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Wie dieses Handbuch aufgebaut ist...

Das vorliegende Handbuch bietet Ihnen alle Informationen zur Benut-
zung von PC-Posi Light. Es gliedert sich in einzelne Kapitel,
deren Inhalt im Folgenden aufgefiihrt ist.

Kapitel 1:  Kurze Erklérung zu PC-Posi Light, den Einsatzmog-
lichkeiten und den V oraussetzungen an die Hardware.

Kapitel 2:  Vorgehensweise bei der ersten Inbetriebnahme,
Erklarung der selbstablaufenden Demo, Beschreibung
der Installation

Kapitel 3:  Erstellung und Bearbeitung von Fahrprogrammen

Kapitel 4 :  Detaillierte Beschreibung der Bedienung und aller
Funktionen von PC-Posi Light.

Kapitel 5:  Erléauterung der Parameter und Einstellmdglichkeiten.

Kapitel 6 :  Definition der externen Ein- und Ausgange und
Benutzung des Zusatzprogramms |ODEF.EXE.

Kapitel 7:  Anhang, Steckerbelegung, Fehlermeldungen, Ausblick

Alle im Handbuch abgedruckten Beispiele befinden sich auch als
ablauffahige Fahrprogramme auf der Diskette.

Definitionen

Dieses Handbuch verwendet einige Begriffe, die einer Erklérung

bedirfen.

Fahrprogramm Datei mit Kommandos, die PC-Posi Light

oder einliest und verarbeitet. Das Programm

Programm definiert den gesamten Bewegungsablauf der
Maschine fir jewells eine Anwendung.

Satz Kleinste Einheit innerhalb eines Fahrpro-
gramms. In jedem Satz kann man Wege fir
alle Achsen, Geschwindigkeit, Verwellzeit
und andere Funktionen definieren.

Satzelement Teil eines Programmsatzes. Es kann sich da

bel um einen Weg, die Geschwindigkeitsanga
be oder eine Zusatzfunktion handeln, dieim
Satz programmiert ist.




Zyklus Abarbeitung genau eines Programmdurchlaufs
im Unterschied zum stéandig wiederholenden

Dauerlauf.

Positionierung Fahrt der Motoren Uber einen bestimmten
Weg oder endlos.

Betriebsart Art, in der die Maschine bewegt wird. PC-

Posi Light kennt in der aktuellen Version drei
Betriebsarten, AUTOMATIK, MANUELL
FAHREN und REFERENZFAHRT

Verwendete Schreibweisen

Cursor-Tasten und Englische Bezeichnungen mit Rahmen, z.B.
Tastatureingaben (uP], [LEFT]J, [PGDN]J, (ENTER]

Menufunktionen Grof3geschrieben mit Menupfad, z.B.
DATEI-ANZEIGEN

Meldungen In kursiver Schrift, z.B. "Referenzfahrt
durchfiihren ? j/n’

Funktionsnamen Grof3buchstaben, z.B. SIGNALTEST
Signalname gerade Grof3buchstaben, z.B. BEREIT

Betriebsarten Grof3buchstaben, z.B. AUTOMATIK

Tastenbezeichnungen

Neben den in diesem Handbuch verwendeten englischen Tasten-
bezei chnungen kann es insbesondere bel deutschen Tastaturen davon
abweichende Beschriftungen geben.

Meist handelt es sich um folgende Tastenbezeichnungen :

Handbuch dt.Tastatur Handbuch Tastatur
oder
(eNTRL)  [Strg)
(HOME ] (Pos1]
(PGUP] (Bild 1] BSP («Jgrau
(PGDN] (Bild { ]




1. Was kann PC-Posi Light ?

universelles
Steuerprogramm

keine Zusatz-
Hardware

umfangreiche
Parameter

moderne Bedien-
oberflache

Hilfefunktion

lauft auf jedem
PC ab 386

digitale
Ein-/Ausgéange

Das Programm PC-Posi Light ist eine Software, die aus jedem
Standard-Personal-Computer eine industrielle Schrittmotor-
Positioniersteuerung macht.

Esist weder ein externer Prozessor noch sonstige intelligente
Zusatz-Hardware nétig. PC-Posi Light steuert Uber die paralele
Druckerschnittstelle bis zu 4 Schrittmotorachsen mit den nétigen
Takt- und Richtungssignalen an.

Mit 4 Schrittmotorachsen lassen sich beliebige Mechaniken
realisieren und fur die unterschiedlichsten Aufgabenstellungen ein-
setzen. Standard-Anwendungen sind z.B

* Handling-Systeme * Roboter-Anwendungen

e \Walzenvorschibe e Sondermaschinen

¢ Koordinatentische ® Pdettierungsaufgaben
Durch die umfangreichen Parametriermdglichkeiten 183 sich das
Programm an nahezu alle Maschinen anpassen.

PC-Posi Light bietet ein durchdachtes und modernes Bedienungs-
konzept mit Pulldown-Menus und Fensterverwaltung. Esist deshalb
leicht zu erlernen und sicher zu beherrschen.

Die situationsbezogene Hilfefunktion bietet an fast jeder Programm:-
stelle Informationen und Vorschlége fir die weiteren Arbeiten.

Zum Betrieb von PC-Posi Light ist ein handelstiblicher Personal-
Computer mit Festplatte, Druckerschnittstelle und beliebiger Grafik-
karte notwendig. Es kénnen alle Rechnertypen ab 386 eingesetzt
werden.

Die Synchonisation mit Peripheriegeraten kann mittels digitaler Ein-/
Ausgange erfolgen. PC-Posi Light bietet die Moglichkeit, beliebige

|/O-Karten anzusprechen. Fir einfachere Anwendungen ist auch die

zweite Druckerschnittstelle fir zusétzliche Ein-/Ausgéange moglich.




Was kann PC-Posi Light ?

Besonderheiten Zu den Besonderheiten von PC-Posi Light gehoren :

lauft auf alen PCs ab 386
keine intelligente Zusatz-Hardware notwendig

Ansteuerung aler gangigen Schrittmotor-Endstufen mit +5V
TTL-Pegel

Schrittfrequenzen bis 20 kHz (gemessen auf 486/66MHz)
situationsbezogene Hilfefunktion und Hilfe-Index

moderne Bedienoberfldche mit Pulldown-Menis und Fenstern
schnelle Aktivierung wichtiger Funktionen mit Funktionstasten
schrittgenaues manuelles Fahren mit den Cursor-Tasten
Programmeingabe im Klartext, keine umstandlichen G-Codes
32-Bit-Arithmetik und dadurch fast unbegrenzter Arbeitsbereich
Wege bis 16 Mio Schritte pro Positioniervorgang

PCmit (g

b Motor
Drucker- ° . . .
schnitt- : ° > Taktlund Richtung Treiber

Y fur bis zu 4 Achsen

stellen °
oder e
digita|er ) : < digitale Eingange, z.B. START, STOPP, Endschalter
/O-Karte | § ®

o ® digitale Ausgange, z.B. AKTIV, STUCKZAHL, BEREIT

[ ] ® >

&

\ T
D/ | —|

Bild 1-1 AnschluRschema

Linearinterpolation aller Achsen

standige Verrechnung der absoluten Positionen und damit keine
Probleme mit sich aufsummierenden Schrittresten

durch Multitasking-Funktionen Zykluszeiten im Millisekunden-
Bereich




Was kann PC-Posi Light ?

Referenzfahren auf Endschalter oder auf getrennte
Referenzschalter

zwel Endschalter pro Achse

Ausgangssignale BEREIT, BOOST, AKTIV, AUTOMATIK,
STUCKZAHLENDE, PROGRAMMENDE und weitere frei
programmierbare Ausgange

Eingangssignale fir START, STOP, QUITTUNG

schaltbare Startkurventiberwachung, d.h. Positionierung nur
wahrend Startsignal aktiv ist

umfangreiche Stiickzahlerverwaltung, aktuelle Stiickzahl
abspeicherbar

AUTOMATIK-Betrieb mit Einzel-, Zyklus- und Dauerlauf

schrittgenaues Verfahren der Restwege bel Abbruch einer
Positionierung

Testfunktionen zur Ermittlung der optimalen Parameter

Achsaufl6sung, Achsanzahl, Geschwindigkeiten und Rampen-
zeiten frei einstellbar




2. Erste Schritte

2.1. Instalation

komfortable PC-Posi Light kann zwar von einer Diskette aus gestartet werden,

Installation empfohlen wird aber die Installation auf Festplatte. Auf der Diskette
befindet sich ein Installationsprogramm, das alle notwendigen
Arbeiten automatisch erledigt.

Geben Sie zur Installation bitte ein :

INSTALL
Das Installationsprogramm fragt nach dem Ziellaufwerk und Ziel-
verzeichnis und Ubertrégt daraufhin alle erforderlichen Dateien.
Wichtige Anderungen gegeniiber dem Handbuch sind in der Datei
README nachzulesen. Es handelt sich hierbei um Erweiterungen,
die erst nach Erstellung dieses Handbuchs erfolgten.

Dateienliste Nach der Installation stehen folgende Dateien im Verzeichnis :
PCPOSI.EXE Steuerprogramm
PCPOSI.SYS Parameterdatel
PCPOSI.HLP Hilfetexte
PCPOSI.MSG Meldungen und Texte
PCPOSI.IO Definition der Ein-/Ausgange
PCPOSL.I2P Beispieldefinition fir Ein-/Ausgange
README letzte Anderungen zum Handbuch
IODEF.EXE Hilfsprogramm zur Definition der

Ein-/Ausgange
DEMO.BAT Aufruf der selbstablaufenden Demo
AUTORUN.COM Demo-Programm
PCPOSI.ATR Parameter fir Demo-Programm
*PCP Beispiele fur Fahrprogramme
*SYS und zugehdrige Parameter
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Erste Schritte

2.2. Selbstablaufende Demo

Mit einer selbstablaufenden Demo bietet Ihnen PC-Posi Light die
Mdoglichkeit, die wichtigsten Programmfunktionen ohne weiteres
Zutun kennenzulernen.

Sie mussen auf der DOS-Befehl sebene nur
DEMO

eingeben und kénnen sich zurticklennen. Die Demo dauert etwa
10 Minuten und lauft vollig automatisch ab.

2.3. Programmaufruf

Der Programmaufruf von PC-Posi Light erfolgt von der DOS-
Befehlsebene durch Eingabe von

PCPOSI

Nach kurzer Zeit erscheint der Arbeitshildschirm von PC-Posi Light,
der sich in mehrere Bereiche unterteilt.

* Titellaiste * Menizele
* Arbeaitsflache ® Statuszeile
* Hilfezele * Funktionstastenzeile

pyr 1
Parameter  Sonderfunktionen Hilfe

Automatik

Manuell Fahren
Referenzfahren
Achse 2
Achse 3
Achse &
Alle Achsen
Zahler loschen

punk t
F1 Hilfe UP DOWN LEFT RIGHT im Menii blattern a-H Ende
ENTER Auswahl ESC Abbruch

Bild 2-1 Bildschirmaufbau PC-Posi Light

Bildschirmaufbau Am oberen Rand befinden sich die Titalzelle und die Menlizeile, von
der aus die Pulldown-Ments herunterklappen.
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Erste Schritte

Statuszeile

zusatzliche
Aufrufschalter

Beispiele

In den letzten beiden Bildschirmzeilen stehen zu jeder Programm-
situation die aktiven Funktionstasten. Die Belegung der Tasten &ndert
sich von einem Programmzustand zum anderen, je nachdem, welche
Funktionen gerade aktiv sind.

Dariiber befindet sich eine Zeile fur Erlauterungstexte und die Status-
zeile, in der aktuelle Programmzusténde angezeigt werden. Der grofie
Bereich dazwischen ist das Arbeitsfeld, in dem PC-Posi Light je nach
Aktion Fenster 6ffnet oder Meldungen plaziert.

In der Statuszeile stehen folgende Informationen :
* Name der Programmdatei
aktuelle Parameterdatei
Maschinenzustand (steht/lauft)
Einzel-, Zyklus-, Dauerlauf im AUTOMATIK-Betrieb
Eilgang, Schleichgang beim manuellen Fahren

Uber zusitzliche Aufrufparameter kann z.B. sofort eine Datel gela-
den, vordefinierte Parameter verwendet, verschiedene Funktionen
automatisch ausgefuhrt oder nur die Bildschirmdarstellung angepalt
werden.

Der Programmaufruf mit Aufrufparametern erfolgt nach folgendem
Schema:

PCPOSI [datei] [schalter]

Erklarung:  datei Fahrprogramm, das gleich nach dem
Aufruf geladen wird
Schalter : -m monochrome Darstellung
-h, -? Hilfestellung fur den Programmaufruf
-s datei bestimmte Parameterdatei |aden

PCPOSI abc.pcp -m

L &dt sofort das Fahrprogramm abc.pcp und startet mit monochromer
Anzeige.

PCPOSI -s andere.sys

L&dt nicht die Standard-Parameter aus der Datei PCPOS|.SY S
sondern spezielle Einstellungen aus der angegebenen Datel.

12



Erste Schritte

lauft nur einge- PC-Posi Light lauft unter MS-Windows leider nicht mit vollem
schrankt unter Funktionsumfang. Die Erzeugung der Schrittfrequenzen und An-
MS-Windows steuerung der Schnittstelle ist unter MS-Windows in der erforderli-

chen Weise nicht moglich.

2.4. Erste Aktionen an der Maschine

Inbetriebnahme Um PC-Posi Light moglichst schnell und erfolgreich an Ihrer Ma-
an der Maschine  schinein Betrieb zu nehmen, sollten Sie folgende Arbeiten

durchfihren.
1. ein Kabel oder einen Adapter anfertigen und folgende
Signale an einen 25-poligen Sub-D-Stecker anschlief3en
Richtung Motor 1 - Pin2
Takt Motor 1 - Pin3
Richtung Motor 2 - Pin4
Takt Motor 2 - Pin5

Wenn gewlnscht kénnen auch die Motoren 3und 4 in
gleicher Weise an den Pins 6-9 angeschl ossen werden.

Fur den ersten Test sind keine End- oder Referenzschalter
notwendig. Es sollen lediglich Motoren verfahren werden.
Der Anschlul? der Schalter und der zusétzlichen Ein- und
Ausgange kann zu einem spéteren Zeitpunkt erfolgen. Die
genaue Pinbelegung der Schnittstelle und die Definition der
Ein-/Ausgange wird spéter beschrieben.

Bitte beachten Sie auch ale Sicherheitshinweise, dieim
Anhang genauer erlautert sind.

2. die Maschine mit diesem Kabel an einer parallelen Schnitt-
stelle anschlief}en, Maschine und PC einschalten

3. PC-Posi Light mit dem Installationsprogramm auf Ihrem
Rechner installieren und starten (PCPOSI  [ENTER])

4, im Menil PARAMETER-MASCHINE die betreffende
Schnittstelle LPT1 oder LPT2 einstellen

5. die Funktion MANUELLES FAHREN im Meni FAHREN
aufrufen und mit den Cursor-Tasten die Maschine fahren
lassen

13



Erste Schritte

Wenn am Motor keine Reaktion zu erkennen ist, so ist entweder die
Schnittstelle fehlerhaft oder das Adapterkabel. Priifen Sie bitte zuerst,
ob der Motor unter Spannung steht (kann mit der Hand nur schwer
verdreht werden) und dann das Adapterkabel.

6. wenn die Motoren laufen, konnen Sie mit Hilfe des
Zusatzprogramms |ODEF.EXE die Definition der externen
Ein- und Ausgénge vornehmen. Die Erlauterung hierzu findet
sich in einem spéteren Kapitel.

2.5. PC-Posi Light beenden

Sie kdnnen PC-Posi Light jederzeit mit der Tastenkombination

oder Uber das Pulldown-Menii PROGRAMM und die Menu-
funktion ENDE abbrechen.

14



3. Fahrprogramme

3.1. Wassind Fahrprogramme

Ein Fahrprogramm legt die genauen Bewegungen aller Achsen, die
zu fahrenden Geschwindigkeiten und die Abfolge der einzelnen
Bewegungen fest. Weiterhin kann man zusétzliche Ausgéange schalten,
um damit externe Komponenten anzusteuern. PC-Posi Light arbeitet
Programme im Automatik-Betrieb ab.

3.2. Wie erzeugt man Programme

Programme
neu erstellen
oder verandern

Fahrprogramme werden mit Hilfe des integrierten Editors eingegeben
und bearbeitet. Wenn bereits ein Programm ausgewahlt wurde, so
gelangt man Uber die Menufunktion PROGRAMM-BEARBEITEN
oder die Funktionstaste vom Hauptmenl aus in die Bearbei-
tungsfunktion. Um ein neues Programm zu erstellen, kann die Menu-
funktion PROGRAMM-NEU verwendet werden. Hierbei definiert
man zuerst einen Namen und gelangt dann in die Bearbeitung.

i Dyri
Parameter  Sonderfunktionen Hilfe
Programm bearbeiten
K3 KE | Ges HWdh Sprg
1.30 _ | 100
3.40
3.76

n

I T T O (Y= I (O I

2
3
&
9
6
7
8
9
8
1

1
1

énderungen am Programm durchfiihren
F1 Hilfe F5 Satz einfiigen F6 Satz loschen F7 Satz kopieren a-X Ende
Cursortasten TAB Hotkeys Feld wahlen Ziffer B3P DEL Wert andern  ESC Abbruch

Bild 3-1 Integrierter Editor zur Programmbearbeitung
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Fahrprogramme

komfortabler
Editor

Beispiel

Der Editor zeigt das aktuelle Programm Satz fir Satz an. Ganz links
steht die Satznummer. Dann folgt ein Teil mit den Wegen fur jede
aktive Achse und in der rechten Ha fte stehen die Sonderfunktionen.

Mit dem Balkencursor kann man ein beliebiges Feld auswahlen und
durch Uberschreiben andern. Alle Felder sind auch mit Ihren Hotkeys
anzuwdhlen, diein der Titelzeile hervorgehoben sind. Sofort nach
Dricken des Hotkeys springt der Cursor in das gewiinschte Feld des
aktuellen Satzes und ermdglicht danach die Werteingabe.

Nach der Eingabe eines Werts kann man das Feld mit den Cursor-
tasten wieder verlassen. Damit wird der neue Wert automatisch
Ubernommen.

W12 definiert 12 Wiederholungen

V300 eine Verweilzeit von 300 ms

X212.5 einen Weg von 12,5 mm fur Achse 2

H die Zusatzfunktion Programmhalt

A3 aktiviert oder deaktiviert den digitalen Ausgang 3

Bei der Bearbeitung des Programms sind folgende Tasten aktiv :

(DowN][LEFT](RIGHT] blattert und wahlt Satz oder Satzelement

und zur Bearbeitung aus
HOME springt zum Satzanfang
springt zum Satzende
ctrl-HOME springt zum Programmanfang
ctrl1-END springt zum Programmende
ENTER springt zum néchsten Satz oder erzeugt

einen neuen Satz am Programmende

bricht eine Eingabe oder die Bearbeitung ab
flgt einen leeren Satz ein

|6scht den aktuellen Satz

kopiert den aktuellen Satz

|| [T m m
~N| O] o] [\» =
(@] (e}

|6scht den aktuellen Wert

springt zur Wegeingabe der gewtinschten
Achse

springt zum gewiinschten Eingabefeld

setzt oder riicksetzt einen digitalen Ausgang

aktiviert oder deaktiviert Zusatzfunktionen

Die Programmbearbeitung wird mit der Taste beendet.

Programmaéanderungen sollten immer abgespeichert werden.
Nur nach einer Speicherung auf Platte sind sie fur spatere
Verwendungen verfligbar.

16



Fahrprogramme

3.3. Aufbau von Programmen und Satzen

satzweiser
Aufbau

Fahrprogramme sind satzweise aufgebaut, d.h. ein Fahrprogramm
besteht aus einem oder mehreren Sétzen. Die maximale Satzanzahl
ist nur durch den Speicher des Personal Computers begrenzt. Im
Normalfall sind dies mehrere Tausend Sétze.

Jeder Satz kann folgende Elemente enthalten :
* relative Wege in Millimeter fur alle aktiven Achsen
* Geschwindigkeitsangabe in % zur Maximalgeschwindigkeit
* Wiederholungszahler
® Sprungziel
* 4digitale Ausgange
e Verwellzeit in Millisekunden

® Zusatzfunktionen - Programmbhalt (H)
- Nullsetzen der Achspositionen (N)
- Maschine auf Nullposition fahren (M)
- Stlickzahler aktivieren (2)

Weg und Richtung

Die Wege fir jede Achse werden in Millimeter als relative Entfernung
zur aktuellen Position definiert. Ein Vorzeichen legt die Fahrtrichtung
fest.

Alle Achsen fahren die Wege linear interpoliert, d.h. ale Achsen fah-
ren gleichzeitig los und bleiben gleichzeitig stehen. Achsen, dieim
aktuellen Satz nicht fahren sollen, werden einfach mit dem Weg O
oder gar nicht programmiert.

Wege im Fahrprogramm sind immer relative Entfernungen von
der aktuellen Position.

Die Geschwindigkeitsangabe bezieht sich immer auf die Achse mit
dem langsten Weg, wobei die definierte Maximalgeschwindigkeit aller
Achsen niemals Uberschritten wird.
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Beispiel 1

o

Geschwindigkeit

Die Geschwindigkeit im Programmsatz ist eine Prozentangabe zur
definierten Maximalgeschwindigkeit in den Automatik-Parametern.
Eine einmal eingestellte Geschwindigkeit bleibt bis zur nachsten Ein-
stellung gliltig, d.h. sie wird in alen Folgesétzen beibehalten bis sie
wieder programmiert wird.

Die Geschwindigkeitsangabe betrifft nur die Achse mit dem langsten
Weg. Alle anderen Achsen fahren interpoliert mit der gleichen oder
einer kleineren Geschwindigkeit.

Geschwindigkeiten im Programm

Satz 1 Ges =100
Satz 2

Satz 3

Satz 4 Ges =65
Satz 5 Ges =100
Satz 6

Das Programm startet in Satz 1 mit 100% der Maximal-
geschwindigkeit. Auch die Satze 2 und 3 werden gleich-
schnell gefahren. Satz 4 fahrt nur mit 65% und ab Satz 5
fahren die Achsen wieder mit voller Geschwindigkeit.

Jedes Fahrprogramm sollte einen Geschwindigkeitswert im
ersten Satz haben. Dies verhindert, dal niedrigere Geschwindig-
keiten vom Programmende beim Start des nachsten Programm-
zyklus gultig sind.

Sprung und Wiederholungen

Mit dem Wiederholungszéhler sind sowohl Satzwiederholungen als
auch Blockwiederholungen moglich.

Satzwiederholung  nur ein Satz wird wiederholt ausgefthrt
Blockwiederholung mehrere Sétze werden wiederholt ausgefuihrt

Bel der Satzwiederholung wird der aktuelle Programmsatz mehrmals
wiederholt und erst nach Ablauf der letzen Wiederholung erfolgt die
Programmfortfihrung im néchsten Satz. Jeder Satz wird immer
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einmal durchlaufen und bel Satzwiederholungen fiihrt PC-Posi Light
diesen Satz insgesamt Wiederholungen+1 Mal aus.

Beispiel 2
Satzwiederholung

Satz 1
Satz 2
Satz 3 Wdh =3
Satz 4
Satz 5
Satz 6

Der Programmsatz 3 wird dreimal wiederholt, d.h. insges-
amt vier Mal ausgeflhrt. Erst danach erfolgt die Fortsetzung
mit Satz 4.

Blockwiederholungen bestehen aus einem Wiederholungswert und
einem Sprungziel. Damit ist es moglich, bestimmte Programm-
abschnitte mehrmals auszufthren.

Wenn also in einem Satz Wiederholungen und ein Sprung program-
miert sind, dann beziehen sich die Wiederholungen auf den Sprung-
befehl und nicht auf den aktuellen Satz.

Beispiel 3
Blockwiederholung

3x Satz 4
Satz 5 Wdh=2 Spr=3

Die Programmsétze 3 bis 5 werden zweimal wiederholt, d.h.
der Block dieser 3 Satze wird insgesamt dreimal ausgefuhrt.
Erst danach erfolgt die Fortsetzung mit Satz 6.

Schachtelungen Blockwiederholungen kdnnen beliebig geschachtelt werden, d.h.
von Spriingen innerhalb einer Blockwiederholungen kénnen weltere Satz- oder
moglich Blockwiederholungen vorkommen.

Am Programmende ist kein Rlicksprung zu Satz 1 n6tig sondern
wird selbstdndig durchgefiihrt. Wenn das Programm alerdings erst in
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einem spéteren Satz beginnt und in den ersten Sdtzen nur ein einmali-
ger Vorspann ablauft, so ist ein Ricksprung auf den gewiinschten
Satz unbedingt erforderlich.

Digitale Ausgange

zusatzliche Mit den digitalen Ausgangen konnen beliebige externe Komponenten

Ausgange frei geschaltet werden. Ein aktivierter Ausgang ist vom Start des entspre-

programmierbar  chenden Satzes bis zum néchsten Start gesetzt. Die Ausgange sind in
beliebigen Kombinationen aktivierbar. Durch Setzen eines Ausgangs
Uber mehrere Sétze hinweg ist eine léngere Einschaltdauer méglich.

Verwellzeit

Das letzte Element im Programmsatz ist eine Verweilzeit, die immer
am Satzende verstreicht. Sie wird in Millisekunden definiert. Mit ihr
konnen z.B. auch die digitalen Ausgange fir eine definierte Zeit

geschaltet werden.
Beispiel 4
Verweilzeit und digitale Ausgange
Satz 1 Weg Achse 1
Satz 2 Ausl VZeit = 500
Satz 3 VZeit = 200

Dieses Programm realisiert einen Vorschub zum Abléngen
von Endlosmaterial. Satz 1 schiebt die gewlinschte Lange
vor und Satz 2 16st mit dem digitalen Ausgang ein Pneuma-
tikventil zum Abschneiden aus. Der Abschneidevorgang
dauert 500 ms. AnschlieRend soll mit zurtickgesetztem Aus-
gang weitere 200 ms gewartet werden, bevor der néchste
Ablangvorgang wieder bei Satz 1 beginnt.

Zusatzfunktionen

Jeder Satz kann vier Zusatzfunktionen enthalten die mit den Buch-
staben HNMZ gekennzeichnet sind. Eine aktive Funktion ist durch
Anzeige des entsprechenden Buchstabens gekennzeichnet. Durch
einen Druck auf die zugehorige Hotkey-Taste kann man die Funktion
aktivieren oder deaktivieren.
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Die Zusatzfunktionen im Einzelnen :

H Programmhalt

N Nullsetzen der Achspositionen

M Maschine nullfahren

z Stlickzahler aktivieren
Programmhalt

Beispiel 5

Synchronisation
mit externen
Prozessen

Jeder Satz mit aktiver Zusatzfunktion Programmhalt benttigt zur
Ausfihrung ein eigenes Startsignal, auch im Zyklus- oder Dauerlauf.

Startsignale im Zyklus-Betrieb

Satz 1
Satz 2 Programmbhalt
Satz 3
Satz 4
Satz 5 Programmbhalt
Satz 6

Y VY

\ 4

Im Dauerbetrieb ist das Startsignal flir den ersten Satz nur
beim ersten Programmdurchlauf nétig.

In manchen Anwendungen kann es sinnvoll sein, mehrere Programm-
sdtze mit einem einzigen Startsignal unmittelbar nacheinander auszu-
fuhren. In anderen Sétzen dagegen zwingend erforderlich, dal3 ein
Startsignal die Positionierung freigibt, weil damit eine Synchroni-
sation mit externen Komponenten erfolgt.

Die Zusatzfunktion Programmbhalt ist dann sinnvoll, wenn der Ablauf-
takt nicht von der Software-Steuerung erzeugt wird, sondern von der
Maschine, z.B. Startsignal Uber Nocke an einer Exzenter-Presse.

Nullsetzen der Achspositionen

Nullpunkt der
Achsen

Bel aktiver Zusatzfunktion Nullsetzen werden die Schrittzéhler aller
Achsen am Satzende gel6scht. Diesist sinnvoll, wenn ein neuer Null-
punkt definiert wird, auf den die Maschine spéter wieder zurtickfahrt.

Der Nullpunkt darf nicht mit dem Referenzpunkt der Maschine ver-
wechselt werden.
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PC-Posi Light I6scht an jedem Programmende automatisch die
Schrittzahler aler nicht referenzfahrenden Achsen. Es handelt sich
hierbel meist um Vorschub- oder Transportachsen, deren aufsum-
mierte Wege irgendwann einmal zu einem Uberlauf fiihren wiirden.

Maschine nullfahren

Im Satz mit dieser Zusatzfunktion werden Achsen auf ihren Nullpunkt
gefahren, d.h. um den aktuellen Stand des Schrittzahlers zurlick.

Maschine nullfahren ist nur mit den Achsen mdoglich, die auch
referenzfahren konnen und im Parameter Referenz-Reihenfolge defi-
niert sind. Bel reinen Vorschubachsen macht eine Referenzfahrt oder
ein Nullfahren keinen Sinn.

In Satzen mit der Zusatzfunktion Maschine Nullfahren kénnen
keine Wege programmiert werden. Diese Funktion und Wege fur
Achsen schlief3en sich gegenseitig aus.

Beispiel 6
Nullsetzen und Maschine nullfahren  Referenzreihenfolge = 13

Satz 1 Wege N Nullsetzen
Satz 2 Wege

Satz 3 Wege

Satz 4 Wege

Satz 5 M Maschine nullfahren
Satz 6 Spr=2

Dieses Programm féhrt in Satz 1 alle Achsen auf die Ausgangs-
position und definiert dort einen Nullpunkt. Danach erfolgen in
den Sétzen 2 bis 4 Positionierungen und im Satz 5 fahren die
Achsen 1 und 3 auf den Nullpunkt zurtick. Achse 2 und 4 sind
nicht fur Referenzfahrten freigegeben und verbleiben deshalb in
ihrer Position. Am Programmende erfolgt ein Sprung auf Satz 2
und die wiederholte Ausfiihrung.

Stiickzahler aktivieren

Die Aktivierung der Zusatzfunktion Stlickzahler bewirkt einen Zahl-
vorgang am Satzende. Je nach Definition der Stlickzdhler-Parameter
erfolgt eine Aufwarts- oder Abwaértszéhlung und ein Vergleich mit der
Zielstiickzahl.
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3.4. Beispid

Beispiel 7

An einer Stanzmaschine sollen mit zwei Achsen ein Zickzackvorschub
realisiert und Lochbleche gestanzt werden. Die Bleche sind 205 mm
breit und 834 mm lang. N6tig sind 2 Reihen mit festen Abstanden.

Achse 1
834 mm

60

0O O 0O 0 0O O O O O

N 85
g O O 0O 0O O 0O O O
<
<<
80 80

Bild 3-2 Beispiel eines Fahrprogramms

Der Stanzvorgang erfolgt pneumatisch, wobei das Ventil mit
Ausgang 1 fur 700 ms angesteuert werden muf3. Die Riickholzeit
betragt 200 ms. Nach allen Stanzungen und dem restlichen Vorschub
wird das Blech abgeschert. Dies dauert 500 ms und wird durch Aus-
gang 3 ausgel6st. Der Nullpunkt befindet sich links oben.

Satz Achsel Achse2 Wdh Spr Ausg HNMZ VZeit

1 80 60

2 1 700
3 200
4 40 85

5 1 700
6 200
7 40 -85 7 2

8 1 700
9 200
10 114 -60
11 3 Z 500

Satz 1 fahrt zum ersten Loch und in den Séatzen 2 und 3 wird die
erste Stanzung ausgel6st. Danach erfolgt der Quervorschub, die
zweite Stanzung und der Rickweg in die erste Lochreihe. Dieser
Vorgang kann dann 7 Mal wiederholt werden. Am Ende erfolgt
die letzte Stanzung und in Satz 10 die Ruckfahrt zum Nullpunkt.
Satz 11 schert das Blech ab. Mit Neubeginn bei Satz 1 erfolgt
die Bearbeitung des nachsten Werkstiicks. Am Programmende
wird durch aktive Zusatzfunktion die Stiickzahl weitergezahilt.

23



4. Die Bedienung von PC-Posi Light

4.1. Pulldown-Menus und Funktionstasten

moderne
Bedienoberflache

zusatzliche
Funktionstasten

PC-Posi Light ist mit einer modernen Bedienoberflche ausgestattet.
Alle Funktionen lassen sich Uber Pulldown-MenUs erreichen.

Die Pulldown-Menus sind in mehrere Funktionsgruppen unterteilt,
z.B. sind ale Funktionen zur Programmauswahl und -bearbeitung in
einem Meni zusammengefald. Die Einstellung aller Parameter erfolgt
in einem anderen Mendl.

Das Offnen oder Aktivieren des Meniisystems erfolgt mit der Taste
oder einer der Hotkey-Tasten.

Mit den Cursor-Tasten ist beliebiges Blétern innerhalb der Menus
maoglich. Eine MenUfunktion wird mit oder der entsprechen-
den Hotkey-Taste ausgewahit.

Wichtige Funktionen lassen sich zusétzlich mit den Funktionstasten
bis aktivieren. Die Funktionstastenbelegung variiert je nach
Programmzustand und aktiver Funktion. Die im Augenblick aktiven
Tasten erscheinen immer am unteren Bildschirmrand.

4.2. Die Menusim Einzelnen

Im Nachfolgenden sind ale Ments und Funktionen detailliert
beschrieben.

Es sind nicht immer alle Menupunkte aktiv. Je nach Programmzustand
sind manchmal Funktionen gesperrt. Nicht moglich ist es beispiels-
weise, ein Programm zu bearbeiten, wenn noch gar kein Programm
erzeugt oder ausgewahlt wurde.
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4.2.1.INFO-Menl

Im INFO-Menl (ganz links in der Mentizeile) stehen einige Hinweise
zum Programm PC-Posi Light, zur vorliegenden Version und zur
Lizenz.

4.2.2.PROGRAMM-Menu

Im PROGRAMM-Menu sind alle Funktionen zusammengefaldt, die
Programmdateien zur Bearbeitung auswahlen und verandern. Aul3er-
dem ist hier ein zeitweiser Ausstieg ins MS-DOS-Betriebssystem und
der Abbruch von PC-Posi Light moglich.

Laden...

Neu
Bearbeiten
Speichern
Speichern als

DOS-Shell
Ende

Das PROGRAMM-Ment wird mit dem Hotkey (r] gedffnet.

PROGRAMM-LADEN

Programm- Hinter dem Menlpunkt PROGRAMM-LADEN verbirgt sich eine
auswahl tber komfortable Funktion zum Auswéhlen bestehender Programmdatei en.
Menu

on 1.00 Dyl
Fahren  Parameter  Sonderfunktionen Hilfe

N [L:\<.PCP1]
DISK aaaaa.pcp progr.pcp

TODEF aaaaaa.pcp programm. pcp
bbb . pcp [A:
bbbb . pcp [B:]
cccc. pep [C:]
messe.pcp [D:}
1

prog.pcp [E:
progl.pcp [F:

Laden einer Programmdatei und der zugehorigen Parameter
F1 Hilfe UP DOWN LEFT RIGHT im Menii blattern a-H Ende
ENTER Auswahl ESC Abbruch

Bild 4-1 Dateiauswahlfenster
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Im Auswahlfenster ist das Wechseln von Laufwerken und Verzeich-
nissen moglich. Die Programmauswahl ist auch mit der Funktions-
taste aktivierbar.

PROGRAMM-NEU

neues
Fahrprogramm
erstellen

Mit Hilfe dieses Menlpunkts kann man ein neues Fahrprogramm
erstellen. PC-Posi Light fragt nach dem Dateinamen und legt dann
ein leeres Programm an, das man sofort bearbeiten kann.

PROGRAMM-BEARBEITEN

Bearbeitung der
Programme

Der Mentipunkt BEARBEITEN |&dt den integrierten Editor. Er
wurde speziell fur schnelle und komfortable Bedienung optimiert.

Die Erstellung von Programmen und Bedienung des Editorsist im
vorigen Kapitel beschrieben.

Ges Hdh

108

n

I T T O (Y= I (O I

2
3
&
9
6
7
8
9
8
1

1
1

énderungen am Programm durchfiihren
F1 Hilfe F5 Satz einfiigen F6 Satz loschen F7 Satz kopieren a-X Ende
Cursortasten TAB Hotkeys Feld wahlen Ziffer B3P DEL Wert andern  ESC Abbruch

Bild 4-2 Bearbeiten des Programms

PROGRAMM-SPEICHERN

Programm
dauerhaft
sichern

Ein erstelltes oder verandertes Fahrprogramm muf3 zur spéteren
Wiederverwendung unbedingt auf Platte abgespeichert werden. Die
Sicherung unter dem aktuellen Programmnamen erfolgt tiber diesen
MenUpunkt.

Wenn en neuer Name verwendet werden soll, so kann dies mit der
Ment-Funktion SPEICHERN ALS erfolgen.

26



Bedienung

Mit jedem Fahrprogramm werden automatisch auch die aktuellen
Parameter abgespeichert. Dies hat den Vorteil, dal3 bei spéteren
Arbeiten mit dem Programm alle zugehdrigen Parameter geladen
werden und sofort wieder aktiv sind. Ein umsténdliches Neueinstellen
entfalt somit.

PROGRAMM-SPEICHERN ALS

neuer
Programmname

Um ein Programm unter einem neuen Namen abzuspeichern, muf3
man diese Funktion wahlen. PC-Posi Light fragt nach dem neuen
Dateinamen und speichert das Programm und die Parameter unter
diesem Namen im aktuellen Verzeichnis ab.

PROGRAMM-DOS-SHELL

Ausstieg zu
MS-DOS

Ein zeitweiser Ausstieg ins MS-DOS-Betriebssystem ist tiber die
Funktion DOS-SHEL L méglich.

Beim Ausstieg zu MS-DOS steht nicht mehr der gesamte Arbeits-
speicher zur Verfligung. Es kann deshalb bel gréf3eren Programmen
oder umfangreichen Kommandos zu entsprechenden Fehler-
meldungen kommen.

Die Ruckkehr zu PC-Posi Light erfolgt durch die Eingabe von

EXIT

PROGRAMM-ENDE

PC-POSI LIGHT
beenden

Um PC-Posi Light zu verlassen ist entweder der Menupunkt
PROGRAMM-ENDE zu aktivieren oder die Tastenkombination

Zu dricken.

Beim Beenden stoppt PC-Posi Light noch laufende Motoren. Auf
Wunsch kann hier ein verandertes Programm oder Parameter abges-
peichert werden.
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4.2.3.FAHREN-MenU

alle Funktionen
zum Fahren der
Maschine

Im FAHREN-Ment sind ale Funktionen zusammengefal¥, Uber die
die Ansteuerung der Maschine erfolgt. Es kdnnen Referenz- und
manuelle Fahrt veranlaldt oder der Automatik-Betrieb gestartet
werden. Das Menu wird mit dem Hotkey [ F) gedffnet.

Automatik

Manuell Fahren
Referenzfahrt

FAHREN-AUTOMATIK

automatische
Bearbeitung

Anzeige
wahrend der
Bearbeitung

In der Betriebsart AUTOMATIK erfolgt die automatische Abarbei-
tung des Fahrprogramms. Es wird Satz fir Satz ausgefuhrt und alle
Satz- oder Blockwiederholungen und Programmspriinge bertick-
sichtigt.

Die Aktivierung des Automatik-Betriebs kann auch mit der Taste
erfolgen.

D
Parameter  Sonderfunktionen Hilfe
Programm ausfihren
K3 He | Ges HWdh Sprg Ausg HHKMZ VZeit

1.08 2.00 1.39 108 1

=

50
3.00 3.0 40 - 1 . 3 |

2.20 _
_ 8.8 3.76
3460

[ —
|
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)

=

=
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-

< 5]

I

I’\J‘I’\J‘I’\J
SN
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=] I N S I

&
9
6
7
8
9
8
1

| O O I |
| O I =TI |
| O O I |

NN
W
11 oo |

1
1

X1: 1.00 H2: 2.00 X3: 1.29 K&: 0.00
AAAA . PCP A0AA . SYS EINZEL steht

Automatische Bearbeitung des geladenen Programms
F1 Hilfe F2 Einzel/Zvklus/Dauer F3 Start a-X Ende
ESC Abbruch

Bild 4-3 Automatik mit Satzanzeige

Die Anzeige wahrend der Bearbeitung kann mit einem Parameter
geschaltet werden. Satzanzeige heifd, PC-Posi Light zeigt das Pro-
gramm satzwei se an und markiert den aktuell ausgefihrten Satz mit
einem hellen Balken. In einem kleinen Fenster sind die aktuellen Ach-
spositionen und der Stiickzahler sichtbar.
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Alternativ dazu ist eine grof3e Anzeige der Achspositionen mit der
Einstellung Positionsanzeige moglich. Die aktuelle Satznummer und
der Stiickzahler sind dann in der Statuszeile sichtbar.

PC-Posi Uersion 1.908 {c) Copyri
' I E1VGI M Parameter  Sonderfunktionen  Hilfe

Automat ik

=
|0

[ AAAA . PCP AAAR.SYS EINZEL Stiick: @
i i g des geladenen Programms
Fi Hilfe FZ2 EinzelsZykluz/Dauer F3 Start

ESC Abbruch

Bild 4-4 Automatik mit grof3en Achspositionen

Einzel-, Zyklus-  Wahrend des Automatik-Betriebs kann die Art der Satzabfolge
oder Dauer- bestimmt werden. Es sind Einzelsatz-, Zyklus- und Dauerbetrieb
betrieb maoglich.

Beim Einzelsatzbetrieb bendtigt jeder Programmsatz ein separates
Startsignal. Nach Vollendung der Positionierung und einer eventuel-
len Verweilzeit kann man mit einem weiteren Startsignal den Folge-
satz ausfuhren.

Im Zyklusbetrieb wird mit jedem Startsignal das komplette Programm
ausgefihrt und mit dem néchsten Start ein weiterer Programmdurch-
lauf. Der Dauerbetrieb bearbeitet mit einem einzigen Startsignal das
kompl ette Programm sténdig wiederholend.

Beispiel 5
Startsignale im Zyklus-Betrieb

Satz 1
Satz 2 Programmbhalt
Satz 3
Satz 4
Satz 5 Programmbhalt
Satz 6

Y VY

\ 4

Im Dauerbetrieb ist das Startsignal flir den ersten Satz nur
beim ersten Programmdurchlauf nétig.
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o

Steuerung mit
Tasten oder
externem Eingang

Startkurven-
uberwachung

o

Auch im Zyklus- und Dauerbetrieb bendtigen Satze mit aktiver
Zusatzfunktion Programmbhalt ein separates Startsignal.

Zwischen Zyklus- und Dauerbetrieb kann auch wahrend der Ausfih-
rung umgeschaltet werden. Esist damit leicht moglich, eine Serien-
produktion im Dauerbetrieb durch Umschaltung in den Zyklusbetrieb
am Programmende zu stoppen.

Folgende Tastenbelegung ist im Automatik-Betrieb aktiv :

Umschaltung Einzel-, Zyklus-, Dauerbetrieb,
auch wahrend der Ausfuhrung moglich

startet den aktuellen Satz oder das Programm,
wenn nicht ein externes Startsignal definiert
wurde

halt die Bearbeitung nach dem aktuellen Satz an

stoppt die aktuelle Fahrt der Motoren, Restwege

kdénnen mit dem nachsten Start verfahren werden

Alternativ zum Start Uber die Taste kann man in den Parametern
auch ein externes Startsignal definieren. Die Ausfihrung des Satzes
oder Programms beginnt dann mit einer positiven Flanke an diesem
Signaleingang. Die Taste ist hierbei ohne Funktion.

Der Parameter Startkurventiberwachung beeinfluf¥ die nétige Dauer
des externen Startsignals. Bei aktiver Uberwachung muR das Signal
wahrend der gesamten Positionierungsdauer anliegen, sonst erfolgt
eine Fehlermeldung. Bei inaktiver Funktion gentigt ein kurzer
Signalimpuls am Starteingang, um die gesamte Positionierung
auszufuhren.

Die Funktion Startkurveniberwachung ist nur in Verbindung mit
einem externen Startsignal moglich.
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Beispiel

o

Stiickzahler

aufwarts oder
abwarts zahlen

Stlickzahler auto-
matisch speichern

Timing-Diagramm mit Startsignalen wéhrend einer Positionierung

Startsignal ohne

Uberwachung ﬂ

Startsignal mit

Uberwachung J \—I
Positionierzeit J \—l

N
7
Zeit

Sollte das externe Startsignal bei aktiver Uberwachung vor Ende
der Positionierung inaktiv werden, so erfolgt ein Stopp der Moto-
ren und eine Fehlermeldung. Der Restweg kann dann mit dem
nachsten Startsignal verfahren werden.

Im Automatik-Betrieb ist die Online-Hilfe nur aktiv, wenn keine
Motoren fahren.

Waéhrend des Automatik-Betriebs wird der Stiickzahler verwaltet. In
jedem Programmsatz, in dem die Zusatzfunktion Stuickzéhler aktiviert
ist, erfolgt ein Zahlvorgang. Normalerweise sollte dies immer der
letzte Programmsatz sein.

Der Stiickzahler kann in den Parametern vielféltig eingestellt werden.
Man kann ihn komplett ausschalten oder as Aufwérts- bzw. Abwérts-
zéhler definieren. Dementsprechend z&hlt er entweder von Null bis
zur Zielstlickzahl aufwarts oder umgekehrt abwarts bis Null.

Ein Multiplikator bestimmt, wieviel Teile pro Z&hlvorgang gefertigt
werden. Wenn die gewtinschte Stiickzahl erreicht ist, setzt PC-Posi
Light fur einen Programmdurchlauf das Ausgangssignal STUCK-
ZAHLENDE, um damit weitere Aktionen auszul3sen oder auch nur ein
optisches oder akustisches Signals anzusteuern. Auf Wunsch kann die
weitere Programmausf iihrung an dieser Stelle angehalten werden.

Beim Verlassen der Betriebsart AUTOMATIK speichert PC-Posi
Light den aktuellen Stiickzahlwert automatisch in einer Datei ab, so-
dald er bei spéterer Wiederverwendung des Programms wieder ver-
fugbar ist. Die Dateien mit den Stiickzdhlerwerten tragen die Namen
des Programms und die Endung *.STK.

In jedem Duchlauf am Programmende [6scht PC-Posi Light die Posi-
tionszahler der nicht referenzfahrenden Achsen. Meist handdlt es sich
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Stoppen der
Positionierung

Restwege
verfahren

o

dabel um Vorschub- oder Transportachsen. Die automatische L 6-
schung verhindert eine Uberlaufen des Schrittzahlers und die Anzeige
eines unrealistischen Werts.

Laufende Positionierungen konnen durch verschiedene Aktionen
unterbrochen werden. Neben den bereits oben beschriebenen Tasten
und erfolgt ein sofortiger Stopp bei einem aktiven End-
schalter, bei aktivem Stoppsignal oder wenn wahrend der Start-
kurveniiberwachung das Startsignal inaktiv wird.

Einen Stopp wegen des Auffahrens auf einen Endschalter kann man
nur durch Verlassen des Automatik-Betriebs und manuellem Freifah-
ren vom Endschalter beheben. Vor weiteren Aktionen sollte dann
unbedingt eine Referenzfahrt durchgefiihrt werden.

Nach einem Positionierungsabbruch wegen aktivem Stoppsignal,
wegen oder wegen Startkurvenfehler, fuhrt PC-Posi Light
automatisch die verbleibenden Restwege mit dem néchsten Startsignal
aus. Es gehen dabel keine Schritte verloren.

Die Eingangssignale STOP und Endschalter sind nur aktiv, wenn
sie definiert, d.h. vorhandenen digitalen Eingdngen zugeordnet
wurden. Dies kann man nach der Installation mit dem Zusatz-
programm IODEF.EXE vornehmen.

FAHREN-MANUELL FAHREN

schrittgenaues
Fahren per
Tastatur

o

Der Menupunkt MANUELL FAHREN fihrt in die Funktion des
manuellen Einrichtens. Man erreicht sie auch mit der Funktionstaste

:

Belm manuellen Fahren kann man alle Motoren mit den Cursor-
Tasten schrittweise oder sténdig verfahren. Bei kurzem Tastendruck
wird jeweils nur ein Motorschritt ausgefuihrt, bel 1&ngerem Driicken
geht der Motor in standige Fahrt Uber. Die Umschaltzeit ist als
Parameter definierbar.

Die sténdige Fahrt ist in zwel einstellbaren Geschwindigkeiten mog-
lich. Sowohl die Schleich- als auch die Eilgeschwindigkeit ist per
Parameter definierbar.

Wenn Endschalter und ein Stopp-Signal definiert wurden, so
Uberwacht sie PC-Posi Light auch beim manuellen Fahren.
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Anzeige der
Schrittzahler

A.PCP AAARA . 5YS
Manuelles Fahren aller Achsen
F1 Hilfe UP DOWN Achse auswdhlen LEFT RIGHT Achse fahren a-H Ende

INS Schleich-/Eilgang DEL Zahler loschen ESC Abbruch

Bild 4-5 Manuelles Fahren

PC-Posi Light zeigt die aktuellen Positionen aler Achsen in Millime-
tern an. Die grol3en Ziffern sind auch aus einiger Entfernung noch gut
lesbar.

Folgende Tastenbelegung ist aktiv :

aktuelle Achse fahren

Achse auswahlen

schaltet zwischen Schleichgang und Eilgang um
|6scht den Positionszéhler der aktuellen Achse
|6scht die Zahler aler Achsen

FAHREN-REFERENZFAHRT

Referenzpunkt
der Maschine

Die Funktion REFERENZFAHRT fahrt bestimmte Achsenin
definierter Reihenfolge auf die Referenzschalter.

Die Reihenfolge und Fahrtrichtung aller Achsen wird in den Parame-
tern definiert. Die Referenzschalter miissen vorhandenen digitalen
Eingéngen zugeordnet sein.

Jede Achse fahrt mit der Suchgeschwindigkeit los und sucht den
Referenzschalter. Wenn der Schalter seinen Pegel &ndert, wird
gestoppt und in der Gegenrichtung mit der Freifahrgeschwindigkeit
wieder vom Schalter heruntergefahren. Die Kante des Referenz
schalters definiert den Referenzpunkt fr diese Achse.

Durch entsprechende Definition der End- und Referenzschalter-
eingange ist esleicht maglich, die Referenzfahrt auf einen der End-
schalter statt auf den Referenzschalter durchzufihren.
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o

Achsen einzeln
oder zusammen
fahren

Referenzschalter

zuerst Schalter suchen

dann vom Schalter freifahren

Referenzpunkt
Bild 4-6 Ablauf einer Referenzfahrt auf den Referenzschalter

PC-Posi Light muf3 die aktuelle Position der Achsen kennen. Deshalb
ist eine Referenzfahrt unbedingt erforderlich, bevor ein Arbeitsprozef3
beginnt.

Bei reinen Vorschubanwendungen oder VVorschubachsen macht
eine Referenzfahrt keinen Sinn. Diese Achsen kénnen per Para-
meter von der Referenzfahrt ausgenommen werden.

Eine Referenzfahrt ist nur fir die Achsen wichtig, die festgelegte
Positionen wiederholt anfahren miissen. Bei Vorschubachsen, die z.B.
nur Endlosmaterial in eine Maschine schieben, ist sie nicht notig.

Der Aufruf der Referenzfahrt fiihrt in ein Unterment, von dem aus
alle freigegebenen Achsen einzeln gestartet werden konnen. Weitere
Menupunkte sind der automatische Start aller Achsen in der definier-
ten Reihenfolge oder eine Funktion zum Ldschen der Positionszahler.
Hierbel fuhrt PC-Posi Light keine Referenzfahrt durch.

Achse 1
Achse 2
Achse 3
Achse 4

Alle Achsen
Zahler l6schen

Das Referenzfahrt-Meni wird auch mit der Taste aktiviert.

PC-Posi Light Gberwacht wahrend der Referenzfahrt die End-
schalter und das Stopp-Signal, sofern diese definiert wurden.
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4.2.4. PARAMETER-Menu

Das Menii PARAMETER beinhaltet ale Einstellmdglichkeiten von
PC-Posi Light. Esist in mehrere Untermenis gegliedert, die die
Parameter nach Funktionen und Betriebsarten ordnen.

Automatik...
Referenzfahrt...
Manuell Fahren...
Maschine...
Stiickzahler...

Laden...
Speichern

Der Hotkey zur Aktivierung des PARAMETER-Menlsist (A]. Die
genaue Erklarung der einzelnen Parameter folgt im néchsten Kapitel.

PARAMETER-LADEN

Parameter
gezielt
nachladen

PC-Posi Light verwaltet die Parametereinstellungen in separaten Da-
teien. Mit jedem Fahrprogramm werden automatisch auch die dazuge-
horigen Parameter abgespeichert und zwar mit dem gleichen Dateina-
men und der Endung *.SYS.

Es besteht aber auch die Méglichkeit, Parameterdateien gezielt nach-
zuladen. Das Auswahlfenster dieser Funktion zeigt nur die verfug-
baren Parameterdateien an und erméglicht so, bestimmte Einstellun-
gen zum vorhandenen Fahrprogramm nachzuladen. Die aktuell
ausgewahlte Datel erscheint danach in der Statuszelile.

PARAMETER-SPEICHERN

Parameter
projektbezogen
speichern

Alle Parametereinstellungen konnen tber den Mentipunkt SPEI-
CHERN in Dateien gesichert werden. PC-Posi Light sichert die Ein-
stellungen zu einem Projekt gehdrend.

Die Speicherfunktion arbeitet nach folgendem Schema. Wenn ein
Programm geladen ist, so speichert PC-Posi Light alle programm-
bezogenen Einstellungen, wie Geschwindigkeiten, Nullpunkt usw. in
einer Parameterdatel zum Programm gehérend. Die Dateien tragen
dann den Namen der Programmdatei mit der Endung *.SY'S, z.B.
BLECH.SY S oder BURSTEL.SYS.
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Parameter
projektbezogen

Beim zukUnftigen Laden dieses Programms sind alle Einstellungen
wieder vorhanden, ohne dal3 sie neu zu definieren waren.

Die maschinenbezogenen Parameter wie Achsaufldsung oder benutzte
Schnittstelle werden immer in der Standard-Parameterdatei
PCPOSI.SY S gespeichert.

Wenn beim Speichern kein Programm gewahlt ist, so speichert die
Funktion alle Einstellungen in der Standard-Parameterdatei
PCPOSI.SYS.

mit

Programm Programm

BLECH1.PCP

Parameter
sichern
maschinen-
bezogene
Parameter

alle programm
Parameter bezogene

y

PCPOSILSYS BLECH1.SYS  PCPOSILSYS

Bild 4-7 Sicherung von Parametern

Die Unterteilung in zwel Parameterdateien hat den Vorteil, da3 ale
M aschinen-Parameter nur einmalig definiert sind und bei Anderungen
auch nur in die Standard-Parameterdatei neu gesichert werden
mussen.

4.2.5.SONDERFUNKTIONEN-Mentu

Das Menli SONDERFUNKTIONEN bietet Zugang zu drei Testfunk-
tionen, mit deren Hilfe die Mechanik systematisch Uberprift und die
richtigen oder optimalen Parametereinstellungen ermittelt werden
kénnen.

Signaltest
Geschwindigkeitstest
Resonanztest
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SONDERFUNKTIONEN-SIGNALTEST

systematischer
Test der
Ein-/Ausgéange

Definition der
Ein-/Ausgéange

o

Alle definierten digitalen Ein- und Ausgange sind mit der Funktion
SIGNALTEST leicht Gberprifbar. Die Eingdnge werden standig
eingelesen und die Signalpegel in einem Fenster angezeigt. Eine
Schalterbetétigung ist somit sofort sichtbar.

Die definierten Ausgange sind im rechten Teil des Fensters dargestelIt
und kénnen per Tastatur geschaltet werden.

n1.00 {c) Copyright Burkhard Lewetz, 1996
Fahren  Parameter ERIOLETRIT S SN
Signaltest

Interaktiver Test der Ein- und Ausgangssignale

HIGH EndP1  HIGH ProgEn

Stop HIGH EndP2 StckEn
Quitt —- EndP3 Auto

EndPé Bereit
Refl LOW EndH1 Ausl
Ref2 LOW EndH2 Aus2
Ref3 ———= EndM3 —- Aus3
Reféd ———= Endé  ——- Ausé

Nicht zugeordnete Ein-/Ausgange sind mit ——- gekennzeichnet

sgangsigna
F1 Hilfe UP DOWN TAB s-TAB Feld auswahlen a-H Ende
PLUS MINUS BLAMK EWTER Pegel @ndern ESC Abbruch

Bild 4-8 Signaltest
Nicht definierte Ein-/Ausgénge werden mit ---- dargestellt.

Folgende Tasten sind mdoglich :

Ausgang auswahlen
(PLUS] [MINUS] [BLANK] Pegel des Ausgang schalten

Beim Schalten der Ausgéange kann man eventuell die Reaktionen an
der Maschine oder anderen externen Geraten beobachten.

Ein- und Ausgangssignale miissen nach der Installation mit Hilfe des
Programms |ODEF.EXE physikalischen Kandlen und Leitungen
zugeordnet werden. Fir Signale, die in der aktuellen Anwendung
nicht bendtigt werden, kann die Definition entfallen, z.B. End- und
Referenzschalter Achse 4 wenn nur 3 Achsen bestiickt sind.

Ein- und Ausgangssignale sind nur verfugbar, wenn Sie vorhan-
denen Leitungen am Personal Computer zugeordnet wurden.

37



Bedienung

SONDERFUNKTIONEN-GESCHWINDIGKEITSTEST

Motorverhalten
testen

Optimale
Parameter

Einstellung
Schritt fur Schritt

Die Sonderfunktion GESCHWINDIGKEITSTEST dient zur Ermitt-
lung der optimalen Geschwindigkeitseinstellungen. Ein Fenster zeigt
alle fur die Schrittberechnung und -ausgabe relevanten Parameter an.

n1.00 {c) Copyright Burkhard Lewetz, 1996
Fahren  Parameter ERILETRITVESTNT) i
Geschwindigkeitstest

Test des Motorverhaltens bel unterschiedlichen Geschwindigkeiten

Achse g
Geschwindigkeit [mm/s] )
Rampenzeit [msl 20
Anzahl Schritte 1000
Pausenzeit [msl 300

Test lauft. .. Abbruch mit ESC

g der o
F1 Hilfe UP DOWN TAB s-TAB Feld auswahlen a-H Ende
F8 Testfahrt Ziffer BSP DEL Wert andern  ESC Abbruch

Bild 4-9 Funktion GESCHWINDIGKEITSTEST

Die Parameterfelder lassen sich einfach mit den Cursor-Tasten
und auswahlen und neue Werte durch Uberschreiben eingeben.

Ein Test der aktuellen Einstellungen ist mit der Taste maoglich.
Bel dieser Testfahrt werden Geschwindigkeit und Rampen fur den
aktuellen Motor berechnet und der eingestellte Weg abwechselnd in
positive und negative Richtung verfahren.

Wahrend der Testfahrt ist eine leichte Kontrolle des Motorverhatens
und der Einflul3 der einzelnen Parameterwerte auf die Bewegungen
moglich. Die Testfahrt wird mit abgebrochen.

Die optimalen Werte fur eine Achse sind erreicht, wenn der Motor
zugig und ohne Schrittverlust anfahrt und wahrend der Maximal-
geschwindigkeit noch ein ausreichendes Drehmoment entwickelt.

Schrittweises Vorgehen beim Test der Motoren :

1. Ramperdlativ grof3 wahlen (300-500 ms) und stufenweise an die
gewiinschte Maximalgeschwindigkeit herantasten. Den Weg so
groi3 einstellen, dal3 die Maximalgeschwindigkeit auch erreicht
wird.

2.  Rampenzeit dann schrittweise verringern, bis der Motor abreift.
Evt. hierbel auch wieder den Weg verkirzen.
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o

3.  Rampenzeit zur Sicherheit etwa doppelt so lang einstellen und
alle Werte als Parameter tibernehmen.

Dieser Test sollte unbedingt unter echten Bedingungen erfolgen, d.h.
die Motoren missen unter Last laufen.

Waéhrend Motoren laufen ist die Online-Hilfefunktion nicht
verflgbar.

SONDERFUNKTIONEN-RESONANZTEST

weiterer Test des
Motorverhaltens

Testablauf
Schritt fur Schritt

Eine dhnliche Funktion ist der Resonanztest. Hierbei fahrt der ausge-
wahlte Motor ein bestimmtes Frequenzprofil ab. Der Anfangs- und
Endwert sowie die Frequenzdifferenz fir jede Stufe kann man in den
Eingabefeldern definieren. Die Testfahrt beginnt mit der Taste
und endet entweder nach Erreichen der Zielfrequenz oder durch einen

Abbruch mit [(Esc].

PC-Pozi Uersion 1.88 (c) Copyright Burkhard Lewetz, 1996
= Programm Fahren Parameter EESLLEISIINYVSTNT
Resonanztest

Resonanztest des Motors mit Fregquenzprofil

Achse
Anfangsfrequenz [Hzl
Endfrequenz [Hzl
Differenz [Hz]
Rampenzeit [ms]
Anzahl Schritte
Pausenzeit [msl

2808 Hz Test lauft... Abbruch mit ESC

PCPOSI.SYS lauft
Hilft bhei der Ermittlung von Resonanzfreguenzen
Fi Hilfe UP DOWN TAB z-TAB Feld auswdhlen a—¥ Ende
F8 Testfahet Ziffer BSP DEL Wert dndern  ESC Abbruch

Bild 4-10 Funktion RESONANZTEST
Typischer Ablauf eines Resonanztests :

1. Anfangs- und Zielfrequenz sowie die Schrittweite festlegen,
Rampe moglichst klein einstellen, idealerweise auf O

2. Weg so grof3 wahlen, dal3 das Motorverhalten bei Maximal-
frequenz gut beobachtet oder gemessen werden kann

3. Frequenzprofil mit Taste abfahren und Motorverhalten
beobachten
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4. Bei grof3en Resonanzproblemen des Antriebs kann mit
verschiedenen Mal3nahmen gegengesteuert werden (z.B.
Schwungmasse anbringen, Motor im Halb- oder Viertel schritt
ansteuern, Rampe ganz steil einstellen)

hervorgerufen, sondern sind durch die Funktionsweise von

ﬁ Resonanzprobleme an Motoren werden nicht durch die Software
Schrittmotoren begrindet.

4.2.6.HILFE-Menu

Das Menl HILFE umfal® zwei Punkte.

Bedienung
Index...

HILFE-BEDIENUNG

Die Funktion HILFE-BEDIENUNG gibt eine ausfuhrliche Erkl&rung
der Bedienungsmoglichkeiten von PC-Posi Light.

Es werden sowohl die Mdglichkeiten des Menusystems, als auch die
schnelle Aktivierung einzelner Funktionen tber die Funktionstastatur

erlautert.

HILFE-INDEX

Die Funktion HILFE-INDEX bietet Zugang zu allen verfligbaren
Texten des Hilfesystems. Es 6ffnet sich ein Fenster mit Stichworten
aller Themen und einem Auswahlbaken.
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PC-Posi Uersion 1.90

=  Programm Fahren Parameter
Hilfet}

Freif ahrfrequenz

Geschuindigkeitstest

Haf tung

Info-Menii

Manuell Fahren

Mazchinenparameter

Nullpunkt

Parameter laden
Parameter speichern
Progranm hearheiten
Progranm laden
Progranm—-Menii
Programm neuw

Programm speichern
Programm speichern als
Rampenzeiten

Zeigt Tahelle mit allen Hilfethemen und 136t Auswahl =zu
a—¥ Ende
ENTER Auswahl ESC Abbruch

Bild 4-11 Hilfe-Index

Bedienuni

4.3. Situationsbezogenes Hilfesystem

Hilfe, wenn ndtig

PC-Posi Light ist mit einem situationsbezogenen oder kontextsensiti-
ven Hilfesystem ausgestattet. Dies bedeutet, dal3 an fast jeder Pro-
grammstelle ein Hilfetext zu dieser Situation abgerufen werden kann.

Das Hilfesystem aktiviert man mit der Taste und verl&ldt eswie-
der mit . Der erklérende Text erscheint in eéinem Fenster. Zum
Bléattern sind die Cursor-Tasten (ur], (pown], [PcuP) und [Pcpn] aktiv.

PC-Posi Uersion 1.90
= Programm  Fahren

right Burkhard Lewetz, 1996

VLA Sonderfunktionen  Hilfe

Automatik. ..

Referenzfahrt...

Parameter Referenzfahet

i1 #2

Suchfrequenz [Hz] 78a 7aa
Freif ahrfrequenz [Hz] 168 188
Hilfe

Geschuwindigkeit der Referenzfahet

Die beiden Referenzgeszchwindigkeiten werden in mm-sek angegeben und
legen die Motorgezchwindigkeit fiir alle Achsen hei der Referenzfahet fest.

Mit der Suchfrequenz wird der Referenzschalter gesucht, d.h. der Motor
fahrt solange, bis der Schalter anspricht. AnschlieBend wird mit der
Freifahrfrequenz in die entgegengesetzte Richtung verfahren hiz der

PCPOSI.SYS steht

UP DOWN PGUP PGDN Blattern a—¥ Ende
ESC Abbruch

Bild 4-12 Situationsbezogene Hilfe

Die Hilfefunktion ist nicht aktiv, wenn Motoren laufen.
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5. Parametereinstel lungen

Parameterwerte werden bei PC-Posi Light in Eingabefeldern defi-
niert. Je nach Parameter kann es sich um Ganzzahlen, Gleitkomma-
zahlen oder vorgegebene Auswahlgrofien handeln.

komfortable Um einen Wert zu andern, mul3 das entsprechende Feld mit den

Eingabe Cursor-Tasten ausgewahlt und der alte Wert einfach Uberschrieben
werden. Fest vorgegebene Grof3en erscheinen in Ments und kdnnen
von dort Ubernommen werden.

Bei Uber- oder Unterschreiten der giiltigen Grenzen werden die
Werte automatisch korrigiert.

5.1. Automatik-Parameter

Einstellungen fir  PC-Posi Light faldt ale Parameter fur die Betriebsart AUTOMATIK

Betriebsart in einem Eingabefenster zusammen.
AUTOMATIK
Parameter Automatik
H1 H2 H3 Ha
max.Geschwindigkeit [mm/sl] 200 350 80
Rampenzeit [msl o8 28 40 38
Automatik nach Referenzfahrt NMEIN
Externes Startsignal JA
Star tkurvenuberwachung HEIN
Anzeige Programm

Bild 5-1 Automatik-Parameter

Die optimalen Parameterwerte fir die gewlnschten Geschwindig-
keiten lassen sich mit der Sonderfunktion GESCHWINDIGKEITS-
TEST ermitteln.




Parameter

Maximale Geschwindigkeit

groite
Geschwindigkeit

Dieser Parameter definiert die grof3tmagliche Geschwindigkeit fur
jede Achse im Automatik-Betrieb. Sie wird niemals Uberschritten,
auch nicht bel interpolierten Fahrten.

Die Einheit der Maximalgeschwindigkeit ist mm/s. Die Werte werden
uberpriift und bei Uber- oder Unterschreiten der giiltigen Motor-
frequenzen (10 Hz bis 20 kHz) automatisch korrigiert.

Rampenzeit

Rampenléange
individuell
einstellbar

Bel jeder Motorbewegung wird die Geschwindigkeit solange gestel -
gert, bis die Maximalgeschwindigkeit erreicht ist. Am Ende wird die
Geschwindigkeit langsam verringert, bis der Motor stillsteht.

Die Rampenzeit stellt die maximale Steilheit fir Beschleunigungen
und Verzogerungen in der Betriebsart AUTOMATIK dar und bezieht
sich immer auf die Maximalgeschwindigkeit. Anders ausgedriickt
beschreibt die Rampenzeit die Dauer, in der eine Achse vom Stillstand
bis zur maximalen Geschwindigkeit beschleunigt wird. Rampenzeiten
haben die Einheit Millisekunden.

N
>

Maximalgeschwindigkeit

Geschwindigkeit

N,

Rampenzeit Zeit

Bild 5-2 Geschwindigkeitsverlauf einer Motorbewegung

Das Beschleunigen und Bremsen mit Rampen verhindert Schrittver-
luste an den Motoren und 183t gréf3ere Maximal geschwindigkeiten zu.

Automatik nach Referenzfahrt

Bel aktivem Schalter kann die Betriebsart AUTOMATIK nur nach
vorheriger Referenzfahrt aller Achsen aufgerufen werden.

Diesist wichtig, wenn man immer von einer definierten Position aus
beginnen mul3.




Parameter

Externes Startsignal

Mit diesem Schalter wird ein externes Startsignal aktiviert. In der
Betriebsart AUTOMATIK kann dann die Abarbeitung nicht mehr mit
der Taste gestartet werden, sondern mit einer positiven Signal-
flanke am Starteingang.

Ein externes Startsignd ist nur verfiigbar, wenn es nach der Installa-
tion mit dem Zusatzprogramm |ODEF.EXE einem digitalen Eingang
zugeordnet wurde.

Startkurveniberwachung

Bel aktiver Startkurventiberwachung muf3 fir jede Positionierung das
Startsignal bis zum Ende anliegen. Sollte das Signal vor dem Ende der
Verfahrwege auf LOW wechseln, so erfolgt ein Stopp der Motoren
und eine Fehlermeldung. Die Restwege kdnnen dann mit dem néch-
sten Startsignal gefahren werden.

Die Startkurventiberwachung ist nur in Verbindung mit einem exter-
nen Startsignal moglich, nicht jedoch beim Start Gber die Taste (F3].

Startsignal ohne
Uberwachung [ ] [ ]
Startsignal mit
Uberwachung | L |
Positionierzeit

Zeit

Bild 5-3 Startsignal als Impuls oder mit Startkurventiberwachung

Anzeige

Bel Programmanzeige erfolgt die Darstellung des gesamten Fahr-
programms und die Markierung des gerade ausgefiihrten Satzes.
Alternativ dazu ist mit Positionsanzeige auch die Darstellung der
aktuellen Positionen aller Achsen in grof3en Ziffern moglich.

Diese Darstellungsarten gelten nur wéhrend der Programmbearbei-
tung in der Betriebsart AUTOMATIK.




Parameter

5.2. Parameter fir die Referenzfahrt

Parameter Referenzfahrt
Kl K2 K3 Hb
Suchgeschw. [mm/s] 250 170 20
Freifahrgeschw. [mm/s] 100 100 100 20
Nullpunkt [mm]l 8.00 16.08 0.00 0.00
Fahrtrichtung [pos/negl - + + -
Reihenfolge der Achsen 21

Bild 5-4 Parameter fir die Referenzfahrt

Such- und Freifahrgeschwindigkeit

Referenzpunkt
der Maschine

Jede Achse fahrt wahrend der Referenzfahrt mit Suchgeschwindigkeit
los und sucht den Referenzschalter. Andert der Schalter seinen

Pegel, wird abgebremst und in der Gegenrichtung mit Freifahr-
geschwindigkeit wieder vom Schalter heruntergefahren.

Die Such- und Freifahrgeschwindigkeiten werden in mm/s definiert.
Die Werte werden tiberpriift und bei Uber- oder Unterschreiten der
gultigen Motorfrequenzen (10 Hz bis 20 kHz) automatisch korrigiert.

Referenzschalter

zuerst Schalter suchen

dann vom Schalter freifahren

Referenzpunkt

Bild 5-5 Referenzfahrt einer Achse

Die Kante des Referenzschalters definiert den Referenzpunkt fr
diese Achse. Um beim Freifahren mit einer moglichst kurzen Rampe
zum Stillstand zu kommen, sollte ein niedriger Wert angegeben
werden.

Nullpunkt

Der Nullpunkt wird mit diesen Parametern a's Entfernung vom
Referenzpunkt der Maschine definiert. Nach der Referenzfahrt fahrt
PC-Posi Light jede Achse auf den angegebenen Nullpunkt und |6scht
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dann erst die Positionszdhler. Hier ist dann der Ausgangspunkt fir ei-
ne nachfolgende Bearbeitung.

Fahrtrichtung

Mit einem Plus- oder Minus-Zeichen definiert dieser Parameter die
Richtung fur die Suchfahrt auf den Referenzschalter. Das Freifahren
vom Schalter erfolgt immer in der Gegenrichtung.

Reihenfolge der Achsen

Das Referenzfahren aler Achsen mui3 in einer bestimmten Reihen-
folge stattfinden. Die Reihenfolge der Achsen wird in diesem Feld
definiert. Es sind beliebige Kombinationen der Achsen moglich,
z.B. 124 oder 31.

Nicht referenzfahrende Achsen, z.B. Vorschub- oder Transport-
achsen, werden einfach ausgenommen.

Die Programmfunktion Maschine nullfahren wirkt nur auf
Achsen, die referenzfahren konnen, d.h. in der Reihenfolge
vorkommen.

5.3. Parameter fir das manuelle Fahren

Parameter Manuell Fahren
Hl H2 K3 Hb
Schleichgang [mm/s] 200 208 20
Eilgang [mm/s] BYi[0] 250 170 90
Rampenzeit [ms] 50 500 500 500
Umschaltzeit [msl 300

Bild 5-6 Parameter fir das manuelle Fahren

Schleichgang- und Eilganggeschwindigkeit

Diese Parameter geben die Geschwindigkeiten beim manuellen Fahren
an. Mit jeder Betétigung der Cursor-Tasten wird am aktuellen Motor
ein Einzelschritt ausgefiinrt.
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Zweli
Geschwindigkeiten
im manuellen
Einrichten

Nach langerer Betétigung der Taste geht der Motor in stéandige Fahrt
Uber und zwar mit einer der hier definierten Geschwindigkeiten. Die
Umschaltung zwischen Eilgang und Schleichgang ist jederzeit mit der
Taste moglich. Die gerade aktive Geschwindigkeit steht in der
Statuszeile.

Zum Uberwinden von gréReren Strecken ist der Eilgang vorteilhaft,
wahrend das exakte Positionieren mit Schleichgang und Einzel schrit-
ten leichter geht.

Rampenzeit

Die Rampenzeit definiert die Zeit fir Beschleunigungen und Verzége-
rungen in der Betriebsart MANUELL FAHREN. Jede Achse benttigt
genau diese Zeit um vom Stillstand bis zur Schleich- oder Eilgang-
geschwindigkeit zu beschleunigen.

Rampenzeiten haben die Einheit Millisekunden.

Umschaltzeit

Die Umschaltzeit definiert die Verzogerung beim Ubergang vom
Einzel schritt zur stdndigen Fahrt im manuellen Einrichten.

Durch kurze Betétigungen der Cursor-Tasten gibt PC-Posi Light je-
wells Einzelschritte an die Motoren aus. Bleibt eine Taste fir langere
Zeit, und zwar genau fir diese Umschaltzeit gedriickt, dann geht der
Motor in standige Fahrt Uber. Die Fahrt endet erst wieder mit dem
Loslassen der Taste.

5.4. Maschinenspezifische Parameter

o

Hinter maschinenspezifischen Parametern verbergen sich ale Einstel-
lungen, die die mechanischen Charakteristiken der Maschine und den
Anschlul’ Uber die Schnittstelle an den Personal Computer betreffen.

Alle maschinenspezifischen Parameter sollten, um Defekte an
der Maschine zu vermeiden, nur mit auBerster VVorsicht einge-
stellt oder gedndert werden.
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Parameter Maschine
K1 H2 H3 K4
Motorauflosung [Schr/Umdr] 800 117 1000
Weg pro Umdrehung [mm] 157.860 10.00 5.008 1.00
Fahrtrichtung umdrehen JA JA NEIN JA
Schnittstelle LPT2
Anzahl der Achsen i

Bild 5-7 Maschinenspezifische Parameter

Motorauflsung und Weg pro Umdrehung

Die Auflésungsfelder definieren die Anzahl der Motorschritte pro
Umdrehung und die Wegstrecke, die mit einer Umdrehung gefahren
wird. Die genaue Angabe dieser Werte ist fir die Berechnung der
Strecken und Geschwindigkeiten von entscheidender Bedeutung.

Fahrtrichtung umdrehen

Diese Schalter drehen die Fahrtrichtung der einzelnen Motoren in
allen Betriebsarten um. Auf diese Weise kann leicht die Drehrichtung
den Pfeiltasten der Tastatur angepaldt werden.

Schnittstelle

Hier wird die parallele Druckerschnittstelle definiert, an der die Takt-
und Richtungssignale fur die Schrittmotoren ausgegeben werden.
Diese Signale mussen zwingend von einer Druckerschnittstelle abge-
nommen werden, ale anderen Signale wie START, STOP, Endschalter
usw. werden vorhandenen Ein-/Ausgéngen zugeordnet und konnen
somit auf Standardschnittstellen oder zusétzlichen 1/0O-Karten liegen.

PC-Posi Light erkennt automatisch die Anzahl und Adresse der be-
stiickten Schnittstellen und stellt sSie in einem Untermenti zur Wahl.

Anzahl der Achsen

Dieser Parameter definiert die Anzahl der Achsen fir die aktuelle
Anwendung.

Nur die definierten Achsen konnen mit Parametern und Wegen bei der
Programmeingabe versorgt werden.
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5.5.

o

Stuckzahler

Die Verwaltung des Stiickz&hlers erfolgt nur in der Betriebsart
AUTOMATIK und dort nur in den Programmsétzen in denen die
entsprechende Zusatzfunktion Stiickzahler aktiviert wurde.

Parameter Stiickzahler
aktuelle Stiickzahl 2541
Aktivierung wnd Ziahlrichtung aufuwarts
Uergleichsstiickzahl 1806868
Multiplikator 1
Programmhalt bei Erreichen JA

Bild 5-8 Parameter zur Stlickzahlerdefinition

aktuelle Stiickzahl

Die aktuelle Stiickzahl wird normal erwei se automatisch erzeugt. Im
Automatik-Betrieb zéhlt PC-Posi Light in jedem Programmzyklus
den Stiickzahler auf- oder abwaérts und zeigt die aktuelle Stiickzahl
an.

In bestimmten Falen kann es erforderlich sain, diese aktudlle Stiick-
zahl zu veradndern, z.B. wenn ein einmal begonnenes L os vollendet
werden soll.

Die aktuelle Stiickzahl wird automatisch beim Verlassen des
Automatik-Betriebs auf Platte gespeichert und beim Laden des
Programms wiederhergestellt.

Aktivierung und Zahlrichtung

Der Stiickz&hler kann aufwaérts oder abwérts zéhlen oder komplett
ausgeschaltet werden.

Dieser Parameter 6ffnet ein Untermend, in dem man die
entsprechende Einstellung vornehmen kann.

V ergleichsstiickzahl

Die Vergleichsstiickzahl dient als Zielvorgabe. Je nach Za&hlart des
Stiickzahlers wird bis zu ihr aufwérts oder von ihr abwarts gezéhit.
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Aufwartszahler Der Zahler beginnt bei O und wird in jedem
Programmzyklus erhoht. Bei Erreichen der
Vergleichsstiickzahl setzt PC-Posi Light den
Ausgang STUCKZAHLENDE und hélt gegebe-
nenfalls die weitere Programmausftihrung an.

Abwartszahler PC-POSI LIGHT beginnt mit der Vergleichs-
stiickzahl und z&hlt abwaérts. Bei Erreichen der
Stiickzahl Null erfolgt die Signalausgabe und
der Programmstopp.

Multiplikator

Wenn pro Programmgzyklus nicht nur ein, sondern mehrere Stiicke
gefertig werden, kann man diese Anzahl als Multiplikator einstellen.
Jeder Z&hlvorgang bedeutet dann ein Hinzuz&hlen oder Abziehen
dieser Anzahl.

Programmhalt bei Stlickzahlende

Mit diesem Schalter wird PC-Posi Light veranlal¥, die weitere
Programmausfihrung am Stiickzahlende zu unterbrechen.

Ein Fortsetzen des Programms und Neubeginn des Stlickzahlers
erfolgt erst mit eéinem erneuten Startsignal.
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6. Externe Ein-/Ausgange

6.1. Ubersicht

PC-Posi Light besitzt die Mdglichkeit, in fast allen Fahrfunktionen
diverse Eingangs- und Ausgangsignale zu verwalten. Mit digitalen
Ein- und Ausgangen sind verschiedene Sicherheitsfunktionen realisier-
bar und die Synchronisation mit weiteren Prozessen moglich.

Beispiele fur Eingange... ...und Ausgéange sind...
® Endschalter * Bereitschaftsanzeige
* Referenzschalter ® Signa bei Erreichen einer
* Startsigna bestimmten Sttickzahl
® Stoppsignal e Aktiv-Signal

PC-Posi Light kann zwar die digitalen Ein- und Ausgange abfragen
und schalten, weil3 aber von Haus aus nicht, wo die einzelnen Senso-
ren und Leitungen angeschlossen sind. Um diese Ein-/Ausgénge am
Personal Computer zu nutzen, kann man entweder Standard-
Schnittstellen oder zusétzliche digitale 1/O-Karten nutzen. Solche PC-
Steckkarten sind in unterschiedlichen Ausbaustufen und Preisklassen
am Markt erhdtlich.

Fur die Zuordnungsdefinition der Ein-/Ausgange von PC-Posi Light
mit den Schnittstellen und Leitungen des PCs, existiert das Hilfspro-
gramm |ODEF.EXE.

6.2. Zuordnung der Ein-/Ausgange

Ein-/Ausgabe-Kanale sind im PC immer gleichartig organisiert. Uber
eine Kanal- oder Portadresse, die hexadezimal angegeben wird und im
Bereich von Oh bis 3FFh liegt, konnen jeweils 8 Leitungen oder ein
Byte angesprochen werden. Jede L eitung kann einem Signal zugeord-
net sein.
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Fur die Definition eines Ein- oder Ausgangsin PC-Posi Light muf3
man also den Kanal und die Leitung innerhalb dieses Kanals festlegen.
Mit einem weiteren Schalter kann die Leitung noch invertiert, d.h. im
Schaltverhalten umgedreht werden.

Definitionen Die Zuordnung der Ein-/Ausgéange von PC-Posi Light mit den An-
in der Datei schltissen des Computers steht in einer Tabelle in der Datel PCPO-
PCPOSI.I0 SI.10, die mit Hilfe des Zusatzprogramms | ODEF.EXE komfortabel

erzeugt und von PC-Posi Light beim Programmstart eingelesen wird.

6.3. Aufruf und Bedienung von IODEF.EXE

Das Zusatzprogramm |ODEF.EXE wird bei der Installation von der
Originaldiskette ebenfalls auf die Platte Ubertragen und muf3im
gleichen Unterverzeichnis stehen, wie PC-Posi Light.

Der Aufruf erfolgt einfach von der DOS-Kommandozeile mit

IODEF [-m]

Schalter : -m monochrome Darstellung

TODEF Version 1.0 {c) Copyright Burkhard Lewetz, 1996

Schnitt- Eingang Leitung Wert | Ausgang Leitung Wert | Kanal Leitung
stellen T Kanal| Inw ‘ T Kanal‘ {nu ‘ Adr T??ﬁ?%}?

379h -ween. ..

LPT1: 378h | START HIGH | PROGEN LOW
379h | STOP LOW

37Ah | QULTT

LPT2: 276h | ENDP1

279h | ENDP2

27hh | ENDP3

LPT3: ENDP4&

ENDM1

ENDM2

LPT4: ENDM3

MO~ N ——

COML: 9F8h | REF2 23N HIGH | |13 008h ——

SNSRI D E—
SNLOSUMNSF -2~ 0h—
LIS E IS EE = —

F1 Hilfe F2 Speichern TAB Fenster wechseln Cursor Feld auswahlen
J N JasNein H L HIGH/LOW Blank PLUS MINUS Werte andern F10 Ende

Bild 6-1 Zusatzprogramm IODEF.EXE

Bildschirmaufbau Der Bildschirm von IODEF gliedert sich in mehrere Bereiche. In den
von IODEF.EXE unteren beiden Zeilen stehen die aktiven Tasten. Der Arbeitsbereich
ist in vier Fenster untertellt.

Im ersten Fenster zeigt IODEF alle gefundenen parallelen und seriel-
len Schnittstellen des Rechners mit ihren Adressen an. Diese sind
wichtig, wenn PC-Posi Light Ein- und Ausgange an Standard-
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Darstellung aller
Ein-/Ausgéange

Tastenbelegung

Beispiel

Schnittstellen nutzen soll. Jede parallele Schnittstelle bietet drel Kané-
le, deren Adressen untereinander sichtbar sind. Der erste und dritte
Kanal davon sind Ausgéange und der zweite Kanal enthalt
Eingangdleitungen.

Das zweite und dritte Fenster zeigen alle moglichen Ein- und Aus-
gange mit ihren Bezeichnungen und den aktuellen Zuordnungen. Das
rechte Fenster zeigt 16 mdgliche Kandle mit ihren zugeordneten
Adressen und den Leitungszustanden. Die Kanéle werden standig
eingelesen und die aktuellen Leitungszustande as Punktmuster
angezeigt. Ein kleiner Punkt markiert die entsprechende Leitung mit
LOW und ein grof3er Punkt zeigt an, dal? die betreffende Leitung auf
HIGH-Pegel liegt.

Der Cursor ist als heller Balken sichtbar und kann mit den blichen
Tasten auf ein bestimmtes Feld bewegt werden. Anderungen sind in
den Zuordnungsfeldern der Ein- und Ausgange moglich oder bei der
Adresszuordnung der Kandle.

Folgende Tasten sind in IODEF aktiv :

bewegt den Balkencursor auf ein bestimmtes
und Feld, das dann veréndert werden kann
zeigt einen Hilfetext an
speichert die aktuellen Einstellungen in der
Datei PCPOSI.I0
PLUS andert den Wert, der mit dem Balkencursor
und [ BLANK markiert ist
wechselt die JA/NEIN und HIGH/LOW Felder
F10) (alt-X beendet IODEF.EXE

SchlieRen Sie einen Schalter an Pin 10 einer parallelen Schnitt-
stelle an. Sie kénnen hierbei mit einem SchlieBer Pin 10 und die
Signalmasse an Pin 25 kurzschlieRen. Ermitteln Sie dann die
Kanaladresse der benutzten Schnittstelle im linken Fenster, z.B.
LPT1 : 379h (Eingadnge im 2. Kanal) und ordnen Sie diese Adresse
im rechten Fenster einem der 16 Kandle zu. Wenn Sie nun den
Schalter mehrmals betétigen, sehen Sie am Punktmuster genau,
welche Leitung wechselt.

Um diesen Schalter als Referenzschalter fir Achse 1 zu definie-
ren, missen Sie lediglich die Kanalnummer und die gefundene
Leitungsnummer 0-7 in die entsprechenden Felder fur den Ein-
gang REF1 im Fenster 2 eintragen.
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6.4. Definition der Eingange

o

PC-Posi Light kennt diverse Eingangssignale, die in beliebigen Kom-
binationen genutzt werden kénnen. Nicht belegte Eingange erzeugen
im Programmablauf immer einen LOW-Pegel und sind damit inaktiv.
Wenn z.B. ein Endschalter nicht angeschlossen und definiert wurde,
so kann er von PC-Posi Light niemals a's aktiv erkannt werden.

Folgende Eingange sind maoglich :

START Signal zum Starten einer Positionierung im
Automatik-Betrieb. Das externe Startsignal muf3 Uber
Parameter aktiviert werden, ebenso eine eventuelle
Startkurventiberwachung.

STOP Sicherheitssignal, um die Bereitschaft der Maschine
oder externer Komponenten anzuzeigen. Bel aktivem
Stopp-Signd ist keine Positionierung moglich und
laufende Bewegungen werden sofort abgebrochen.

QUITT Quittierung von Fehlerzustéanden. Bel Anzeige eines
Fehlers, z.B. Stopp aktiv oder Endschalter, kann die
Fehlermeldung entweder mit diesem Signal oder einer
beliebigen Taste quittiert werden.

ENDM1-4 Endschalter Plus oder Minusin positiver und
ENDP1-4 negativer Richtung fir jede Achse.
REF1-4 Referenzschalter fir jede Achse.

Einige Eingénge sollten unbedingt als Offner realisiert werden,
z.B. der Stopp-Eingang oder die Endschalter. Dies hat den Vor-
teil, daR bei Ausfall der Versorgung oder Unterbrechung der
Leitung ein aktives Signal erkannt wird.

Alle fur die Anwendung nétigen Eingange miissen mit einer Kanal-
nummer und Leitungsnummer versehen werden, anderenfalls werden
sevon PC-Posi Light nicht erkannt.

6.5. Definition der Ausgange

Die Ausgange fir die Takt- und Richtungssignale der vier Schritt-
motoren und vier weitere Signale liegen immer auf einer parallelen
Schnittstelle LPT1 bis LPT4 (vgl. Anhang-Steckerbelegung). Sie
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konnen nicht umdefiniert werden und stehen immer zur Verfiigung.
Bei Nichtgebrauch kann der Anschluf3 einzelner Leitung entfallen.

Ausgange haben wéahrend des Bootvorgangs einen undefinierten
Zustand. PC-Posi Light kann die Ausgange erst kontrollieren,
wenn es erfolgreich gestartet wurde. Bitte bertcksichtigen Sie
das beim Anschluf? von externen Komponenten.

PC-Posi Light unterstitzt folgende Ausgéange :

AKTIV

BOOST

BEREIT

AUTOMATIK

PROGEN

STCKEN

AUS1-4

zeigt an, ob einer oder mehrere Motoren laufen oder
stehen (liegt auf Pin 17 der parallelen Schnittstelle)

ist aktiv, wenn eine Rampenfahrt ausgefihrt wird.
Dieses Signal kann wéhrend der Beschleunigungs- und
Bremsrampe zur kurzeitigen Stromerhthung an der
Treiber-Endstufe benutzt werden (liegt auf Pin 16 der
parallelen Schnittstelle).

zeigt an, ob ein Fehler vorliegt oder die Software-
Steuerung betriebsbereit ist. Der Ausgang ist im Nor-
malfall HIGH und wird im Fehlerfall LOW. Erst nach
Beseitigung des Fehlers und Quittierung der Meldung
wird das Signal wieder HIGH (liegt auf Pin 1 der
parallelen Schnittstelle).

ist HIGH, wenn sich PC-Posi Light im Automatik-
Betrieb befindet (Pin 14 der LPT-Schnittstelle).

dieses Signal zeigt das Programmende im Automatik-
Betrieb an. Nach Bearbeitung des letzten Satzes und
Sprung auf Satz 1 wird das Signal PROGRAMMENDE
fur kurze Zeit HIGH, danach wieder LOW.

das Signal STUCKZAHLENDE markiert das Erreichen
der Vergleichsstiickzahl. Es bleibt fur die gesamte
Bearbeitungsdauer des néchsten Programmdurchlaufs
HIGH und wird dann wieder LOW.

diefrei programmierbaren Ausgange AUS1 bis Aus4
sind im Fahrprogramm schaltbar. Mit ihnen kénnen
beliebige Zusatzkomponenten bedient werden.

Nur die Ausgdnge PROGRAMMENDE, STUCKZAHLENDE und die
digitalen Ausgange AUS1 bis AUS4 kénnen zugeordnet werden.
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6.6. Beispid

Anschlul? der
Leitungen

Bei einer 3-Achs-Anwendung sollen die beiden parallelen
Schnittstellen des Rechners fur folgende Ein-/Ausgange benutzt
werden :

® Takt-/Richtungssignale fur 3 Achsen

® Signa STUCKZAHLENDE

® 4 programmierbare Ausgange AUS1-4

® Ausgange BEREIT und AKTIV

¢ Endschalter Plus und Minus fur Achsen 2 und 3
* Referenzschalter fur Achse 2

* Startsigna

* Stoppsignal

Die Referenzfahrt der Achse 3 soll auf den Endschalter Minus erfol -
gen. Esist hierfir kein separater Referenzschalter notwendig.

Per Parameter wird in PC-Posi Light zur Ausgabe der Takt- und
Richtungssignale LPT1 definiert. Die anderen vordefinierten Ausgan-
ge stehen damit auch automatisch zur Verfligung. Jede parallele
Schnittstelle hat 5 Eingangsleitungen und zwar die Pins 10, 11, 12, 13
und 15. Damit sind unsere 7 bendtigten Eingénge problemlos definier-
bar. Die 5 zusdtzlichen Ausgange konnen leicht auf LPT2 unterge-
bracht werden.

Wir schliel3en die Ein- und Ausgangsleitungen nun folgender-
malden an :

Takt Achse 1 LPT1:Pin 2 ENDM2 LPT1:Pin10
Richtung Achse 1 LPT1:Pin3 ENDP2 LPT1:Pin 11
Takt Achse 2 LPT1:Pin4 ENDM3 LPT1:Pin12
Richtung Achse 2 LPT1:RPin5% ENDP3 LPT1:Pin 13
Takt Achse 3 LPT1:Pin6 REF2 LPT1:RPin 15
Richtung Achse 3 LPT1:Pin7 START LPT2:Pin 10
BEREIT LPT1:Pin 1’ STOP LPT2:Pin 11
AKTIV LPT1:Pin 17

AUTOMATIK LPT1:Pin 14"

STCKEN LPT2:Pin 2

AUS1 LPT2:Pin3

AUS2 LPT2:Pin4

AUS3 LPT2:Pin5

AUS4 LPT2:Pin6

" vorbelegte Ausgange, die nicht definiert werden miissen
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T0DEF VYersion 1.0

Schnitt- Eingang Leitung Wert | Ausgang Leitung Wert | Kanal Leitung
stellen T Kanal| Inw ‘ T KanTl‘ {nu ‘ Adr T??ﬁ?%}?
LPT1: 378h | START LARRLERE
37% .
J7Ah

LPT2: 278h
27%

27Ah

LPT3: ——-

37%h -
218h - --
000h
0688h
088h
988h
980h
080h
000h
000h
0688h
088h

WLwwwwm

~ONEREO®

=== ==
MO~ N ——

LPT4: ——

- JF8h
. 2F8h

I‘I
16N
17J
a0N
0N
27
24N
B8N
B8N
26N
29N
Q0N
o8N
23N
29
B8N

F2 Speichern TAB Fenster wechseln Cursor Feld auswahlen
J N JasNein H L HIGH/LOW Blank PLUS MINUS Werte andern F10 Ende

Bild 6-2 Einstellungen flr unser Beispiel

Die richtige Einstellung aller Ein- und Ausgénge erfolgt nun mit
dem Programm IODEF.EXE Schritt fur Schritt :

Kanaladressen ® wir ermitteln die Kanaladressen der bei- Schnitt-
ermitteln den benutzten parallelen Schnittstellen. stellen
im linken Fenster. Bel jeder Schnittstelle  LPT1: 378h
sind der erste und dritte Kanal Aus- ggaﬂ
gangdeitungen und der zweite Kana LPT2: %;gh
Eingénge. 57fh
LPT3: —-
Kanéle ® die Adressen missen nun im rechten Kanal

zuordnen Fenster den Kanden zugeordnet wer- |
den. Wir bendtigen von LPT1 den Ein-
gangskana und von LPT2 den ersten

PO
]
=l
=]
=

-
-
-

278h oy

Ausgangskanal und den Eingangskanal . 000h ————-———

Leitungen ® gleich nach der Zuordnung werden die Kanal Leitung
ermitteln aktuellen Signal zustande als Punktmu- R 16540210
ster angezeigt. Wir betétigen nun den 1 279h o -nnns

Endschalter ENDM2 und sehen sofort, 2 3190 T

welche Leitung ihren Zustand wechselt. & 000h ————————
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Eingange
zuordnen

Definition der
Eingange
vollstandig

Ausgéange
definieren

alle auf diese Weise Uberpriiften Leitun-
gen werden jetzt den Eingangen von
PC-Posi Light zugeordnet. Hierfir muf3
im zweiten Fenster fur jeden bendtigten
Eingang die Kanalnummer und Lei-
tungsnummer aus dem rechten Fenster
eingestellt werden. Der aktuelle Lei-
tungszustand wird dann auch in diesem
Fenster mit HIGH/LOW angezeigt.

bei der Definition der Eingénge sollte
man unbedingt einige Grundregeln
beachten. Endschalter und der Stopp-
Eingang sollten Offner sein, um bei Lei-
tungsunterbrechnung als AKTIV
erkannt zu werden. Die Auswertelogik
der Eingange kann man leicht mit dem
Invertierungsschalter einstellen.

die Definition der Eingénge ist beendet,
wenn alle Schalter ihren Ausgangszu-
stand haben und die Pegel im zweiten
Fenster ale den Zustand LOW anzei-
gen. Nur mit Zustand LOW erkennt
PC-Posi Light den Eingang als inaktiv.
Erreicht wird dies durch Drehen des
Invertierungsschalters.

Beachten Sie bitte die gleiche Definition
des Endschalters ENDM3 mit dem
Referenzschalter fir Achse 3. Auf diese
Weise igt ene Referenzfahrt auf End-
schalter moglich.

in gleicher Weise sind auch die Ausgan-
ge zu definieren. Zuerst die Kanal- und
Leitungsnummer eintragen und danach
durch Ausgabe unterschiedlicher Signal-
pegel testen. Die Definition ist vollstén-
dig, wenn im Fenster alle Pegel LOW
sind und auch alle Leitungen auf OV lie-
gen. Mit angeschlossenen LEDs kann
man die Leitungszusténde leicht
Uberprifen.

Eingang Leitung Wert
T Kanal | Inv

I‘I
START 16N
STOP 17J LOW
QUITT 0O N —-
ENDP1 0O N —-
ENDP2 2 1 J HIGH
ENDP3 2 & N HIGH
ENDP4 0O N —-
ENDM1 0O N —-
ENDM2 26N LOW
ENDM3 29N LOW
ENDM& OO N —-
REF1 BON —-
REF2 2 3 N HIGH
REF3 25J LOW
REF4 @O N ——-

Eingang Leitung Wert
T Kanal | Inv

I‘I
START 16J LOW
STOP 17J LOW
QUITT 0O N —-
ENDP1 0O N —-
ENDP2 21N LOW
ENDP3 2 4 J LOW
ENDP4 0O N —-
ENDM1 0O N —-
ENDM2 26N LOW
ENDM3 29N LOW
ENDM& OO N —-
REF1 BON —-
REF2 23 J LOW
REF3 25J LOW
REF4 @O N ——-

Ausgang Leitung Wert
Kanal‘ }nu ‘

|
PROGEN @8 @ N LOW
STCKEN 3 @ N HIGH
Aus1 31N HIGH
aus2 32N LOW
AUS3 3 3 N HIGH
AUSA 34N LOW
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Definition
speichern

o

digitale 10-Karte
statt Standard-
schnittstelle

Beispieldefinition
fur 2 Drucker-
schnittstellen

* diefertige Definition muf3 nur noch mit
der Taste gespeichert werden und
steht dann fur PC-Posi Light as
Tabellein der Datei PCPOS.IO zur
Verfligung.

Bitte Uberprufen Sie anschlieBend in PC-Posi Light mit der
Funktion SONDERFUNKTION-SIGNALTEST, ob alle Ein-/
Ausgange wie gewinscht erkannt werden.

Bei der Verwendung einer digitalen |O-Steckkarte kann prinzipiell in
gleicher Weise vorgegangen werden. Die Kanaladressen liegen aler-
dingsin einem anderen Adressbereich, der anhand der Kartendoku-
mentation zu ermitteln ist. Die Zuordnung dieser Adressen zu den
Kanéden und der weitere Test erfolgen analog zu diesem Beispidl.

Im Lieferumfang von PC-Posi Light befindet sich eine Datei namens
PCPOSI.12P, in der eine Standardeinstellung fir die Benutzung von
LPT1 und LPT2 definiert ist. Wenn Sie diese Einstellungen verwen-
den wollen, so kopieren Sie bitte die Datel mit dem Befehl

COpYy pCposi.i2p pcposi.io

Der anschlieffende Aufruf von IODEF.EXE zeigt folgendes Bild.

T0DEF VYersion 1.0 right Burkhard Lewetz, 1996

Schnitt- Eingang Leitung Wert | Ausgang Leitung Wert | Kanal Leitung
stellen T Kanal| Inw ‘ T Kanal| Inv ‘ Adr T??ﬁ?%}?
LPT1: 378h | START
379% | STOP

J/Ah | QUITT

LPT2: 278h | ENDP1
279h | ENDP2

27Ah | ENDP3

LPT3: ENDP4
ENDM1

ENDM2

LPTé: ENDM3

37%h -
218h -
000h
0688h
088h
988h
980h
080h
000h
000h
0688h
088h
988h

WWwwwww—
FwroOR e —
=EEEE=E=E

MO~ N ——

I‘I
14N
13N
0N
27N
24N
164
15N
26N
294
23
17N
26N
20N
234
17N

F2 Speichern TAB Fenster wechseln Cursor Feld auswahlen
J N JasNein H L HIGH/LOW Blank PLUS MINUS Werte andern F10 Ende

Bild 6-3 Standardeinstellungen der Datei PCPOSI.12P

Die einzige Anderung, die fiir den Einsatz an Ihrem Personal Compu-
ter notig sein konnte, ist die Korrektur der Kanaladressen. In den
alermeisten Féllen liegen die Schnittstellen LPT1 und LPT2 an den
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Anschluf? der
Leitungen

Adressen 378h bis 37Ah und 278h bis 27Ah. Bitte Uberprifen Sieim
ersten Fenster, ob dies auch bei I|hrem System zutrifft. Wenn nicht,
mussen Sie lediglich Ihre Adressen bel der Kanal zuordnung im rech-
ten Fenster richtigstellen. An der weiteren Definition und Stecker-

belegung andert sich dadurch nichts.

Die Referenzschalter sind so eingestellt, dal3 fur ale Achsen eine
Referenzfahrt auf den Endschalter MINUS erfolgen kann.

Die Anschluf3belegung fur die Definitionen in PCPOSI.I2P ist

Folgende :

Takt Achse 1
Richtung Achse 1
Takt Achse 2
Richtung Achse 2
Takt Achse 3
Richtung Achse 3
Takt Achse 4
Richtung Achse 4
BEREIT

AKTIV
AUTOMATIK
BOOST

STCKEN
PROGEN

AUS1

AUS2

AUS3

AUS4

LPT1:Pin2
LPT1:Pin3
LPT1:Pin4
LPT1:Pin5
LPT1:Pin6
LPT1:Pin7
LPT1:Pin8
LPT1:Pin9
LPT1:Pin1
LPT1:Pin 16
LPT1:Pin 14
LPT1:Pin 17
LPT2:Pin2
LPT2:Pin3
LPT2:Pin4
LPT2:Pin5
LPT2:Pin6
LPT2:Pin7

ENDM1
ENDP1
ENDM2
ENDP2
ENDM3
ENDP3
ENDM4
ENDP4
START
STOP

LPT1:Pin 10
LPT1:RPin11
LPT1:Pin 12
LPT1:Pin 13
LPT1:Pin 15
LPT2:Pin 10
LPT2:Pin 11
LPT2:Pin 12
LPT2:Pin 13
LPT2:Pin 15
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7.1. Steckerbelegung

Belegung der PC-Posi Light steuert die Motoren mit den Takt- und Richtungs-

Schnittstelle signalen Uber eine der parallelen Druckerschnittstellen an. Es handelt
sich hierbei um 25-polige SUB-D-Buchsen. Auf3erdem sind 4 zusétz-
liche Ausgangssignale fest vorgegeben und auch an diesem Stecker zu

finden.

Pin13 Pinl
e000000OCOOOOO
0e000000OCOCOCGOO

Pin25 Pinl14

Bild 7-1 Buchse der Druckerschnittstelle

Pin 2 Richtung Motor 1

Pin 3 Takt Motor 1

Pin 4 Richtung Motor 2

Pin 5 Takt Motor 2

Pin 6 Richtung Motor 3

Pin 7 Takt Motor 3

Pin 8 Richtung Motor 4

Pin 9 Takt Motor 4

Pin 1 BEREIT, HIGH wenn keine Fehlermeldung vorliegt
Pin 14 AUTOMATIK, HIGH wenn Betriebsart aktiv
Pin 16 BOOST, HIGH wahrend Rampenfahrt

Pin 17 AKTIV, HIGH wenn Motoren laufen

Pin 10/11/ frei und flr beliebige Eingangssignale verwendbar
12/13/15 z.B. Referenz- und Endschalter, START, STOP

Pin 18-25 Signalmasse (OV GND)
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o

Zusatzsignale

Mit den Signalen an der parallelen Schnittstelle kdnnen alle
Schrittmotor-Endstufen angesteuert werden, die mit +5V TTL-Pegel
an den Eingéangen arbeiten.

Zum AnschlieRen die Maschine und den PC immer ausschalten.
Sehen Sie aus Sicherheitsgrinden unbedingt einen NOTAUS-
Schalter vor, der die Motoren stromlos schaltet.

Die zusatzlichen Ausgangssignale steuert PC-Posi Light in folgen-
der Weise an :

BOOST HIGH wahrend Rampenfahrt, kann zur
temporaren Stromerh6hung an den Endstufen
verwendet werden

AKTIV HIGH wenn einer oder mehrere Motoren
laufen

BEREIT HIGH wenn keine Fehlermeldung anliegt und

PC-Posi Light normal bedient werden kann. Bei
Fehlermeldungen wird dieses Signal LOW und
erst nach der Quittierung wieder HIGH.

AUTOMATIK  HIGH wenn die Betriebsart AUTOMATIK

aktiv ist.
Motorfahrt
mit Rampen
BOOST
AKTIV |
>
Zeit

Bild 7-2  Signalverlauf BOOST und AKTIV

Um Defekte am PC und an der Maschine zu vermeiden, mul3 der
AnschluB3 duRerst vorsichtig erfolgen, idealerweise sollten die
Signale von und zur Maschine galvanisch entkoppelt werden.
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7.2. Signaltiming

Messungen

Nachfolgende Tabelle zeigt die Ergebnisse einiger Messungen, anhand
derer die enorme V erarbeitungsgeschwindigkeit von PC-Posi Light
erkennbar ist.

80386 Pentium

40MHz 90 Mhz
Ausgabe des Richtungssignals 100 ps 100 ps
vor erstem Schritt
Reaktionszeit von externem Start- 8ms 5ms
signal bis zur Ausgabe des ersten
Schritts (1 Achse programmiert)
Resktionszeit (4 Achsen 8ms 5ms
programmiert)
Dauer fir einen Satz (1 Achse 28 ms 15ms

programmiert mit 10 Schritten,
8 kHz, 0 ms Rampe)

Dauer fur einen Satz (1 Achse 64 ms 50 ms
programmiert mit 100 Schritten,
8 kHz, 0 ms Rampe)

Dauer fur einen Satz (4 Achsen 28 ms 16 ms
programmiert mit 10/9/8/7 Schrit-
ten, 8 kHz, 0 ms Rampe)

Pausenzeit zwischen Sétzen 16 ms 5ms
(letzter Schritt bis erster Schritt)

Bel langsameren Rechners wie z.B. 80386 kann es vorkommen, dal3
die maximalen Frequenzen nicht erreicht werden. Es aul3ert sich im
unruhigen Motorlauf oder durch Aufhdngen des Rechners. Geschwin-
digkeiten bis etwa 12 kHz sind dagegen immer problemlos mdglich.

7.3. Fehlermeldungen

Fehlermeldungen erscheinen wahrend des Betriebs von PC-Posi
Light in einem kleinen roten Fenster in der Bildschirmmitte. Meldun-
gen in einer grauen Box signalisieren keinen Fehlerzustand sondern
dienen zur Information.
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Folgende Fehlermeldungen kénnen auftreten :

Nicht gentigend Speicher

Der Arbeitsspeicher ist fir die Ausfiihrung von PC-Posi Light oder fir eine be-
stimmte Funktion zu klein. Entfernen Sie einige residente Programme oder schaf-
fen Sie anderweitig mehr Platz. PC-Posi Light bendtigt wahrend der Ausfiihrung
etwa 250 kB.

Kann keine Datei erzeugen

PC-Posi Light wollte eine Datei auf dem aktuellen Laufwerk erzeugen, was je-
doch scheiterte. Entweder ist das Laufwerk nicht bereit, voll, schreibgeschiitzt
oder es bestehen keine Zugriffsrechte. Korrigieren Sie das Problem oder wechseln
Sie auf ein anderes Laufwerk.

Parameter ungultig und ignoriert

In der aktuellen Parameterdatei befindet sich eine ungtiltige Parameterkennung.
Um diesen Fehler zukiinftig zu vermeiden, sollte Sie die entsprechende Parame-
terdatel *.SY S 16schen und von PC-Posi Light mit der Meni-Funktion
PARAMETER-SPEICHERN neu erzeugen lassen.

Keine Parameterdatei gefunden

Es kann keine Parameterdatei gefunden werden. Weder eine mit Aufrufschalter
angegebene Datei hoch die Standard-Parameterdatel PCPOSI.SY S wurden gela-
den. PC-Posi Light arbeitet mit den Standardwerten weiter.

Laufwerk nicht bereit

Das angewdhlte Laufwerk ist nicht bereit. Beheben Sie diesen Zustand und versu-
chen Sie es erneut.

Parameterwert ungultig

Einer der Parameter in der aktuellen Parameterdatei *.SY S hat einen ungultigen
Wert, der nicht akzeptiert wurde. Es wird statt dessen der Standardwert dieses
Parameters verwendet.

Korrigieren Sie den Parameter Uber das Parametermenti und speichern Sie die
aktuellen Einstellungen mit PARAMETER-SPEICHERN.

Schnittstelle nicht vorhanden

Diein der Parameterdatei angegebene Druckerschnittstelle existiert am Rechner
nicht. PC-Posi Light arbeitet mit Schnittstelle LPT1.

Datei nicht gefunden

Die angegebene oder ausgewdahlte Datei kann nicht aufgefunden werden.
Uberpriifen Sie die Laufwerks- und Pfadangabe.

Keine gultige Programmdatei

Die ausgewahlte Programmdatei enthélt kein fur PC-Posi Light lesbares Fahrpro-
gramm. Um dies zukuinftig zu vermeiden sollten Sie diese Datei |6schen oder
umbenennen und jetzt ein anderes Programm wéhlen.

Suchgeschwindigkeit nicht definiert

Die Referenzfahrt kann nicht durchgefiihrt werden, weil fir die aktuelle Achse
keine Suchgeschwindigkeit in den Parametern definiert wurde.
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Freifahrgeschwindigkeit nicht definiert

Die Referenzfahrt kann nicht durchgefiihrt werden, weil fir die aktuelle Achse
keine Freifahrgeschwindigkeit in den Parametern definiert wurde.

Sprungziel zu grofl3 in Satz xx

Im angegebenen Programmsatz liegt ein Sprungbefehl, dessen Ziel ein nicht defi-
nierter Satz ist oder hinter dem Programmende liegt. Der Sprungbefehl wird
geldscht.

Ausfuhrung abgebrochen
Ein Fahrbefehl wurde mit der Taste abgebrochen. Vor weiteren Aktionen
sollten Sie erst eine Referenzfahrt durchfihren.

Referenzschalter nicht definiert
Die Referenzfahrt kann nicht durchgefiihrt werden, weil fir die aktuelle Achse
kein Referenzschalter definiert wurde.

Datei mit ungultigem Format

Die Fahrbefehle in der angewahlten Datei entsprechen nicht dem erwarteten
Format. Wahrscheinlich handelt es sich nicht um ein Fahrprogramm.

Uberpriifen Sie den Inhalt der Datei oder wihlen Sie gegebenenfalls die korrekte
Datei aus.
Referenzreihenfolge fehlerhaft

Die Referenzreihenfolge kann nur Achsen enthalten, die per Parameter Achs-
anzahl definiert sind. Jede dieser Achsen darf nur einmal in der Reihenfolge
vorkommen.

Satznummer doppelt

In der ausgewdhiten Programmdatel befindet sich eine doppelte Satznummer. Der
zweite Satz wird nicht beriicksichtigt. Korrigieren Sie bitte dieses Programm mit
einem Editor.

Referenzfahrt abgebrochen

Die aktuelle Referenzfahrt wurde erfolglos abgebrochen. PC-Posi Light ist Uber
die Achsposition nicht informiert. Um weitere Aktionen und Fahrbefehle ausfiih-
ren zu kénnen, mui3 unbedingt eine erfolgreiche Referenzfahrt erfolgen.

Hilfedatei nicht gefunden
Die Datei der Hilfetexte wurde nicht gefunden. Sie heif3t PCPOSI.HL P und mufi3
im aktuellen Verzeichnis oder im Verzeichnis von PCPOSI.EXE stehen.
Fehler im Programmsatz xx

Im angegebenen Programmsatz befindet sich ein ungultiger Eintrag. Bitte korri-
gieren Sie dieses Problem mit einem Editor und speichern Sie das Programm
erneut ab.

Kann keine Zwischendatei erzeugen

Es konnte keine temporére Datei zur Zwischenspeicherung von Daten erzeugt
werden. Uberpriifen Sie bitte den zur Verfiigung stehenden Speicherplatz auf dem
aktuellen Laufwerk und die Zugriffsrechte.
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Keine Hilfe verfugbar

Leider ist fur die aktuelle Situation kein erléuternder Text verfligbar.

Zuerst Referenzfahrt durchfiihren

Die Betriebsart AUTOMATIK kann erst nach einer erfolgreichen Referenzfahrt
aktiviert werden. Fiihren Sie also zuerst die Referenzfahrt aller Achsen aus und
schalten Sie dann erneut nach AUTOMATIK.

Endschalter angefahren

Die Maschineist auf einen Endschalter gefahren und ale Motoren wurden
gestoppt.

Wechseln Siein die Betriebsart MANUELL FAHREN und fahren Sie die Achse
vom Endschalter herunter. Auf jeden Fall muf3 vor weiteren Aktionen eine Refe-
renzfahrt durchgefihrt werden.

Startsignal fehit

Das externe Startsignal wechselte auf LOW obwohl die Positionierung der Achsen
noch nicht abgeschlossen war. Bei aktiver Startkurventberwachung muf3 das
Startsignal wahrend der gesamten Positionierung anliegen.

Um diesen Fehler zu vermeiden, kdnnen Sie entweder das Startsignal verlangern
oder die Motorgeschwindigkeiten erhdhen.

Positionierung abgebrochen

Die aktuelle Fahrt der Motoren wurde unterbrochen. Wenn noch Restwege vor-
handen sind, kénnen diese mit dem néchsten Startsignal verfahren werden.

Keine Referenz-Reihenfolge definiert

Die Referenzfahrt kann erst durchgefiihrt werden, wenn fir mindestens eine
Achse der Schalter und die Reihenfolge definiert sind.

Interner Fehler der Motoransteuerung

Bitte melden Sie diesen Fehler und alle Zusammenhange an |hren Handler oder
die Autoren des Programmpakets.

Stopp-Eingang offen

Die aktuelle Positionierung wurde abgebrochen und eine weitere kann nicht
erfolgen solange der Eingang STOP nicht beschaltet ist, d.h. einen HIGH Pegel
aufweist.

Wenn lhre Maschine kein Stop-Signal zur Verfligung stellt, mul3 der Eingang
komplett deaktiviert werden.

Wege werden geldscht

Die Zusatzfunktion Maschine nullfahren kann nicht zusammen mit Fahrwegen
fur Achsen programmiert werden. Alle bisherigen Wege werden deshalb geldscht.

Nullfahren wird geléscht

Die Zusatzfunktion Maschine nullfahren kann nicht zusammen mit Fahrwegen
fur Achsen programmiert werden. Die Zusatzfunktion wird deshalb gel 6scht.
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* Aufrufschalter fehlerhaft und ignoriert

Ein Aufrufschalter ist ungiiltig oder hat ein fehlerhaftes Format. Er wurde
ignoriert. Die korrekte Aufrufzeile lautet :

PCPOSI [programm] [parameter]

Erkldrung: programm Fahrprogramm, das gleich nach dem
Aufruf geladen wird

Parameter :  -m monochrome Darstellung
-h, -? Hilfestellung zum Programmaufruf
-s datei bestimmte Parameterdatei laden

e PCPOSI.EXE fehlerhaft - Abbruch

Die Datei PCPOSI.EXE ist beschadigt und mul3 von der Originaldiskette erneut
installiert werden. Eventuell befindet sich ein Virusin Ihrem System.

* PCPOSI lauft nur eingeschréankt unter Windows

Leider lauft PC-Posi Light unter MS-Windows nicht mit vollem Funktionsum-
fang. Die Ansteuerung der Motoren kann ruckartig sein und es kann sogar bei
niedrigen Geschwindigkeiten zu Schrittfehlern kommen.

® Startsignal nicht definiert

Externer Start kann nur aktiviert werden, wenn das Startsignal einem digitalen
Eingang zugeordnet ist. Diesist aber nicht der Fall. Bitte holen Sie dies mit Hilfe
des Zusatzprogramms |ODEF.EXE nach.

® Geschwindigkeit zu klein/grof3

Die definierte Geschwindigkeit erzeugt am Motor eine Frequenz, die entweder
kleiner 10 Hz oder grofRer 20 kHz ist. Der glltige Bereich mul3 aber unbedingt
eingehalten werden. Der Geschwindigkeitsparameter wurde deshalb automatisch
korrigiert.
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7.4. Parameter im Uberblick

Parameter Wertebereich Standard
Anzahl der Achsen 1bis4 4
Anzeige Programm/Positionen Programm
Automatik nach Referenzfahrt Ja/Nein Nein
Eilganggeschwindigkeit 1 bis 9999 mm/s. 10
Externes Startsignal Ja/Nein Nein
Fahrtrichtung Referenzfahren +/- +
Fahrtrichtung umdrehen Ja/Nein Nein
Freifahrgeschwindigkeit 1 bis 9999 mm/s 1
Maximal geschwindigkeit 1 bis 9999 mm/s 50
Motoraufldsung 1 bis 10000 Schritte 100
Nullpunkt 0,00 bis9999,99 mm O
Programmhalt bei Stlickzahlende Ja/Nein Nein
Rampenzeiten 0 bis 1000 ms 50
Reihenfolge Referenzfahren 0..4321, bel.Kombin. 0
Schleichganggeschwindigkeit 1 bis 9999 mm/s 2
Schnittstelle LPT1 bisLPT4 LPT1
Startkurveniiberwachung Ja/Nein Nein
Stiickzahlmultiplikator 1 bis 10000 1
Stiickzéhler und Zahlrichtung kein/aufwérts/abwarts kein Zahler
Suchgeschwindigkeit 1 bis 9999 mm/s 10
Umschaltzeit 0 bis 1000 ms 500
Vergleichsstiickzahl 0 bis 21424331421 100

Weg pro Umdrehung 0,01 bis 1000,00 mm 1,00

7.5. Sonderversionen von PC-Posi

Sonderlésungen  Fir weitere Anregungen und Vorschlége sind wir immer dankbar.
auf Wunsch
Auf Wunsch kénnen wir auch fir Ihr spezielles Problem Hard- und
Software-L 6sungen erarbeiten.

7.6. Vollversion PC-Posi 2.0

Neben der in diesem Handbuch beschriebenen Light-Version unseres
Steuerprogramms PC-Posi gibt es auch eine VVollversion, die neben
vielen funktionellen Erweiterungen auch eine komplette Software-
SPS beinhaltet. Sie eignet sich hervorragend zur Installation auf
Kompakt- oder Hutschienen-PCs und kann nach der Einrichtung
komplett Gber externe Eingange von einem Ubergeordneten System
oder einer SPS bedient werden.
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Die Unterschiede zwischen PC-Posi und PC-Posi Light sind in folgender Tabelle dargestellt :

Funktion PC-Posi Light PC-Posi
Lauffahig auf allen Personal Computern ab 386 X X
Takt-/Richtungsausgabe fir 1-4 Schrittmotor-Endstufen direkt vom PC ohne X X
intelligente Steckkarte oder externe Steuerung

Takt-/Richtungsausgabe Uber parallele Schnittstelle LPT1-4 X X
Takt-/Richtungsausgabe wahlweise Uber frei definierbare 1/0-Portadresse - X
Schrittfrequenzen bis 20 kHz, Rampenzeiten 0-1000ms X X
Linear interpolierte Fahrt aller Achsen X X
Software-SPS, dhnlich Step5 programmierbar mit 256 Ein-/Ausgéangen, Mer- - X
kern, Datenworten, Timern und voller Arithmetik

Klartext-Programmeingabe mit integriertem Editor X X
Programmsatz mit Wegen, Geschwindigkeit, Wiederholungen, Sprung, Ver- X X
weilzeit und Zusatzfunktionen

Programmierbare Ausgéange pro Programmsatz 4 8
SPS-Synchronisationsmerker pro Programmsatz - 2
Relative Wege programmierbar X X
Absolute Positionen und relative Wege in beliebigen Kombinationen - X
Unterprogrammtechnik - X
Meldungen Uber serielle Schnittstelle COMX programmgesteuert senden - X (Option)
Meldungen von SPS ausgeben lassen, z.B. Flillstand oder Sensorsignale - X
Bedingte Satz- oder Programmauswahl per Eingang und/oder SPS - X
Schrittgenaues manuelles Einrichten per Tastatur und X X
Echtzeit-Positionsanzeige

Referenzfahrt aller Achsen, auf Referenz- oder Endschalter X X
Vielfach konfigurierbarer Stiickzahler X X
Automatikablauf im Einzel-, Zyklus- oder Dauerbetrieb X X
Fortschrittsanzeige wéhrend Automatik-Betrieb mit Programm oder X X
Achspositionen

Zusétzliche Fortschrittsanzeige mit aktueller Stlickzahl und Stiickzahl/Stunde - X
Intelligente Testfunktionen bei der Inbetriebnahme X X
Unterstiitzung beliebiger digitaler 1/0-Karten Uber Portadressen X X
Situationsbezogenes Hilfesystem mit umfangreichen Hinweisen X X
Pal3wortschutz fir Programme und Parameter - X
Komfortable Teachin-Funktion zur manuellen Programmerstellung oder - X
nachtréglichen Programmkorrektur

Extrem schnelle Programmausf iihrung, Taktzeiten im Millisekunden-Bereich X X
Komplette Bedienung Uber externe Eingénge und damit ideale Integrierbarkeit - X
in komplexe Systeme ohne Monitor und Tastatur

Implementierbar auf Kompakt-PCs, z.B. PC/104 - X
Auch in englisch verfligbar = X
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