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Das komfortable Bedienprogramm Win-Commander dient in Ver-
bindung mit Windows zur einfachen Inbetriebnahme der Steuerge-
rate MCL und LSTEP. Alle notwendigen Voreinstellungen (Spindel-
steigungen, Positionswerte, Beschleunigungen, Verfahrgeschwin-
digkeiten, etc.) konnen in SI-Einheiten tiber Meniis vorgegeben und
an die Steuerung iibertragen werden. Der komplette Befehlssatz der
Positionierssysteme ist iiber “Mausklick” verfiigbar.

Dariiber hinaus wird das einfache Erstellen, Verwalten und Ausfiih-
ren komplexer Bewegungsabldufe (Ketten, Mdander) ermoglicht.

Ausstattung:

* Mentigefiihrte Einstellung aller Steuerungsparameter (Achsbe-
schleunigung, Achsgeschwindigkeit, Spindelsteigung, Ruhe-
strom etc.).

* Kompletter Befehlssatz der Steuergerdte MCL und LSTEP.

+ Ubersichtliche Benutzeroberfliche mit stindiger Kontrolle des
aktuellen Steuerungszustandes.

* Automatische Erzeugung von Méanderabldufen mit einstellba-
ren Schrittweiten.

* Komfortable Teach-In Funktion: Anfahren ausgewahlter Positio-
nen per Joystick. Ubernahme dieser Positionsdaten in komplexe
Bewegungsablaufe.

* Speicherung der erstellten Bewegungsabldufe als Datei.

* Online Sprachumschaltung.

Systemvoraussetzungen:

e Pentium

* 16 MBRAM

* Windows 95/ 98 / NT / 2000

* Mindestens 4 MB freier Festplattenspeicher
* Auflésung Min.800x600

* RS232 Schnittstelle

Vollversion:

Standardmafiig wird zu jedem Steuergerit eine Demo-Version des
Win-Commanders ausgeliefert. Sie beinhaltet die komplette Funk-
tionalitdt der Vollversion, jedoch ohne Speicher- und Lademdoglich-
keiten fiir die Bereiche ,Mdander”, , Kette” und ,Programm”. Die
Demo-Version ldfst sich jederzeit problemlos zu einer Vollversion
aufriisten.
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1 Beschreibung der Benutzeroberfléiche

In diesem Kapitel wird die Benutzeroberfliche von Win-
Commander und deren Elemente beschrieben. Es wird erlautert, wie
die Oberflache aufgebaut ist und wie Eingaben gemacht werden. Da
Win-Commander ein Windows-Programm ist, wird sich der
Benutzer, der mit diesem Betriebsystem vertraut ist, sehr schnell
zurechtfinden.

1.1 Elemente der Benutzeroberfldache

Nach dem Start von
Benutzeroberfliche wie folgt.

Win-Commander, erscheint die

/¥ WIN-Commander 4.0.6.1 B [=] 3
Datei Bearbeten Steuerung  Optionen  Hilfe
BN

Befehls |Maander| Kette | Programm | Eingénge/éusgange | Zusatee |

afmds™2] v
%[ 100 1000 U]
Positionieren Analog-Jopstick
Y[ 1m 10,00 [Uss]
# | 10.0000 [mm] Relativ positionieren | Aktueller Zustanct Auz z lﬁ 10,00 [Uss]
Y| 10.0000 [mm]
I Absolul posiionicren | Al 3007 00 sl

z [00000 | fmm)

Joystick einschalten
¥ Geschwindigkeit mit Pati
Homepas anfahien | Jopstick ausschalten
4| - B -

Puosition setzen A ‘ } z

& [ ooooo [mm]

Verschiedenes v - v
Software-Reset
Kalibrieren Joystick Einstelngen |
Kalibrieren (Nul-Endschalter] | LSTEP-4 [Vers. |

[Wers.
Interf.; AS-232 (COMZ, 3600 Baud)

Tischhub messer [End-Endschalter] |

Kalibrier-Einstellungen

[ GeberPastionsanzeige

X = 0.0000 [mm]
Y = 0.0000 [mm]
Z = 0.0000 [mm]
EHEEE R R A = 0.0000 [mm]

‘S(a(us:

1.1.1 Die Titelleiste

Die Titelleiste enthdlt den Programmnamen sowie die
Versionsnummer und  bietet die  windows-spezifischen
Moglichkeiten, die Benutzeroberfliche zu vergrofiern, zu
verkleinern, zu verschieben oder das Programm zu schliefien.

A WIN-Commander 4.0.6.1 !IEIE
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1.1.2 Die Mendiileiste

In der Meniileiste befinden sich die Begriffe , Datei”, , Bearbeiten”,
»Steuerung”, , Optionen” und , Hilfe”. Durch einen Mausklick auf
einen dieser Begriffe, 6ffnet sich ein Befehlsmenti.

|” Dratei | Bearbeiten  Steusrung  Optionen Hilfe

1.1.2.1 Meni: Datei

Die Dateioperationen , Neu”, , Offnen”, , Speichern” und ,Speichern
unter” stehen IThnen auf den Registerkarten, ,Kette” und ,, Programm”
zur Verfiigung. Auf der Registerkarte ,Miander” besteht die
Moglichkeit Mdander zu speichern bzw. bestehende Maander zu
offnen.

Der Mentieintrag , Beenden” beendet den Win-Commander.

“ Datei Bearbeiten  Steuen,
0 [
= Qffren... Strg+0
n Speichern Strg+5

Speichern unter...

Beenden

1.1.2.2 Meni: Bearbeiten

Das Menii ,Bearbeiten” Dbietet Funktionen, um Werte in
FEingabefeldern auszuschneiden, zu kopieren, einzufiigen und zu
16schen. Hierzu muf3 der Wert markiert sein. Die Funktionen stehen
auch tiber die Tastenkombinationen zur Verfiigung, die im Menii
rechts neben dem Eintrag stehen. Zusétzlich besteht die Moglichkeit,
eine Operation wieder riickgdngig zu machen.

tei | Bearbeiten  Steuerung  Opti,

&3 Buckgangig Strg+s

.:',"o Auzzchheiden  Strg+

K.opieren Strg+C
E Einfiigen Strg+y

¥ Lischen Strg+E nitf
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1.1.2.3 Menii: Steuerung

Das Mentii , Steuerung” bietet eine Reihe von Einstellméglichkeiten
zum Einrichten von Win-Commander. Die einzelnen Meniieintrage
werden in Kapitel 2 beschrieben.

| Steuerung  Optionen  Hilke

=2 Verbinden...

Eﬁ Einztellungen Shig+E

Einstellungen laden. .
Eingtellungen speichern. ..

Begler-Einstellungen

Trigger

Shapshot
Jopstick-Konfiguration  Strg+J
Kalibrier-Einstellungen

Furktionstazten

Info

1.1.2.4 Meni: Optionen

Unter  ,Sprache”  kann  ausgewdhlt werden, ob die
Sprachunterstiitzung fiir Win-Commander in Deutsch, Englisch
oder Franzosisch gehalten sein soll.

1| Optionen  Hilfe
4 |7 Deutsch

Protokoll-Fenster Englizh
LStep APl Befehlsliste
Beim Start mit LStep verbinden

Francaiz

Der Mentieintrag ,, Protokoll-Fenster” 6ffnet ein Fenster, in dem online
die Kommunikation mit der Steuerung angezeigt wird.

Der Meniieintrag , Lstep API Befehlsliste” 6ffnet ein Fenster, in dem
online die verarbeiteten API-Befehle angezeigt werden.

Beide Fenster besitzen eine Schaltfliche zum Loschen des Inhalts
und eine Schaltfliche, iiber die man den Inhalt als Textdatei
speichern kann. Eine solche Datei kann niitzlich sein, um im
Fehlerfall das Problem einzugrenzen.

Der Meniieintrag , Beim Start mit Lstep verbinden” legt fest, daf die
Verbindung mit der Steuerung automatisch beim Starten des Win-
Commanders hergestellt wird.

SetEncoderPozition[true]; AI SetLimit[¥Axis, 10, 120);

GetStatus[=?); SetLimitControl(YAxis, true);
--» GetStatuz(=""); SetLimit(ZAxis, 10, 120);
GetPos[=?, =7, =7 =7]; SetLimitControl(ZAxis. true):
. =0]: SetLimitControl[(AAxis, true); J

: SetSwitchhctive(7. 7. 7. 0):
. =0]: SetSwitchPolarity[2. 2. 2. 7):
J SetTVRMode(0, 0, O, D);

. =0]: SetGear(1.1.1.1);
: SetloystickDir(1. 1, 1. 1);
. =0]: Sethccel{1, 1. 1. 3);
Set¥el(10, 10, 10, 10);
=0):  |x|| |SetSpeedPotiftive). d|
| Alles lozchen i | Allez loschen i
In Datel speichem... I In Datei speichem. .. I
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1.1.2.5 Freischaltcode eingeben

Mit jeder Steuerung wird eine Demoversion des Win-Commanders
ausgeliefert. Beim Erwerb der Vollversion erhalten Sie einen
Freischaltcode. Durch einen Mausklick auf den Meniieintrag
., Freischaltcode eingeben...” offnet sich ein Fenster mit drei
Eingabefeldern. Geben Sie hier den dreiteiligen Freischaltcode ein
und bestédtigen Sie mit der Schaltflache , OK”.

en | Hilfe
|[ir E=Als

e =

Ereizchaltcode eingeben. ..

[ .. Abb.: Der Meniieintrag , Hilfe”

Win-Commander freischalten EE3

In diegem Dialog konnen sie den Freizchalicode
eingeben, den Sie beim Kauf der Wollversion von
Win-Commander bzw. wWin-Commander Pro erhalten
haben.

Freischaltcods || - I - I

ak. I Abbrechen |

Abb.: Das Fenster,, Win-Commander freischalten”
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1.1.3 Register

In den Registern , Befehle”, , Miander”, ,Kette”, ,Programm”,
, Einginge/Ausginge” und ,Zusitze” sind alle Funktionen und
Befehle enthalten, um einen Koordinatentisch sicher zu bewegen.
Diese Register sind in der Form von Karteikarten gehalten. Jeweils
ein Register ist gedffnet, wahrend von den fiinf anderen nur die
beschrifteten Registerreiter zu sehen sind. Mit einem Mausklick auf
einen der Reiter kann das entsprechende Register gedffnet werden.
Die Register werden in den Kapiteln 3 bis 8 beschrieben.

R 0 e |

1.1.4 Funktionstasten

Unter den Registern befinden sich die Schaltflichen F1-F10. Die
Funktionen und Beschriftungen der Tasten konnen angepafst
werden.

D20n-070-0de
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1.1.4.1 Funktionstasten anpassen

Wihlen Sie den Eintrag , Funktionstasten” im Menii ,, Steuerung”. Es
offnet sich ein Fenster mit einem Register. Wahlen Sie iiber die
Registerreiter die gewiinschte Funktionstaste aus. Setzen Sie das
Optionsfeld ,Geschwindigkeit setzen”, wenn die Schaltfliche die
Geschwindigkeit der Achsen &dndern soll oder das Optionsfeld
,Schrittweite (Tasten-JS) setzen”, wenn die Schaltfliche die
Schrittweite des Tasten-Joysticks verdndern soll . Setzen Sie das
Optionsfeld ,Makros”, um eine Reihe von Anweisungen in das
Textfeld einzugeben, die beim Driicken der Schaltfliche abgearbeitet
werden sollen.

Um der Taste eine individuelle Beschriftung zu geben, miissen Sie
das Kontrollkdstchen ,, Bezeichnung der Funktionstaste” aktivieren.
Danach konnen Sie den gewiinschten Text in das , Eingabefeld”
schreiben. Damit die Eingaben tibernommen werden, miissen Sie
das Fenster durch Bestitigen der OK-Schaltfldche verlassen.

# Funklionstasten |_ (O] x|
Fioo|rz rz |rse |rs |Fs |F7 lre ]Fra |Fi0 |
{* Geschwindigkeit setzen £~ Schiittweite [T asten-J3) setzen i Makmo
% | 1.0000 | [U/s] % | 1.0000 | [rom] =
Y 1.0000 | U] Y 1.0000 | [mm]
z 1.0000 | [Uis] z 1.0000 | [mm]
A | 10000 Uss] A | 1.0000 | [mm]
Beispiel:
Imoa 10100
7 [5tring lesen)
Idigout 51
¥ Bezeichnung der Funkfionstaste IF‘I
[Dieser Text wird auf der Schaltflache
der Funklionstaste angezeigt]
DK Abbrachor

1.1.5 Beschleunigungs- und Geschwindigkeitsanzeige

Oben rechts neben den Registern befinden sich zwei Spalten von
Eingabefeldern, die Ihnen die aktuellen Beschleunigungswerte und
Geschwindigkeiten fiir alle vier Achsen anzeigen. Die Werte kénnen
editiert werden. Die Beschleunigung wird in [m/s?] angegeben. Die
Mafieinheit der Geschwindigkeit kann im Fenster , Einstellungen”
unter der Schaltfliche , Weitere Einstellungen” zwischen [mm/s] und
[U/s] fiir jede Achse einzeln umgeschaltet werden. Die grofiten
moglichen Eingabewerte werden durch die Eingabe der maximalen
Beschleunigung und der maximalen Geschwindigkeit in den
Registern des Fensters , Einstellungen” fiir die einzelnen Achsen
festgelegt (s. Kapitel 2.2.9).

Wird das Kontrollkéstchen ,, Geschwindigkeit mit Poti” markiert, kann
die Geschwindigkeit der Motoren mit dem , Speed”-Potentiometer
an der Steuerung geregelt werden. (Nur bei Steuerungen mit
Anzeige und der ECO-STEP)
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Abb.: Funktionstasten anpassen

almis™2] w
® [ 100 [ 1000 s
y [ 100 [ 1000 s
z [ 100 [ 1000 s
al 100 [ 1000 s

[~ Geschwindigkeit mit Poti

Abb.: Die Gesclwindigkeitsanzeige
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1.1.6 Joystick

Unter der Geschwindigkeitsanzeige befindet sich das Bedienfeld
Joystick. Die Schaltfldichen mit den Pfeilen ermoglichen Thnen das
Verfahren der Achsen per Mausklick.

A A 4

s 4 b =

v v

Jowztick-Einstelungen

1.1.6.1 Joystick konfigurieren

Die Schaltflache ,, Joystick-Einstellungen” 6ffnet ein Fenster, in dem
Sie Einstellungen fiir den Tastenjoystick und den analogen Joystick
vornehmen kénnen. Das Fenster erreichen Sie auch iiber den Eintrag
. Joystick-Konfiguration” im Menii ,Steuerung” oder iiber die
Tastenkombination Strg-].

Fiir das Verfahren der Achsen mit den Schaltflichen oder mittels
des Numerikblocks der Tastatur kann im linken Teil des Fensters die
Schrittweite fiir jede Achse eingestellt werden. Wird das
Kontrollkédstchen ,,gleiche Schrittweite fiir alle Achsen” aktiviert,
werden alle Achsen auf den Wert der X-Achse eingestellt. Mit den
Kontrollkdstchen ,, VZ-Umkehr” 143t sich das Vorzeichen der
Bewegung umkehren. Mochte man die Steuerung iiber den
Numerikblock der Tastatur durchfithren, mufd das Kontrollkidstchen
Tastenjoystick auf numerischem Tastaturblock aktiviert sein.

Um einen angeschlossenen analogen Joystick zu aktivieren, mufs das
Kontrollkéstchen |, Joystick ist angeschlossen” aktiviert werden. Durch
Aktivieren des Kontrollkdstchen ,Mit Positionszihlung” wird die
Positionsanzeige beim Verfahren mit dem Joystick aktualisiert.

In der darunterliegenden Matrix aus Kontrollkdstchen lassen sich
Einstellungen fiir die einzelnen Achsen vornehmen. In der Spalte
, VZ-Umkehr” kann das Vorzeichen der entsprechenden Achse
umgekehrt werden. Die Spalte , Sperren” ermdoglicht es eine einzelne
Achse zu sperren und somit ein versehentliches Verfahren dieser
Achse zu vermeiden. Die Spalte ,Red. Strom” legt fest, ob der
Motorstrom auf Ruhestrom umgestellt werden soll, wenn die Achse
nicht verfahren wird.

D20n-070-0de

Beschreibung

Benutzeroberflcche

Abb.: Die Joystickbedienung



Win-Commander

,“-f:' Joystick-Einstellungen M=
T aztenjopstick: Analoger Jopstick:
Schrittweite W mkehr ¥ Jawstick ist angeschlozzen

W [mm] | ™ Wit Positionszahlung

¥ | 0.0010 mm] T YZ-Umkshr  Speren Ried. Stram

z [ oomo ] T « I - u

A [ 0000wl T v - -

[ gleiche Schrittweite fir alle Achzen z - [ r

[~ Tastenjoystick auf numerischem T astaturblock, a [ I

ok Abbrechen

1.1.7 Version der Steuerung

Unterhalb der Joystickfelder wird die Version und der Port der
angeschlossenen Steuerung angezeigt.

LSTEP-4 [Wers. ]
Interf.: RS-232 [COM2, 3600 B aud)

1.1.8 Koordinatenanzeige

Unter den Registern befindet sich die Koordinatenanzeige fiir die
vier Achsen. Diese Werte sind auf den Nullpunkt bezogen (absolut)
und zeigen immer die aktuelle Position des Koordinatentisches an.
Die Mafleinheit kann im  Fenster ,Einstellungen” im
Kombinationsfeld ,Dimensionen” ausgewéhlt werden. Die Anzahl
der Nachkommastellen kann im Fenster , Einstellungen” iiber die
Schaltfldache , Weitere Einstellungen...” verdndert werden. Wenn das
Kontrollkéstchen ,Geber-Positionsanzeige” aktiviert ist, wird bei
angeschlossenen Mefisystemen, die Geberposition angezeigt, wenn
das Kontrollkidsttchen nicht aktiviert ist, die Soll-Position.

[T Geber-Postionsanzeige

X = 0.0000 [mm]
Y = 0.0000 [mm]
Z = 0.0000 [mm]
A = 0.0000 [mm]

Hinweis Ist eine 3-Achsen Steuerung angeschlossen,
werden nur die Koordinaten der X- Y- und Z-
Achse angezeigt.

D20n-070-0de

Beschreibung

der

Benutzeroberflcche

Abb.: Joystick-Einstellungen

Abb.: Die Versionsanzeige

Abb.: Die Koordinatenanzeige



Win-Commander

1.1.9 Statusleiste

Am unteren Rand der Benutzeroberfliche befindet sich die
Statusleiste. Sie zeigt den Status der Steuereinheit an. Wenn der
Koordinatentisch eine Position eingenommen hat und Win-
Commander bereit ist, Befehle zu empfangen und auszufiihren,
wird ,, Status: OK...” angezeigt.

1.2 Benutzung von Maus und Tastatur

Die Benutzeroberfldche ist so aufgebaut, dafs alle Funktionen sicher
und schnell mit der Maus ausgefiihrt werden kénnen. Nur fiir einige
Eingabefunktionen wird die Tastatur benotigt.

1.2.1 Schaltfléchen, Registerkarten und Meniileiste

Alle Schaltflichen, Registerkarten sowie die Meniileiste kénnen
durch einen Mausklick bedient werden.

1.2.2 Eingabefelder

Win-Commander  besitzt vier verschiedene Arten von
Eingabefeldern, in denen Parameter variiert und Einstellungen
vorgenommen werden kénnen.

1.2.3 Eingabefeld als Kombinationsfeld

Diese Eingabefelder haben an ihrem rechten Rand eine rechteckige
Taste. Durch einen Mausklick wird eine Liste getffnet, in dem Win-
Commander eine Auswahl an Einstellungen bereithélt, die durch
anklicken mit der linken Maustaste ausgewéahlt werden konnen.
Dabei wird die Liste wieder geschlossen und die Auswahl wird im
Eingabefeld angezeigt.

1.2.4 Eingabefelder mit ,up and down” Schaltfléchen

Diese Eingabefelder haben an ihrem rechten Rande je eine ,,up” und
eine ,down” Taste iibereinander angeordnet. Durch einen
Mausklick konnen die Zahlenwerte in diesen Eingabefeldern
schrittweise auf oder abgezédhlt werden. Die Maustaste kann aber
auch festgehalten werden, dann werden die Zahlenwerte solange
kontinuierlich weitergezahlt, bis die Taste losgelassen wird. Die
Zahlenwerte konnen alternativ auch {iiber die Tastatur eingegeben
werden.
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1.2.5 Optionsfelder und Kontrollkéastchen

Fiir einfache An/Aus, Ja/Nein Entscheidungen werden in Win-
Commander Kontrollkéstchen verwendet. Mit dem
Kontrollkédstchen ist eine Mehrfachauswahl méglich. Schliefsen sich
Einstellungen jedoch gegenseitig aus, so kommen die Optionsfelder
zum Einsatz. Bei dem Kontrollkdstchen bewirkt ein Mausklick eine
Umkehr des jeweiligen Zustandes (An/Aus), widhrend beim
Optionsfeld der Klick innerhalb der Gruppe auf eine andere Option
diese aktiviert und alle anderen der gleichen Optionsgruppe
deaktiviert..

Ist ein solches Feld ausgewdhlt und damit aktiv, erscheint in den
Kontrollkéstchen ein Héakchen und in den Optionsfeldern ein Punkt.

1.2.6 Eingabefelder fir Zahlenwerte

In diese Eingabefelder konnen Zahlenwerte mit Hilfe der Tastatur
eingegeben werden. Dazu wird das Eingabefeld mit einem
Doppelklick der linken Maustaste ausgewihlt. Der Zahlenwert wird
dadurch farbig hinterlegt. Jetzt kann tiber die Tastatur ein neuer
Zahlenwert eingegeben werden, wodurch der alte gleichzeitig
geloscht wird. Alternativ kann die Einfiigemarke auch durch einen
einfachen Mausklick direkt hinter den zu ersetzenden Zahlenwert
positioniert werden. Durch Betédtigen der Riicktaste wird der alte
Zahlenwert gel6scht und ein neuer kann eingegeben werden.

Hinweis Die gesamte Benutzeroberfliche kann auch

ausschliefilich tiber die Tastatur bedient werden.
Dies empfiehlt sich jedoch nicht, da diese Art der
Bedienung sehr umstindlich und muihselig ist.
Dennoch hier eine kurze Anleitung dazu:
Jeder Befehl, jedes Menii und jedes Eingabefeld
kann durch Driicken der , Alt”-Taste plus des
unterstrichenen Buchstabens oder Zahl, des
jeweiligen Befehlsnamens, des Meniinamens oder
der Bezeichnung des Eingabefeldes bedient
werden. Alternativ dazu kann innerhalb einer
Registerkarte, durch Betitigen der , Tab”-Taste
der Reihenfolge nach vom aktiven Eingabefeld
zum nichsten Eingabefeld gesprungen werden.
Welche Funktion gerade ausgewdhlt ist, wird
durch einen gepunkteten Rahmen angezeigt.
Befehle werden durch Driicken der Leertaste
ausgefiihrt. Zu markierende Eingabefelder werden
ebenfalls durch Driicken der Leertaste markiert.
In Eingabefeldern fiir Zahlenwerte kénnen direkt
neue Werte eingegeben werden.
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2 Menu “Steverung”

2.1 Verbinden

Wenn Sie im Menti ,, Optionen” die Funktion , Beim starten mit Lstep
verbinden” aktiviert haben, wird beim Programmaufruf automatisch
die Verbindung hergestellt. Ist die automatische Verbindung nicht
aktiviert, kann tiber den Eintrag , Verbinden” im Menii , Steuerung”
oder iiber die Schaltfliche &= das Fenster , Verbinden” getffnet

werden. Hier werden die Einstellungen fiir die Verbindung
getroffen. Durch einen Mausklick auf die Schaltfliche ,, Verbinden”
wird die Verbindung hergestellt.

A Verbinden

RS-232 | DPRA | | et |
Corn-Fart: |CDM2 'I Abbrechen |
B audrate: ISBDD j

| 4

2.1.1 RS232 Schnitistellen

Auf der Registerkarte fiir die RS232 Schnittstellen befinden sich
zwei Kombinationsfelder. Im oberen der beiden Felder kann aus den
vier RS232-Schnittstellen die ausgewdhlt werden, an der die
Koordinatentischsteuerung angeschlossen ist. Im unteren der beiden
Kombinationsfelder wird die Geschwindigkeit des Datentransfers,
die sogenannte Baudrate, ausgewihlt. Standardméfsig ist 9600 Baud
eingestellt.

2.1.2 DPRAM

Im Kombinationsfeld ,, DPRAM* wird die I/O-Port Adresse an die
I/O-Port Adressierung der Steuerung LSTEP PC, die sie im
Computer anspricht, angepafst.

Die Steuerung LSTEP PC ist eine ISA-Steckkarte, auf der eine I/O-
Port Adresse iiber Jumper eingestellt wird. Diese Adresse mufs unter
DPRAM  iibernommen werden. Bei der Einstellung der
Adressierung der Steuerung LSTEP PC mufd unbedingt darauf
geachtet werden, dafd nicht eine Adresse der im Computer bereits
vorhandenen Steckkarten eingestellt wird.
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2.2 Einstellungen

Das Fenster Einstellungen LSTEP erreichen Sie iiber den Eintrag
., Einstellungen” im Menii ,Steuerung” oder iiber die Schaltfliche

@ auf der Symbolleiste. Hier werden grundsétzliche Einstellungen

vorgenommen, um den Win-Commander an die Antriebe und den
Koordinatentisch anzupassen. Das Fenster , Einstellungen LSTEP”
besitzt eine Registerkarte mit vier Registerblitter. Je ein Blatt zum
Anpassen der X-, Y-, Z- und A-Achse. Da sich die vier
Registerblitter gleichen, werden im folgenden die Parameter nur am
Beispiel der X-Achse erldutert.

In der linken oberen Ecke der Registerkarte befinden sich zwei
Schaltflachen, um die Art des Antriebs auszuwéihlen.

Erfolgt der Antrieb iiber einen Motor und eine Spindel, muf$ die
Schaltflache , Spindel” angewdhlt sein. Die Registerkarte hat dann
folgendes Aussehen:

M Einstellungen LSTEP M=l 3

Hbchse | achse | Zachss | Adbchse |

Spindel | Linearmnator |

™ TvF-Betrich " Software Limits OFf

& Ao Taib e

" Manual Software Limits

00000 | [A] L 0
0——o0——————— |
a0 [%] | |
1 -
|:| Motor | 72 7 7 7 7 A
— | 1
—|_ C0 k| 2000 | foml RN A il il R
| 1.0000 e o ——
LT o il (S
| S
Home-Position 0.0000 [rm] ™ Kalibrieren auf Referenzmarke _I_I

Veal 10,0000 | [U4s]
Wmax 40,0000 [U4s]

Kopieren
Amax | 10,0000 [ms"2]

Einfiigen
Dimension | Milimeter >

Wweitere Einstellungen. | oK | Abbrechen | Ubsmshmen |

i
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Handelt es sich um einen Antrieb mit Linearmotor, mufd die
Schaltfldche , Linearmotor” angewdhlt sein. Die Registerkarte hat dann
folgendes Aussehen:

M Einstellungen LSTEP M=l 3

Hbchse | achse | Zachss | Adbchse |

Spindel | [ Lineamater |

I TVRiBetich I (4]
B s —
E

[]

" Software Limits Off
—l_ @ Auto-CalibRM
" Manual Software Limits
[0 | o

1 OOMMMrm
Linear Motor

Home-Position | 0.0000 | [mm] r

Vel [80000 | ] | FTT T T =TT T | [ 00000 | fom)
Wmax | 160.0000 [mm/'s]
Amax [ 10.0000 | [mis°2) e it
Dimension lm iIII [ s iIII
i (SIS

™ Kalibrieren auf Referenzmarke

Wweitere Einstellungen. | oK | Abbrechen | Ubsmshmen |

Die Fingaben auf beiden Registerkarten unterscheiden sich nur in

wenigen Punkten.

- Beim Linearmotor gibt es kein Eingabefeld zum Eingeben der
Drehgeberteilung und kein Eingabefeld fiir den Getriebefaktor.

- Statt des Eingabefeldes fiir die Spindelsteigung gibt es beim
Linearmotor das Eingabefeld , Zahnteilung Flichenmotor”.

Sind alle Parameter fiir alle Achsen eingegeben, konnen die

Einstellungen mit der Schaltfldche ,, Ubernehmen” an die Steuerung

tibertragen werden. Das Fenster , Einstellungen LSTEP” bleibt

gedffnet und es konnen Einstellungen verdndert werden. Durch

einen Mausklick auf die Schaltfliche , OK” werden die

Einstellungen ebenfalls iibertragen, aber das Fenster wird

geschlossen.

2.2.1 Achse aktivieren / deaktivieren

In die grafische Darstellung des Antriebs ist die Schaltfliache , Achse
aktiv / inaktiv” integriert. Durch einen Mausklick auf diese
Schaltflache kann die Achse aktiviert bzw. deaktiviert werden. Ist
die Schaltfliche gedriickt, wird der Stromkreis in der Grafik
geschlossen dargestellt und die Achse ist aktiv.
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2.2.2 Motorstrom

Eingabefeld fiir die Anpassung des Motorstroms. Die Eingabe
erfolgt in Ampere. Maximal 1.25 [A], 2.5[A], 3.75[A], 5[A] je nach
Steuerungstyp.

2.2.3 Stromabsenkung

Um eine unnotige Erwdrmung der Motoren zu verhindern, wird der
Strom im Ruhezustand (Tisch steht) um einen im Eingabefeld
~Ruhestrom” einzustellenden Wert abgesenkt. Der Wert wird in
Prozent, bezogen auf den Nennstrom, angegeben. Bei einem Wert
von 50 wird der Strom im Ruhezustand halbiert.

Durch  die  Stromabsenkung werden  die
verfiigharen ~ Motormomente  reduziert. Die
Position  des  Tisches kann sich dadurch
geringfiigig verdndern.

Hinweis

2.2.4 Anzahl Striche (Drehgeber)

Zur Erkennung bzw. Vermeidung eines Schrittversatzes kann die
Achse mit einem inkrementalen Dreh- bzw. Lineargebersystem
ausgestattet sein. Es gibt je ein Eingabefeld fiir den Drehgeber und
fiir den Lineargeber. Um das Gebersystem einzurichten, muf3 das
Kontrollkéstchen vor dem Eingabefeld ,, Anzahl Striche (Drehgeber)”
bzw. , Geberteilung (Lineargeber)” aktiviert sein. In das Eingabefeld
wird dann die Anzahl der Teilungen bzw. die Teilungsperiode
eingegeben. Es kann immer nur ein Gebersystem aktiviert sein.

2.2.5 Spindelsteigung

Um die jeweilige Achse des Koordinatentisches an Win-Commander
anzupassen, mufd die Spindelsteigung in Millimeter und der
Getriebefaktor in die Eingabefelder unterhalb der Motordarstellung
eingegeben werden.

Beim Einsatz eines Linearmotors gibt es nur ein Eingabefeld, in das
die Zahnteilung des Motors eingegeben wird.

2.2.6 Endschalter

Hier konnnen die Endschalter aktiviert oder deaktiviert werden.
Auflerdem konnen die Polaritdten fiir die Endschalter eingestellt
werden.

Neben den beiden Endschaltern kann auch ein Referenzschalter
eingerichtet werden. Der Referenzschalter ist ein nicht néher
definierter und vom Anwender nach Belieben einzusetzender
Schalter. Unterhalb der grafischen Darstellung befinden sich zum
Einrichten der drei Schalter je ein Kontrollkdstchen neben einem
Schaltersymbol und darunter zwei Schaltflichen. Mit dem
Kontrollkdstchen wird der betreffende Endschalter aktiviert. Ein
Hikchen bedeutet Endschalter aktiv. Mit den beiden Schaltflichen
wird definiert ob der Endschalter , High- oder Low-Aktiv” ist.
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2.2.7 Software Endschalter

Durch Softwareendschalter besteht die Mdoglichkeit, den 1 SRR
Verfahrbereich der Achse einzuschrianken. Um Softwareendschalter ;f;'ﬂf:xw

zu definieren, muff das Optionsfeld ,Manual Software Limits” [l S
angewdhlt sein. Es stehen dann zwei weitere Eingabefelder zur Abb.: Die Eingabefelder Softwareendschalter

Verfiigung, in denen die Positionen der Schalter eingegeben werden
konnen. Die Mafieinheit hdngt von der Einstellung im Feld
,Dimension” ab Die hier definierten Softwareendschalter stehen
nicht zur Verfiigung wenn die Option , Auto-Calib-RM" angewéhlt
ist, bzw. mit der Option ,Software Limits Off” diese Endschalter
ausgeschaltet wurden.

2.2.8 Auto-Calib-RM

Wird die Option ,, Auto-Calib-RM” angewihlt, wird der gesamte Hub
gemessen und die Endschalterposition als Sofftwareendschalter
tibernommen.

2.2.9 Sonstige Einstellungen

Home-Position

Im Eingabefeld ,, Home-Position” kann eine Warte- oder Ruheposition Home Postion [ 00000 | frn]
eingegeben werden. Zu dieser Position verfihrt Win-Commander
die Achse immer dann, wenn auf der Registerkarte ,Befehle” die
Schaltfldche , Home-pos anfahren” angeklickt wird. Vmax | 400000 | U]

Yeal 10.0000 [Uss]

e . . . Amar 10.0000 [mids"2]
Kalibriergeschwindigkeit

Die Geschwindigkeit mit der die Achse beim Kalibrieren und Dimension[wiimeter ]
Hubmessen verfahren wird, kann im Eingabefeld , V4" eingegeben Abb.: Die Eingabefelder fiir sonstige Einstellungen
werden.

Maximale Geschwindigkeit

Die maximale Geschwindigkeit mit der die Achse beim
Positionieren verfahren werden kann, wird im Eingabefeld ,, V"
eingegeben. Im entsprechenden Eingabefeld (s. Kapitel 1.1.5) kann
keine grofiere Geschwindigkeit als die hier festgelegte maximale
Geschwindigkeit eingegeben werden.

Maximale Beschleunigung

Die maximale Beschleunigung der Achse beim Positionieren wird
im Eingabefeld , A" eingegeben. Im entsprechenden Eingabefeld
(s. Kapitel 1.1.5) kann keine grofiere Beschleunigung als die hier
festgelegte maximale Beschleunigung eingegeben werden.

Dimension

Hier kann die Dimension fiir die entsprechende Achse ausgewaihlt
werden. Alle Einstellungen miissen in der hier angewdéhlten
Dimension erfolgen. Die Positionsanzeige fiir die entsprechende
Achse erscheint ebenfalls in der angewéhlten Dimension.
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2.2.10 TVR-Betrieb

Mit den LSTEP-Steuerungen ist es moglich mit dem TVR-Betrieb
eine Achse parallel zu Verfahrvorgiangen, die von der Steuerung
vorgenommen werden, manuell zu steuern.

Siehe dazu auch Handbuch LSTEP.

Fir den TVR-Betrieb stehen pro Achse drei Eingdnge am
Multifunktionsport (MFP) zur Verfiigung.

» Vor-/Riickeingang
Hier mufd vom Anwender das Signal fiir die Drehrichtung des
Motors angelegt werden.

» Takteingang
An diesem Eingang mufd vom Anwender das Taktsignal fiir den
Fahrbetrieb angelegt werden (Ein Impuls entspricht einem
Mikroschritt).

» Start/Stop Eingang
An diesem Eingang mufs das Signal zur Freigabe fiir den Takt-
und Vor-/Riickeingang angelegt werden.

Im TVR-Betrieb werden keine
Beschleunigungsrampen berechnet. Rampen
miissen vom Anwender tiber die Taktsignale an
die Motoren vorgeben werden.

Hinweis

Wird das Kontrollkdstchen ,, TVR-Betrieb” markiert, werden weitere
Steuerelemente eingeblendet und die Achse deaktiviert. Nach dem
Deaktivieren des TVR-Betriebs muf3 die entsprechende Achse von
Hand wieder aktiv geschaltet werden.

Es gibt vier Modi, zwischen denen Sie aus der Liste eines
Kombinationsfeldes auswéhlen kénnen. Siehe Handbuch LSTEP.
Ein Impuls entspricht einem Mikroschritt. M6échte man bei jedem
Impuls mehrere Mikroschritte verfahren, kann ein Faktor in das
Eingabefeld , Faktor TVR” eingegeben werden, der dann die Anzahl
der Mikroschritte angibt.

2.2.11 Einstellungen fir andere Achsen Glbernehmen

Wenn die Einstellungen fiir mehrere Achsen identisch sind, kénnen
die Eintrdge mit der Schaltfliche , Kopieren” kopiert und auf der
Registerkarte einer anderen Achse mit der Schaltfliche , Einfiigen”
eingefiigt werden.
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“Einfiigen”



Win-Commander

2.2.12 Weitere Einstellungen

Durch einen Mausklick auf die Schaltfldche , IWeitere Einstellungen...”
im Fenster Einstellungen gelangen Sie in folgendes Fenster:

/¥ weitere Einstellungen
—Spindelzteigung —Komekturtabelle
™ Faktor aktiviersn I Komekturtabelle venmenden
Spindelsteigung [wird an LStep gesendet): I
* I 4.0000 [rnmn] Femekturateraden...
b 4.0000 [rrm]
z I 4.0000 [rrm]
& #.0000 il —Positionsanzeige— | [ Geschwindigkeit——
Machkommastellen: Eirheit:
Werschiedens: S |4 vi ® IU.-"s 'I
I~ #¥v-Achsiiberlagerung Y |4 3‘ Y IU.-"s vI
o =] z [+ = z Jus |
—Drehrichtungzumkehr——————————————— & I4 j A IU"'IS j'
=
v
z [
a T oK Abbrechen |

2.2.13 Spindelsteigung

Da der Controller der LSTEP-Steuerungen nicht mit Gleitkomma
rechnet, muf3 fiir ungerade Spindelsteigungen ein Korrekturfaktor
aktiviert werden.

Auf der Registerkarte ,Einstellungen” wird die tatsdchliche
Spindelsteigung eingetragen. Diese betrdgt beispielsweise 0,9798.
Einen solchen Wert kann die LSTEP-Steuerung nicht ohne
Rundungsfehler verarbeiten. Um das zu beheben, wird das
Kontrollkéstchen ,Faktor aktivieren” markiert. Programmintern
wird jetzt ein Faktor berechnet, mit dem die Positionsdaten
multipliziert werden. Dadurch wird an die Steuerung die
Spindelsteigung tibergeben, die fiir die jeweilige Achse unter
., Spindelsteigung (wird an Lstep gesendet):” eingegeben wird.

2.2.14 Verschiedenes

Wird ein Positioniertisch verwendet, bei dem die X- und Y-Achse
nicht unabhidngig voneinander bewegt werden kann (z.B.: H-
Antrieb {iiber Zahnriemen), muff das Kontrollkdstchen X-Y-
Achsiiberlagerung aktiviert werden.

In dem Eingabefeld darunter muff der Modus fiir den
entsprechenden Antrieb eingegeben werden (sieche Handbuch
LSTEP).

2.2.15 Drehrichtungsumkehr

Hier besteht die Moglichkeit die Drehrichtung der einzelnen Achsen
durch aktivieren des entsprechenden Kontrollkdstchens um-
zukehren.
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2.2.16 Korrekturtabelle

Wurden Korrekturwerte ermittelt, und diese in einer INI-Datei
abgelegt, kann diese Korrekturdatei geladen werden. Ist das
Kontrollkdstchen ,Korrekturtabelle verwenden” aktiviert, kann
durch einen Mausklick auf die Schaltfliche , Korrektur-Datei laden”
das Dialogfenster zum Laden der Korrekturdatei ge6ffnet werden.
Die Korrekturtabelle muff manuell in eine INI-Datei eingegeben
werden.

2.2.16.1 Aufbau der Korrekturtabelle

Die Datei besteht aus den Sektionen [Options] und [CorrTbl].

In der Sektion [Options] wird die Achsenkorrektur mit lin.
Interpolation durch die Zeile , CorrectionXY=1" aktiviert. XCount
und YCount geben die Anzahl der Korrekturwerte an. Der
Parameter XDistance bestimmt den Abstand der Mefspunkte in einer
Reihe (X-Achse), YDistance den Abstand der Reihen (Y-Achse).

Die Sektion [CorrTbl] enthdlt die Korrekturwerte. Jeder Soll-Position
(x/y-Wertepaar) wird eine korrigierte Position zugeordnet, wobei
die Soll-Positionen immer einer der Punkte in dem durch XCount,
YCount, XDistance und YDistance festgelegten Raster sein miissen.
Die Zuordnungen (Soll-Position=Korrigierte Position) konnen in der
Korrekturtabelle in beliebiger Reihenfolge erfolgen, wichtig ist nur,
dafy die Soll-Positionen immer in diesem Raster liegen. Der
Nullpunkt der Korrekturtabelle ist (0 | 0).

Beispiel:

[Options]
CorrectionXY=1
XCount=3
YCount=3
XDistance=1.0
YDistance=1.0

[CorrThl]

0.0 0.0=0.00.0
1.0 0.0=1.0 0.0
2.00.0=2.00.0

0.01.0=0.01.0

1.01.0=0911 <« (Soll-Position x=1 y=1,
2.0 1.0=2.0 1.0 korrigierte Position x=0.9 y=1.1)

0.02.0=0.02.0
1.02.0=1.02.0
2.02.0=2.020

2.2.17 Positionsanzeige

Im Gruppenrahmen |, Positionsanzeige” kann die Anzahl der
Nachkommastellen fiir die Positionsanzeige eingestellt werden.
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2.2.18 Geschwindigkeit

Im Gruppenrahmen , Geschwindigkeit” kann fiir jede Achse zwischen
den Einheiten [mm/s] und [U/s] gewahlt werden.

2.3 Einstellungen laden / Einstellungen speichern

Der Meniieintrag , Einstellungen speichern...” bietet die Moglichkeit,
die im Fenster ,Einstellungen” getroffenen Einstellungen in einer
Datei abzulegen. Wird der Meniieintrag angewdhlt, 6ffnet sich das
Dialogfenster , Datei speichern unter”. Hier kann der Pfad und der
Name der Datei bestimmt werden. Die Datei wird als INI-Datei
abgespeichert.

Uber den Meniieintrag , Einstellungen laden...” gelangen Sie zum
Dialogfenster ,Offnen”. In diesem Fenster konnen Sie die
gewiinschte Datei auswdhlen und laden.

2.4 Reglereinstellungen

' Reagler S[=] k3

R egleraufuf IE [rnz]
Reqler-erzdgering I 2 [rnz]
[~ Regler-Timeaout I 1] [ms]

#obchee |Y-.~’-‘-.chse| Z-ﬁchsel .t’-‘n.-.t’-‘-.chsel

* Fegler "als"

" Regler "AUS nach eneichen der Zielposition'

= Regler "Immer EIN"

" Regler "&US nach eneichen der Zielposition' mit reduziertem Strom

" Regler "lmmer EIN" mit reduziertem Stram

Zielfenster 1.0000 [rmm]

ReglerFangbersich | 1.0000 [rrn]

Reqler-Faktor I 1.0000

ak Abbrechen

Im Eingabefeld , Regleraufruf” wird das Zeitintervall zwischen den
Regleraufrufen definiert. Bei jedem Regleraufruf wird gepriift ob
sich die Achse im Zielfenster befindet. Um sicher zu gehen, daf3 die
Achse im Zielfenster steht und das System nicht schwingt, wird eine
Mindestzeit angegeben, die sich die Achse im Zielfenster befinden
mufs. Diese Mindestzeit wird im Eingabefeld , Regler-Verzégerung”
bestimmt. Das Eingabefeld , Regler-Timeout” ist solange deaktiviert,
bis das Kontrollkdstchen davor aktiviert wurde. Sollte das System
schwingen und in dem hier eingegebenen Zeitintervall nicht im
Zielfenster zur Ruhe kommen, wird der Regler abgeschaltet und
eine Fehlermeldung ausgegeben.
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Auf den Registerkarten kann fiir die einzelnen Achsen der
Reglermodus ausgewihlt werden.
* Regler,Aus”
Die Positionsiiberwachung ist ausgeschaltet.
* Regler , Aus nach erreichen der Zielposition”
Ist die Position innerhalb der Toleranzen des Zielfensters
erreicht, werden die Positionsiiberwachung ausgeschaltet.
* Regler , Immer Ein*
Verlifit der Koordinatentisch nach erreichen der Position durch
mechanische Einfliisse das Zielfenster, wird sofort nachgeregelt,
um die Position wieder zu finden.
* Regler ,,Aus nach erreichen der Zielposition” mit reduziertem
Strom
Ist die Position innerhalb der Toleranzen des Zielfensters
erreicht, werden die Positionsiiberwachung ausgeschaltet und
der Motorstrom wird auf Ruhestrom umgestellt.
* Regler ,,Immer Ein* mit reduziertem Strom
Verlifit der Koordinatentisch nach Erreichen der Position durch
mechanische Einfliisse das Zielfenster, wird sofort mit
reduziertem Strom nachgeregelt, um die Position wieder zu
finden.
Unter den Optionsfeldern fiir den Reglermodus befinden sich drei
Eingabefelder zum definieren des Zielfensters und zur Eingabe von
Parametern die zum Berechnen bendtigt werden. Eine genaue
Beschreibung dieser Parameter und der dazugehorigen Formel
findet sich im Handbuch zur LSTEP.

2.5 Trigger

An einem speziellen Ausgang (Multifunktionsport) der LSTEP
Steuerungen liegt ein Triggersignal an, das den jeweiligen
Bediirfnissen angepafst werden kann.

Siehe dazu auch Handbuch LSTEP.

¥ Trigger =
ITrigger bei Fahren in positive Richtung j
Trigger-Strecke 1.0000 |
Trigger-Sighallange 5 [us]

@+ Trigger bei Start [Mode 0-5)
1. Trigger nach 1/2 Trigger-Stecke [Mode 6-11)

| Trigger EIN Trigger AUS |

ag | Abbrechen
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2.5.1 Bewegungsrichtung einstellen

Uber ein Kombinationsfeld wird der Triggermodus eingestellt.

» Trigger bei fahren in positiver Richtung
Das Triggersignal liegt nur bei positiver Fahrrichtung des
Koordinatentisches am Triggerausgang an.

» Trigger bei fahren in positiver und negativer Richtung
Das Triggersignal liegt sowohl bei positiver als auch bei
negativer Fahrrichtung des Koordinatentisches am
Triggerausgang an.

» Trigger bei fahren in negativer Richtung
Das Triggersignal liegt nur bei negativer Fahrrichtung des
Koordinatentisches am Triggerausgang an.

2.5.2 Triggerachse wahlen

Das Triggersignal wird immer nur fiir eine Achse ausgegeben. Uber
ein weiteres Kombinationsfeld wird die Triggerachse eingestellt.
Das Triggersignal liegt nur bei Fahrrichtung entlang der hier
angewihlten Achse an. Abhingig vom eingestellten Triggermodus
nur in positiver, nur in negativer oder in positiver und negativer
Fahrrichtung.

2.5.3 Polaritdt
Die Polaritiat des Triggersignals, positiv oder negativ, wird iiber

zwei Schaltfldchen eingestellt.

Wird die Polaritdt positiv durch Anklicken der entsprechenden
Schaltfliche gewdhlt, ist die Grundspannung 0 Volt und der
Triggerimpuls 5 Volt.

Bei negativer Polaritdt ist die Grundspannung 5 Volt und der
Triggerimpuls 0 Volt.

2.5.4 ,Trigger-Strecke”

Eingabefeld fiir die Strecke, die der Tisch zwischen zwei
Triggerimpulsen verfahren wird.

2.5.5 ,Trigger-Signalldnge”

Eingabefeld fiir die Lange, des Triggerimpulses.

2.5.6 Triggermodus

Im Handbuch zur LSTEP sind die verfiigbaren Modi beschrieben.
Sie Teilen sich in zwei Gruppen. Hier mufd das Optionsfeld der
entsprechenden Gruppe angewéhlt werden.

2.5.7 Trigger Ein / Aus

Durch Anklicken der Schaltfliche ,Trigger Ein” wird das
Triggersignal aktiviert. Durch Anklicken der Schaltfliche ,Trigger
Aus” wird das Triggersignal deaktiviert.
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2.6 Snapshot

Es besteht die Moglichkeit tiber ein von aufien kommendes Signal
gesteuert, Koordinaten einer bestimmten Position wéhrend des
Verfahrens zu speichern. Diese Position kann dann anschliefSend
angefahren werden. Uber den Snapshot-Eingang kénnen die LSTEP-
Steuerungen dieses Signal empfangen.
Siehe dazu auch Handbuch fiir LSTEP.

/¥ Snapshot [ _ (O] %]

Snapshot-Konfiguration Snapshot-Array Lezen | I Kette kopieren

Snapshaot EIN || Snapshot AUS

I~ Automodus

=

. |H-Achse -dchse |ZrAchse |A7Ac:hse |;|

|w|m|ﬂ|m|m|h|w|m )

=

Snapshot-Fosition

r

% [ 0.0000 [mm] 13
v [ 00000 [mm] 14|
15
z | 0.0000 [mm] 16
& [ o.oooo [rm] 17 =
Position anfahren | 0k Abbrechen

2.6.1 Snapshot Ein / Aus

Durch Anklicken der Schaltfliche ,Snapshot Ein” wird das
Snapshotsignal aktiviert. Durch Anklicken der Schaltfliche
., Snapshot Aus” wird das Snapshotsignal deaktiviert.

2.6.2 Polaritat

Die Polaritdt des Snapshotsignals, positiv oder negativ, wird tiber
die zwei Schaltflichen unterhalb der Schaltflichen , Snapshot Ein”
und ,, Snapshot Aus” eingestellt.

2.6.3 Anzeige Snapshot-Position

In den Anzeigefeldern X-, Y-, Z- und A-Achse werden die
Koordinaten angezeigt, die durch einen , Snapshot” gespeichert
wurden.

2.6.4 , Position anfahren”

Da die Schrittmotoren des Koordinatentisches nicht
verzogerungsfrei gestoppt werden konnen, muf$ die gespeicherte
Snapshot-Position (vom letzten Impuls) nachtrdglich angefahren
werden. Dies geschieht manuell, nachdem eine Snapshot-Position
gespeichert wurde, durch Anklicken der Schaltfliche ,, Position
anfahren” oder iiber die Option ,, Automodus”.
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2.6.5 ,, Automodus”

Die , Automodus”-Funktion veranlafst den Koordinatentisch
unmittelbar nach dem Snapshot zu stoppen und die Snap-
shotposition anzufahren.

2.6.6 Snapshot Array

Die LSTEP ist in der Lage bis zu 200 Positionen in einem Snapshot-
Array zu speichern. Der Array kann durch einen Mausklick auf die
Schaltfliache , Lesen” ausgelesen und mit der Schaltfliche ,In Kette
kopieren” in eine Kette kopiert werden.
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3 Befehle

3.1 Registerkarte: Befehle

Diverse Funktionen konnen durch Mausklick auf die
entsprechenden Schaltflichen im Register ,Befehle” einfach und
schnell ausgefiihrt werden. Die Funktionen sind in vier Gruppen
zusammengefafst.

Méanderl K.ette | Programml Eingéngemusgéngel Zusétzel

Positionieren Analog-Joystick

» | 10.0000 [Frurn] Fielativ pozitionieren | aktueller Zustand: Aus

Y | 10.0000 [rarn]
Abzolut pasitiohieren |

Joystick einschalten |
Z | 10.0000 [mm]

A 0.0000 [mim] Homepos anfatiren | Jopstick ausschalten |

Position setzen |
Yerschiedenes

Software-Reset |

Kalibrieren

K.alibrieren [Mull-Endschalter) |

Tizchhub megzen [End-Endzchalter] |

K.alibrier-Einstellungen |

3.1.1 Positionieren

Im Fensterteil ,, Positionieren” besteht die Moglichkeit den Tisch in
definierte Positionen zu verfahren. Ein Mausklick auf die
Schaltflache , Relativ positionieren” verfahrt die Achsen, von der
aktuellen Position aus, um die in den vier Eingabefeldern
definierten Werte. Die Schaltfliche ,Absolut positionieren” verfahrt
die Achsen auf die Position, die in den vier Eingabefeldern definiert
ist. Mit der Schaltflache , Homepos anfahren” werden die Achsen in
die im Fenster , Einstellungen” auf den Registerkarten definierte
Homeposition verfahren.

Durch Anklicken der Schaltfliche , Position setzen” werden die
Werte, die sich in den Eingabefeldern fiir X, Y, Z und A befinden,
fiir die Position iibernommen, an der sich der Koordinatentisch
gerade befindet. Auf diese Weise kann beispielsweise an jeder Stelle
innerhalb des Verfahrbereiches ein Nullpunkt definiert werden.

3.1.2 Kalibrieren

Der Tisch fahrt bis an die Null-Endschalter und alle
Koordinatenwerte werden auf Null gesetzt. Diese Position wird als
Nullpunkt gespeichert. Ist eine Achse deaktiviert worden, hat dieser
Befehl auf diese Achse keinen Einflufs.

D20n-070-0de
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3.1.3 Tischhub messen

Der Tisch fahrt in die der Nullposition entgegengesetzten Richtung
bis an die Endschalter. Dieser Befehl dient der Ermittlung des
maximal zuldssigen Verfahrbereiches und sollte nur nach einem
vorhergehenden Kalibriervorgang ausgefiihrt werden.

3.1.4 Kalibriereinstellungen

Es offnet sich ein Fenster, in dem die Reihenfolge beim Kalibrieren
und beim Hubmessen festgelegt wird. Um eine Kollision mit
Anbauteilen zu vermeiden, kann es nétig sein, dafs die Achsen in
einer bestimmten Reihenfolge verfahren werden. Ein Hékchen in
einem der Kontrollkdstchen hinter der Achse bestimmt die
Reihenfolge. Zuerst werden alle Achsen kalibriert, die ein Héakchen
in der Spalte ,, 1” besitzen, dann die mit einem Hékchen in Spalte
27 usw..

A Kalibrier-Einstellungen

Reihenfolge der Kalibration:

~RKalbnerern———————— [ Hubmeszse
1 2 3 4 1 2 3 4
O I N i O I N i
LA I N i LA I N i
z M OO O z M OO O
L 2 W i L 2 W i
------------------------- EI K Abbrechen

3.1.5 Andlog-Joystick

Ein- und ausschalten konnen Sie den analogen Joystick durch einen
Mausklick auf die Taste ,Joystick einschalten” bzw. ,Joystick
ausschalten”. Hinter dem Feld , Aktueller Zustand” wird angezeigt, ob
der analoge Joystick ein- bzw. ausgeschaltet ist.

Beim Wechsel zu einer anderen Registrierkarte

Hinweis : ‘
wird der Joystick abgeschaltet.

Befehle

Tischhub meszen [End-Endschalter]
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Kalibrier-Einstellungen |

Abb.: Die Schaltfliche , Kalibrier-Einstellungen”

"

Abb.: Die Registerkarte ,, Kalibrier-Einstellungen

Analog-Joystick
Aktueller Zustand: Aug

Jaystick einzchalten |

Jopstick augschalten |

Abb.: Der Fensterteil ,, Analog-Joystick”
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3.1.6 Softwarereset

Durch das Anklicken der Taste Softwarereset werden alle
FEinstellungen zuriickgesetzt und anschlieffend die in Win-
Commander unter dem Register ,Einstellungen” festgelegten
Parameter an die Steuerung iibergeben. Die Werte, die durch die
Befehle , Kalibrieren” und ,, Tischhub messen” ermittelt wurden,
werden durch den Softwarereset geloscht, d.h. nach dem
Softwarereset miissen die Befehle , Kalibrieren” und ,Tischhub
messen” erneut durchgefiihrt werden.

Einzelheiten entnehmen Sie bitte dem Handbuch der Steuerung.

Befehle

Software-Reset

D20n-070-0de
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4 Maander

4.1 Registerkarte: Méander

Unter Win-Commander konnen auf effektive Weise Maander erstellt
und ausgegeben werden. Die Registerkarte Maander

Befehle Maander | Kette | F'rogramml Eingéngefﬂusgéngel Zusétzel

X—» Anzahl Schiitie X 3
S —— Anzahl Sohritte ¥ |5 3,

Lange Schritte = I 0.0000 [mirn]
Lange Schritte I 0.0000 [rirn]

| * Pause I 0.0 3: [5]

= warte auf Taste

Maander starten | ‘ ‘ ’ | [~ #-und* Bichtung umkehren

I Fariden untertrectien | ™ Jaystick Ein wenn Maander unterbrochen

¥ Mach Verfahibefehl Status und Position lesen
IMaander beendet | I m-Befehl

I~ Auf Startposition zurlickfahren

Abb.: Die Registerkarte ,, Mdander”

4.1.1 Mdaander definieren

Uber das Eingabefeld , Anzahl der Schritte X” wird definiert, wie
viele Schritte in X-Richtung verfahren werden. Uber das Eingabefeld
,Anzahl der Schritte Y” wird definiert, wie viele Y-Schritte verfahren
werden. Die Anzahl der Y-Schritte definiert die Anzahl der
Richtungswechsel in X-Richtung. Die Schrittweite wird in den
Eingabefeldern , Linge Schritte X" und , Linge Schritte Y* angegeben.

4.1.2 Mé&ander éffnen / speichern | “m .
Ist ein Mdander erstellt, kann er gespeichert und immer wieder N e

aufgerufen .werden. Um einep Miander zu .speichern., wihlen Sie 2 fiffnen.. el
den Meniieintrag , Speichern” im Menii , Datei” oder klicken auf das I speich Chrge
Symbol [ auf der Symbolleiste. Es 6ffnet sich das Dialogfenster —DE!C il 9
,Speichern”. Hier konnen Sie den Pfad und den Dateinamen Slzeelizin i,
angeben. Die Datei wird mit der Dateiendung , mdr” gespeichert.
Um einen gespeicherten Médander wieder zu laden, wihlen Sie den
Meniieintrag ,, Oﬂ%en” aus dem Menii ,, Datei” oder klicken Sie auf
das Symbol @ Es 6ffnet sich das Dialogfenster , Offnen”. Nachdem
Sie die betreffende Datei ausgewihlt haben, konnen Sie diese durch
einen Mausklick auf die Schaltfliche ,, Oﬁcnen” laden. Werden
Anderungen an dem gedffneten Mdander durchgefiihrt und soll
dieser Médander wieder gespeichert werden, gibt es die Moglichkeit,
ihn mit dem Meniieintrag , Speichern” zu speichern. Dabei wird die
schon vorhandene Datei mit dem gleichen Namen iiberschrieben.
Will man den Mdander unter einem anderen Namen speichern, mufs
der Meniieintrag , Speichern unter...” verwendet werden.

Beenden

Abb.: Der Meniieintrag ,,Mdander dffnen / speichern”
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Hinweis Um einen Moiander speichern oder laden zu
konnen, ist die Vollversion von Win-Commander
erforderlich.

4.2 Mdaander starten

Mit einem Mausklick auf die Schaltfliche ,Mdidander starten”,
beginnt Win-Commander den Madander abzuarbeiten.

Auf der Registerkarte ,Miander” befinden sich noch weitere
Parameter, mit deren Hilfe bestimmt werden kann, wie Win-
Commander den Miaander abarbeiten soll.

Hinweis Alle Befehle, die den Koordinatentisch in
Bewegung setzen, kénnen immer sofort durch
Betitigen der ”Esc”-Taste abgebrochen werden.

4.2.1 Pause

Wird |, Pause” ausgewdhlt, kann ein Intervall (in Sekunden)
eingestellt werden, fiir dessen Dauer Win-Commander nach jedem
Schritt in der Position verweilt.

4.2.2 Warte auf Taste

Ist ,Warte auf Taste” ausgewdhlt, bleibt Win-Commander nach
jedem Schritt solange stehen, bis per Mausklick auf die Schaltfldache
»~Vorwirts” (Pfeil nach rechts) der Befehl gegeben wird, den
ndchsten Schritt abzuarbeiten oder mit einem Klick auf die Taste

~Riickwirts” (Pfeil nach links) einen Schritt zurtickzugehen. Durch
Betdtigen der Leertaste wird auf die Funktion , Pause” umgeschaltet.

4.2.3 Maander unterbrechen

Wihrend Win-Commander einen Madander abarbeitet, kann diese
Funktion jederzeit durch Mausklick auf die Schaltflache , Miander
unterbrechen” beliebig lang unterbrochen werden. Nach Betitigen
der Taste wird der laufende Vektor jedoch noch beendet. So lange
der Vorgang unterbrochen ist, dndert sich die Beschriftung der
Schaltflache in , Mdander fortsetzen”. Ein weiterer Klick auf diese
Schaltfldche last Win-Commander fortfahren.

Hinweis Sobald der Midander unterbrochen wird, ist der
Joystick aktiv und es kénnen beliebige Positionen
angefahren — werden. Wird der  Miander
fortgesetzt, fihrt Win-Commander an genau der
Stelle mit dem Mdander fort, an der er
unterbrochen wurde. Bedingung ist, daff das
Kontrollkistchen “Joystick Ein wenn Miander
unterbrochen” aktiviert ist.

D20n-070-0de
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Abb.: Das Optionsfeld ,, Pause” und
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4.2.4 X und Y-Richtung umkehren

Durch Markieren des Kontrollkdstchens ,X- und Y-Richtung
umkehren”, wird der Mdander um 90° gedreht. Die X-Achse ist die
Zustellachse.

4.2.5 Joystick Ein wenn Méaander unterbrochen

Ist der Mdander unterbrochen, wird der Joystick aktiviert, wenn das
Kontrollkdstchen markiert ist.

4.2.6 Nach Verfahrbefehl Status und Position lesen

Wird das Kontrollkéstchen aktiviert, wird nach jedem Verfahrbefehl
der Status und die Position abgefragt.

4.2.7 m-Befehl

Bei einigen Anwendungen ist eine hohe Verfahrgeschwindigkeit
gefordert. Jede Positionsabfrage und programminterne Berechnung
kostet Zeit und verlangsamt das Abarbeiten des Médanders. Das
Kontrollkdstchen ,, m-Befehl” schaltet alle nicht unbenétigten
Funktionen ab und tibermittelt nur noch schnelle Kurzbefehle an die
Steuerung. Ist ,m-Befehl” aktiv, konnen die Kontrollkdstchen
. Joystick Ein wenn Mdander unterbrochen” und , Nach Verfahrbefehl
Status und Position lesen” nicht aktiviert werden.

4.2.8 Auf Startposition zurickfahren

Wird das Kontrollkdstchen ,Auf Startposition zuriickfahren”
aktiviert, werden die Achsen nach Beendigung des Maéaanders
wieder auf die Startposition verfahren.
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Abb.: Das Kontrollkistchen , X-/ Y-Richtung
umbkehren”

[ Joystick Ein wenn Maander unterbrochen
v Mach %erfahribefehl Statuz und Position lezen
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5.1 Registerkarte: Kette

Win-Commander ist in der Lage bis zu 999 Positionen zu speichern
und nacheinander anzufahren. Es stehen drei Moglichkeiten zur
Verfiigung, eine Kette zu erstellen.

Befehlel bl dander Programml Eingénge#Ausgéngel Zusétzel

Mr.  |#-tchze hchze |Z-Achse |.&-Achse |;|
Zeile einfligen Zeile lazchen
1
2|
3 Teach-ln START [Pos. mit Jopstick ermitteln) |
4
5 il
E % Ausgabe komplett [~ Dauerausgabe
7 " Ausgabe ab Position |1 vl
g
COl ™ bis Position |1 vl
10|
11 I_ AI .
— " Pause = W E| = fahre Belativ
12
T * wWarte auf Taste * fahre Absolut
14
15 |
16 Kette starten | ‘ ‘ ’ |
7|
18 | Rettenterbrectien |
19
20
1 Kette beendern |
22
23
24 |
25
26
27 LI

5.1.1 Koordinatenwerte in Tabelle schreiben

Eine Moglichkeit besteht darin, Werte fiir die X-, Y-, Z- und A-Achse
direkt in die Zellen der Tabelle einzutragen. Wird eine Zelle direkt
mit der Maus angeklickt, erscheint die Einfiigemarke in der
ausgewdhlten Zelle. Jetzt kann ein Wert eingegeben werden.
Alternativ kann auch die ,Tab”-Taste betdtigt werden, um mit der
Einfiigemarke in die jeweils nédchste Zelle zu springen. Um eine
Position zu definieren, miissen alle Zellen einer Zeile mit Werten
gefiillt werden. Achsen, die nicht verfahren werden sollen, erhalten
den Eintrag ,, 0”.

5.1.2 Teach-In START (Pos. mit Joystick ermitteln)

Die zweite Moglichkeit eine Kette zu erstellen besteht darin, eine
Position mit dem Joystick zu bestimmen. Dazu wird die Schaltfliche
»Teach-In  START (Pos. mit Joystick ermitteln)” mit der Maus
angeklickt. Jetzt ist der Joystick aktiv und es kann eine beliebige
Position angefahren werden. Fiir die Dauer dieses Vorgangs dndert
sich die Beschriftung der Schaltflache in , Teach-In STOP (Pos. mit
Joystick ermitteln)”. Nachdem eine Position mit dem Joystick
eingestellt worden ist, werden die Werte dieser Position mit einem
Mausklick auf die Schaltfliche ,Teach-In STOP (Pos. mit Joystick
ermitteln)” direkt in die Tabelle {ibertragen. Dieser Vorgang lafst sich
bis zu 999 mal wiederholen.
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5.1.3 Kette aus Snapshots erstellen

Mit der Funktion Snapshot kénnen Sie ebenfalls eine Kette erstellen
und in die Registrierkarte Kette kopieren (s. Kapitel 2.6).

5.1.4 Zeile einfiigen / |8schen

Durch einen Mausklick auf die Schaltfliche ,Zeile einfiigen” wird
eine neue Zeile oberhalb der in der sich die Einfiigemarke befindet
eingefiigt. Durch einen Mausklick auf die Schaltfldche , Zeile loschen”
wird die Zeile gel6scht, in der sich die Einfiigemarke befindet.

5.1.5 Kette neu / 6ffnen / speichern

Ist eine Kette erstellt, kann sie gespeichert und immer wieder
aufgerufen werden. Um eine Kette zu speichern, wéhlen Sie den
Meniieintrag , Speichern” im Menii , Datei” oder klicken auf das
Symbol [ auf der Symbolleiste. Es 6ffnet sich das Dialogfenster
,Speichern”. Hier konnen Sie den Pfad und den Dateinamen
angeben. Die Datei wird mit der Dateiendung , wcc” gespeichert.
Um eine gespeicherte Kette wieder zu laden, wihlen Sie den
Meniieintrag ,, Oﬂ%en” aus dem Menii ,, Datei” oder klicken Sie auf
das Symbol @ Es 6ffnet sich das Dialogfenster , Offnen”. Nachdem
Sie die betreffende Datei ausgewihlt haben, konnen Sie diese durch
einen Mausklick auf die Schaltfliche ,,Oﬁcnen” laden. Werden
Anderungen an einer gedffneten Kette durchgefiihrt und soll diese
Kette wieder gespeichert werden, gibt es die Moglichkeit sie mit
dem Meniieintrag , Speichern” zu speichern. Dabei wird die schon
vorhandene Datei mit dem gleichen Namen iiberschrieben. Will
man die Kette unter einem anderen Namen speichern, mufd der
Meniieintrag , Speichern unter...” verwendet werden.

Durch einen Mausklick auf den Mentieintrag , Neu” wird der Inhalt
der Tabelle geloscht und es kann eine neue Kette eingegeben
werden.

Hinweis Um eine Kette speichern oder laden zu kénnen, ist
die Vollversion von Win-Commander
erforderlich.

5.2 Kette starten

Mit einem Mausklick auf die Schaltfliche ,Kette starten”, beginnt
Win-Commander die Kette abzuarbeiten.

In der Registerkarte “Kette” sind aber einige wichtige Parameter
enthalten, mit denen Einstellungen vorgenommen werden miissen,
wie Win-Commander die Kette abarbeiten soll. Diese Einstellungen
sollten vorgenommen werden, bevor die Kette gestartet wird.

5.2.1 Ausgabe komplett

Ist das Optionsfeld ,, Ausgabe komplett” ausgewdhlt, wird die Kette
von der ersten bis zur letzten Position abgearbeitet.
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5.2.2 Ausgabe ab Position

Wird das Optionsfeld ,Ausgabe ab Position” ausgewdhlt, kann im
zugehorigen Eingabefeld eine beliebige Zeilennummer ausgewéhlt
werden, ab der die Kette gestartet werden soll.

5.2.3 Bis Position

Wird zusitzlich noch das Kontrollkdstchen ,,bis Position” markiert,
kann im Eingabefeld rechts daneben auch eine beliebige, der
Startzeile nachfolgende Zeile innerhalb der Kette als Iletzte
anzufahrende Position bestimmt werden.

5.2.4 Daverausgabe

Wird ,Dauerausgabe” markiert, behandelt Win-Commander die
Kette als Schleife.

Nachdem die letzte Position angefahren worden ist, wird die Kette
sofort wieder von der ersten Position an abgearbeitet.

5.2.5 Pause

Ist das Optionsfeld ,Pause” markiert, kann ein Intervall (in
Sekunden) eingegeben werden, fiir dessen Dauer Win-Commander
in jeder Position der Kette verweilt, bevor automatisch die néchste
Position angefahren wird.

5.2.6 Warte auf Taste

Wird ,, Warte auf Taste” markiert, verweilt Win-Commander solange
auf einer Position, bis per Mausklick auf die Schaltfldche , Vorwiérts”
(Pfeil nach rechts) der Befehl gegeben wird, die ndchste Position
anzufahren. Mit einem Mausklick auf die Schaltflache ,, Riickwirts”
(Pfeil nach links) wird die vorhergehende Position angefahren.

5.2.7 Kette unterbrechen

Wihrend Win-Commander eine Kette abarbeitet, kann diese
Funktion jederzeit durch Mausklick auf die Schaltfliche ,Kette
unterbrechen” beliebig lang unterbrochen werden. Nach Betitigen
der Taste wird der laufende Vektor jedoch noch beendet. So lange
der Vorgang unterbrochen ist, dndert sich die Beschriftung der
Schaltfldache in , Kette fortsetzen”. Ein weiterer Mausklick auf diese
Schaltfldche ldast Win-Commander fortfahren. Statt der Schaltfldche
. Kette unterbrechen” kann auch die Leertaste eingesetzt werden.

Sobald die Kette unterbrochen wird, ist der
Joystick aktiv und es kénnen beliebige Positionen
angefahren werden. Wird die Kette fortgesetzt,
fahrt Win-Commander an genau der Stelle mit
der Kette fort, an der sie unterbrochen wurde.

Hinweis
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5.2.8 Fahre Relativ

Ist ,, fahre Relativ” aktiv, wird die Position von der aktuellen Position
aus berechnet. Win-Commander fidhrt um den angegebenen Wert
weiter.

5.2.9 Fahre Absolut
Ist , fahre Absolut” aktiv, wird die Position vom Nullpunkt aus
berechnet. Win-Commander fahrt zu dieser Position.

5.2.10 Einzelne Positionen der Kette direkt anfahren

Um einzelne Positionen der Kette direkt anzufahren, mufs die Zelle,
in der die Zeilennummer der entsprechenden Position steht, mit der
Maus per Doppelklick angewdhlt werden. Dies geht nur, wenn die
Kette nicht gestartet wurde.
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6 Programm

6.1 Registerkarte: Programm

Der 4-Achsen Win-Commander beinhaltet in seiner Pro-Version eine
Makrosprache, die es ermoglicht, komplexe Abldufe zu definieren
und als Programm zu speichern. Die Programme werden in einem
Modul des Win-Commander interpretiert und in die
entsprechenden LStep-Befehle umgesetzt.

Im linken Teil der Registrierkarte befindet sich ein Texteditor, in
dem die Programme editiert werden kénnen.

Befehlel Méanderl Kette  Programm I Eingéngefﬂusgéngel Zusétzel

-
_I Zeile einfiigen | Zeile [aschen |
Teachin START [Pos. mit Joystick ermitteln] |
Eefehl | Parameter
Movedbs w28 Achse Positionswert |«
MoveRel WY Z A/ Achze Positionswert [
Movedbsh o ait X £ & Bchee Positionswert
MoveRelN ot/ ait #E & ¢ Bchse Positionswert
Wi gitFordwisS top Achse Timeout{ms]
o gitForl nput Eingang Timeout(ms]
SetOutput Auzgang
ClearDdutput Auggang —
Jump Sprungziel
Jumplflnput Eingang Sprungziel
JumplfTimeout Sprungziel
Dielay “erzogerunglms)
Laop ‘wiederholungszahl
Endloop
Setvel
Drigl0_InputPolarity
Lrigl O_E mStoplnput ;I
Frogramm starten Eragranmmm umterbrecker |
LI _,I_I I~ Einzelzchritt-Ausfihmng

6.1.1 Programme erstellen

Sie konnen alle Befehle mit den dazugehoérenden Parametern iiber
die Tastatur eingeben. Die Registrierkarte bietet Ihnen jedoch
komfortablere Moglichkeiten. Im rechten Teil der Registrierkarte
finden Sie eine Tabelle, die alle verfiigbaren Befehle beinhaltet.
Durch einen Mausklick auf den gewiinschten Befehl wird dieser in
einer neuen Zeile des Texteditors eingefiigt. Die Eingabemarke
bleibt am Ende der Zeile stehen, so dafs die fiir den Befehl
erforderlichen Parameter direkt eingegeben werden kénnen.

6.1.2 Zeile einfiigen / 18schen

Wenn sich die Einftigemarke am Ende einer Zeile befindet und Sie
einen Befehl durch einen Mausklick aus der Tabelle einfiigen, wird
der Befehl in einer neuen Zeile eingefiigt und alle nachfolgenden
Zeilen rutschen eine Zeile weiter. Eine weitere Moglichkeit bietet ein
Mausklick auf die Schaltfldche ,,Zeile einfiigen”. Die Zeile wird vor
der Zeile eingefiigt, in der sich die Einfligemarke befindet.

Ein Mausklick auf die Taste ,,Zeile 16schen” 16scht die Zeile in der
sich die Einfiigemarke befindet.
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6.1.3 Teach-In START (Pos. mit Joystick ermitteln)

Um Achspositionswerte mit dem Joystick zu ermitteln und als
MoveAbs-Befehl einzufiigen, dient die Schaltflache , Teach-In START
(Pos. mit Joystick ermitteln)”. Durch einen Mausklick auf diese
Schaltfliche wird der Teach-In-Modus aktiviert und die
Beschriftung der Schaltfldche dndert sich in ,, Teach-In STOP (Pos. mit
Joystick ermitteln)”. Der Analog- bzw. Tastenjoystick wird
eingeschaltet und die gewiinschte Position kann angefahren werden.
Durch einen Mausklick auf die Schaltflache ,, Teach-In STOP (Pos. mit
Joystick ermitteln)” werden die Achs-Positionswerte als Verfahrbefehl
(,MoveAbs”) in das Programm {ibernommen.

6.1.4 Programm starten, unterbrechen und beenden

Mit der Schaltfliche ,Programm starten” wird das Programm
ausgefiihrt. Liegen noch Syntaxfehler vor, werden diese angezeigt,
ansonsten wird das Programm gestartet. Mit der Schaltflache
,Programm unterbrechen” kann es zeitweise unterbrochen werden.
Mit der Esc-Taste kann das Programm vorzeitig beendet werden.

6.1.5 Programm neu / speichern / éffnen

Ist ein Programm erstellt, kann es gespeichert und immer wieder
aufgerufen werden. Um ein Programm zu speichern, wihlen Sie den
Meniieintrag , Speichern” im Menii , Datei” oder klicken auf das
Symbol [ auf der Symbolleiste. Es offnet sich das Dialogfenster
,Speichern”. Hier konnen Sie den Pfad und den Dateinamen
angeben. Die Datei wird mit der Dateiendung , wcp” gespeichert.
Um ein gespeichertes Programm wieder zu laden, wéhlen Sie den
Meniieintrag , Offnen” aus dem Menii , Datei” oder klicken Sie auf
das Symbol = Es offnet sich das Dialogfenster , Offinen”. Nachdem
Sie die betreffende Datei ausgewéhlt haben, kénnen Sie diese durch
einen Mausklick auf die Schaltfliche ,Offnen” laden. Werden
Anderungen an einem getffneten Programm durchgefiihrt und soll
dieses Programm wieder gespeichert werden, gibt es die
Moglichkeit, es mit dem Meniieintrag ,, Speichern” zu speichern.
Dabei wird die schon vorhandene Datei mit dem gleichen Namen
tiberschrieben. Will man das Programm unter einem anderen
Namen speichern, muff der Meniieintrag ,Speichern unter...”
verwendet werden.

Durch einen Mausklick auf den Mentieintrag , Neu” wird der Inhalt
des Texteditors geloscht und es kann ein neues Programm
eingegeben werden.

Hinweis Um ein Programm speichern oder laden zu
konnen, ist die Vollversion von Win-Commander-
Pro erforderlich.
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6.2 Befehle

6.2.1 Schleifen und Unterprogramme

Die Makrosprache unterstiitzt auch Schleifen und Unterprogramme
(Prozeduren). Die Schliisselworter ,,Loop” und ,EndLoop” dienen
zur Programmierung von Schleifen, wobei die Verschachtelung
beliebig tief sein darf.

Prozeduren werden mit dem Befehl ,Call” aufgerufen. Das
Schliisselwort , Proc” kennzeichnet den Beginn einer Prozedur, nach
den Befehlen der Prozedur muff ein ,EndProc” folgen, an dieser
Stelle springt die Ausfithrung zuriick zum aufrufenden Teil des
Programms. Innerhalb von Prozeduren diirfen auch andere
Prozeduren des Programms aufgerufen werden.

Im folgenden werden alle verfiigbaren Befehle kurz beschrieben.

Beschreibung;: Position anfahren (absolut)
Parameter: XYZA
oder
Achse Positionswert
Beispiel: MoveAbs 10.0 20.0 30.0
MoveAbs y 15.0
Beschreibung;: Position anfahren (relativ)
Parameter: XYZA
oder
Achse Positionswert
Beispiel: MoveRel 10.0 20.0 30.0
MoveRel y 15.0
MoveAbsNoWait
Beschreibung: Position anfahren (absolut, asynchron)
Parameter: XYZA
oder
Achse Positionswert
Beispiel: MoveAbsNoWait 10 20 30
MoveAbsNoWait y 15
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MoveRelNoWait

Beschreibung: Position anfahren (relativ, asynchron)
Parameter: XYZA
oder
Achse Positionswert
Beispiel: MoveRelNoWait 10.0 20.0 30.0
MoveRelNoWait y 15.0
Beschreibung: Warten bis Achse Zielposition erreicht hat
Parameter: Achse Timeout(ms)
Beispiel: WaitForAxisStop z 1000
Beschreibung: Warten bis digitaler Eingang aktiv
Parameter: Eingang(0..15) Timeout(ms)
Beispiel: WaitForInput 2 1000

Beschreibung: Digitalen Ausgang setzen
Parameter: Ausgang(0..15)
Beispiel: SetOutput 0

ClearOutput

Beschreibung: Digitalen Ausgang loschen
Parameter: Ausgang(0..15)

Beispiel: ClearOutput 0
Beschreibung: Sprung

Parameter: Sprungziel

Beispiel: Jump Adrl

Adr1: (Sprungziel mit beliebigem Namen,
gefolgt von Doppelpunkt)
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Beschreibung:
Parameter:

Beispiel:

Sprung wenn digitaler Eingang aktiv
FEingang(0..15) Sprungziel
JumplIfinput 5 Adrl

Adrl:

JumplfTimeout

Beschreibung:

Parameter:

Beispiel:

Sprung wenn Timeout beim letzen Wait-
Befehl aufgetreten ist

Sprungziel
JumpIfTimout Adrl

Adrl:

Beschreibung:

Parameter:

Beispiel:

Verzégerung
Verzogerung(ms)

Delay 500

Beschreibung:
Parameter:

Beispiel:

Schleife
Wiederholungszahl
Loop 10

EndLoop

EndLoop

Beschreibung:
Parameter:

Beispiel:

Ende der Schleife

Loop 10

EndLoop
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SetVel
Beschreibung: Geschwindigkeit setzen (U/s)
Parameter: Geschwindigkeit(fiir alle Achsen gleich)
oder
XYZA
oder
Achse Geschwindigkeit
Beispiel: SetVel 10.0
SetVel 10.0 10.0 5.0
SetVel y 10.0

DiglO_InputPolarity

Beschreibung: Polaritit der digitalen Eingdnge konfigurieren

Parameter: Eingang(0..15) Polarit4at(0=High-Aktiv,
1=Low-Aktiv)

Beispiel: DiglO_InputPolarity 5 0 (Eingang 5 High-
Aktiv)

DiglO_EmStopinput

Beschreibung: Zuordnung des Not-Stop-Pins
Parameter: Eingang(0..15)
Beispiel: DiglO_EmStopInput 7

DiglO_Distance

Beschreibung: Aktivierung eines Ausgang in Abhingigkeit
der eingestellten Strecke vor/nach der Ziel-
/Startposition

Parameter: Ausgang(0..15) Funktion(0=nach

StartPos./1=vor Zielpos.) Strecke Achse

Beispiel: DigFunc_Distance 3 0 5.0 x
(Ausgang 3 wird 5 mm nach der Startpos. der
X-Achse aktiviert)

DiglO_Off

Beschreibung: Keine Beeinflussung der Ein-/ Ausgidnge
Parameter: -

Beispiel: DiglO_Off
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SetDistance

Beschreibung: Strecke fiir MoveRelShort setzen
Parameter: XYZA

Beispiel: SetDistance 10.0 0.0 0.0 0.0

MoveRelShort

Beschreibung: Position anfahren (kurzer Befehl, bessere
Performance bei Mdandern)

Parameter: -

Beispiel: MoveRelShort

Beschreibung: Variable definieren
Parameter: Bezeichner Wert
Beispiel: Var testl 10.0

Beschreibung: Wert zu Variable addieren
Parameter: Bezeichner Wert
Beispiel: Add testl 1.0

Beschreibung: Wert von Variable subtrahieren
Parameter: Bezeichner Wert
Beispiel: Sub test1 1.0

Beschreibung: Variable mit Wert multiplizieren
Parameter: Bezeichner Wert
Beispiel: Mul testl 2.0
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Beschreibung: Kommentar
Parameter: Text
Beispiel: Rem Ein Kommentar

SetJoystickOn

Beschreibung: Analog-Joystick einschalten
Parameter: -

Beispiel: SetJoystickOn
SetJoystickOff

Beschreibung: Analog-Joystick ausschalten
Parameter: -

Beispiel: SetJoystickOff

Beschreibung: Programm unterbrechen

Parameter: -

Beispiel: Break

Beschreibung: Meldungsfenster ~ mit  Ja/Nein-Auswahl,
bedingter Sprung (bei Klick auf Schaltfldche
~Nein")

Parameter: “Meldung” Sprungziel

Beispiel: Choice “Homeposition anfahren?” adrl
MoveAbs 10 10 0
adrl:

MessageBox

Beschreibung: Meldungsfenster mit OK-Schaltfldche

Parameter: “Meldung”

Beispiel: MessageBox “Test”
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Beschreibung: Unterprogramm-Aufruf (Prozedur)
Parameter: Prozedurname
Beispiel: Call Procl
Beschreibung: Beginn eines Unterprogramms (Prozedur)
Parameter: Prozedurname
Beispiel: Proc Procl

MoveRel x 10

Loop 5

MoveRel y 1

EndLoop

EndProc

Beschreibung: Ende eines Unterprogramms (Prozedur)
Parameter: -

Beispiel: EndProc

Beschreibung: Programm mit Fehlermeldung abbrechen
Parameter: -

Beispiel: Halt

Beschreibung: Programm beenden

Parameter: -

Beispiel: Exit

CallMoveBack

Beschreibung;: aktuelle Position speichern, Unterprogramm-

Aufruf, dann wieder auf die gespeicherte
Position fahren

Parameter: Prozedurname

Beispiel: CallMoveBack Procl

D20n-070-0de

Programm



Win-Commander Programm

UpdateDisplay

Beschreibung: Positions- und Statusanzeige im Win-
Commander aktualisieren

Parameter: -
Beispiel: UpdateDisplay
Beschreibung: Beschleunigung setzen (m/s?)
Parameter: Beschleunigung (fiir alle Achsen gleich)

oder

XYZA

oder

Achse Beschleunigung
Beispiel: SetAccel 1.0

SetAccel 1.0 1.0 0.5

SetAccel y 1.0

Beschreibung: String an LStep senden
Parameter: String
Beispiel: SendString “Itrig 1
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6.3 Beispielprogramme

Beispiel 1:
MoveAbs 0.0 0.0 0.0

MoveRel 1.02.03.0
SetOutput 1

Delay 100
WaitForInput 14
ClearOutput 1
JumplfInput 15 Adrl

Loop 10
MoveRelNoWait x 7.5

Delay 50
SetOutput 3
WaitForAxisStop x
ClearOutput 3
EndLoop
Jump Adrl

MoveAbs 0.0 0.0 0.0

Adrl:

SetVel y 10.0

MoveAbsNoWait y 20.0
DigFunc_InputPolarity 50
DigFunc_EmergencyStopInput 7
DigFunc_Distance 3 0 5.0 x

DigFunc_Off 3

(Absolut  verfahren, warten  bis
Positionieren abgeschlossen)

(Relativ verfahren)

(Ausgang 1 setzen)

(Verzégerung in ms)

(Warten bis Eingang 14 aktiv)
(Ausgang 1 zuriicksetzen)

(Zu Label Adrl springen wenn
Eingang 15 True)

(10x wiederholen)

(NoWait -> wartet nicht auf
Riickmeldung der Steuerung, dafl
positioniert wurde)

(Warten bis X-Achse positioniert hat)

(Sprung ohne Bedingung, kann
manchmal  hilfreich  sein, um
Programmteile zu iiberspringen)
(wiirde nie ausgefiihrt)

(Y-Achse 10 Uy/s)

(Dasselbe wie oben, nur absolut)
(Eingang 5 High-Aktiv)

(Eingang 7 als Notstopp)

(Ausgang 3 wird 5 mm nach der
Startpos. der X-Achse aktiviert)
(Funktion fiir dig. Ein-/Ausgang 3
wieder ausschalten)
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Beispiel 2:

MoveAbs 000
Loop 8
MoveRel z 4
EndLoop
WaitForInput 1 2000
JumplfTimeout Adrl
Loop 4
MoveRel y 8
EndLoop
Adrl:
Loop 8
MoveRel x 6
MoveRel x -2
EndLoop
Delay 1000
Loop 4
MoveRel z -4
Loop 2 (Schileifen  kénnen
werden)
MoveRel y -2
EndLoop
EndLoop

verschachtelt
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7 Eingéinge / Ausgéinge

7.1 Registerkarte: Eingénge / Ausgéinge

Die Funktionen auf dieser Registerkarte dienen zu Testzwecken.
Hier koénnen die Ein- und Ausgédnge der Steuerung getestet, sowie

Steuerungsregister zu Testzwecken gesetzt und ausgelesen werden.

Befehlel Méanderl Kette I Programm ~ Eingangesfusginge |Zusétze|

Digitale Eingange Digitale Ausgange Analoge Ausgange

@0 o J— I oooa

@1 1

°: 2 J [ oo

LK '3 Setzen |

@4 4

@5 s

@c B Analoge Eingange Zugitzliche Eingange
87 r7 0 [ prioo
@z s

@3 9 1 I Matarspannung

l—
l—

: ::10 ; ::10 I— 2 I 24 Spannung
l—

@12 12

@13 13
@14 14
@15 " 15

Test Digitale Ein-/4uzgange - START |

7.2 Digitale und Analoge Ein- und Ausgéinge

7.2.1 Digitale Eingénge

Liegt an den digitalen Eingéngen (0-15) eine Spannung an, so wird
das durch eine stilisierte LED, die auf ,rot” springt, fiir den
jeweiligen Eingang angezeigt.

7.2.2 Digitale Ausgénge

Um ein Signal auf einen digitalen Ausgang (0-15) zu legen, mufs das
entsprechende Kontrollkéstchen des Ausgangs markiert werden.

7.2.3 Digitale Ein-/Ausgéinge testen

Mit einem Teststecker werden die Ein- und Ausgédnge miteinander
verbunden. Durch einen Mausklick auf die Schaltfliche ,, Test
Digitale  Ein-/Ausginge-START”  wird der Test gestartet.
Nacheinander werden alle Ausgénge gesetzt. Ist die Hardware OK,
leuchtet immer die entsprechende LED.
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7.2.4 Analoge Ausgéinge

An die analogen Ausgidnge kann ein Spannungswert angelegt
werden. In das Eingabefeld rechts neben dem Schieberegler, wird
eine Hexadezimalzahl eingegeben, die eine bestimmte Spannung
darstellt. Die Eingabe kann iiber die Tastatur erfolgen oder mit Hilfe
des Schiebereglers. Durch Anklicken der Schaltfldche , Setzen” wird
diese Spannung an den entsprechenden Ausgang angelegt.

7.2,5 Analoge Eingéinge (Nur LSTEP-PC)

Liegt eine Spannung an einem analogen Eingang an, so wird das in
den Ausgabefeldern des jeweiligen Eingangs angezeigt. Der Wert
der Spannung wird durch eine Hexadezimalzahl dargestellt.

7.2,6 Zusditzliche Eingéinge

Liegt eine Spannung an einem der zusétzlichen Eingdnge an, so
wird das in den Ausgabefeldern des jeweiligen Eingangs angezeigt.
Der Wert der Spannung wird durch eine Hexadezimalzahl
dargestellt.
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8 Zusdaize

8.1 Registerkarte: Zusétze

Diese Registerkarte bietet die Mglichkeit, einzelne Befehle an die
Steuerung zu senden.

Befehlel Méanderl F.ette I Programml EingangeAusgange

Fammandozeile
| =

K.ommando senden [RETURMN] |

Kommando genden & String lezen [SHIFT+RETURM] |

Timeout [mz) 1000

Der Befehl wird in die Kommandozeile eingegeben. Als
Kommandozeile dient ein Kombinationsfeld. Wurden zuvor schon
andere Befehle eingegeben und ausgefiihrt, stehen diese Befehle im
Listenteil des Kombinationsfeldes zur Verfiigung und konnen aus
dieser Liste ausgewdhlt werden. Durch einen Mausklick auf die
Schaltflache , Kommando senden (RETURN)” wird das Kommando an
die Steuerung geschickt und ausgefithrt. Die Schaltfldche
, Kommando senden & String lesen (SCHIFT + RETURN)” iibermittelt
das Kommando an die Steuerung. Position, Einstellung, Status etc.
werden zuriickgemeldet. Die Befehle und Positionsabfragen werden
im unteren Teil des Fensters protokolliert. Im Eingabefeld , Timeout
(ms)” kann eine Zeit definiert werden, nach der das Kommando
abgebrochen wird, wenn es Probleme bei der Ausfiithrung gibt.
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Glossar

Ist die Bezeichnung fir eine serielle Schnittstelle (Anschluf) am
Computer. Standardmafig ist ein Computer mit zwei seriellen

Schaltet die Motoren eines Koordinatentisches ab, sobald dieser das

Eine gespeicherte Anzahl von Koordinatentischpositionen, die Win-
Commander jeweils auf Befehl oder automatisch nacheinander anfahrt.

9 Glossar
Baud: Gibt die Datentransferrate in Bits pro Sekunde an.
Com1:
Schnittstellen ausgeristet. Com1 und Com2.
Endschalter:
Ende des Verfahrbereiches (Fischhub ) erreicht.
Joystick: Gerat zur manuellen Steuerung des Koordinatentisches.
Kette:
Knebel:

K oordinatentisch:

Maander:

RS232

Steuerung:

Spindelsteigung:

Tischhub:

Ein Hebel am Joystick, mit dessen Hilfe Fahrrichtung und
Geschwindigkeit des Koordinatentisches gesteuert werden kann.

Eine horizontal und vertikal bewegbare plane, horizontale
Préazisionsarbeitsflache.

Eine Reihe von Positionen, deren Anzahl und Abstand variabel sind, die
von Win-Commander nach einem definierten Muster automatisch oder
auf jeweiligen Befehl, Schritt fur Schritt angefahren werden.

Siehe Com1.

Ein Gerat, das zwischen Computer und Koordinatentisch geschaltet ist,
den Motorenstrom regelt und damit den Fahrbetrieb des Tisches steuert.

Bezeichnet die Strecke, die eine Achse bei einer Umdrehung des Motors
zurucklegt.

Die Strecke zwischen den zwei auB3ersten Punkten auf der X- und Y-
Achse, die vom Koordinatentisch angefahren werden kdnnen.
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