klicken Sie auf Offnen, um das Startmenti zu 6ffnen. Doppelklicken
Sie auf das Symbol Programme, um den Ordner zu 6ffnen.

Finden Sie den SCORBA SE-Ordner. Driicken Sie [Strg] und klicken Sie auf das
SCORBASE-Symboal. Ziehen Sie das Symbol zum Windows 95 Desktop.

Deinstallieren der Software

Deinstallation entfernt alle Komponenten des Programms von | hrer Festplatte
und fugt der Installationslizenz auf der Installationsdiskette die Erlaubnis fir eine
Installation hinzu. Danach kénnen Sie das Programm am gleichen oder auf einem
anderen PC wieder installieren.

Bevor Sie das Programm deinstallieren, sollten Sie alle von Benutzern erstellte
Programm- und Positionsdateien sichern.

Deinstallieren des Programms:

Fugen Sie die Original-Installationsdikette Nr. 1 ins Laufwerk ein (stellen Sie
sicher, dald die Diskette nicht schreibgeschiitzt ist).

Wahlen Sie aus der Programmgruppe SCORBASE fir SCORBOT-ER 4pc
Uninstall.

Weitere Information Uber die Softwarelizenz finden Siein Kapitel 9.

Benutzer handbuch
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Programm starten

Sie starten das Programm wie folgt:

1. Stellen Siesicher, dal3 ale mit SCORBASE arbeitenden Hardwareeinheiten
(Computer, Roboter, Steuerung, Zubehdr) richtig installiert und angeschlossen

sind.

2. Schalten Sie den PC und die Steuerung (SCORPOWER) ein.

Ist keine Hardware installiert, startet und arbeitet SCORBASE in
Smulations-Arbeitsmode.

3.  Windows starten.

4. Doppelklicken Sie auf eines der SB-Symbole (SBW1, SBW3 oder SBWpro).
Es erscheint das SCORBA SE Anwendungsfenster.

Es kann jeweils nur eine SCORBASE Anwendung aktiv sein.

Die folgende Abbildung zeigt das Anwendungsfenster fir

SCORBA SEpro.

ZE|SCORBASEpro fuer SCORBOT-ER Vplus

@ Ezhed Robotec
Datei  Editieren Start Optionen  Steuerung  Anzeige  Programme  Hilfe

#E [ Unbenannt )

2| | === | i T

GP
GL
GC
JA

Befehisliste =l

ACHSSTEUERUNG -
0G ODeffneGreifer =
5G SchliesseGreifer

GeheZuPosition#t_Langsam...
GehelLinearZuPosz. #_Langsam__
GeheZirkularZuPos_#i_Langsar
Jaw...

WE WennEndschalterff_...
SP SpeicherePositiondf___.
SA  SetzeAchszell_AufMull. .
1|l PO SetzeGrundstellungsPosition
SF StarteFoerderband...
A "] #||'ST StoppeFoerderband -
Position [Einfach] Manuelle Bewegung
Position Hummer Mit Achsen Gehe Li .
| Roboter Ene _|neal| + Joints 12 3 456 7 8 Geschw.
| Perphess | Gehe Position|| | & XyZ + 121345678 =
y — £ — @|wle[r[T[x[ul] 5 [
+ Absolut + Geschw.
> Relatiy zu : > Dauer

Speigheml Lueschenl Erweitert |

5 v

Oefine Greifer| Schliesse Greifer|  Abbild | ‘

Keine Grundstellung

EEHEEHHEEEE

[ 1

| Einfuegen |

OffLine | Strg ein
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Anwendung beenden

Sie haben folgende M 6glichkeiten, die Anwendung zu beenden:
Waéhlen Siein SCORBASE Datei|[Ende.
Doppelklicken Sie auf die mit “X” bezeichnete Schaltfléche in der Titelleiste.
Dricken Sie[Alt]+F4

Benutzer handbuch -7- SCORBASE fiir Windows
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KAPITEL 3

Das SCORBASE Fenster

Ubersicht

Nachstehende Abbildung zeigt die Elemente des Hauptschirms:

Title Bar —__
Menu Bar

Flle Edit Run  Options  View Fr

s &Ir' cE5hed kobdiaec
RO B HE  [EE PR M

Tool Bars

ot

AR ¥

9]

Status Bar—— 1 | ke Sendation | Controd On
Titelleiste Enthalt die Ublichen Windows-Steuerelemente zum
Anpassen der Grof3e und Schlief3en des Bildschirms.
Menlle ste Enthalt die Menis mit den SCORBA SE-Befehlen.

Werkzeugleisten

Statuszeile

Einige Befehle konnen auch Gber Symbole in der
Werkzeugleiste aufgerufen werden, wahrend andere nur
als Menteintrag zur Verfugung stehen.

Enth&lt Symbole fir die am haufigsten verwendeten
Funktionen und Befehle. Die Anzahl der angezeigten
Symbole hangt vom Level der SCORBA SE Anwendung
ab. Sie aktivieren den Befehl bzw. die Funktion durch
Anklicken des Symbols.

Zeigt unten am Schirm Information Uber die

SCORBA SE-Software, Arbeitsmodus, aktuelle
Aktivitét, usw. Sobald Sie den Cursor tber ein Symbol
stellen, erscheint eine Kurzbeschreibung der Funktion in
der Statuszelle.

Benutzer handbuch
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Menu “ Datei”

NEIEN Ediieren  Start

Heu Das Dateimenti enthélt die blichen Windows-Funktionen zum Laden, Speichern
Defnen und Drucken von Dateien mit Roboterprogrammen und -positionen, sowie zum
Speichem  F2 Beenden der Anwendung.

gf;;:?n B Se kénnen gleichzeitig bis zu finf Programme gedffnet haben und bear beiten.

— Wir empfehlen jedoch, dal3 Se die aktuelle Datel (auch Unbenannt) schlief3en,

Eat bevor Se eine andere (neue oder bestehende) Datei 6ffnen.

‘ Neu ‘ Offnet eine neue Datei fiir ein Roboterprogramm.
e | Offnen | Offnet eine bestehende Datei mit einem
= Raoboterprogramm und die dazugehdrige Positionsdate.
By ‘ Speichern (F2) ‘ Speichert die aktuelle Roboterprogrammdatel und/oder
= dazugehdrige Positionsdatei.
‘ Speichern unter... ‘ Speichert die aktuelle Roboterprogrammdatel und/oder

dazugehdrige Positionsdatel unter einem neuen Namen.

| Drucken | Druckt die aktuell Datei.

| Bearbeiten | Beendet SCORBASE.

Wurde eine Programm- oder Positionsdatel geéndert
jedoch nicht gespeichert, erscheint eine entsprechende

Warnung.
Weitere Information Uber die Dateiverwaltung von SCORBASE finden Siein
Kapitel 8.
SCORBASE fiir Windows -10- Benutzerhandbuch
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Menu “Bearbeiten”

| Eciien [

Ausschneien: Shifte el
reoprerer Bl hs

Enfiegen Shitihs

Suchen
Maechstes suchen F3
Warheriges suchen

Betetlemmentan 0]

Gehe zu Zeie ...

E4

I
% |

=

Im Menti Bearbeiten stehen Ihnen die tbliche Windows-Funktionen zum
Bearbeiten von Dateien mit Roboterprogrammen zur Verfiigung.

‘ Ausschneiden

‘ Kopieren

‘ Einfligen

‘ Suchen

Né&chstes
suchen (F3)

‘ Vorheriges suchen

Befehl/Kommentar
x|

Gehe zu Zeile...

Liste der Befehle

‘ Loscht die markierten Zeilen in der Programmdatel und

speichert in der Zwischenablage von Windows und
SCORBASE.

Figt die markierten Zeilen der Programmdatei in die
Zwischenablage von Windows und SCORBASE ein.

Figt den Inhalt der Zwischenablage in die
Programmdatei ein.

Offnet eine Dialogbox, in der Sie nach einem
bestimmten Text, SCORBASE-Befehl oder
Befehl sargument suchen kénnen.

Wiederholt die zuletzt eingegebene Suche.

Wiederholt die zuletzt eingegebene Suche zuriick im
Dokument.

Umschalttaste zum Einfugen/nicht Einfigen von “*” am
Anfang einer Befehlszelle. So definieren Sieein Zeile
als Anmerkung bzw. ausfihrbaren Befehl.

Offnet eine Dialogbox, die die Anzahl der Zeilenim
Programm anzeigt und erwartet Eingabe einer
Zeilenzahl. Nach Eingabe einer Zeile springt der Editor
zur angegebenen Zeile.

Symbol ohne entsprechenden Mentieintrag. Mit diesem
Symbol schalten Sie um zwischen Zeigen/nicht Zeigen
der Befehldliste.

Weitere I nformationen Uber diese und weitere Editierfunktionen von
SCORBASE finden Siein Kapitel 6.

Benutzer handbuch
9806

SCORBASE fiir Windows
SCORBOT-ER 4pc

-11-



Menu “ Start”

Sl Optionen  Steuerung  &nzeig
astellina s sllebehisen
[rumdstell g = Foboten
[rindstelung - Fefptiene

Steerung Eit

Stetiefing s

|riErundstelluna = al ekeheer
I Erind stellurg - Eobater
|7 Eromstel e - Benphens

Eager B0

Stop F9

S

Dieses Meni enthdlt die Befehle, mit denen Sie den Roboter und
Peripherieachsen in Ausgangsstellung bringen und Programme ausfihren.

Arbeiten Se Offline, sind in diesem Menti nur die Run-Optionen ausfihrbar.

Grundstellung - Bringt sowohl den Roboter a's auch alle eingerichteten
alle Achsen Peripherieachsen in die Ausgangsstellung zurtick.
Grundstellung - Bringt nur den Roboter in die Ausgangsstellung zurick.
Roboter

Grundstellung - Bringt nur die peripheren Achsenin die

Peripherie Ausgangsstellung zurick.

Der Roboter und die Peripherieachsen sollten in der Ausgangsstellung sein,

bevor Sie Online-Operationen wie Positionen aufzeichnen und Roboterprogramm
ausfuhren starten. Sie sollten daher jede Arbeitssitzung mit dem Befehl
Grundstellung beginnen.

Arbeiten Sie Offline oder in Simulationsmodus (keine Verbindung mit der
Steuereinheit), initialisiert Vorgang Grundstellung den Encoder und die XY Z
Werte entsprechend eingegebener Softwaredefinitionen.

‘ Steuerung Ein (F5) ‘ Aktiviert Servosteuerung der Achsen.

‘ Steuerung Aus ‘ Deaktiviert Servosteuerung der Achsen. Die Achsen
konnen nicht belegt werden.
OFE
— Arbeitet das Programm Offline (keine Kommunikation mit der Steuereinheit),
simuliert es die Reaktionen entsprechend dem Status der Steuerung.
SCORBASE fiir Windows -12- Benutzerhandbuch
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In Grundstellung -
alle Achsen

In Grundstellung -
Roboter

In Grundstellung -
Peripherie

Einzelzeile
(F6)

Einzelzyklus
(F7)

Fortlaufend

(F8)

‘ Pause (F10)

‘ Stop (F9)

Bringt sowohl den Roboter als auch alle eingerichteten
peripheren Achsen in die Ausgangsstellung zurtick.

Bringt nur den Roboter in die Ausgangsstellung zurick.

Bringt nur eingerichtete periphere Achsen in die
Ausgangsstellung zurick.

Fihrt die aktuelle Programmzeile aus. Die Zeileistim
Programmfenster hervorgehoben.

Fihrt das Programm ein einzelnes Mal aus.

Fihrt das Programm in Schleifen aus; sobald die letzte
Befehlszeile erreicht wird, springt das Programm zur
ersten Zeile zuriick.

Stoppt das Programm und die Belegung aller Achsen,
nachdem der aktuelle Befehl ausgefiihrt wurde. (Level 3
und Pro.)

‘ Unterbricht Programmausfiihrung und A chsbewegung

unverziglich.

Mit Pause und Stop wird die Programmausfiihrung softwaremalf3ig unter brochen.
In einer Notsituation sollten Se die AUS Nottaste betétigen.

Weitere Information tiber Roboter in Grundstellung bringen und Steuerung

finden Siein Kapitel 4.

Weitere Information Uber die Programmausfiihrung finden Sie in Kapitel 7.
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Menu “Optionen”

m Steverung  Anzeige  Progl

v Zelennummer

On - Line
v [ff- Line

Simulatian

Datei

Eingangs- und Auzgangsnamen

Anwenderanzeige laden
Anwenderanzeige speichern

Peripheriesetup

Im Menl “Optionen” legen Sie die Einstellungen fest, die Sie fur den
Programmbetrieb vorziehen.

‘ Zeilennummer

‘ Online

| Offline

Simulation

Schaltet um zwischen Zeigen/nicht Zeigen der
Zeilennummer im Programmfenster.

SCORBASE hat Verbindung mit der Steuereinheit. Der
Roboter, die Peripherieachsen und ale
Ein-/Ausgabeeinheiten flihren alle Befehle aus.

SCORBASE kommuniziert mit der Steuereinheit nicht,
auch wenn die Verbindung besteht. Befehle zur
Bewegung der Achsen werden nicht ausgefiihrt,
aufgezeichnete Positionen sind nicht notwendig.
Steuerungs Ein-/Ausgaben sind nicht geschaltet; der
Status der Ein- und Ausgabe wird von den digitalen und
analogen Ein-/Ausgangsdialogen erfald (wo Siesie
manipulieren kdnnen, um Statusénderungen zu
simulieren).

Dieser Arbeitsmodus st fir das Priifen und Debuggen
von Programmen hilfreich.

SCORBASE kommuniziert mit der Steuereinheit nicht
(auch wenn die Verbindung besteht), sondern simuliert
deren Betrieb. Das Programm pausiert fir den Zeitraum,
der fur die Ausfihrung eines Befehls benttigt wirde
(z.B. Warte, Gehe zu Position). Steuerungs
Ein-/Ausgaben sind nicht geschaltet; der Status der Ein-
und Ausgabe wird von den digitalen und analogen
Ein-/Ausgangsdialogen erfaldt (wo Sie sie manipulieren
konnen, um Statusanderungen zu ssimulieren).
Simulation wird fir das Prifen und Debuggen von

Programmen verwendet. Eswird in der Regel mit dem
optionalen Cell Simulation Programm verwendet.

SCORBASE fiir Windows
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Datei Offnet eine Dialogbox, in der Sie bestimmen, ob
Programme und Positionen zusammen oder getrennt
gespeichert bzw. geladen werden.

Eingangs- & Offnet eine Dialogbox, in der Sie den Text oder Namen
Ausgangsnamen bestimmen, der den Eingabe- und Ausgabeports
zugewiesen werden soll.

Sobald Sie SCORBA SE laden, werden die E/A-Namen automatisch geladen und
in den digitalen und analogen Eingangs/Ausgangs Dialogboxen angezeigt. Die
Namen gehdren nicht zu einem spezifischen Programm.

Anwenderanzeige L &dt eine benutzerspezifische Maske von Dialogboxen
laden und Bildschirmlayouts.

Sobald Sie die Option Anwenderanzeige laden im Menl
Anzeige wahlen, wird die in der aktuellen
Anwenderanzeige Datei festgelegte Bildschirmmaske

geladen.
Anwenderanzeige Speichert eine benutzerspezifische Maske von
laden Dialogboxen und Bildschirmlayouts.

Sobald Sie den Bildschirm entsprechend Ihren
Anforderungen aufgebaut haben, sollten Sieihn als
benutzerspezifischen Bildschirm speichern. Die
entsprechenden Dateien erhalten die Erweiterung USR.
Sie kdnnen beliebig viele dieser Dateien erstellen und
speichern.

Setup SCORBA SEpro: Offnet ein Untermenii mit den
Optionen der Programmparameter fiir den Roboter und
angeschl ossene Peripheriegeréte.

Level 1 und 3: Offnet nur die Dialogbox fiir das
Einrichten von Peripherie.

Weitere Information tber Setup von SCORBASE finden Siein Kapitel 9.

Benutzer handbuch -15- SCORBASE fiir Windows
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Menu “Anzeige”

_: Brogramme - Hife Dieersten drei Optionen sind in der Sandardinstallation von SCORBASE nicht
e verfiigbar, sondern nur, wenn SCORBASE zusammen mit Cell Smulation

Editieranzeige

Letnanzeige Software installiert wird.

Ausfuehranzeige
Arendersnzziae Die Schirmoptionen im Menii Anzeige erméglichen die Anzeige einer
Eelomes vorgegebenen Bildschirmmaske von Dialogboxen und Meniis. Der verwendete

Positionen lermen
Manuelle Bewegungen Bildschirm héngt vom aktuellen Level von SCORBASE ab.
Encoderschritte

by i

Digitale EA4
Logdatei
Mechnehtenanzeige

Zeile editieren

Comboanzeige Zeigt die fur das Bearbeiten von Programmen und
Aufzeichnen von Positionen bendtigten Dialogboxen
und Menus.

Liste der Befehle

Lernpositionen / Lernpositionen (Einfach)

Manuelle Bewegung

Programmfenster

Bearbeitungsanzeige | Zeigt die Dialogboxen und Meniis fir das Bearbeiten
von Programmen:

Liste der Befehle

Programmfenster

Lernanzeige Zeigt die fur das Lernen und Aufzeichnen von
Positionen bendtigten Dialogboxen und Mentis (Level 3
und Pro).

Lernpositionen (Erweitert)

Roboterbewegung

Programmfenster

Ausflihranzeige Zeigt die fur das Ausfiihren von Programmen benétigten
Dialogboxen und Mentis.

Encoder (Level 3 und Pro)
XYZ (Level 3und Pro)
Digital E/A

Programmfenster

SCORBASE fiir Windows -16- Benutzer handbuch
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Anwenderanzeige Zeigt die aktuelle Maske der Dialogboxen. Diese
Bildschirmmaske wurde vom Anwender erstellt und im
Meni “Optionen” als Datei gespeichert.

Siehe auch den Abschnitt, der das Programment beschreibt (weiter untenim
Kapitel).

Die zweite Gruppe von Optionen im Menl “Anzeige” ist eine Liste der
verschiedenen Dialogboxen, die angezeigt werden kdnnen. Die Verfligbarkeit
dieser Optionen hangt vom Level der benutzten SCORBASE Version ab.

Positiosliste Offnet eine Dialogbox, welche die Koordinaten der
aktuellen geladenen Positionen zeigt. Sie kénnen
Positionen |6schen und eine Liste der Positionen
drucken.

Positionen lernen Offnet eine Dialogbox, in der Sie Positionen definieren
und aufzeichnen kénnen und den Roboter und/oder
Peripherieachsen zu aufgezei chneten Postionen bringen
kdnnen.

Weltere Einzelheiten Uber das Lernen und Aufzeichnen von Positionen finden Sie
in Kapitel 5.

Manuelle Offnet eine Dialogbox, in der Sie den Roboter manuell

Bewegungen Uber Tastatur oder Maus bewegen. Sind
Peripherieachsen angeschlossen, kénnen Sie sie Uber
diese Dialogbox bewegen.

Weitere Informationen tiber das Bewegen von Achsen finden Sie in Kapitel 4.

Encoderschritte Offnet eine Dialogbox, die den aktuellen Wert des
Zahlers des Encoders fir jede Achse zeigt (Pro.)

Jedesmal, wenn der Befehl Grundstellung eingegeben
wird, werden diese Werte auf O (oder nahe 0)
zuriickgesetzt. Bewegen sich der Roboter oder
Peripherieachsen um mehr als 10 Encodereinheiten,
andert sich dieser Wert.

XYZ Offnet eine Dialogbox, in der die kartesische (XY Z)
Werte fir jede Roboterachse angezeigt werden (Level 3
und Pro.)

Diese Werte &ndern sich, sobald die Roboterachsen um
mehr als Imm (X,Y,Z Achsen) oder 1° (Beuge- und
Drehachsen) bewegt werden.

Benutzer handbuch
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Digitale E/A

‘ Analoge E/A

‘ Logdatei

Nachrichtenanzeige

Zeile bearbeiten

Offnet eine Dialogbox, die den aktuellen Status aller
digitalen Ein- und Ausgange zeigt. Die Ausgénge
konnen von dieser Dialogbox aus geschaltet werden.
Aul¥erdem kann der Status der digitalen Eingange vom
Anwender ssmuliert werden - hilfreich, um
Programmausfiihrung Offline zu testen.

‘ Offnet eine Dialogbox, die den aktuellen Status aller

analogen Ein- und Ausgéange zeigt. Der Anwender kann
die analogen Ausgangswerte andern.

‘ Die SCORBASE Logdatei speichert Fehlermeldungen,

den Start jeden Durchlaufs wahrend der
Programmausfiihrung und Befehle Drucke an Log, wenn
sie ausgefihrt werden.

Die Logdatei wird jedes Mal beim Laden von
SCORBASE initialisiert (geleert). (Level 3 und Pro.)

Sollte ein Programm, das eine Befehlszeile Drucke an
Monitor enthalt ausgefihrt werden, wird die
Nachrichtenanzei ge automatisch aktiviert und angezeigt.
Diese Anzeige wird auch aktiviert, wenn eine
Befehlszeile Drucke an Monitor ausgefuhrt wird (mit
Einzelzelle).

Wenn die Nachrichtenanzeige einmal aktiviert ist, zeigt
Sie den Anfang jeden Durchlaufs wahrend der
Programmausfiihrung und alle Befehlszeilen Drucken an
Monitor wahrend des Ausfuhrens.

Die Nachrichtenanzeige wird jedes mal beim Schlief3en
geleert.

Zeigt die gerade ausgewahlte (blau hervorgehobene)
Programmzeile an. Diesist hilfreich, wenn man zu einer
bestimmten Zeile in einem grof3en Programm
zuriickkehren will.

SCORBASE fiir Windows
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MenU “Programme”

SCORBA SE |&dt jedes Roboterprogramm in ein getrenntes Fenster innerhalb
e = eines grof:en Programmfensters. Dies ermdglicht Ihnen, Programme zu
SRy —e bearbeiten, wahrend andere SCORBASE Fenster und Dialogfenster aktiv

Ueberlappend .. .
B und verfiigbar bleiben.

ﬁ:g;‘::i:;::”e” Es konnen bis zu finf Programme gleichzeitig gedffnet und bearbeitet
= werden. Eswird jedoch empfohlen, die gerade offene Datel zu schlief3en
e llksbenag) (auch Unbenannt), bevor eine andere (neue oder bestehende)

Programmdatei getffnet wird.

Das Menti Programme legt fest, wie die Fenster, die einzelne Programmdateien
enthalten, innerhalb des Programmfensters angezeigt werden.

‘ Ubereinander ‘ Die normale Windowseinstellung, um offene Fenster so
anzuordnen, dal jede Titelleiste sichtbar ist.

‘ Nebeneinander ‘ Die normale Windowseinstellung, um offene Fenster so
anzuordnen, dal? sie nebeneinander stehen.

‘ Symbole anordnen ‘ Die normae Windowseinstellung , um
Programmsymbole zu ordnen, die minimiert waren.

| Alle SchiieRen | schliefkt alle offenen Fenster, die zum Bearbeiten des
Programms benutzt wurden.
‘ Dateiliste ‘ Zeigt eine Liste von Programmdateien, die gerade
gedffnet sind.
Die Einstellungen Nebeneinander und Ubereinander bleiben giiltig, bissie
gedndert werden.
Benutzerhandbuch -19- SCORBASE fiir Windows
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KAPITEL 4

In Grundstellung bringen und Steuerung

In Grundstellung bringen

Grundstellung suchen Level 1, Level 3, Pro

Die Lage des Roboters und der Peripherieachsen wird durch Codiereinrichtungen
festgestellt, welche der Bewegung relativ zu einer festen Grundposition folgen.
Um sich wiederholende Leistungen zu erhalten, muf? diese Referenzposition
immer gleich sein, wenn der Roboter und die Peripherieachsen verwendet
werden. Bevor Sie mit der Online Arbeit beginnen, wie Positionen aufzeichnen
und Programme ausfhren, muf3 der Vorgang In Grundstellung bringen,
ausgefihrt werden.

Wechseln in den Online Modus nach dem Arbeiten mit der Software im Offline
oder Simulationsmodus, mufd der Vorgang In Grundstellung bringen ausgef tihrt
werden, auch wenn der Roboter bereits in Grundstellung gebracht wurde.

Wenn SCORBA SE Online arbeitet, erscheint eine Warnmitteilung, wenn Sie
versuchen, Bewegungsbefehle ausfiihren zu wollen, bevor die Achsen auf die
Grundstellung eingestellt worden sind. Die Achsen kdnnen jedoch von Uber die
Dialogfelder Manuelle Bewegung oder Robotbewegung, ohne alserstesin die
Ausgangsposition gebracht zu werden, verandert werden.

Das Meni Start ermgglicht es einen Befehl auszuwéhlen, der nur die
Raoboterachsen, nur die Peripherieachsen oder beide in Grundstellung zu bringen.

Um die Einstellung in die Grundstellung vorzunehmen:
Waéhlen Sie Start | Grundstellung - alle Achsen

Klicken Sie auf die Schaltflache Grundstellung (um ale konfigurierten
Achsen in die Grundstellung zu bringen).

Waéhlen Sie Start | Grundstellung - Roboter
Waéhlen Sie Start | Grundstellung - Peripherie

Der Befehl Grundstellung bringt den Roboter und jedes von Ihnen in dem Ment
Optionen|Setup|Peripherie konfigurierte Peripheriegerdt in die
Ausgangsposition.

Waéhrend des Vorgangs In Grundstellung bringen, zeigt SCORBASE eine Liste
mit Kontrollké&stchen an, die auffiihrt, ob alle Achsen die Grundstellung erreicht
haben. Jedesmal, wenn eine Achse erfolgreich die Ausgangsposition erreicht hat,
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Suche Grundstellung. ..

| Achse ¥
| Achsze 8

Periphernie sucht
Grundstellung. bitte
warken._._.

erscheint eine Markierung in dem Kontrollkastchen neben dem Achsennamen.
Wenn der Roboter vollstéandig in die Grundstellung gebracht wurde, erscheint
eine Markierung neben dem Roboter und eine Mitteilung in der Statuszeile zeigt,
dai’ der Roboter in die Grundstellung gebracht wurde.

Sollte der Roboter und die Peripherieachsen in die Grundstellung gebracht
werden, wird das Mitteilungsfenster angezeigt nachdem der Roboter in die
Grundstellung gebracht wurde.

Vorgabema(3ig werden die Roboterachsen in der folgenden Reihenfolgein die
Grundstellung gebracht: Schulter (Achse 2), Ellbogen (Achse 3), Neigung
(Achse 4), Roll (Achse5), Basis (Achse 1), Greifer (Achse 6). In

SCORBA SEpro kann diese Reihenfolge durch das Menu
Optionen|Setup|Roboter neu definiert werden.

Abbrechen In Grundstellung wéhrend des Vorgangs:

Dricken Sie den roten Knopf NOTFALL (EMERGENCY') auf der
Schalttafel.

Dricken Siedie Taste NOTFALL (EMERGENCY) auf dem
Trainingsanhanger.

Sollte SCORBASE im Simulations- oder Offlinemodus arbeiten, muf3 der
Vorgang In Grundstellung bringen, nicht durchgefiihrt werden, ist aber maoglich.
Diesinitialisert Joint und XY Z Werte, gemal} einer Sofwaredefinition. Alle
Encoder werden auf 0 gesetzt, wahrend die kartesischen Roboterkoordinaten
gemald eines Softwaremodel | s festgesetzt werden.

In Grundstellung Level 1, Level 3, Pro

Nachdem die Achsen in Grundstellung gebracht wurden, kdnnen Sie sie jederzeit
mit einem der folgenden Befehl in ihre Grundstellung bringen:

Waéhlen Sie Start | In Grundstellung - alle Achsen
Waéhlen Sie Start | In Grundstellung - Roboter
Waéhlen Sie Start | In Grundstellung - Peripherie

Dieser Befehl arbeitet nicht im Simulations- oder Offlinemodus, wenn der Befehl
Start | Grundstellung nicht vorher ausgefthrt wird.

SCORBASE fiir Windows -22- Benutzer handbuch
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Steuerung

Steuerung Ein / Steuerung Aus Level 1, Level 3, Pro

H

OFF

&

Der Status Steuerung Ein ermdglicht Servosteuerung der Achsen. Im Status
Steuerung Aus konnen keine Achsenbewegungsbefehle ausgefuhrt werden.

Wenn SCORBA SE geladen wird, setzte es automatisch den Status Steuerung Ein,
wenn die Verbindung mit dem Steuergerét hergestellt wird. Wenn nicht, wird der
Status Steuerung Aus gesetzt.

Das Steuergerét schaltet die Steuerung automatisch ab, wenn eine der Fehler
Impact Condition, Trajectory Error oder Thermic Overload wahrend der
Ausfiihrung eines Bewegungsbefehls vorkommt. Wenn Sie versuchen sollten, die
Achsen zu bewegen, wahrend die Steuerung abgestellt ist, wird die Mitteilung

SCORBASE MELDUNG SLOREASE MELDUNG

[19403) Kollisionsschutz von & dleneing Eshauz RO ER]
Achse 3.
01705/98 10:48:28:99.

v x v x

Steuerung Aus angezeigt.
Einschalten der Steuerung und Fortfiihren der Servosteuerung der Achsen:
Waéhlen Sie Start | Steuerung Ein.
Oder klicken Sie auf das Symbol Steuerung Ein.
Oder dricken Siedie Taste F5.
Abschalten der Kontrolle:
Waéhlen Sie Start | Steuerung Aus
Oder klicken Sie auf das Symbol Steuerung Aus.

Wenn SCORBA SE im Offlinemodus arbeitet, kann der Status von Steuerung
Ein/Aus nicht verandert werden.

Wenn SCORBA SE im Simulationsmodus arbeitet kbnnen die Befehle Steuerung
Ein/Aus vom Anwender verandert werden. Die Software simuliert dann den
ausgewahlten Steuerungsmodus. Wenn zum Beispiel Steuerung Aus ausgewahlt
wurde, erscheint eine Mitteilung Steuerung abgeschaltet, wenn Sie ein Programm
laufen lassen wollen.
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KAPITEL 5

Position lernen

Die folgenden SCORBASE Fenster werden im Verlauf des Aufzeichnens und
Definierens von Positionen verwendet.

Manuelle Bewegung
Roboterbewegung

Positionen lernen (Level 1)
Positionen lernen (einfach) (Level 3 und Pro)
Positionen lernen (erweitert) (Level 3 und Pro)

Positionen auflisten
Encoder (Level 3 und Pro)
XYZ (Level 3und Pro)

Zum Aktivieren der Dialogfelder, dieim Modus Position lernen sehr hilfreich
sind, wahlen Sie Anzeige |L ernanzeige Wéhlen Sie Ansicht | Comboanzeigein
Level 1.

Die angezeigte Bildschirmanordnung héngt von dem richtig geladenem
SCORBASE Level ab, wiein folgenden Beispielen gezeigt wird.

E—E‘ SCORBASEpro fuer SCORBOT-ER ¥Yplus @ Eshed Robotec

Dater  Editieren Start  Optionen  Steusrung  Anzeige  Programme Hilfe

i EERE L EE akE | = [ EEE

28] ( Unbenannt ]

1: Oeffne Greifer

Positionen [Erweitert]
K{mm]| | ¥lmm)]

B

Handneigung Handdrehung
Pitch [Grad) Roll [Grad] |

Zeige Position I Loeschen i Leme |

Ueber Position ‘
Gehe Zirkular

Pozition Mummer Yerwende Rk ok i

=
| Baimhanie | Gehe Position

“ Ahsolut
~ Relati¥ zu :

+ Geschw.

 Dauer
Loeschenl Einfach |

| [ 2 [Einfuegen| OffLine | Strg ein
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Daes oft notwendig ist, den Roboter wéhrend des Positionsaufzeichnens zu
mani pulieren und seine Bewegungen zu testen, ermdglichen Thnen diese
Anzeigen, auch die Roboterbewegungen automatisch zu steuern und Gehe zu
Befehle auszufihren.

Es kann hilfreich sein, auch die Dialogfelder Positiondliste, XY Z und/oder
Encoderschritte zu 6ffnen, wenn Sie Positionen aufzeichnen.

SCORBASE fiir Windows
SCORBOT-ER 4pc

- 26 - Benutzer handbuch

9806



Kartesisches und Joint Koordinatensystem

Joint Koordinatensysteme

Wenn sich die Achsen bewegen, erzeugen die an den Robotermotoren
angebrachten Encoders eine Reihe von elektrischen Signalen. Die Anzahl der
Signale ist proportional zur Grof3e der Achsenbewegung. Die
Raobotersteuerung zdhlt die Signale und stellt fest wie weit sich eine Achse
bewegt hat.

Joint Koordinaten bestimmen
dieLagejeder Achsein
Encoderschritten.

Wenn das K oordinatensystem
als Joint Modus festgel egt
wird, wird der Roboter durch
manuelle Befehle eines Joint
bewegt.

Die Positionen und
Bewegungen der
Peripherieachsen entsprechen
immer den Encoderschritten, Joint Koordinaten
wenn mit dem Robotersystem

verbunden.

Kartesisches (XYZ) Koordinatensystem

Das Kartesische- oder XY Z Koordinatensystem ist ein geometrisches
System, wel ches dazu verwendet wird, die Positionen der Roboter TCP (Tool
Center Point) durch das Definieren seines Abstands in linearen Einheiten
vom Ursprungspunkt (die Mitte des
Roboterful3es), entlang drei linearen

Achsen festzulegen.

Zum Abschluf3 der Positionsdefinition .

werden Neigung und Drehung des Greifers /‘ TRot
TeF

in Winkeleinheiten spezifiziert.

Wenn das Koordinatensystem sichim XY Z
Modus befindet:

Manuelle Bewegungsbefehle an die
Achsen X, Y oder Z resultieren in e ner
linearen Bewegung des Tool Center X
Paint (T CP) entlang der betreffenden
Achse, wahrend eine konstante

Ausrichtung des Werkzeugs
beibehalten wird. Kartesische Koordinaten

POINT OF
ORIGIN Y

Manuelle Bewegungsbefehle an die
Neigungs- oder Drehungsachse veréndern die Ausrichtung des
Werkzeugs, wahrend eine konstante TCP Position beibehalten wird.
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Dialogfeld Manuelle Bewegung

Das Diaogfeld Manuelle Bewegung ermdglicht es Thnen direkte Kontrolle Gber
den Roboter und die Peripherieachsen zu Uibernehmen. Sie kénnen die Achsen
verschieben, indem Sie mit der Maus auf den Bildschirm klicken oder Tasten auf

der Tastatur driicken.

Manuelle Bewegung

l-’é Joints 2 e a o eed g Geschw.
s SRR [ I R [ I

Mo b

S —mwlE[B|[T[7[U]]
Deffne Greifer| Schliesse Greifer|  Abbild |

Der Roboter kann aus diesem Dialogfeld heraus bewegt werden, bevor er in die
Grundstellung gebracht wurde. Tatséchlich ist es oft ndtig, den Roboter in eine
bessere Stellung zu bringen, bevor er in die Grundstellung gebracht wird. Es
kann eine Fehlermel dung wahrend der Manipulation des Roboters erscheinen,
dai3 der Roboter nicht in Grundstellung gebracht wurde.

Die Bewegung einer Achse wird solange fortgefiihrt, wie die Taste gedrtickt wird
oder bisein Software- oder Hardwarelimit erreicht wird.

Diefolgende Tabelle erklart, wie das Anklicken der Schaltflachen (oder Driicken
der Tasten auf der Tastatur) die Robotergel enke bewegt.

Joints (Jointsnur in Level 1; Optionin Level 3 und Pro.) Wenn
Joints ausgewahlt wurde, werden die Robotergel enke
durch das Anklicken der Schaltfldchen (oder Tasten der
Tastatur), wie in der folgenden Tabelle gezeigt, bewegt:

Tasten Gelenkbewegung

1/Q | Rotiert der KORPER nach rechts oder links

2/ W | Bewegt die Schulter nach oben oder unten.

3/E | Bewegt den Ellenbogen nach oben oder unten.

Bewegt das Handgelenk (NEIGUNG) nach oben

4/R oder unten.

Rotiert das Handgelenk (ROLLEN) nach rechts

5T oder links.

7/U | Bewegt die Peripherachsen (wenn verbunden).

8/1 Bewegt die Peripherachsen (wenn verbunden).
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XYz

Greifer 6ffnen/
Greifer schliel3en

Geschwindigkeit

(Level 3 und Pro) Wenn XY Z ausgewahlt wurde,
verschiebt das Anklicken (oder Driicken der Tasten) den
TCP entlang der Achsen X, Y und Z, wiein der
folgenden Tabelle gezeigt.

Tasten XYZ Bewegung
1/ Q | TCPbewegt sich entlang Achsen X+ und X—.
21 W $(EP bewegt sich entlang den Achsen Y+ und
3/ E | TCP bewegt sich entlang den Achsen Z+ und Z—.
4/ R | Achsen bewegen sich
5/ T | Rollen bewegt sich; TCP Position verandert sich.

Offnet und schlief’t den Greifer villig.

Waéhlt die Geschwindigkeit der manuellen Bewegung.
10ist die schnellste; 1 ist dielangsamste; 5ist die
Grundeinstellung.
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Dialogfeld Roboterbewegung

Hinweis:

Wenn der Bildschirm Roboterbewegung nicht richtig auf |hrem Bildschirm
angezeigt wird, verandern Se |hre Systemeinstellung zu VGA 800x600 mit
kleiner Schriftart.

Dieser Bildschirm erlaubt es Ihnen, direkte manuelle Kontrolle Uber die
Roboterbewegungen auszuliben, indem Sie mit der Maus auf den Bildschirm
klicken.

Der Roboter kann aus diesem Dia ogfeld heraus manipuliert werden, bevor er in
die Grundstellung gebracht wurde. Esist manchmal notwendig den Roboter in
eine gunstigere Position vor der Grundstellung zu bringen. Es erscheint jedoch
eine Fehlermeldung Achsenlimit, wenn der Roboter manipuliert wird und nicht in
die Grundstellung gebracht wurde.

Roboterbewegung

Pfeile Klicken Sie auf die Pfelle auf den Achsen, um einzelne
Gelenke und den Greifer zu bewegen.

Die Bewegung einer Achse oder des Greiferswird
solange ausgefihrt, wie der Pfeil gedriickt wird oder bis
ein Software- oder Hardwarelimit erreicht wird.

Offnen / SchlieRen  Klicken Sie auf die Schaltflache Offnen und SchliefRen,
um zwischen dem Greiferzustand vollig gedffnet oder
vOllig geschlossene hin- und herzuspringen.

+und — Klicken Sie auf die Schaltflachen + und & unter
XYZPR, um den TCP (Tool Center Point) des Roboters
entlang seinen X, Y und Z Achsen zu bewegen. (Pro.)

Bewegung des TCP wird solange fortgefiihrt, wie die
Schaltflache oder Taste gedriickt wird oder bisein
Software- oder Hardwarelimit erreicht wird.

Geschwindigkeit Wahlt die Geschwindigkeit der manuellen Bewegung
aus. 10ist die schnellste; 1 ist die langsamste; 5ist die
Grundeinstellung.
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Manuell Offnet den Bildschirm Manuelle Bewegung, der es
Ihnen auch erméglicht, die Achsen durch Anklicken des
Bildschirms zu bewgen, aber ohne ein Diagramm des
Raoboters.

“Aufzeichnen” und “Lernen”

Obwohl die Bezeichnungen L er nen und Aufzeichnen oft beide in der
Raobotertechnik gleichwertig verwendet werden, nimmt SCORBA SE fir
Windows die folgenden Unterscheidungen vor:

Position aufzeichnen : Der Controller zeichnet die Positionen geméaf3 den
aktudllen Koordinaten des Roboters und/oder den Peripherieachsen auf.

Aufzeichnungsbefehle zeichnen immer die Joint Koordinaten auf.

Position lernen : Der Anwender zeichnet die Position durch das Spezifizieren
von Werten fur die Positionskoordinaten auf. (Zur Verfligung in Level 3 und
Pro.)

Lernbefehle zeichnen immer XY Z Koordinaten auf.

Obwohl Sie die Koordinaten fur alle finf Achsen eingeben kdnnen

(XY ZPR), wird die Funktion Positionen lernen am besten fur
Positionsveranderungen genutzt. Dies gilt fir das Verandern von nur eéinem
Koordinaten einer Position. Deshalb kénnen Sie einen Standort einer
Position anpassen oder Sie kdnnen die bestehenden Koordinaten einer
Position verwenden, um eine neue Position, deren Standort sich etwas von
denen der ersten unterscheidet, zu erstellen.

Obwohl Positionen entweder in Joint oder Kartesischen Koordinaten
aufgezeichnet oder gelernt werden, die kénnen die Achsen angewiesen werden
sich in einem der Koordinatensysteme in die Positionen zu bewegen. Die
Controller Software konvertiert die Koordinatenwerte entsprechend den
gegebenen Bewegungsbefehlen. Genauso kénnen die Positionskoordinaten in
beiden Systemen angezeigt werden.

Absolute und Relative Positionen

Eine absolute Position ist en bestimmter Punkt im Raum. Er kann entweder
as kartesicher oder Joint Koordinatenwert definiert werden.

Eine relative Position ist eine Position, deren Koordinaten eine bestimmte
Verschiebung von einer anderen Position definieren. Eine relative Position ist
mit einem Referenzpunkt verbunden. Wenn die Koordinaten des
Referenzpunkts sich verdndern, bewegt sie sich mit und behélt dieselbe
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Entfernung bei. Er kann entweder als kartesicher oder Joint Koordinatenwert

definiert werden.

Eine Position, die als relativ zur aktuellen Position definiert ist, bedeutet,
dai die festgel egte Verschiebung von dem Punkt aus berechnet wird, an dem
sich der Roboter gerade befindet, wenn er zur relativen Position geschickt

wird.

Dialogfeld Positionen lernen

Der Bildschirm Positionen lernen erméglicht es |hnen Positionen aufzuzeichnen
und die Achsen an die aufgezeichneten Positionen zu schicken.

Das Didogfeld in Level 1 enthdlt die folgenden Optionen:

Positionsnummer

Aufzeichnen

Loschen

Gehe zu Position

Geschwindigkeit

Eine numerische Bezeichnung der Position.

Zeichnet eine Position in Joint Kcoordinaten fir den
Roboter und/oder die Peripherieachsen, entsprechend
dem aktuellen Standort auf. Es kdnnen bis zu 101
Positionen, aufeinanderfolgend von 1 bis 101 numeriert,
aufgezeichnet werden.

Ldscht die angezeigte Position.

Fihrt den Befehl Gehe zu Position aus. Schickt die
Achsen auf die ausgewahlten Positionen.

Waéhlt die Bewegungsgeschwindigkeit fir den Befehl
Gehe zu Position aus. 10 ist die schnellste; 1 die
langsamste.

Das Diaogfeld Positionen lernen (einfach) (Level 3) enthdlt folgende zusétziche

Optionen:

Absolut /
Relativ zu

Gehe Linear zu

Definiert, ob die Positionskoordinaten absolute Werteim
Raum sind oder verschobene Werte, relativ zu einer
anderen Position.

Wenn Relativ zu ausgewahlt wurde, erscheint ein Feld
Relativ Zu . Wahlen Sie entweder eine bestehende
Position oder aktudll.

Eine Position, dierélativ zur aktuellen Position ist,
bedeutet, dal? die festgel egte Verschiebung von dort
berechnet wird, wo sich der Roboter gerade befindet,
wenn er zur relativen Position geschickt wird.

Fuhrt den Positionshefehl Gehe Linear zu aus. Dieser
Befehl schickt den TCP (Tool Center Point) des
Roboters von der aktuellen Position entlang einem
linearen Pfad zu einer aufgezeichneten (gerade Linie).
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Expandieren

Die lineare Bewegung betrifft nur die Roboterachsen,
obwohl auch Peripherieachsen aufgrund des Befehls
bewegt werden konnen.

Offnet den Bildschirm Positionen lernen (Expandiert).

Das Dialogfeld Positionen lernen (einfach) (SCORBA SEpro) enthélt die
folgenden zusétzichen Optionen:

Poszition [Einfach)

Position Hummer Mit Achsen Gehe LinealI
Bl - ’
| Pasinherie | Gehe Position

+ Absolut

~ Relativ¥ zu :

“*+ Geschw.
= Dauer

Speigheml Lnescheni Emleitertl L _:I

Achsen einschlieRen Weist den Controller an die Koordinaten fiir entweder

Dauer

den Roboter, die Peripherieachsen oder beide
aufzuzeichnen.

Definiert den Zeitraum, den es bendtigt, eine Bewegung
Gehe zu Position oder Gehe Linear zu auszufiihren. In
zehntel Sekunden bestimmt.

Das Diaogfeld Position lernen (Expandiert) (Level 3 und Pro) enthélt die
folgenden zusétzlichen Optionen:

Positionen [Erweitert]

]|

ﬁ[mm]| | ﬂmm]|

| Ztmm) |

Handneigung
Pitch (Grad) | |

Zeige Pozition I

LLoeschen I Leme |

Handdrehung

Roll (Grad) | ||

Poszition Hummer Yerwende
+’| Boboter

| Pasinhesie | Gehe F‘usitiuni

‘*  Abzolut
 Relatiy¥ zu :

Speigheml Lues-::heni Einfach | h _ll

Ueber Position

Gehe Zirkular

Gehe Linear

“+ Geschw.

= Dauer

X(mm), Y(mm)
Z(mm),
Neigung (Grad)
Rollen (Grad)

Felder zum Anzeigen und Verandern der kartesischen
Koordinaten der ausgewahlten Position.
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Position anzeigen

Loschen

Lernen

Gehe Zirkular zu

Dauer

Uber Position

Einfach

Zeigt die kartesischen Koordinaten der ausgewahlten
Position an.

Loscht alle Angaben in den Feldern
Positionskoordinaten.

Zeichnet die Position, die durch die kartesischen
Koordinaten definiert werden. Es kdnnen bis zu 100
Positionen aufgezeichnet werden.

Fuhrt den Positionsbefehl Gehe Zirkular zu aus. Dieser
Befehl schickt den Roboter auf einem zirkularen Pfad zu
der ersten festgelegten Position durch die zweite.

Die zirkulare Bewegung findet nur Anwendung auf den
Roboter, obwohl auch Peripherieachsen sich durch den
Befehl bewegen konnen.

Definiert den Zeitraum, den es bendtigt, eine Bewegung
Gehe zu Position oder Gehe Linear zu auszufiihren. In
zehntel Sekunden bestimmt.

Waéhlt die Zwischenposition, durch welche die
Bewegung Gehe Zirkular zu hindurchfthrt.

Offnet den Bildschirm Einfach lernen, der nur die
grundlegenden Funktionen Positionen aufzeichnen
enthalt.

SCORBASE fiir Windows
SCORBOT-ER 4pc

-34- Benutzer handbuch
9806



Positionen aufzeichnen und lernen

Absolute Joint Positionen aufzeichnen Level 1, Level 3, Pro

Aufzeichnen von absoluten Joint Positionen:

Bringen Sie den Roboter auf die Position, deren Koordinaten Sie aufzeichnen
wollen.

Wahlen Sie eine aktuelle Position oder geben Sie eine neue Nummer im Feld
Positionsnummer im Dialogfeld Positionen lernen ein.

(Level 3 und Pro) Wéhlen Sie Absolut.

(Pro): Wahlen Sie die Option Achsen einschlief2en (entweder eine oder
beide):

Roboter : aufzeichnen einer Position fiir die Roboterachsen.
Peripherie: aufzeichnen einer Position fir die Peripherieachsen.

Klicken Sie auf Aufzeichnen. Die aktuellen Koordinaten der Achsen werden
fur die ausgewahlte Position aufgezeichnet.

Absolute XYZ Positionen lernen Level 3, Pro

Aufzeichnen einer absoluten XY Z Position (basierend auf den Koordinaten einer
bestehenden Position):

Wahlen Sie eine Positionsnummer im Feld Positionsnummer im Dialogfeld
Positionen lernen (Expandiert).

Klicken Sie auf Position anzeigen. Die Koordinaten XY Z der Position
erscheinen jetzt am Kopf dieses Dialogfelds.

Geben Sie eine andere Zahl in das Feld Positionsnummer ein (oder belassen
Sie es unverandert, wenn Sie die Koordinaten der angezeigten Position
veréndern).

(Level 3 und Pro) Wéhlen Sie Absolut aus.

(Pro): Wéhlen Sie die Option Achsen einschlief3en aus (entweder eine oder
beide):

Roboter: Aufzeichnen ener Position fur die Roboterachsen.
Peripherie: Aufzeichnen einer Position fir die Peripherieachsen.

Geben Sie einen neuen Wert (in Millimeter) in eines oder mehrere Felder der
Koordinatenfelder ein.

Klicken Sie auf L ernen. Sie haben jetzt eine neue Position aufgezeichnet.

Achtung: Wenn Se auf Aufzeichnen klicken, werden die aktuellen
Achsenkoordinaten in die ausgewahlten Positionen geschrieben.
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Klicken Sie auf Gehe zu Position. Prifen Sie, ob der Roboter sich wie
beabsichtigt auf die Position bewegt (da SCORBASE nicht die Gliltigkeit der
Koordinaten XY Z priift.)

Aufzeichnen relativer Joint Positionen Level 3, Pro

Aufzeichnen von relativen Joint Positionen:

Stellen Sie sicher, dal3 Sie zuerst die Referenzposition aufgezeichnet haben.

Bringen Sie den Roboter in die Position, deren Koordinaten Sie relativ zu
einer anderen Position aufzeichnen wollen.

Geben Sie eine Positionsnummer im Feld Positionsnummer im Dialogfeld
Positionen lernen (einfach) ein.

Waéhlen Sie Relativ Zu aus und geben Sie eine Zahl fir die Referenzposition
in das Feld Relativ Zu ein.

Klicken Sie auf Aufzeichnen.
Sie haben jetzt eine relative Position aufgezeichnet.

Eine Position, dierelativ zur aktuellen Position ist, bedeutet, dal3 die festgelegte
Verschiebung von dort berechnet wird, wo sich der Roboter gerade befindet,
wenn er zur relativen Position geschickt wird.

Wenn sich der Referenzpunkt verandert, verschiebt sich auch die relative Position.

Relative XYZ Position lernen Level 3, Pro

Aufzeichnen einer relativen XY Z Position:

Stellen Sie sicher, dal3 Sie erst die Referenzposition aufgezeichnet haben.
Geben Sie eine Positionsnummer im Feld Positionsnummer im Dialogfeld
Positionen lernen (Expandiert) ein.

Wahlen Sie Relativ zu und geben Sie die Zahl der Referenzposition in das
Feld Relativ zu ein.
Alle XY Z Koordinatenfelder sind leer oder zeigen O an.

Geben Sie in eines oder mehrere Koordinatenfelder einen neuen Wert ein (in
Millimeter).

Klicken Sieauf Lernen.
Sie haben jetzt eine relative Position aufgezeichnet.

Eine Position, dierelativ zur aktuellen Position ist, bedeutet, dal3 die festgelegte
Verschiebung von dort berechnet wird, wo sich der Roboter gerade befindet,
wenn er zur relativen Position geschickt wird.

Wenn sich der Referenzpunkt verandert, verschiebt sich auch die relative Position.
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Bewegung Gehe zu Position

Das Diaogfeld Positionen lernen beinhaltet die Optionen, um den Roboter
anzuweisen sich zu einer bestimmten Position zu bewegen. Dies sind dieselben

Befehle, die in Roboterprogrammen verwendet werden konnen, wie in Kapitel 6
detailliert beschrieben.

Gehe zu Position Level 1, Level 3, Pro

Dieser Befehl schickt den Roboter zu einer aufgezeichneten Position entlang
einem vom Controller berechneten Pfad, nicht unbedingt auf einer geraden Linie

und normal erweise auf einem gebogenen Pfad. Dieswird als Continuous Path
(CP) Bewegung bezeichnet.

Gehe Linear Level 3, Pro

Dieser Befehl schickt den TCP (Tool Center Point) des Roboters von seiner

aktuellen Position zu einer aufgezeichneten Position, entlang einem linearen Pfad
(geradeLinie).

Diese lineare Bewegung gilt nur fur die Roboterachsen, obwohl die
Peripherieachsen durch diesen Befehl auch bewegt werden kdnnen.

Gehe Zirkular Level 3, Pro

Dieser Befehl schickt den Roboter auf enem zirkularen Pfad durch die zweite
Position zur ersten festgel egten.

Die zirkulare Bewegung betrifft nur den Roboter, obwohl auch die
Peripherieachsen von dem Befehl betroffen sein kbnnen.

Dialogfeld Positionen auflisten

Positionen auflisten Level 1, Level 3, Pro

Das Diaogfeld Positionen auflisten zeigt und ermoglicht es Thnen aktuell im
SCORBA SE Arbeitsspeicher geladene Positionen zu |6schen und auszudrucken.

Positionsliste [ Unbenannt )
Roboterkoordinaten:  yys 4 Joints |Aktualis. Drucken | Loeschen | Alles Loesch.
| . |
) m-1 AX-?  AX-3 AK4  RX-5 | AX-Y Ax-3 Type RelTo Coor.
1 0 ] ] ] 0 fibs. Joint
2 0 ] ] ] 0 fibs. Joint
3 1] ] ] ] 1] fibs. Joint
4 0 ] ] ] 0 fibs. Joint
Level 3, Pro
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Aktualisieren Aktualisiert die Auflistung der Positionen.

Drucken Druckt die angezeigte Liste auf einem angeschlossenen
Drucker.

Loschen L dscht die ausgewahlte Position aus dem SCORBASE
Arbeitsspeicher.

Alle Léschen Loscht alle aufgelisteten Positionen aus dem
SCORBA SE Arbeitsspeicher.

Roboterkoordinaten: Wahlt das Koordinatensystem, in dem die

XYZ/Joints: Roboterpositionen aufgelistet sind, aus.

Peripheriepositionen sind immer in Joint Koordinaten
aufgeftihrt. (Joints nur in Level 1)

Aktuelle Positionen verbleiben im SCORBA SE Arbeitsspeicher:
Wenn Datei|Neu ausgewahlt ist.

Wenn Optionen|Datei|Programm laden Und
Datei|Offnen|dateiname.SBn ausgewahlt ist.

Aktuelle Positionen werden aus dem Arbeitsspeicher entfernt:

Wenn Optionen|Datei|Positionen laden Und
Datei|Offnen|datinname.PNT ausgewahlt ist.

Wenn Optionen|Datei|Beide laden Und
Datei|Offnen|dateiname.SBn ausgewahlt ist.

Bn kann die Erweiterung SB1, SB3 oder SBP sein, abhéngig von dem
SCORBASE Level, in dem die Programmdatei gespeichert wurde.

Fir weitere Informationen Uber das SCORBA SE Datel management siehe
Kapitel 8.

Dialogfeld Encoderschritte

Encoderschritte Pro
Das Fenster Encoder zeigt die aktuellen Werte des Encoders fiir jede der Achsen.
Encoderschritte
1. 0 5 |
2 0 | 6G: 0 |
30 7: |
4 0 8: |

Diese Werte veradndern sich, wenn die Achsen bewegt werden.

Diese Werte sind auf O (oder beinahe Null) festgelegt, wenn der Befehl
Grundstellung ausgefihrt wird.
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Dialogfeld XYZ

XYZ Koordinaten Level 3, Pro
Das Fenster XY Z zeigt die aktuellen kartesischen (XY Z) Werte fiir jede
Roboterachse an.

X(mm) 168.70 Pldeg) -63.59

Y(mm) 001 |Rideg) 0.01
Z(mm) 504.20

Die Werte verdndern sich, wenn die Roboterachsen mehr als Imm (X,Y,Z
Achsen) oder 1° (Neigungs- und Drehachsen) bewegt werden.

Die hier im Beispiel gezeigten Werte sind die XY Z Werte, nachdem der Befehl
Grundstellung ausgefihrt wurde.

Lernanhanger mit SCORBASE verwenden

Der Lernanhanger ist ein Handterminal, der es dem Anwender erméglicht,
direkte Kontrolle tber den Roboter und die Peripherieachsen auszuiiben.
Zusétzlich zu der Kontrolle tber die Achsenbewegung, wird der Lernanhanger
auch zum Aufzeichnen von Positionen, Schicken der Achsen zu aufgezeichneten
Positionen und anderen Funktionen verwendet.

Um die Achsen vom Lernanhénger aus zu kontrollieren, muf3 SCORBASE im
Onlinemodus arbeiten und der Schalter Lernen/Manuell auf dem Lehranhanger
auf LERNEN stehen. Dies schaltet die Kontrolle von der Tastatur und den
Dialogfeldern von SCORBA SE ab.

Alle Lernanhanger Aktivitéten werden in den Dialogfeldern von SCORBASE
dargestellt. Zum Beispiel erscheinen Positionen, die vom Lernanhanger
aufgezei chnet werden, in der Positionsnummernliste im Dialogfeld Positionen
lernen; Encoder und XY Z Werte verdndern sich in den Dialogfeldern
Encoderschritte und XY Z.

Arbeiten mit dem Lernanhénger wird ausfihrlich im Handbuch Lernanhanger
Controller-PC Anwenderhandbuch beschrieben.
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KAPITEL 6

Programm bearbeiten

Die folgenden Fenster werden zum Programmbearbeiten verwendet:
Programmfenster.
Befehldiste.

Offnen Sie ein Programmdateifenster, um mit dem Bearbeiten eines Programms
zu beginnen, indem Sie Datei|Offnen oder Datei|[Neu auswahlen. Wenn das
gewlnschte Programmfenster bereits getffnet ist bewegen Sie den Cursor
einfach in das Fenster.

Es kdnnen bis zu fiinf Programme zur gleichen Zeit gedffnet und bearbeitet
werden. Eswird jedoch empfohlen die aktuell gedffnete Datei (einschliefdich
Ohne Namen) zu schlief3en, bevor Se eine andere Programmdatel (neu oder
bestehend) 6ffnen.

Um die Dialogfelder zu aktivieren, die am niitzlichsten zum Bearbeiten von
Programmen sind, wahlen Sie Anzeige| Bildschirm editieren.

Der Bildschirmaufbau, der erscheint, hangt von dem aktuell geladenen
SCORBASE Level ab, wiein folgenden Beispielen gezeigt:

HGOOMBAL Eprs Fee GCORT ER Vpkay 0 ahed Aoboben

[l Ecberen Siat [poioren Semswng Anoege Progiamms Hies

[ s e e [ | T R A | =1

i i 3 0

2 CAGIW_EREBG\FACARODOY S0F =l | [[Hnfahinliss M =] 3
1: BTARAT: T ACHS5TELUERUNG -

27 Belze Variable INP = 1

3 POSITIONS _EMNGANG;

47 Wenn Eimgang INP EIN rufe Underprogramm &
51 Belze Variable INP = INFP+1

6 Wenn INF <=8 springe zu POSITIONS EINGANG
12 Springe zu Zeile START

i: Andang Unterprogramm A

Jaw
WE WennEndsohaliedl_...
LF SpeicherePoxibondt_ .
B Selzedchsedl Al

i Sill PO SetzeBundstenngePasition
4: Gehe zu Position INP schnell IJ Http ol tatkeee speri o
A Bl ]| 57 EroppeFosideband -
Pozitimn [Einfachk] Mamumllu Ravenpunn =]
Positeon Mumine:  Hit Acksen T ; A
s .Eﬂnl.lruarl_‘..,-_h*'l 2 3-155??.: G g,
[ 1 e 1 I
s | Eenerasmo | ez |+ S ZLAUB ]
R 1 E T . thnhn
o Fislatoy 2o : . Dower
speichem] Loeschen| Emmeiten || [5 =] Oetfoe Gisiter| Gohliesse Greier | Abbild |

BN IEIE %]  Kene Grundstelung

4 Positoren wurden sus Deiei 'CASEW_EABGPRONAC | 1 [Einuegen | Of-Line | Stg en
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Hilfsmittel Bearbeiten

E' (nur Symbol) Schaltet die Anzeige SCORBASE Befehldliste ein oder
L= aus.

Erstellen einer Programmzeile:
Doppelklicken Sie einen der Befehlein der Liste.
Klicken Sie auf eine der SCORBA SE Befehlssymbole in der Werkzeugleiste.

Driicken Sie die Tastenkombination, die den Befehl aktiviert. Zum Beispiel
GP. um e nen Befehl Gehe zu zu schreiben.

Wenn der Befehl zusétzliche Parameter ben6tigt (angezeigt durch #_ und/oder
...), Offnet sich ein Dialogfeld.

SCORBA SE Programme werden durch die normalen Windows
Textverarbeitungswerkzeuge bearbeitet, auf die durch die Symboleim Meni
Editieren zugegriffen werden kdnnen.

Das Menu Editieren enthalt die normalen Windows Funktionen, die es lThnen
ermdglichen Dateien, die Roboterprogramme beinhalten, zu bearbeiten:

X ‘ Ausschneiden ‘ L dscht einen ausgewahlten Text oder Zeilen aus der
Programmdatel und plaziert siein den SCORBASE und
Windows Zwischenspeichern.

E]"E] | ‘ Kopieren ‘ Plaziert eine Kopie des ausgewahlten Texts oder Zeilen
aus der Programmdatei in den SCORBA SE und
Windows Zwischenspeichern.

‘ Einflgen ‘ Flgt den Inhalt des SCORBA SE Zwischenspeichersin die
Programmdatel.

o | ‘ Suchen ‘ Offnet ein Dialogfeld, das es Ihnen erméglicht nach
einem bestimmten Textstring SCORBA SE Befehl oder

Befehl sargument zu suchen:

Text:
|Iangsam Lﬂ
Ophion: Richtung:
‘+ Beliebig + Ab
 Befehl - Auf
 Argument
Suche Abbruch

Arbitrér: jeden Textstring.
Befehl: ein SCORBASE Befehl.
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o Nachsten
Suchen (F3)

‘ Vorheriges Suchen

Befehl/Kommentar
x|

Gehe zu Zeile...

Argument: ein Parameter in einem SCORBASE
Befehl, wie eine Positionsnummer, ein Label oder
eine Operation.

Sie konnen auf den Pfell klicken, um eine Liste dler
Befehle oder Argumente, diein der Programmdatei
verwendet werden, anzuzeigen und daraus auszuwahl en.

Oder Sie konnen die Suchstrings eingeben. Wenn Sie
diestun, stellen Sie sicher, dal3 die Arbitréar oder die
entsprechende Option ausgewahlt ist. (z.B., die Suche
ergibt “ Gehe zu Position” wenn Arbitrér ausgewdahlt ist,
aber nicht, wenn Argument ausgewahlt ist.

Verwenden Sie auch Suchen|Abwarts|Suchen.

Wiederholt die |etzte Suchoperation fur das nachste
Vorkommen.

Verwenden Sie auch Suchen|Aufwaérts|Suchen.

Wiederholt die letzte Suchoperation fur das vorherige
Vorkommen.

Fugt ein/loscht Sternchen am Anfang einer Befehlszeile.
Schaltet die Befehlszelle zwischen einem Kommentar
und einem ausfihrbaren Befehl hin und her.

Klicken Sie als Alternative mit der linken Maustaste auf
die Befehlszeile, um das Sternchen hinzuzufiigen oder
zu l6schen.

Das Sternchen/der Kommentar wird beibehalten, wenn
die Programmzeile kopiert, ausgeschnitten oder
eingefiigt wird.

Offnet ein Dialogfeld, das die Gesamtzahl der Zeilenim
Programm anzeigt und Sie nach einer Zeilennummer

fragt.
Gehe Zu Zeile ... |

Lezamtzahl der Zeilen: 4.

Z‘ o

Geben Sie eine Zahl ein und klicken Sie auf OK. Der
Programmeditor springt auf die betreffende Zeile.

Benutzer handbuch
9709

-43 - SCORBASE fiir Windows
SCORBOT-ER 4pc



Zusétzlich konnen Sie die Tastatur fur folgende Funktionen verwenden:

[Einf] Schaltet zwischen den Modi Einfiigen und
Uber schreiben hin und her. Der aktuelle Modus wird in
der Statusleiste angezeigt.

Wenn Einfiigen aktiv ist, wird ein neuer Befehl in
das Programm in der Zeile eingefiigt, die gerade
vom Cursor markiert wird.

Wenn Uberschreiben aktiv ist ersetzt ein neuer
Befehl die Zeile, die gerade vom Cursor markiert

wird.
[Del] Loscht die Zelle, die gerade vom Cursor markiert wird.
[Home] Bringt den Cursor in die erste Zeile des Programmes.
[End] Bringt den Cursor in die letzte Zeile des Programms.
[PgUp] Zeigt die vorherige Seite der Programmzeilen.
[PgDn] Zeigt die folgende Seite der Programmzeilen.
(F4) Die normale Windowstaste, um die Optionen in einer

Combobox anzuzeigen. Diese kann verwendet werden,
anstatt den Pfeil anzuklicken.

langsam = ﬂ
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Befehlsliste

Alle SCORBA SE Programmierbefehle sind in der Befehldiste enthalten und

konnen einfach in ein Roboterprogramm integriert werden.

DieListe zeigt die zwei Buchstabenkombination, die es lhnen ermdglichen die

Befehle Uiber die Tastatur einzugeben.

Auf einige der meistbenutzten Befehle kann Uber die Werkzeugleiste am unteren

Rand des Bildschirms zugegriffen werden.

Viele Befehle 6ffnen Dialogfelder, um die Befehlzellenparameter zu
vervollstandigen.

Befehlsliste _ O

JA
WE
SP
SA
PO
SF
ST

WT
57
BE
KL
T2
Sy
Sy
WS
Al
EU
up

DR

WE
BU
FU
su
AE

Jaw.__. -
WennEndschalterlf ... &
SpeicherePositionl_...
SetzeAchselt_AufNull...

S etzelGrundstellungsPosition
StarteFoerderband...
StoppeF oerderband
5etze¥ariablefulSenszor. ..

PROGRAMMFLUSS
Waite. ..
Springefuleile. ..
Bemerkung...

Klingel
StelleTimerZurueck
SetzeVYariable. ..
SetzeVariableAufTimer. ..
WennSpringe...
AnfangUnterprogramm. ..
Endelnterprogramm
AufrufUnterprogramm.. .
Label...
DruckeAnMonitorLog...

EINGAENGE JAUSGAENGE
WennEingang#t_EinSpringe...
BeilnterbrechungAn#t_EinSpn
FreigabeUnterbrechungif_...
Spemelnterbrechunglf_. ..
AuszgangEindt_.
Ausganghusht

41

Pro
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Achsenkontrollbefehle

oG Ak Offne Greifer Level 1, Level 3, Pro
o

Dieser Befehl 6ffnet den Greifer vollstandig.

SG \!l' SchlielRe Greifer Level 1, Level 3, Pro

Dieser Befehl schliefdt den Greifer vollstandig (zu sich selbst oder auf ein
gegriffenes Objekt).

GP Gehe zu Position #_Langsam ... Level 1, Level 3, Pro

Alle Befehle Gehe zu Position 6ffnen das Dial ogfeld Gehe zu Position.

(Level 3 und Pro.) Abhéngig von dem ausgewdahlten Befehl wird eine der
Bewegungsarten markiert. Es kann eine andere Bewegungsart ausgewahit
werden, unabhangig davon welcher Befehl das Diaogfeld gedffnet hat.

Der Befehl Gehe zu Position schickt den Roboter zu einer aufgezeichneten
Position entlang einem von dem Cotroller berechneten Pfad, nicht unbedingt eine
gerade Linie und normalerwei se ein gebogener Pfad.

GL |'\| Gehe linear zu Position #_Langsam ... Level 3, Pro

Der Befehl Gehe linear zu Position schickt den TCP (Tool Center Point) des
Roboters von seiner aktuellen Position zu einer aufgezei chneten Position entlang
einem linearen Pfad (gerade Linie).

Die Linearbewegung betrifft nur die Roboterachsen, obwohl sich auch die
Peripherieachsen durch den Befehl bewegen kénnen.

GC |.¢') Gehe Zirkular zu Position #_Langsam... Level 3, Pro

Der Befehl Gehe Zirkular zu Position schickt den Roboter auf einem zirkularen
Pfad zu der ersten festgelegten Position durch die zweite.

Die zirkulare Bewegung betrifft nur den Roboter, obwohl sich auch
Peripherieachsen als Ergebnis des Befehls bewegen kénnen.

Zielposition Das Ziel einer Bewegung.

SCORBASE fiir Windows
SCORBOT-ER 4pc

- 46 - Benutzer handbuch
9709



Geben Sie eine Nummer oder eine Variable in dieses
Feld ein. Positionen, die bereits aufgezei chnet wurden,
konnen aus der Drop-Down Liste ausgewahlt werden.

Uber Position. Die Zwischenposition, durch die die Bewegung Gehe
Zirkular hindurchgeht.

Geben Sie eine Nummer oder eine Variable in dieses
Feld ein. Positionen, die bereits aufgezei chnet wurden,
konnen aus der Drop-Down Liste ausgewahlt werden.

Schnell Fuhrt die Bewegung mit der grotmaoglichen
Geschwindigkeit aus.

Langsam Fihrt die Bewegung mit einer geringeren
Geschwindigkeit aus. Geben Sie ein Zahl von 1 bis9
oder eine Variablein das Feld Langsam ein.

Dauer Fihrt die Bewegung in einem bestimmten Zeitraum
durch. Geben Sie eine Zahl (Zehntelsekunde) oder ein
Variable in das Feld Zeit ein. Nicht fur den Befehl Gehe
zirkular zu Position moglich.

WE Wenn Endschalter #_ ... Level 3, Pro

Diesist ein Bedingungssprungbefehl. Es bewirkt, dal? die Programmausfihrung
auf die Zeile springt, die das bestimmte Label enthalt, wenn der ausgewahlte
Achsenschalter gedriickt wird (an). Der Befehl 6ffnet ein Dialogfeld.

Endschalter: |1 | ﬁ
-

Springe | |

w oK anHCEI

Geben Sie eine Nummer oder Variable in das Feld Endschalter ein.
Geben Sie den Namen des Labelsin das Feld Springen nach ein.
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SA Setze Achse #_ ... (auf Null) Level 3, Pro

Dieser Befehl initidisiert (setzt auf 0) die Encoderschritte der ausgewahlten
Achse. Der Befehl 6ffnet ein Dialogfeld.
Setze Achse

Achse: |E|1 | auf Hull

¢ K anncel

Geben Sie ene Nummer in das Feld Achse ein.

Dieser Befehl ist nitzlich, wenn Sie eine zyklische Bewegung von Zubehdr, wie
ein Flieffband oder einen Drehtisch vornehmen.

JA Jaw Pro

Der Befehl Jaw bringt die Greiferéffnung auf eine bestimmte Weite. Der Befehl
Offnet ein Dialogfeld.

Jaw aktiviert Servokontrolle fir den Greifer, woraufhin Greifer 6ffnen und
Greifer schlief3en die Greiferachse von der Servokontrollschleife abhéngen.
Jaw

!Jaw: || | mm

Bereich: 0...70

xCanceI

Geben Sie ene Nummer in das Feld Jaw ein.

Fir Weiten von weniger als 5 mm oder grof3er als 65 mm kann keine Garantie
Ubernommen werden.

Wenn Se den Befehl nicht fir eine bestimmte Anwendung bendtigen, sollten Se
die Befehle Greifer 6ffnen und Greifer schlief3en verwenden.
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SP Speichern Position #_ ... Pro

Wenn der Befehl Speichern Position wahrend der Programmausfihrung
ausgefuhrt wird, zeichnet der Controller die aktuelle Position des Roboterarms
fur die festgelegte Position auf. Der Befehl 6ffnet ein Dialogfeld.

Speichere Poszition
Speichere | j|
aktuelle Pozition als

f 0K xc.ancel

Geben Sie eine Nummer oder eine Variable in das Feld Jetzige Position
aufzeichnen ein.

Dieser Befehl ist niitzlich, um Anwendungen zu palletisieren.

PH Grundstellung festlegen Pro

Wenn wahrend des Programmabl aufs ausgefiihrt, verandert dieser Befehl die
Grundstellung des Roboters. Alle aktuelle Achsenpostionen werden auf 0 gesetzt.

Verwenden Se diesen Befehl mit Vorsicht! Er verandert die physischen
Positionen aller aufgezeichneter Positionen.

SF Starte Forderband Pro

Der Befehl Starte Forderband startet die fortlaufende Bewegung eines
Forderbands und erméglicht es so, dies a's “ Geschwindigkeitskontrolliertes”
Forderband zu benutzen. Die Bewegung des Forderbands geht weiter, bis der
Befehl Stoppe Forderband erreicht wird.

Dieser Befehl kann nur dann verwendet wer den, wenn das Forderband
angeschlossenist und als Achse 8 betrieben wird. Es kann entweder mit einem
12V oder 24V Forderband verwendet werden.

Starte Foerderband
Geschwindigkeit: |E |ﬂ
- _Richtung:

“ Plus
> Minus

annu:eI

Der Befehl 6ffnet ein Dialogfeld.

Geben Sie eine Nummer oder eine Variable in das Feld L angsam ein.

Waéhlen der Bewegungsrichtung.
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Wenn ein “ Geschwindigkeitskontrolliertes’ Forderband mit den Befehlen
Start/Stop betrieben wird, zeichnen Sie nicht Positionen auf und/oder verwenden

Sie den Befehl Achsen festlegen (auf Null) fir das Forderband im selben
Programm.

ST Stoppe Forderband Pro
Der Befehl Stoppe Forderband stoppt die fortlaufende Bewegung eines
Forderbands, das durch den Befehl Starte Forderband eingeleitet wurde..

SV Setze Variable auf (Greifer) Sensor Pro

Der Befehl Setze Variable auf Sensor erméglicht es Ihnen, den Wert der
Greiferdffnung einer Variablen zuzuordnen.

Siehe die Beschreibungen der Befehle Setze Variable im folgenden Abschnitt.

SCORBASE fiir Windows -50 -
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Befehle Programmfluf3

WT Wartet ... (Zehntelsekunde) Level 1, Level 3, Pro

Der Befehl Warte hdlt die Programmausfiihrung fir einen bestimmten Zeitraum
an. Der Befehl 6ffnet ein Dialogfeld.
Warte

1410
Sekunde |3[I |

“ aK xCanceI

Geben Sie ene Nummer oder eine Variable in das Feld Zehntelsekunde ein.

SZ Springe zu Zeile ... Level 1, Level 3, Pro

Diesist ein unbedingter Sprungbefehl, der das Programm veranlaldt, zu der Zeile
zu springen, die das bestimmte Label enthélt und von dort fortzufahren. Der
Befehl 6ffnet ein Dialogfeld.

Geben Sie den Namen des Labelsin das Feld Springe zu ein. (Stellen Sie sicher,

Springe zu <LABEL>

ey

o Wenn _.

Springe || | “*  Springe

w Ok xCanc:el |

daid Ihr Programm eine Zeile mit diesem Label enthdlt.)

Es kann ein unbedingter Sprungbefehl (Level 3, Pro) durch die Auswahl von
Wenn eingegeben werden. Diesist vergleichbar mit der Auswahl des Befehls
Wenn springen, , der dasselbe Dialogfeld 6ffnet wie Wenn.

BE Bemerkung ... Level 3, Pro

Sie kdnnen eine Kommentarzeile (Bemerkung) in das Programm fir Erklérungen
und Dokumentation einfligen. Der Befehl 6ffnet ein Dialogfeld.

Geben Sie Text und Leerzeichen biszu 47 Zeichen ein.

KL Klingel Level 3, Pro

Wenn dieser Befehl ausgefuihrt wird, erklingt ein Audiosignal aus dem internen
Lautsprecher des Computers.
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TZ Stelle Timer zurtick Pro

SCORBASE enthélt einen Timer, der die Zeit in Zehntel sekunden mif3t,
beginnend von dem Zeitpunkt an, wenn SCORBA SE geladen wird oder von dem
Zeitpunkt an, wenn der Timer auf null gestellt wird.

Der Befehl Stelle Timer zurlick setzt den SCORBASE Timer auf O.

Um den Timer zu verwenden, muld dieser einer Variablen mit dem Befehl Setze
Variable zugewiesen werden.

SV  |wq2| Setze Variable Level 3

SV Setze Variable auf Timer Pro

Der Befehl Setze Variable (Level 3) oder Setze Variable auf Berechnung (Pro)
ermdglicht es Thnen, einen Wert oder einen Ausdruck (Ergebnis einer bestimmten
Berechnung) einer Variablen zuzuordnen.

Alle Befehle Setze Variable 6ffnen das Dialogfeld Setze Variable.

Setze Variable
N “ Berechnung
— ol > Timer (1/10 sec]
|ZAHLEH | ‘ > Sensor ([mm]
Wwert oder Ausdruck
[io

=

In Level 3 kdnnen Variable dem Wert einer Festkommazahl oder dem Ergebnis
einer Berechnung zugeordnet werden.

In SCORBA SEpro kénnen Werte von Variablen aus verschiedenen Quellen
abgel eitet werden. Abhangig von dem ausgewahlten Befehl wird eine der
Einstellungen markiert. Es kann eine andere Einstellung, unabhéngig von dem
Befehl, der das Dialogfeld gedffnet hat, ausgewahlt werden.

Geben Sie den Namen der Variablen in das Feld Name e n. Der erste Buchstabe
des Namens mul3 ein al phabetischer Buchstabe sein.

Geben Sie einen Wert oder eine Berechnung in das Feld Wert oder Ausdruck
en.

Geben Sie eine gultige Festkommazahl (jeder Wert,

+/& 1000000) oder einen Variablennamen ein.

Geben Sie eine String, die aus zwei Argumenten und einem Operanden
besteht, ein, um die Variable fir den Rest der Berechnung festzulegen. Ein
Argument kann entweder eine Festkommazahl oder eine Variable sein. Ein
Operand kann eins der folgenden sein:

Arithmetischer Operand
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+ Addition

* Multiplikation
a Subtraktion
/ Division

Algebraische Operanden

% Modul (ergibt den Rest des ersten Arguments, geteilt

durch den zweiten).

** Hoch (das erste Argument hoch dem zweiten Argument).

Logische (Boolean) Operanden

& Und
| Oder
N Exklusiv oder

Das Ergebnis einer logischen Operation ist 1 (richtig) oder O (falsch).
Jeder Operand mit eéinem nicht null entsprechenden Wert wird alsrichtig
aufgefaldt, wahrend ein Wert null als falsch betrachtet wird.

Vergleichsoperanden

< Geringer ds

> Grof3er als

<= Geringer as oder gleich
>= Groler als oder gleich
<> Nicht gleich

In der Grundstellung wird = als Operand angenommen. Sie miissen es

nicht in das Feld Wert oder Ausdruck eintragen.

Beispiele:

Setze Vari abl e COUNT = COUNT -

Setze Variable C= A* C

Setze Variable POS = P >= 1

Setze Variable V1 =V <> 1

Setze Variable VAR A = A %3

Setze Variable M= MM 1
Setze Variable R=3 ** 2

Fur weitere Informationen Uber Variable siehe Abschnitt “ Variable

Programmieren” am Ende dieses Kapitels.
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SV Setze Variable auf Timer Pro

Setzt die Variable auf den Wert des SCORBASE Timer. Wahrend der Operation
wird die Variable auf den Wert des Timers gesetzt (in Zehntel sekunden).

Set Yanable bt

> Computation
+ Timer (1410 sec)
| ~ Sengor [mm]
|  Analog Input

Hame
i |

Yalue or, Expression

« oK ‘Cancel

Geben Sie den Namen der Variablen in das Feld Name ein.

Der Wert der Variablen ist der Zeitraum, der gemessen wurde seit der Befehl
Stelle Timer zurlick (TZ) ausgefihrt wurde.

Der Wert kann Gberpriift werden, indem der Befehl Wenn <Bedingung> Springe
verwendet wird. Aktionen kdénnen gemél3 der gemessenen Zeit erzeugt werden.
Zum Beispid:

Wenn T > 30 Springe zu LABEL

Fur weitere Informationen Uber Variable siehe Abschnitt “ Variable
Programmieren” am Ende dieses Kapitels.

SV Setze Variable auf Sensor Pro

Setzt die Variable auf den Wert der Greifer 6ffnung . Wahrend der Operation
wird die bestimmte Variable auf den Wert (in Millimeter) der Greiferéffnung
gesetzt.

Set Yanable bt

» Computation
= Timer [1/10 zec)
'+ Sensor [mm)
|  Analog Input

Hame
5 |

Yalue or, Expression

« oK ‘Cancel

Geben Sie den Namen der Variablen in das Feld Name ein.

Fur weitere Informationen Uber Variable siehe Abschnitt “ Variabel
Programmieren” am Ende dieses Kapitels.
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Al

1=

Setze Variable auf Analogeingabe

_@ Wenn

Pro
Setzt die Variable auf den Wert einer Analogeingabe.

Set Variable

> Computation
> Timer [1/10 sec)
l > Senszor [mm])
| “* Analog Input

Hame
m |

Analog Input Mumber

xﬁancel

Geben Sie die Nummer der Eingabe, deren Wert Sie der Variablen zuordnen,
wollen in das Feld Analogeingabenummer ein

Fur weitere Informationen Uber Variable siehe Abschnitt “ Variable
Programmieren” am Ende dieses Kapitels.

Springe ... Level 3, Pro

Diesist ein bedingter Sprungbefehl, der dazu verwendet wird, den Wert von
Variablen zu tberprifen. Wenn die Bedingung richtig ist, springt die
Programmausfiihrung in die Zeile, die das bestimmte Label enthélt. Der Befehl
Offnet ein Dialogfeld.

wenn <BEDINGUNG> sprninge zu <LABEL>»

wenn |z;a'.HLER=u |

* Wenn .

[BEGINME_SCHLEIFE | |** e
- pringe

Springe

xCanceII

“DKI

Geben Sie den Variablennamen in das Feld Wenn ein und geben Sie dann einen
Vergleichsoperanden ein. Dann geben Sie den zweiten Variablennamen oder eine
Zahl ein.

Geben Sie den Namen eines L abel in das Feld Springe zu ein. (Stellen Sie
sicher, dal3 sich eine Zeile mit dem Label in lhrem Programm befindet.)

Die Vergleichsoperanden , die fir diesen Befehl verwendet werden sind
dieselben, die fir den Befehl Setze Variable verwendet werden. Zum Beispidl:

Wenn COUNTER > 0O springe zu START_LOCP
Verwenden Sie zusétzlich zwei Gleichzeichen (==) fir gleiche Operanden. Zum
Beispiel:

Wenn COUNTER == 0 springe zu END
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Ein unbedingter Sprungbefehl (Level 3, Pro) kann durch das Auswahlen von
Springe eingegeben werden. Diesist vergleichbar mit der Auswahl des Befehls
Wenn Springe, der dasselbe Dialogfeld wie Springe 6ffnet.

AU Anfang Unterprogramm ... Level 3, Pro

Der Befehl Anfang Unterprogramm markiert den Anfang eines bestimmten
Unterprogramms. Sie kdnnen bis zu 64 Unterprogramme programmieren.

Anfang Unterprogamm

Mame: |su315 |

“ 0K xCanceI

Geben Sie den Namen des Unterprogramms in das Feld Name ein. Das erste
Zeichen muf3 ein Buchstabe sein.

Geben Sie den Befehl Anfang Unter programm und Unterprogramm
Befehlsbldcke nur am Ende eines Programms ein. Geben Sie die Befehle Aufruf
Unter programm irgendwo innerhalb des Programms ein, damit das Programm
zu Unterprogrammen springt und sie ausfihrt.

EU Ende Unterprogramm ... Level 3, Pro

Der Befehl Ende Unterprogramm markiert das Ende eines Unterprogrammes.
Waéhrend des Programmablaufs beendet es die Ausfiihrung eines
Unterprogramms und das Programm fahrt mit der Ausfihrung der Zeilefort, die
dem Befehl Aufruf Unter programm folgt.

AU Aufruf Unterprogramm ... Level 3, Pro

Der Befehl Aufruf Unterprogramm aktiviert (startet) das bestimmte
Unterprogramm. Der Befehl 6ffnet ein Dialogfeld, das dem Dialogfeld Anfang
Unterprogramm gleicht.

LA Label ... Level 1, Level 3, Pro

Der Befehl Label wird dazu verwendet, eine bestimmte Stelle im Programm zu
markieren, auf die sich ein Befehl Springe bezieht. Dieser Befehl 6ffnet ein
Dialogfeld.

Label

Label: |STAHTAJ |

“ 0K xCancel

Geben Sieenen Namen in das Feld L abdl ein.

Verwenden Se keine Leerzeichen, sondern nur Unter streichungszeichen.
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DR Drucke am Monitor & Log ... Level 3, Pro

Der Befehl Drucken erlaubt es Ihnen, Kommentare innerhalb des Programms
einzufiigen und zu definieren, ob sie wahrend des Programmablaufs in der
SCORBASE Logdatel angezeigt, in eine SCORBASE Logdatel geschrieben
werden oder beides.

Drucken I

Text:
|Ende des Programms] |

Drucke an:

- Anzeige
 Logdatei
» Anzeige & Logdatei

“ 0K x[fancel

Unabhangig von Ihrer Wahl erscheint der Text der Druckzeile in dem
Nachrichtenbildschirm des Programms wéhrend des Programmabl aufs.

Der Befehl 6ffnet ein Dialogfeld.
Geben Sie einen Text und Leerzeichen bis zu 48 Zeichen ein.

Um den tatséchlichen Wert einer Variablen auszudrucken, setzen Sie den Namen
der Variablen in einfache Anfuihrungszeichen. Zum Beispiel: VAR X=" X' wird
als VAR X=50 gedruckt.

Auswahl: Monitor, Logdatel oder Monitor & Logdatel.

Befehle Eingang/Ausgang

Wenn Wenn Eingang #_Ein Springe ... Level 1, Level 3, Pro

Eingang

¢

Der Befehl Wenn Eingang veranlald das Programm zu dem bestimmten Label zu
springen oder ein Unterprogramm zu starten, wenn der Status der getesteten
Eingabe mit dem festgel egten Status tUbereinstimmt (AN oder AUS). Alle
Befehle Wenn Eingabe 6ffnen ein Dialogfeld.

wenn [IF] Eingang
Eingang - I . =

& - Ein
Nummer: |1 | = I (: A

> Springe  zu |abel | |

i ﬁufe Unterprogr. | |

w Ok xCancel
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BU Bei Unterbrechung Ein #_ Ein Springe ...

In Level 1 veranlaldt dieser Befehl das Programm zu dem bestimmten Label zu
springen, wenn der getestete digitale Eingang AN lautet.

In Level 3 und SCORBA SEpro veranlaldt dieser Befehl das Programm zu einem
bestimmten Label zu springen oder ein Unterprogramm zu starten, wenn der
getestete digitale Eingang mit dem festgel egten Status Ubereinstimmt (AN oder
AUS).Variabelwerte kdnnen aus verschiedenen Quellen stammen. Abhangig von
dem ausgewahlten Befehl, wird eine der Einstellungen markiert. Es kann eine
andere Einstellung ausgewahlt werden, unabhangig von dem Befehl, der das
Dialogfeld gedffnet hat.

Geben Sie eine Nummer oder ein Variablein das Feld Eingabenummer ein.
Wahlen Sie den Eingabestatus (AN oder AUS).

Wahlen Sie entweder Springe oder Aufruf Unterprogramm und fillen dann das
aktive Feld aus.

Geben Sie den Namen eines Labelsin das Feld Springe zu ein.

Geben Sie den Namen eines Unterprogrammsin das Feld Aufruf
Unter programm ein.

Pro

Dieser Befehl legt die Bedingungen fir eine Eingabe Unterbrechungsservice fest.
Der Service (Aufruf Unterprogramm oder Springe zu) wird dann durchgefihrt,
wenn die Bedingung (Eingabestatus) erfillt ist, unabhangig von dem aktuellen
Programmablauf. Der Befehl 6ffnet ein Dialogfeld.

Bei [OM] Unterbrechung an Eingang 5] Bei [DN] Unterbrechung an Eingang
Eingang - . Eingang i .
Nummer: |IHEENDEIN | “J + Ein Nummer: |5 | "J + Ein

hd [ =] Aus

* Springe zu Label: [START|

© Springe cu Label |

 Rufe

nterproor. |

“+ Rufe

Unterprogr. |5UB5

v’ oK xtancel ¢ oK

In der Grundstellung erscheint “JEDE” im Feld Eingabenummer.
Geben Sie eines der folgenden in das Feld Eingabenummer ein:
Nummer einer Eingabe
Ein Variable
Das Wort JEDE.
Wahlen Sie den Eingangsstatus:
An verursacht eine Unterbrechung wenn die Eingabe eingeschaltet wird.

Aus verursacht eine Unterbrechung wenn die Eingabe ausgeschaltet wird.
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Wahlen Sie entweder Springe oder Aufruf Unter programm und fillen Sie
dann das aktive Feld ganz aus.

Geben Sie den Namen eines Labelsin das Feld Springe zu ein.

Geben Sie den Namen des Unterprogramms oder eine Variablen in das Feld
Aufruf Unterprogramm ein.

Wenn Sie eine Variable eingeben wird das ausgewahlte Unterprogramm
durch den Wert der Variablen der zur Zeit des Unterbrechungsbefehls zuerst
verarbeitet wird, ausgewdahlt und nicht wenn die eigentliche Unterbrechung
ausgefihrt wird.

Ein Unterbrechungsbefehl verursacht, dal3 das Programm den Befehl
abzubrechen, der zur Zeit ausgefihrt wird (was auch eine Bewegung oder eine
Verzogerung sein kann) und sofort den Befehl auszuftihren, der fur diese
Unterbrechung festgelegt wurde. Wenn der bestimmte Befehl ein Aufruf
Unterprogramm ist, wird das Programm von dem Punkt weitergefiihrt an dem es
unterbrochen wurde, sobald das Unterprogramm vollsténdig ausgefihrt wurde.

Ein Unterbrechungsbefehl kann die Befehle Freigabe Unterbrechung und Sperre
Unterbrechung ausgeschaltet oder eingeschaltet werden (siehe unten).

Beispiele:
Bei Ei ngabeunterbrechung 1 an Springe zu START

Wenn der Eingang 1 Angeschaltet wird, wird das Porgramm
unterbrochen und vom Label START weitergefiihrt.

Bei Ei ngangsunterbrechung 5 an Aufruf Unterpr. SUB5

Wenn Eingang 5 angestellt wird, ruft das Programm sofort das
Unterprogramm SUBS5 auf. Wenn eine der Achsen sich bewegt, wenn
Unterbrochen wird, halten sie an. Wenn das Unterprogramm ausgef tihrt
wurde (Ende des Unterprogramms ist erreicht), nehmen die Achsen die
Position und den Status ein, an dem Sie unterbrochen wurden und das
Programm wird von dem Punkt an fortgefiihrt, an dem es unterbrochen
wurde.

Bei Ei ngangsunterbrechung JEDE aus Aufruf Unterpr.
z

Wenn eine der Eingénge ausgeschaltet wird, wird sofort das
Unterprogramm Z ausgefuhrt.

Speme / Freigabe Unterbrechung

Eingang| _1"  Sperie

* Freigabe:

=
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SuU Sperre Unterbrechung #_ ... Pro

Der Befehl Sperre Unterbrechung verursacht die bestimmte
Eingangsunterbrechung inaktiv zu werden. Wenn ein Unterbrechung inaktiv ist
wird sie solange ignoriert bis der Befehl Freigabe Unterbrechung sie wieder
aktiviert. Der Befehl 6ffnet ein Dialogfeld.

Geben Sie eine Eingangsnummer, eine Variable oder das Wort ALLE in das Feld
Eingangsnummer ein.

FU Freigabe Unterbrechung #_ ... Pro

Der Befehl Freigabe Unterbrechung verursacht, dal3 die bestimmte
Eingabeunterbrechung inaktiv wird. Wenn ein Unterbrechung inaktiv ist wird sie
solange ignoriert bis der Befehl Freigabe Unterbrechung sie wieder aktiviert.

Dieser Befehl hat dasselbe Format wie der Befehl Sperre. Sie konnen die
Einstellungen Sperren/Freigabe unabhéngig von dem Befehl, der das Dialogfeld
gedffnet hat verandern.

Beispiel:
Anf ang Unt er pr ogr anm SUBA
Sperre Ei ngabeunt erbrechung ALLE

Frei gabe Ei ngabeunt er brechung ALLE
Ende Unt er progranm

Um zu verhindern, dal3 die Unterbrechungsbefehle mit anderenin
Konflikt stehen, kdnnen Sie in Unterprogramme eigebettet werden.
Unterprogramm SUBA ist ein Unterbrechungs Serviceunterprogramm.
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EIN E Ausgang ein #_ ... Level 1, Level 3, Pro

Dieser Befehl legt den Status des festgelegten Ausgangs fest. Der Befehl 6ffnet
das Dialogfeld Ausgang, mit der Option Ein ausgewahlt.

InLevel 1 und Level 3, kontrolliert dieser Befehl nur digitale Ausgange.
Geben Sie eine Nummer oder Variablein das Feld Ausgangsnummer ein.
Ein Befehl Ausgang aus kann durch die Eingabe Aus ausgewahlt werden.

In SCORBA SEpro 6ffnet dieser Befehl das Dialogfeld Ausgang mit Digital und
Ein ausgewahlt.

[ twmoww |

Dutput Humber: |1 |
1+
o 4 On
+ Digital - oK
* Analog | |
Range: 0...255
“ Ok XEancel |

Geben Sie eine Nummer oder Variable im Feld Ausgangsnummer ein.
Ein Befehl Ausgang aus kann durch die Auswahl Aus eingegeben werden.

Ein Befehl Setze Analog kann durch die Auswahl Analog und die Eingabe einer
Nummer oder Variablen in das Feld Wert vorgenommen werden.

OF | Ausgang aus #_ ... Level 1, Level 3, Pro

Dieser Befehl legt den Status des bestimmten Ausgangs fest. Der Befehl offnet
das Dialogfeld Ausgang, mit der Option Aus ausgewahit.

InLevel 1 und Level 3, kontrolliert dieser Befehl nur digitale Ausgange.
Geben Sie eine Nummer oder Variable in das Feld Ausgangsnummer ein.
Ein Befehl Ausgang aus kann durch die Eingabe Ein ausgewahlt werden.

In SCORBA SEpro 6ffnet dieser Befehl das Dialogfeld Ausgang mit Digital und
Ein ausgewahlt.

Geben Sie eine Nummer oder eine Variable in das Feld Ausgangsnummer ein.
Ein Befehl Ausgang aus kann durch die Auswahl Aus eingegeben werden.

Ein Befehl Setze Analog kann durch die Auswahl Analog und die Eingabe einer
Nummer oder Variablen in das Feld Wert vorgenommen werden.
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SA Setze Analog Ausgang Pro

Dieser Befehl legt den Status des bestimmten analog Ausgangs fest. Der Befehl
Offnet dasselbe Dialogfeld wie der Befehl Ausgang.

[ Set Analog Ouput |

Output Mumber: | 2

- Digital

#+ Analog  Walue: |15[ﬂ |
Range: 0...255

“ Ok anncel |

Geben Sieim Feld Ausgangsnummer eine Nummer (1 oder 2) oder eine
Variable ein.

Ein digitaler Ausgabebefehl kann durch die Auswahl von Digital und entweder
Ein oder Aus eingegeben werden.

Al Setze Variable auf Analogeingang Pro
Siehe Beschreibung der Befehle Setze Variable im vorherigen Abschnitt.
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Variable Programmieren

SCORBASE Level 3 und SCORBA SEpro ermoglichen variables
Programmieren. Variable sind hilfreich, um Schleifen und Unterprogrammein
Raoboterprogrammen zu erzeugen. Sie erlauben IThnen Befehle zu schreiben, die
sich verandern, sowie sich ihre Umgebung wahrend der Programmausfiihrung
verandert.

Um die Variablen zu verwenden, miissen sie mit dem Befehl Setze Variable
definiert werden.

Variable kdnnen Namen von bis zu 22 Zeichen haben. Eswird jedoch empfohlen
so0 kurze Namen wie mdglich zu verwenden. Der erste Buchstabe mui3 ein
alphabetischer Buchstabe sein.

Wenn Siein SCORBA SE programmieren, kdnnen Sie eine Variable anstatt eines
numerischen Wertsin den meisten Editierbefehlen verwenden. Dieswird in den
Beispielen in der Abbildung unten gezeigt. Die Zeichen X und Z werden hier as
Variable verwendet.

R C:\SBw_ERSG\PROVROBOT.SBP

: Gehe zu Position X schnell =
: Gehe zu Position X langsam 2

: Gehe Linear zu Position > schnell

: Gehe zu Position X langsam Z

!Warte X [1/10 Sekunden ]

:Wenn Endschalter X springe zu LABEL
:Wenn Eingang X EIN springe zu LABEL
: Sperre Unterbrechung Eingang X
Ausgang X EIN

10: Setze Achse X auf Null

11: Jaw X[ mm ]

12: Setze Variable X = 3

DO = oW R -

=il =

Sie kénnen keine Variable verwenden, um ein Label oder ein Unterprogramm zu
bestimmen.

Sollte das Programm wahrend des Programmablaufs auf eine Variable treffen
deren Wert nicht definiert ist oder auRerhalb des Bereichs liegen, wird eine
Fehlermeldung angezeigt.

Der aktuelle Wert einer Variablen kann in der Statuszeile am unteren Rand des
Bildschirms angezeigt werden, indem die Befehlszeile Setze Variable in der die
Variable erscheint, ausgewahlt wird und Aufruf Einzelzeile ausgefiihrt wird. Die
flhrt es aus und zeigt das Ergebnis einer Berechnung oder liest und zeigt den
aktuellen Wert des Timers, Sensoren oder anal ogen Eingangs an, entsprechend
dem bestimmten Befehl Setze Variable.

Der Befehl Drucke an Monitor & Log (DR) kann auch dazu verwendet werden
den aktuellen Wert einer Variablen auszudrucken, indem der Variablennamein
dem zu druckenden Text in einfache Anfihrungszeichen gesetzt wird. Zum
Beispiel: VAR X=" X' wird als VAR X=50 gedruckt.
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Beispiele:

Gehe zu Position A schnell

Wenn dieser Befehl ausgefiihrt wird, wird der Roboter zu einer variablen
Position A geschickt, dessen Wert im Programmablauf festgelegt wird.

Ausgang ein PP

Dieser Befehl schaltet einen variablen Ausgang ein, PP, gema0 dem Wert

von PP wahrend des Programmablaufs.

Beispielprogramm 1

EX CASBW ERSGAPRO\RDBOT SBP

1: Setze Variable CP = 1

2: Setze Variable WP = 50

3 A

4: Gehe Linear zu Position CP langsam 5
b: Warte W (110 Sekunden )

b: Setze Variable CP = CP+1

7: Wenn CP<{=5 springe zu A

o

L3

A5

Diese Programm bewegt den Greifer fortlaufend von einer Position zu
néchsten, warte 5 Minuten auf jeder Position und féhrt damit fort, bis die

flinfte Psition der Positionstabelle erreicht ist.

Beispielprogramm 2
¥A C:\SBW_ERSG\PROVROBOT SBP [_[af %]

1: START:

2: Setze Variable INP = 1

3: POSITIONS_EINGANG:

4: ¥enn Eingang INP EIN rufe Unterprogramm A
h: Setze Variable INP = INP+1

b6: ¥Wenn INP <=8 springe zu POSITIONS EINGANG
1: Springe zu Zeile START

d: Anfang Unterprogramm A

9: Gehe zu Position INP schnell

10: Ende Unterprogramm

[

-

-

Al

Dieses Programm scannt die Eingange 1 bis 8 nacheinander und schickt
den Roboter auf die Position, die mit Ausgang ein tbereinstimmt.
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KAPITEL 7

Programmausfihrung

Die folgenden SCORBASE Fenster werden zum Aktivieren und Uberwachen
der Programmausfiihrung verwendet.

Programmfenster

Digitale E/A

XYZ (Level 3und Pro)

Logdatei (Level 3 und Pro)
Nachrichtenanzeige (Level 3 und Pro)
Anaoge E/A (Pro)

Encoder (Pro)

Zum Aktivieren der Dia ogfelder, die sehr hilfreich fir die Programmausf ihrung
sind, wéhlen Sie Anzeige | Ausfihranzeige.

Die erscheinende Bildschirmaufteilung, hangt von dem aktuell geltenden
SCORBASE Level ab, wiein den folgenden Beispielen gezeigt.

I ..a: SCORBASEpro fuer SCORBOT-ER Vplus @ Eshed Robotec
| Datei Edtieren Stat Optionen  Steusrung  Anzeige  Programme  Hilfe

0 (R e = 0 | = 5 s i s e [

il
i
il
il
|
Wl ( Unbenannt ) [5]4] |'
I 1: Oeffne Greifer X[mm) P(Grad] |'
|| 2: Gehe zu Position 2 langsam 5 Y(mm]) R[Grad) m
|| 3: Gehe zu Position 1 schnell Z(mm) m
|| 4: Schliesse Greifer - i
Encoderschiitte x|
1: 0 5 0
|2 0 6: O
3 0 i
4 0 8

| 1 2 3 4 L7 b ¥ ]

| | Auzgang: il il [ IE] I = [ [

| | Name:

E Eingang | | _ | Jil| [ [0 [

: Force: ] ] [ 1] | 1= | |

|| Name: Sensorl

| | o]

E Bewegung ahgeschlossen [ 2 [Einfuegen| OffLine | Stg ein !
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Programmausfihrung

Um die Ausfiihrung eines Programms zu beginnen, plazieren Sie den Cursor auf
eine Zeile in dem aktiven Programmfenster und fiihren eine der folgenden
Arbeiten aus:

Klicken Sie auf eine der Startsymbole auf der Werkzeugleiste.
Klicken Sie auf eine der Startoptionen im Meni Starten.
Dricken Sie auf die Funktionstaste fur die Option Starten.

Die Taste Sarten [Run] auf dem Lernanhénger kann nicht zum Starten von
SCORBASE Programmen verwendet werden.

Beginnen Se die Ausfiihrung eines Programms immer von der ersten Zeile,
nachdem Se Programmdaten ver&ndert haben (z.B. Se neue Positionen fiir eine
Position aufgezei chnet haben, eine Programmzeile bearbeitet haben usw.).

Wenn Sie ein Programm laufen lassen wollen, das den Befehl “Wenn Eingang...”
oder “Bel Unterbrechung an...” enthélt und Sie eine Ausgangsstatus durch das
Dialogfeld Digitale E/A erzwungen (simuliert) haben, erscheint die folgende
Warnung:

= SCOBBASE MWESSAGE

Input[z] 1 2 in Force state.

Run program anyway?

Ve O

],3 [F6] Einzelzeile ausfiihren Level 1, Level 3, Pro
- Fuhrt die aktuell ausgewdahlte (hervorgehobene) Programmzeile aus.

E [F7] Einzelzyklus ausfiihren Level 1, Level 3, Pro

Fihrt das Programm einmal aus, von dem Punkt, an dem es gestartet wurde. Die
Ausfihrung wird dann beendet, wenn die letzte Programmzeile erreicht wird,
unabhangig wo die Ausfihrung begonnen wurde.

J= [F8] Kontinuierlich ausfiuhren Level 1, Level 3, Pro

Fihrt das Programm in einer Endlosschleife aus, von dem Punkt an, wo es
gestartet wurde. Wenn die letzte Zeile des Programm erreicht wird, springt die
Ausfiihrung automatisch auf die erste Programmzeile.
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Programmausfihrung anhalten

@ [F9] Stop

m [F10] Pause

Zum sofortiges Anhalten (Abbrechen) der laufenden Programmausftihrung:
Klicken Sie auf das Symbol Stop in der Werkzeugleiste.
Waéhlen Sie Start | Stop.
Dricken Sie auf F9.

Dricken Sie auf den rote Knopf NOTFALL (EMERGENCY)) auf dem
Controller.

Drucken Sie auf die Taste ABBRECHEN (ABORT) auf dem Lernanhanger.

Level 1, Level 3, Pro
Halt sofort die Programmausf iihrung und alle Achsenbewegungen an.

Sellen Se sicher, daf? die Anwendung SCORBASE das momentan aktive Fenster
ist, bevor Se auf F9 driicken.

Level 3, Pro

Halt die Programmausfiihrung nur nach Ausfiihrung des aktiven Befehls an.
Deshab kdnnen sich Achsen weiter bewegen (um ihre Bewegung auszuftihren)
nachdem der Befehl Pause gegeben wurde.

Pause und Sop sind Softwaremethoden, um die Programmausfiihrung
anzuhalten. Se sollten in einer wirklichen Notfallsituation den Schalter
NOTFALL (EMERGENCY) auf dem Controller oder die Taste ABBRECHEN
(ABORT) auf dem Lernanhanger verwenden.

Dialogfeld Digitale Eingange & Ausgange

Alle Level von SCORBASE konnen 8 digitale Eingange und 8 digitale Ausgange
steuern und tberwachen.

Das Diaogfeld Digitale Eingénge & Ausgange zeigt den Status der digitalen
Eingénge und Ausgénge von SCORBOT Controllers. Die Anzeige steht im
Modus Online, Offline und Simulation der Operation zur Verfigung.

Es kdnnen Namen zu den E/As, durch das das Meni Optionen|Eingang &
Ausgangname zugeordnet werden. Siehe Kapitel 9 fir weitere Einzelheiten.

Das Diaogfeld Digitale Eingange & Ausgénge kann auch dazu verwendet
werden manuell zwischen den Stati der digitalen Eingange und Ausgénge von
SCORBOT Controller hin- und herzuschalten.

Wenn der Controller ein wirkliches oder simuliertes Eingangssignal von
enem externen Gerét erhdlt, erscheint ein Haken im betreffenden
Eingabefeld. Wenn das Signal abgestellt wird, verschwindet die Markierung.
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Die Manipulation von Eingangssignalen erlaubt es Ihnen ein Programm zu
testen, indem Sie Eingangssignale an der Stelle des Programm simulieren, an
denen eine andere Maschine ein Signal an den Robotercontroller ausgeben
soll.

Wenn ein Befehl Ausgang ein simuliert wird oder tatsichlich von dem
SCORBOT Controller an ein externes Gerét geschickt wird, erscheint ein
Haken in der betreffenden Ausgangsbox. Wenn das Signal abgestellt wird,
verschwindet die Markierung.

Die Manipulation von Ausgangssignalen ermoglicht es lhnen Signale an
externe Geréte zu senden un zu testen, ohne ein Programmbefehl zu
schreiben und auszufihren.

Digitale Eingangssignale Level 1, Level 3, Pro
Den Empfang eines Eingangssignals (z.B., Eingang 1)simulieren:

Klicken Sie auf Optionsschaltfeld For ce fur Eingang 1. Es erscheint eine
Markierung. Dies ermdglicht es lhnen den Empfang eines Eingangssignals
zu simulieren.

Klicken Sie auf das Optionsschaltfeld Eingang fur Eingang 1. Es erscheint
eine Markierung. Diesdient als Signal Eingang ein.

7/ 2z _ 3 | & ] 5 e e
Ausgang; [l N Ll _ [ | I} o
Mame: Lampe Summer Klingel
Eingang v ] ] _ £l 5] ] =
Force: | ] | _ ] ! | ]
Mame: Sensorl sensor2 Senzor3

Rl i

Klicken Sie nochmals die Optionsschaltflache Eingang fur Eingang 1. Die
Markierung verschwindet. Der Eingang ist jetzt ausgeschaltet.

Warten Se einen Moment, bis die Markierungen erscheinen, nachdem Se auf die
Optionsschaltflache geklickt haben.

Die Eingangs LED auf dem Controller leuchtet nicht auf, wenn der Eingang
simuliert wird, auch wenn Online gearbeitet wird.

Digitale Ausgangssignale Level 1, Level 3, Pro

Zum Senden (oder smulieren) eines Ausgangssignals (z.B. Ausgang 1), klicken
Sie auf das Optionsschaltfeld Ausgang fur Ausgang 1. Es erscheint eine
Markierung. Dies erzeugt ein Signal Ausgang ein.

I R T - S - S T S 5 | 7 | [
Ausgang: v I Jll] I I Al [0l I
Mame: Lampe Summer Klingel
Eingang = _ JN _ _ I, | |
Force: [5] | I _ _ 1o1] | 0
Hame: Sensorl sensors Sensord

KH| | i3

Warten Se einen Moment, bis die Markierungen erscheinen, nachdem Se auf die
Optionsschaltflache geklickt haben.
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Dialogfeld Analoge Eingédnge & Ausgange

Zusétzlich zu den digitalen Eingangen und Ausgangen, kann SCORBA SEpro 4
anal oge Eingénge und 2 analoge Ausgénge Uberwachen und steuern.

Das Dialogfeld Analoge Eingange & Ausgéange zeigt den Status der analogen
Eingénge und Ausgénge des SCORBOT Controllers. Die Anzeige steht sowohl
im Online a's auch Offlinemodus der Operation zur Verfiigung. Ausgangswerte
kénnen jedoch nur verandert werden, wenn SCORBASE Onlineist.

s Analog Inputs & Outputs

___Inputs _ Dutputs
Yalue: 1] 1]

!_ﬁange: I]...255| Ok I Elusei

Analoge Eingangssignale Pro

Wenn der Controller ein analoges Eingangssignal von einem externen Gerét
empfangt, wird der Wert (Stérke) des Signals in dem Feld Eingangswert
dargestellt.

Analoge Ausgangssignale Pro

Zum festsetzen eines Werts fir ein analoges Ausgangssignal, geben Sie den Wert
in das Feld Ausgangswert ein. Der Controller muf3 im Onlinemodus arbeiten.

Dialogfeld XYZ

XYZ Koordinaten Level 3, Pro

Das Fenster XY Z zeigt die aktuellen kartesischen (XY Z) Werte fiir jede der
Roboterachsen.

Almm] 168.70 Pldeg) -63.59

Y(mm] 001 |R(deg) 0.01
Z(mm] 504.20

Die Werte verdndern sich, wenn die Roboterachsen um mehr als 1mm bewegt
werden (X, Y, Z Achsen) oder 1° (Neigungs- und Drehachsen).
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Dialogfeld Encoderschritte

Encoderschritte Pro
Das Fenster Encoder zeigt die aktuellen Werte des Encoders fur jede Achse.
Encoderzchritte
1: 0 & l
2 0 b: |
3 0 7: |
4 0 8: i
Diese Werte verandern sich, wenn die Achsen um mehr als 10 Encoderschritte
bewegt werden.
Diese Werte werden auf O gesetzt, wenn der Befehl Grundstellung ausgefiihrt
wird.
Logdatei
SCORBASE Log Level 3, Pro

Die SCORBASE Logdatei zeichnet Fehlermeldungen, den Anfang jeden Zyklus
wahrend der Programmausf iihrung und die Befehlszeilen Drucke an L og auf,

wenn sie ausgefuhrt werden.
Zum Logdatel anzeigen, wdhlen Sie Anzeige |L ogdatei.
i Logdatei
01705798 11:07:44:52. = Beginn des Programmes: CASBWERSG2\PROATIMER SBP == =

0105798 11:07:50:50. === Beginn des Programmes: CASBWERSG2\PROATIMER.SBP ===

01/05/98 11:07:50:83.
01/05498 11:07:51:16.
01/05/98 11:07:51:71.
01/05/98 11:07:52:37.
01/05/98 11:07:53:14.
01/05498 11:07:53:91.

time set to 1 and its 2
time zet to 2 and itz 2
time zet to 3 and itz 3
time set to 4 and its 5
time zet to 5 and itz 6
time zet to 6 and itz &

Die Logdatei wird jedesmal initialisiert (gel 6scht), wenn SCORBASE geladen
wird.

Nachrichtenanzeige

Programmlog Level 3, Pro

Wenn ein Programm, das eine Befehlszeile Drucke an Monitor enthdlt wird die
Nachrichtenanzei ge automatisch aktiviert und angezeigt. Diese Anzeige wird
auch aktiviert, wenn eine Befehlszeile Drucken an Monitor ausgefihrt wird
(durch Einzelzeile ausfihren).
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12{24/96 11:32:31:62. *** Begin of program: D:\SBW15\LEVEL3\I0.583 ==
12/2479611:32:32:01. DONE
12{24/96 11:32:32:39. DONE
12{24/96 11:32:32:89. DONE

12{24/96 11:32:44:31. *** Begin of program: D:\SBW15\LEVELJ\DEMOL3.5B3 ***

Einmal aktiviert zeigt die Nachrichtenanzeige den Beginn jedes Zyklus wahrend
der Programmausfihrung und alle Befehlszeilen Drucken an Monitor, wenn sie
ausgefuhrt werden.

Solange die Nachrichtenanzeige getffnet bleibt, zeigt sie Daten aus allen
ausgefihrten Programmen und Befehlen.

Die Anzeige wird jedesmal beim Schlief3en gel Oscht.

Das Auswéahlen von Anzeige [Nachrichtenanzeige zeigt die Nachrichtenanzeige
Uber allen anderen Dialogfeldern an.
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KAPITEL 8

Dateimanagement

SCORBA SE Programme und Positionen werden in getrennten Dateien
gespeichert, die entweder in getrennten oder kombinierten Operationen geladen
und gespeichert werden konnen.

In der Grundeinstellung werden Positions- und Programmdateien in kombinierten
Operationen gespeichert und haben den gleichen Namen, mit unterschiedlichen
Namenszusatz:

Programmdateien haben die Zusétze SB1, SB3, SBP, entsprechend dem
SCORBASE Level in dem sie gespeichert werden.

Positionsdate en haben den Zusatz PNT.

In der Grundeinstellung werden die Dateien in dem Unterverzeichnis Level 1,
Level3 oder Pro, entsprechend dem SCORBASE Level in dem sie geschrieben
und gespeichert werden, gespeichert.

Programme, diein niedrigeren Levels von SCORBA SE geschrieben werden, sind
nach oben hin kompatibel.

Das Laden eines Programms von einem hoheren Level von SCORBASE in ein
niedrigeren Level (zum Beispiel von Level 3 zu Level 1) bewirkt, dafd das
Programm die Zeile COMMAND NOT AVAILABLE anzeigt wenn es auf einen Befehl
eines hoheren Levelstrifft und diesen nicht erkennt.

Dateioptionen

Um die Art und Weise wie Datelen geladen und gespeichert werden zu
definieren, wéhlen Sie Optionen | Datei.

Dies 6ffnet ein Dialogfeld, das es lhnen ermdglicht zu definieren, ob Programme
und Positionen zusammen oder getrennt gespeichert und/oder geladen werden.
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D ateioptionen I

~ Prog. zpeich.
 Poz. zpeich.
“* Beide speich.

~ Prog. laden
 Poz. laden
“» Beide laden

Programm speichern/laden: Es werden nur Programmzeilen wahrend einer
Dateioperation gespeichert oder geladen.

Positionen speichern/laden: Eswerden nur Positionen wahrend einer
Dateioperation gespeichert oder geladen.

Beide speichern/laden: Sowohl Programmzeilen, as auch Positionen
werden wéhrend einer Datel operation gespeichert oder geladen. Diesist die
Grundeinstellung.

Dateimanagement

SCORBA SE Dateien werden durch die normalen Windows Datelwerkzeuge
verwaltet, auf die durch die Symbole im Menti Datei zugegriffen werden kénnen.

Die ausgewdhlte Dateioption beeinflul3t die Art und Weise wie Sie Laden und
Speichern der Programm- und Positionsdatei en aufgefordert werden.

Es konnen bis zu finf Programme gleichzeitig getffnet und bearbeitet werden. Es
wird jedoch empfohlen alle aktuell getffneten Dateien (einschliefdich
Unbenannt) zu schlief3en, bevor Se eine andere (neue oder bestehende)
Programmdatei Gffnen.

:|in Neu ‘ Offnet ein neues, unbenanntes Programmdateifenster fiir
A I ein Roboterprogramm.

.Z-E[ Unbenannt ]
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PE

IEI1,|

Offnen

Speichern (F2)

Speichern unter...

‘ Drucken

‘Beenden

‘ Offnet ein Dialogfeld Dateimanagement zur Auswahl

einer bestehenden Datei, die ein Roboterprogramm
und/oder die entsprechende Positionsdatel enthélt,
abhéngig von der ausgewahlten Dateioption.

Programm und Positionen speichern

Dateiname: Ordner:

robot shp - e =
test_4.shp S oy 5,
testh.sbp %?;pl:_e[ 9

s

Netzwerk__.

¥

Dateityp: Laufwerke:
[Level PRO (-SBP)  =| |Sc frankc =

Dateien befinden sich in den Unterverzeichnissen
Levell, Level3 oder Pro, entsprechend dem
SCORBASE Level in dem sie geschrieben und
gespeichert wurden.

Nach Auswahl einer Datei wird das Programm im
Fenster Programmdatei angezeigt.

Speichert das gerade aktive Roboterprogramm und/oder
Positionsdatel, abhangig von der ausgewéhlten
Dateioption. Wenn eine Datel unbenannt ist, 6ffnet sich
das Diaogfeld Dateimanagement zur Festlegung des
Dateinamens.

Datelen werden in den Unterverzeichnissen Level 1,
Level3 oder Pro gespeichert, abhangig von dem
SCORBASE Level der beim Speichern aktiv ist.

Offnet ein Dialogfeld Dateimanagement, um das gerade
aktive Roboterprogramm und/oder Positionen unter
einem neuen Dateinamen zu speichern. Der Titel des
Dialogfeld verandert sich geméld der ausgewahlten
Dateioption.

Druckt die gerade aktive Roboter Programmdate.

Beendet SCORBASE. Wenn Veranderungen an einer
Programm- oder positionsdatei vorgenommen und noch
nicht gespeichert wurden, wird eine Warnmeldung
angezeigt.
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Die Namen von leeren Programmen erscheinen nicht in der Programmdateiliste.
Wenn Sie Positionen aufgezeichnet heben, aber noch keine Programmzeilen
eingegeben haben und dann beide gespeichert heben, erscheint die
Porgrammdatel (z.B. PROG.SB3) nicht in der Programmdateiliste, die assoziierte
Positionsdatel PROG.PNT erscheint aber in der Positionsdateiliste.

Deshab wird empfohlen wenigstens eine Programmzeile zu schreiben (z.B.
Bemerkung: XXX), so dal? die Name der Programmdatel aufgelistet ist, wenn Sie
sieladen wollen.

Alle Positionen, die zur Zeit in SCORBASE geladen sind bleibenim
Arbeitsspeicher, wenn Sie eine der folgenden Aktionen ausfihren:

Waéhlen Sie Datei|Neu.

Wahlen Sie Optionen|Datei|Programm laden UND
Datei|Offnen|dateiname.SBP.

Alle Postionen die zur Zeit in SCORBA SE geladen sind, werden aus dem
SCORBASE Arbeitsspeicher entfernt , wenn Sie eine der folgenden Aktionen
ausfuhren:

Waéhlen Sie Optionen|Datei|Positionen laden UND
Datei|Offnen|dateiname.PNT.

Waéhlen Sie Optionen|Datei|Beide Laden UND
Datei|Offnen|dateiname.SBP.

Alle Positionen, die zur Zeit in SCORBA SE geladen sind, werden gespeichert, in
der Positionsdatei, die mit dem Programm assoziiert ist, wenn das gerade aktive
Programm gespeichert wird (wenn die Datei option Beide speichern ausgewahit
ist).

Um Verwirrung zu vermeiden, welche Positionen und/oder Programme geladen
oder gespeichert werden wird folgendes empfohlen:

Behalten Sie die Grundstellung Beide laden und Beide speichern in dem
Diaogfeld Optionen|Datei bel.

Lassen Sie das Dialogfeld Positiondliste gedffnet. Die Auflistung wird
erneuert, wenn Sie neue oder andere Positionen laden.

Schlief3en Sie das zur Zeit gedffnete Programmfenster (einschliefdich
Unbenannt), bevor Sie ein andere (neue oder bestehende) Programmdatei
offnen.
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KAPITEL 9

System Setup

Anzeigeoptionen

Programmfenster

SCORBA SE |&dt jedes Roboterprogramm in ein getrenntes
Programmdateifenster, dasin sich in einem gréf3eren Programmfenster befindet.
Dies ermoglicht Thnen Programme zu bearbeiten, wahrend andere SCORBA SE
Ments aktiv und benutzbar sind.

Eswird jedoch empfohlen alle zur Zeit getffneten Programmfenster
(einschliefflich Unbenannt) zu schlief3en, bevor Sie eine andere (neue oder
bestehende) Programmdatei 6ffnen.

Das Menii Programme legt fest, wie die Rahmen, die die einzelnen
Programmdateien enthalten innerhalb des Programmfensters angezeigt werden.
Die Mentoptionen sind nur aktiv, wenn mindestens ein Programm geladen ist.

‘ Ubereinadner ‘ Die normal e Windowssteuerung zum Veréndern der

Grole und Anordnen von offenen Fenstern, so dal3 jede
Titelzeile sichtbar ist.

‘ Nebeneinander ‘ Die normale Windowssteuerung zum Veréndern der

Grofe und Anordnen von offenen Fenstern nach Grol3e.

‘ Symbole anordnen ‘ Die normal e Windowssteuerung, um die Symbole

minimierter Programme anzuordnen.

‘ Alle schlieRBen ‘ Schliefdt ale offenen Programmdateien und Fenster.
‘ Dateiliste ‘ Zeigt eine Liste aller Programmdateien, die zur Zeit
gedffnet sind.

Die Einstellung Uberlappend oder Nebeneinander bleibt solange bestehen, bissie
gedndert wird.

Das Klicken der rechten Maustaste auf der Titelleiste vieler Dialogfelder in
SCORBASE, 6ffnet ein Schnellment, das die Option Immer oben enthélt.
Verwenden Sie diese Option um sicherzustellen, dal3 das Dialogfeld angezeigt
bleibt, wenn andere Fenster gedffnet werden.
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Anwenderanzeigen

SCORBA SE erméglicht es Thnen Bildschirmanordnungen festzulegen und
anzuzeigen, die lhren Monitor geniigen und Ihren personlichen Einstellungen
entsprechen.

Wenn Sie einmal eine Anordnung festgel egt haben, die Ihrer
Bildschirmauflésung und Programmierbedirfnissen gentigt, speichern Sie diese
Anordnung in einer Datei durch das Auswéahlen von Optionen |

Anwender anzeige speichern.

Dies 6ffnet ein Dialogfeld Dateimanagement, um den Namen der Datei zu
definieren. Anwenderanzeigedateien haben den Zusatz USR und werden in dem
SCORBA SE Programmverzeichnis gespeichert.

Sie kdnnen eine unbegrenzte Anzahl von Anwederanzeigen erstellen und
speichern. Es kann jedoch nur eine Anwenderanzeigedefinition zur gleichen Zeit
aktiviert werden. Wahlen Sie Optionen | Anwender anzeige laden und wéahlen
Sie eine andere Datel fur eine andere Anwenderanzeige aus.

Wenn Sie die Option Anzeige | Anwender anzeige auswahlen, wird die Anzeige
von der gerade geladenen Anwenderanzeigedatei bestimmt.

Die Datei USER1.USR ist die Grundeinstellung.

Zeilennummer

SCORBASE ermoglicht es IThnen die Anzeige fur Zeilennummern im
Programmfenster ein- und auszuschalten. Wahlen Sie Optionen |
Zeilennummern.

In der Grundeinstellung werden die Zeilennummern angezeigt.

Eingangs- & Ausgangsnamen

SCORBASE ermdglicht es Thnen den Text oder die Namen, die Sie mit denim
Dialogfeld E/A angezeigten Eingangen und Ausgangen assoziieren wollen
festzulegen.

Wahlen Sie Optionen | Eingangs- & Ausgangsnamen, um Namen fur die E/As
zu erstellen.

Dies 6ffnet das Dialogfeld Eingangs- & Ausgangsnamen.

[Mamen fuer digitale Ein- und Ausgaenge
1 2 3 4 5 5] Fi 8
Mame -
Yom Lampe Summer Klingel
Ausgang
Hame
wOom Sensorl sensor2 Sensord
Eingang
a9 10 11 12 13 14 15 16
Hame
wom
Ausgang

Hame
w¥om
Eingang

Ve
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In SCORBA SEpro kdnnen Namen auch fur analoges E/As vergeben werden.

Um Text einzufligen, bringen Sie den Cursor auf das gewUlinschte Feld und geben
Sie den Text ein. Ein Name kann aus bis zu 9 Zeichen bestehen.

Klicken Sieauf OK, um diese Namen aufzuzeichnen.

Wenn Sie das Dialogfeld Eingangs- & Ausgangsnamen schlief3en, werden die
Namen automatisch gespeichert. Diese Namen werden geladen, wenn einer der
SCORBASE Level geladen wird. Die Namen stehen nicht in Verbindung mit
einem bestimmten Roboterprogramm oder einem SCORBASE Level.

Wenn Se das Dialogfeld schlief3en, ohne OK anzuklicken wird der von Ihnen
eingegebene Text nicht aufgezeichnet.

Operationsmodi

Online

SCORBASE kann in einem Online-, Offline- oder Simulationmodus verwendet
werden. Offline- und Simulationsmodi stehen auch zur Verfiigung, wenn
SCORBASE mit einem Controller verbunden ist.

Waéhlen Sie eines der folgenden, um den Operationsmodus auszuwahlen:
Waéhlen Sie Optionen | On-Line
Waéhlen Sie Optionen | Off-Line
Wahlen Sie Optionen | Simulation

Wenn Sie Online arbeiten, kommuniziert SCORBASE mit dem Controller. Der
Roboter, die Peripherie und E/Asfihren alle Befehle aus.

In der Grundeinstellung 1&dt SCORBA SE Online (kommunizierend) und arbeitet
mit dem Robotercontroller. Wenn jedoch kein Controller angeschlossen ist oder
ein angeschlossener Controller nicht eingeschaltet ist wenn SCORBA SE aktiviert
wird, 1adt und arbeitet die Software im Simulationsmodus.
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Wenn in den Onlinemodus gewechselt wird, nachdem mit der Softwareim
Offline- oder Simulationsmodus gearbeitet wurde, zeigt die Statuszeile an, dal3
der Roboter nicht in Grundstellung gebracht wurde.

Sollten Sie Schwierigkeiten beim Umschalten vom Offline- zum Onlinemodus
haben, tun Sie das folgende:

Driicken Sie den Knopf NOTFALL (EMERGENCY) auf dem Controller.
Warten Sie 10 Sekunden.
Lassen Sie den Knopf NOTFALL (EMERGENCY) los.

Versuchen Sie nochmals in den Onlinemodus umzuschalten.

Offline

Wenn Sie Offline arbeiten, kommuniziert SCORBA SE nicht mit dem Controller,
auch wenn er angeschlossen und eingeschaltet ist. Achsen Bewegungsbefehle
werden nicht ausgefuihrt und die Eingange und Ausgénge des Controllers nicht
geschaltet.

Obwohl die eigentlichen W/As nicht wahrend der Offlinearbeit geschaltet
werden, reflektiert das Dialogfeld Digitale Eingange & Ausgéange den E/A
Status, der aus der Ausfiihrung der Programmbefehle oder
Anwendermanipulation der E/Asim Dialogfeld resultiert.

Offlinearbeiten sind fir das Programmdebugging hilfreich.

Simulation

Wenn im Simulationsmodus gearbeitet wird, kommuniziert SCORBA SE nicht
mit dem Controller, simuliert aber sein Aktionen. Die Software pausiert fir den
tatséchlichen Zeitraum, den es benttigt die Befehle (z.B. Warten, Gehe zu
Position) auszufuhren. Controller E/As werden nicht geschaltet; E/A Stati werden
von den Digitale und Analogen E/A Diaogfeldern gelesen (wo Siesie
manipulieren konnen, um ihre Statusverdnderungen zu simulieren).

Simulierte Programmausf iihrungen bendtigen guiltige aufgezeichnete Positionen.

Simulation ist fur das Programmdebugging hilfreich.
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Robotersystemparameter

SCORBA SEpro erméglicht die Manipulation von Robotersystemparametern,
wenn die Software Online oder Offline arbeitet (aber nicht im
Simulationsmodus).

Zum Ansehen oder Verandern der Systemparameter, wahlen Sie Optionen |

Setup.

‘Peripherals’

Control

Motion

Default All

I
|
| Bobot
|
|
|

Close

Dies 6ffnet das Untermenti Setup, das eine Liste von Optionen betreffend den
Softwareparametern fur den Roboter und Peripheriegeréte beinhaltet.

(In SCORBASE Levels 1 und 3, 6ffnet die Auswahl von Setup nur das
Dialogfeld Peripheres Setup; siehe unten.)

Setupoptionen sind fur Systemanger und erfahrene SCORBASE Anwender
gedacht.

Versuchen Se nicht die Daten auf diesen Bildschirmen zu andern, wenn Se nicht
dazu autorisiert sind.

Waéhlen Sie Standard, um alle Werte aller Systemparameter in die
vorbestimmten Grundstellungen zu bringen.

Die meisten der Parameter Dialogfelder enthalten die folgenden Schaltflachen:

Anwenden Wendet die Parameter, die Sieim Diaogfeld definiert
haben auf die gerade laufende SCORBA SE Session an.
Schliel3en Schlief¥ das Dialogfeld. Wenn Sie das Dialogfeld

schlief3en ohne Anwenden anzuklicken, werden die von
Ihnen definierten Parameter nicht aktiv.

Standard Setz dieim Dialogfeld definierten Parameter auf ihre
vordefinierte Grundstel lung.

Hilfe (zur Zeit nicht verfgbar)
Offnen L &dt Parameter aus einer gespeicherten Datei.
Speichern Speichert die Parameter, diein einem Dialogfeld

gespeichert werden in einer Datei. Einmal gespeichert
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Peripheriesetup

werden die Parameter dann geladen, wenn SCORBASE
aktiviert wird. Wahlen Sie Standard, um die
vordefinierte Grundeinstellung wiederherzustel len.

Speichern als Speichert diein dem Diaogfeld definierten Parameter in
einer Datei mit neuem Namen. Einmal gespeichert
werden die Parameter dann geladen, wenn SCORBASE
aktiviert wird. Wahlen Sie Standard, um die
vordefinierte Grundeinstellung wiederherzustellen.

Parameter Datendateien befinden sich im SCORBA SE Unterverzeichnis PAR.

SCORBASE ermoglicht es Ihnen die Geréte zu definieren, die angeschlossen
sind und von dem Controller als Achsen 7 und 8 gesteuert werden.

Veréndern Se das Peripheriesetup nicht, wenn Se dazu nicht autorisiert sind.

Um die Geréte zu definieren, wéhlen Sie Optionen |Peripheriesetup. Es 6ffnet
sich ein Diaogfeld.

Klicken Sie auf den Pfeil, um eine Liste mit verfligharen Geréten zu erhalten.

Klicken Sie dann auf das gewlinschte Gerét.
Peripheriezetup

Achse #2 || ingarschlitten 72"
Achsze 8:

Linearschlitten, 1.0m, Schraubenszpindel
Linearschlitten, 1.5m, Schraubenspindel
Linearschlitten, 1.0m, Zahnriemen

Linearzchlitten, 1.8m. Zahnriemen

Stand4 Lineartizch 0.3m

— Drehtisch 24Y (o

Fraerderhand Gran 24V =

Geschwindigkeitsgesteuertes Forderband

Es kann entweder ein 12V oder 24V Foérderband als geschwindigkeitsgesteuertes
Forderband dienen. Um das Forderband mit Geschwindigkeitssteuerung zu
betreiben, miissen Sie das Forderband als Achse 8 definieren.

Um ein geschwindigkeitsgesteuertes Forderband zu definieren und zu
verwenden, wahlen Siedie Option geschwindigkeitsgesteuertes Forderband ,
das am Ende der Liste der Geréte fir Achse 8 im Diaogfeld Peripheriesetup
steht, aus.

Wenn Se ein geschwindigkeitsgesteuertes Forderband mit den

Forder bandbefehlen Start/Stop betreiben, zeichnen Se nicht Positionen auf
und/oder verwenden Se nicht den Befehl Setze Achse (auf Null) fir das
Forderband im selben Programm.

Kontrollparameter

Das Auswéahlen von Kontrolle 6ffnet das Dialogfeld Kontrollparameter, das die
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Kontrollparameter fir jede Achse anzeigt und es Ihnen erlaubt sie zu verandern.

Verandern Se die Daten nicht, wenn Se dazu nicht autorisiert sind.

- Control Parameters
File D:ASBWA\PARAER4pcl pic
Ayie ‘@1 T2 ©3 ©4 Os O 07 O8 ‘

Proportional gain 10000 Integral gain 500
Differential gain Feed forward gain 250

Offset: I:l

Homing:

Velocity [+%]: Offsetfsengg [0 ]
Homing type: Middle point home
Switch state: ® Normally Open  Mormally Closed

| Apply i |Clnse E |Qefﬁult i | Help E | Open i |§ﬁve é |Sa\.~‘gAsi
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Roboterparameter

Die Auswahl Roboter 6ffnet ein Dialogfeld, das es Ihnen erlaubt die Reihenfolge
in der die Roboterachsen in Grundstellung gebracht werden zu veréndern.

Verandern Se die Daten nicht, wenn Se dazu nicht autorisiert sind.

Der Greifer kann nicht (Achse 6) als erstesin Grundstellung gebracht werden,
auch wenn esin diesem Dialogfeld so definiert ist. Er wird erst in Grundstellung
gebracht, nachdem eine andere Achse erst in Grundstellung gebracht wurde.

Bobot

Sixth

First
Secnnd O
Third )
.
Fifth o)

Fourth

Homing sequence:

ER4pc

Base Shoulder Elbow Pitch Roll Gripper

i O el LLLL

®

s =
=
.
-
B B B

-

O

&

© |00 |0 o

= Robot Parameters

File D:ASBWAPAR\rob_4pc.par

épply ] ‘_C_I_nse 1 ‘Qe_fault J ‘ ﬂelp_ 3 | _gp_en ] ‘ﬁ_i_ave 1 ‘Sa\a_'_e___Asi

Das Auswahlen von Limits 6ffnet ein anderes Dialogfeld, das es Ihnen
ermdglicht die Abmessungen des kartesischen Arbeitsrahmens (XY Z) des

Roboters zu verandern.
Base  (-132-174) [deg] SEE | 172 |
Shoulder (-127 - 31) [deg] Bl ElR
Elbow  (-115-160) [deg] 115 | [160 |
Pitch  (-100-120) [deg] -0 | [120 |
Roll (-6000 - 6000) [deg] -6000 | 6000 |
Gripper (-5400 - 5400) [enc] -5400 | [5400 |
R (50 - 935) [mm] 50 | [935 |
vi (-108 - 935) [mm] 08 | [935 |

[4pety | [Ciose | [potau] | telp

T e o 11 s o L s oo o A ot e e e e |

Bewegungsparameter

Die Auswahl von Bewegung 6ffnet ein Dialogfeld, das es lhnen ermdglicht die
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Bewegungsparameter fur die Achsen zu veréndern.

Verandern Se die Daten nicht, wenn Se dazu nicht autorisiert sind.

= Motion Parameters

File D:ASBW\PAR\mot_4pc_par

Time percentage of acceleration[%] =~ 0
Time percentage of acceleration change [>%] @~ ——
Maximum linear speed [mm{sec] 200

Maximum speed of rotary joints in linear motion [degfsec]

| Apply i |C[|:|se§ |Qefault§ | Help I | Open I |§ave i |Sangs§

Trapezformige Flugbahnen

Der SCORBOT-ER 4pc Controller verwendet ein parabol formiges
Bewegungsprofil, das die Motoren dazu veranlaldt langsam zu beschleunigen, bis
die Maximalgeschwindigkeit erreicht wurde und dann mit der gleichen Rate
verlangsamt.

Steuerpfadanwendungen, wie Schweil3en und Spruihlackieren benttigen

normal erweise el ne trapezfiirmige Bewegung, bei der die Motoren am Anfang
der Bewegung schnell beschleunigen und am Ende schnell abbremsen und in der
Mitte eine gleichméfdige Geschwindigkeit beibehalten.

Um trapezf ormige Flugbahnen zu ermdglichen, verwenden Sie das Dial ogfeld
Bewegungsparameter. Verringern Sie die Werte fir Zeitprozentanteil der
Beschleunigung Zeitprozentanteil der Verlangsamung.

Speichern Sie die neuen Parameter in einer Datei, die immer dann geladen
werden kann, wenn eine Anwendung eine trapezférmige Flugbahn bendtigt.
Waéhlen Sie Grundeinstellung, um die Bewegungsparameter auf die
voreingestel lten Bewegungsparameter zuriickzusetzen.

Nehmen Sie zur Kenntnis, daf3 die Bewegungsparameterwerte sowohl den
Roboter a's auch die Peripherieachsen betreffen.
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Software Initialisierung

Die Datei SCBSPRO.INI, welche die SCORBASEpro Software initiaisiert,
beinhaltet mehrere Programmeschalteroptionen, die es Ihnen erlauben die Art und
Weise wie |hre Software aktiviert wird zu verandern.

Verandern der Programmschalter in der SCBSPRO.INI Befehlszeile:

1. Wahlen Sieein der SCORBASE Symbole (z.B. SCOBASE PRO) im
SCORBA SE Programmordner (Gruppe).

F& SCORBASE for SCORBOT-ER 4pc =] E3
File Edit “iew Help
ROIB M W
SCORBASE SCORBASE (G0 ! SewpPC Unirstal Fieadme
Lewvel 1 Lewvel 3 Contraller SCORBASE SCORBASE
ER-4pc ER-4pc
|E chiect(s] |1.93KE 7

2. Dricke [Alt]+[Enter].
" InWindows 3.1 6ffnet sich das Dialogfeld Programeigenschaften.
Nehmen Sie die Veranderungen im Feld Befehlszeile vor.

In Windows 95 6ffnet sich das Dialogfeld SCORBASE (PRO)
Eigenschaften. Klicken Sie auf das Registerblatt VVerkniipfung, wenn es
nicht schon bereits ausgewahlt ist.

Nehmen Sie die Veranderungen im Feld Ziel vor.

Die folgenden Programmschalter kdnnen in die Befehlszeile eingefligt werden.
Eigenschaften von SCORBASE PRO

Allgemein  erkniipfung |

SCORBASE PRO

Zielyp: Anwendung
Ziglort; SBwW_ERSGG
Ll IE:\SBW_EHEG'\SEBSE.EXE SCESPRO.IMNI AONLINI

Arbeitsverzeichnis: IE:\S B ERSG

T astenkombination; IKein

Ausfibren: I Momales Fenster j
Ziel suchen... | Amderes Sumbal... |
K. | Abbrechen | [ibemetimen |
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JONL[INE]

H

/R=program

/L=Programm

Ladt SCORBASE im Onlinemodus, auf3er wenn die
Kommunikation mit dem Controller nicht hergestel It
wurde. Zum Beispiel: SCBS SCBSPRO.INI /ONL

Wenn sie SCORBA SE beenden, wenn die Softwareim
Offlinemodus arbeitet, [adt SCORBASE im
Offlinemodus das néchste Mal, wenn es gestartet wird.

L&dt SCORBA SE und fiihrt automatisch den Ablauf
Grundstellung aus, nachdem SCORBA SE geladen
wurde. Zum Beispiel: SCBS SCBSPRO.INI /H

Ladt SCORBA SE und fihrt automatisch das bestimmte
SCORBA SE Programm aus und beendet SCORBASE
dann.

Der Programmschalter kann dazu verwendet werden
SCORBASE aus einer ander Windowsanwendung zu
starten. Zum Beispid:

SCBS SCBSPRO.INI /R=ROB.SBP

Ladt SCORBASE und 6ffnet automatisch das bestimmte
SCORBASE Programm und seine assoziierte
Positionsdatel. Zum Beispiel: SCBS SCBSPRO.INI
/L=ROB.SBP

Es kann mehr als ein Programmschalter verwendet werden. Zum Beispiel:
SCBS SCBSPRO.INI /ONL /H /L=APPL1.SBP

Dies aktiviert SCORBA SEpro im Onlinemodus, bringt den Roboter in
Grundstellung und l&dt das Programm APPL 1.
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Softwarelizenz

Wahrend der Softwareinstallation, wird auch ein Kopierschutzsystem auf der
Festplatte installiert. Esist nur eine Installation pro Festplatte erlaubt.

Normalerweise wird die Softwarelizenz automatisch wahrend der Installation und

der Deinstalation installiert und deinstalliert.

Sollten Sie esjedoch fur notwendig erachten die Lizenz direkt zu manipulieren,
wir ein Hilfsprogramm zur Fehlersuche und technischem Support zur Verfligung

gestellt.

Um die Anzahl der verbleibenden Installationen zu Uberpriifen, stecken Sie
Diskette #1 in das Floppylaufwerk und fihren die Datel WINSDEI.EXE aus.
Dies 6ffnet ein Dialogfeld.

Windows Software Copy Protection w113 @ Eshed Robotec B2

Mazied Madia : I Choene Mmdia |- & Piegram |(SrR%
[p s disk) . |—D M

[ eheck | [ tmstall | | Remave | | Chwee |

Check Remaining Seftware Installations

ﬁ Inslallations Femaining: 1

Klicken Sie auf Check, um zu sehen, wie viele Install ationen noch auf der
Diskette Ubrig sind.

Nach der Installation der Software von einer Diskette mit einer Lizenz fir
eine Installation, zeigt der Checkzahler noch 1 verbleibende Installation.

Diese Extralizenz darf nicht fir eine zusétzliche Installation verwendet
werden. Sie dient als Backup im Falle eines Disketten- oder Dateifehlers,

Wen Sie die Software deinstallieren, wird eine Anwenderlizenz auf die
Originaldiskette zuriickkopiert, um so die Software erneut auf demselben
oder einem anderen Computer zu installieren.

Wenn sich die Software nicht laden 183t und eine Mitteilung anzeigt, dal3 sie

dieLizenz fir die Kopie der auf der Festplatte installierten Software nicht

findet, verwenden Sie I nstall, um eine Lizenz von der I nstallati onsdiskette

auf die Festplatte zu Uberspielen. (Stellen Sie sicher, dal3 die Diskette nicht

schreibgeschiitzt ist.)

Wenn Sie die Software deinstaliert haben, aber eine Lizenz nicht auf der
original Installationsdiskette wiederhergestellt wurde, verwenden Sie
Remove, um die Lizenz von der Festplatte zuriick auf die

Installationsdiskette zu Uberspielen. (Stellen Sie sicher, dal3 die Diskette nicht

schreibgeschiitzt ist.)

Ein verborgenes Verzeichnis ax nf zz enthélt die Softwarelizenzinformationen.

Ldschen oder verandern Sie dies Verzeichnis nicht.
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