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1 PROZESSDATEN

Das Modul Prozessdaten bietet die Mdglichkeit, Signale externer Sensoren auf-
zuzeichnen. Es dient der Messung, Aufzeichnung und Auswertung prozessrele-
vanter Daten der unterschiedlichsten Sensorsysteme. Die Sensorsysteme liefern
Analog- oder Digitaldaten, welche aufgezeichnet und Uber das Oszilloskop oder
MERCATOR angezeigt werden kénnen. Als Sensoren kommen Drahtvorschub-,
Teach-, Kraft- und Temperatursensoren oder Strdomungswachter und andere
Sensoren in Betracht, welche als Ausgangssignal eine analoge Spannung im
Bereich von +10V bis —10V oder ein Digitalsignal liefern. Es kénnen hierbei bis
zu vier analoge Sensoren und acht digitale Signalquellen an einer SCU — Box
(SignalControlUnit) angeschlossen werden.

Gestartet werden kann die Aufzeichnung entweder manuell oder automatisch
durch die Robotersteuerung, beispielsweise bei Beginn der Bahnaufzeichnung.
Die automatische Aufzeichnung bei gleichzeitiger Aufzeichnung der Bahndaten
ist als bevorzugte Methode anzusehen, da so eine Fehleranalyse durch direkten
Vergleich der Sensordaten mit dem Geschwindigkeitsprofil und der Roboterbahn
vorgenommen werden kann. Daher ist nicht nur eine zeitliche, sondern auch eine
ortsabhéngige Darstellung der Daten moglich. Das Auffinden von Fehlern wird
durch die gemeinsame Auswertung der Sensor- und Bahndaten erleichtert und
die Fehlerbeseitigung kann iiber gezieltes Andern der Anlage und ein Editieren
der Prozessparameter in MERCATOR erfolgen.

Die Parametrierung und Definition der zu Uberwachenden Sensorsignale erfolgt
im sogenannten Jobmonitor. Ein Job beschreibt die Aufgabe des Datenserver.
Die Uberwachung erfolgt permanent durch den Datenserver — ein im Hinter-
grund unabhangig von MERCATOR laufendes Programm. Das Modul Prozessda-
ten kann endweder (ber das Menll <Prozessdaten->Jobs anzeigen> (bzw. die
Tastenkombination Strg+J) oder Uber den rechts abgebildeten Button gestartet
werden.
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Im linken Fensterbereich ist eine Ubersicht der Jobs als Baumstruktur abgebil-
det. Uber Buttons im linken unteren Bereich kénnen verschiedene Funktionen
ausgefihrt werden. Zum Beispiel wird ein Job hinzugefiigt oder geléscht oder
Anderungen an der Job Parametrierung werden (ibernommen. Im rechten unteren
Fensterbereich ist ein Oszilloskop eingerichtet, mit dem die Daten der aktuellen
Messung online angezeigt werden. Der rechte obere Fensterbereich dient zur
Parametrierung und Statusanzeige der eingerichteten Jobs.

1.1DER DATASERVER

Die Datenserver-Software ist fir die Hintergrundkommunikation und -
auswertung zustandig. Sie besitzt keine eigene Bedienoberflache und wird nor-
malerweise als Dienst von Windows im Hintergrund ausgefiihrt. Der Dienst
startet automatisch beim Einschalten des PC. Wenn Mercator gestartet wird
verbindet sich Mercator automatisch mit dem Datenserver. Das Symbol im rech-
ten unteren Fensterbereich zeigt dies an. Wenn der Dienst beendet wird, kann
der Datenserver auch mit einem Debug-Ausgabefenster (iber Mercator gestartet
werden. Sollte der Datenserver neu gestartet werden mussen

- entweder weil der Dienst beendet wurde,
- ein neues Gerét angeschlossen oder

- weil die USB-Verbindung zu einem bereits vorhandenem Gerat
(z.B.der SCU-BOX 4.0) unterbrochen wurde,

so kann er durch klicken auf das Symbol zur DataServer-Verbindung am unteren
rechten Rand wieder gestartet werden.
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Die vom Datenserver auszufiuhrenden Aufgaben werden in einer textlesbaren
xml-Datei Uber sogenannte Jobs definiert. Diese Job-Datei wird aus der Oberfla-
che von MERCATOR erzeugt bzw. modifiziert.

1.2 DIE BAUMSTRUKTUR DER JOBS

Uber die Baumstruktur der Jobs lasst sich schnell und (bersichtlich auf alle
Funktionen des Prozessdaten-Moduls von MERCATOR zugreifen. Darin sind
Knoten, die noch mindestens eine Unterverzweigung haben, mit einem Plus-
Symbol bezeichnet.

T Mg STAAT

Der oberste Knoten heiflt Datenserver. Wenn er aktiviert, d.h. blau hinterlegt ist,
erhdlt man Informationen zur Versionsnummer der verwendeten Datenserver-
Software. Im Oszilloskop kénnen die Zustande aller vorhandenen Ein- und Aus-
génge der gefundenen Geréte angezeigt und mit Messung Starten auch aufge-
zeichnet werden.

Das Aufklappen des Datenserverknotens (durch klicken auf das Plus-
Symbol) erlaubt den Zugriff auf Gerateeigenschaften, das Logfile und die ange-
legten Jobs.
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Der Knotenpunkt Geréateeigenschaften ermdglicht den Zugriff auf alle ange-
schlossenen Gerate, mindestens aber das Oszilloskop. Im rechten Beispiel ist
zusétzlich noch eine SCU-Box angeschlossen. Bei angewahlten Gerateeigen-
schaften werden rechts (ber dem Oszilloskop die Softwarestande der ange-
schlossenen Geréte angezeigt.

Sollten Geréate nicht angezeigt werden, obwohl sie korrekt verkabelt sind, ist ihr
Betriebszustand (an/aus) zu checken. Wichtig ist auch, dass die korrekten Trei-
ber des jeweiligen Gerats im Betriebssystem installiert sind.

| USB-5CUBox-1

Das Oszilloskop zeigt zuerst die verstrichene Messzeit und dann alle Ein-und
Ausgange des aktuell aktivierten Gerdtes. Um ein bestimmtes Gerat zu aktivie-
ren, wahlt man es durch linksklick auf das entsprechende Gerat in der Baum-
struktur und driickt dann den Button Oszilloskop Setzen.

Durch eine manuelle Messung lassen sich die aktuellen Zustdnde des Gerats
aufzeichnen und in einer .dia-Datei speichern. Dazu werden erst die aufzuzeich-
nenden Ein-/Ausgange durch Hakchen ausgewahlt (s. rechts) und dann der But-
ton Messung START gedriickt. Um die Messung zu beenden, wird der selbe
Button, der jetzt Messung STOP heif3t, nochmals betatigt.
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Unter welchem Dateinamen die Messung aufgezeichnet wird, lasst sich im
Baum durch Aufklappen des Oszilloskop-Knotens unter Dateinamen festlegen.
Dabei steht eine Reihe von Automatisierungsfunktionen zur Verfigung, etwa
eine automatische Nummerierung, eine Bauteil- und Roboterzuordnung, etc.
Welche Funktionen verwendet werden sollen, wird per Hékchen festgelegt.
AuBerdem lassen sich die einzelnen Funktionen in der Reihenfolge beliebig
verschieben.

Bei den Zahlern lasst sich das Zahlintervall mit Start- und Endwert festlegen.
Wenn der Endwert erreicht wird, beginnt die Z&hlung von vorn und die vorher
unter dieser Nummer gespeicherten Daten werden (berschrieben.

Oberhalb der Automatisierungsfunktionen befinden sich 5 Schaltkndpfe. Von
links nach rechts sind dies:

e  Zahler um 1 runter setzen
e  Zahler auf Startwert zurlicksetzen
e  Zahler um 1 rauf setzen

e Auf das Standard-Ausgabeverzeichnis zuriicksetzen (dies ist in der Re-
gel das Verzeichnis Prozessdaten im Roboterverzeichnis der Mercator-
Daten)

e Automatische Dateinamen erzeugen, die vom Benutzer nicht mehr be-

einflusst werden. Fir die Drahtliberwachung ist dies nicht zu empfehlen

e Mit welchem Trennzeichen die einzelnen Automatisierungsbausteine
getrennt werden, kann ganz rechts eingestellt werden.

Uber diesen Knépfen wird dann der aktuelle Pfad und Name der zu speichernden
Datei angezeigt.

Mit den Einstellungen des Oszilloskops lasst sich dann noch festlegen, ob die
gespeicherte Datei auch gleich in MERCATOR angezeigt werden soll.
[ kg P b

Automatisch Dateien
MNicht GEnen

Alle dHinen

USB-SCUBox-1
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Mit Klick auf den Knoten Logfile erhalt man eine Auflistung aller wichtigen
Ereignisse. Im folgenden Abschnitt ist ein Beispiel abgebildet.

DEVICE_INFO no device found for request scherne intern. 4 devices are Known Warnune .
DEVICE_INFO no device found for request scheme record-datel. 4 devices are known Warnun

DEVICE_INFO no device found for request scheme edr_sxtem. 4 devices ane known Warnun _

Durch linksklick auf eines der angeschlossenen Gerate werden die dort zur Ver-
fugung stehenden Signale angezeigt. Dies sind in dem Beispiel unten alle Signa-
le der SCU-Box mit ID 1. In den einzelnen Spalten sind die Signale nach Typ
sortiert.

VS Digitnipengang 1

In der letzten Spalte Rob-SPS-Signal sollten die Signale aus der
Robotersteuerung eingetragen werden, die an den jeweiligen Eingdngen der
SCU-Box angeschlossen sind. Insbesondere missen hier die Synchronisations-
signale fur Messungen und Records eingetragen werden. Dieses Signal ist immer
das Signal zum Start der Auswertung. Hierzu linksklick in eine leere Zelle oder
rechtsklick und &ndern wahlen in einer bereits vergebenen Zelle und den
folgenden Drop down Menii das Signal auswéhlen.

[f% SPS-Signale des Roboter [ﬁ
Wahlen Sie bitte ein SPS-Signal aus, das am Signal DVS Digitalsingang 1.3 angeschlozzen ist.
|AB?: MNoah WerkzWechsler ﬂ

zler

AB6: Kain Werkewechsler

Hier kann auch das jeweilige Gerét einem in der Zelle vorhandenen Roboter
zugeordnet werden, um spater die Datenzugehdrigkeit feststellen zu kénnen.
Dazu wird (ber der Tabelle neben dem Geratenamen in einer Auswahlbox der
jeweilige Roboter gewahlt.

Eine Ubersichtliche Tabelle aller Jobs erhédlt man, wenn man mit der Maus auf
den Knoten Jobs klickt.
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In der dann gezeigten Tabelle werden die Nummern aller vorhandenen Jobs und
deren Status (Wartend, messend, auswertend, deaktiviert) sowie der Name der
zuletzt gespeicherten Datei angezeigt.

Durch Klick auf einen der im DataServer vorhandenen Jobs werden im Oszil-
loskop nur noch die in dem jeweiligen Job konfigurierten Signale angezeigt.
Unterhalb des jeweiligen Jobknotens befinden sich dessen Ubersicht und Konfi-
gurationsmdglichkeiten. Die Optionen Logfile, Dateinamen und Einstellungen
verhalten sich, wie bereits unter den Gerateeigenschaften beschrieben. Nur las-
sen sich hier die einzelnen Logfiles der Jobs durch linksklick auf den entspre-
chenden Button unterhalb der Baumstruktur zuriicksetzen.

| #000101 NOAH

Der Start/Stop-Trigger bezeichnet das Digitalsignal fur Beginn und Ende der
Messung. Auch der Trigger Modus und die maximale Messzeit lassen sich hier
einstellen.

Der Knoten Uberwachung beinhaltet die Parametrierungen fiir die Signaliiber-
wachung. Hier kénnen das Auswertungsintervall sowie die Auswertparameter
festgelegt werden. Ein griines Hakchen bedeutet , dass die Uberwachung scharf
ist; ein rotes Kreuz hingegen, das mindestens noch eine Parametrierung fehlt.
Durch klicken auf Start/Stop Auswertung kann jeweils fiir Start und Stop ein
Digitalsignal zugewiesen werden, um den auszuwertenden Bereich festzulegen.
Zudem wird festgelegt, auf welchen Teil des Signals reagiert wird.

Die Auswahl des iiberwachten Kanals gibt eine Ubersicht iiber die Uberwa-
chungsparameter in Tabellenform. Die Parametereinstellung kann dann unter
Uberwachung->Kanal-> Auswertung vorgenommen werden.
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Die wichtigsten Parametrierungseinstellungen wie der Start/Stop-Trigger der
Messung, die Uberwachung von Datenkanalen durch Festlegung von Auswert-
kriterien, sowie die Auswahl der zu Uberwachenden Kandle werden in den
Jobfunktionen genauer beschrieben.

Ganz unten am Job hdngen die zu messenden Kandale. Dies sind alle Kanale, die
im DataServer definiert sind. Dazu gehoren die Digital- und Analog-
Ein/Ausgange der angeschlossenen SCU-Box sowie spezielle, festdefinierte
mathematische Kandle wie die Férdergeschwindigkeit.

1.3 JOBKONFIGURATION

Jobs sind Aufgaben, die der als Dienst im Hintergrund laufende Datenserver
ausflhrt.

Mercator unterscheidet drei Arten von Jobs:

» Messwert Erfassung
> Uberwachung allgemein

> Drahtvorschub Uberwachung

1.3.1 Messwert Erfassung

Bei der Messwerterfassung kénnen Daten aufgezeichnet und abgespeichert wer-
den. Fir die Messwerterfassung kénnen verschiedene Signalquellen ausgewahlt
werden. Die gemessenen Signale werden in einer *.dia Datei gespeichert, deren
Name vom Benutzer festgelegt oder nach nutzerspezifischen Regeln automatisch
vergeben wird.

1.3.2  Uberwachung allgemein

Bei der allgemeinen Uberwachung kénnen zusatzlich zur Messwerterfassung die
Signale tiberwacht / ausgewertet werden. Fiir die Uberwachung stehen verschie-
denen Funktionen zur Verfugung. Es gibt grundsatzlich die Mdglichkeit die
Messwerte mit einem Sollwertverlauf zu vergleichen.

Bei einem Sollwertverlauf wird um dessen Verlauf ein Toleranzband gelegt. Es
gibt eine Warntoleranz und eine Alarmtoleranz. Werden die jeweiligen Toleran-
zen Uberschritten, wird ein eine endsprechende Meldung erzeugt.
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1.3.3 Drahtvorschub Uberwachung

Bei der Drahtvorschub Uberwachung wird speziell das Signal des Drahtsensors
hinsichtlich seines Verlaufes berwacht. Hier wird im Hintergrund automatisch
die Drahtgeschwindigkeit aus der Forderlange berechnet und der Benutzer kann
iber Warn- und Alarmtoleranzen Grenzwerte hinterlegen. Werden diese Uber-
schritten kdnnen entsprechende Signale gesetzt werden, so dass die entsprechen-
de Anlage hierauf reagieren kann.

1.4 JOBFUNKTIONEN

Grundsatzlich bestehen die Mdglichkeiten Jobs hinzuzufiigen, zu bearbeiten
oder zu léschen. Wenn man den Cursor auf dem Knoten Jobs positioniert, kén-
nen neue Jobs hinzugefiigt werden.

Wird der Cursor auf einen Job gesetzt, kann dieser bearbeitet oder geldscht wer-
den.

1.4.1 Neuen Job anlegen

Job einfiigen

Durch driicken auf den Button erscheinen die folgenden

Eingabedialoge:

]

L‘ Konfiguration Drahtvorschubiiberwachung (Seite 1 von 7)

‘Wahlen Sie hier den Job-Typ den Sie erstellen michten
Job Typ

(" Messwen-Erassung

(" Uberwachung allgemein

@ Drahtorschub Uherwachung

Allg. Fenster Jobs

B Datenserser

S Gerateigenschaften
Oszilloskop
e SCLFBON

% 2012 Robotl (Uberwachung DVE)

Job eirfiigen

Abbruch ‘Weiter >>

Hier konnen Sie den Jobtyp auswahlen. Fir jeden Jobtyp ergeben sich
verschiedene Eingabedialoge:

1411  Messwert-Erfassung

Um einfach bestimmte Signalkandle aufzuzeichnen wird die Messwert-
Erfassung ausgewahlt.
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SIKORS

I‘ Konfiguration Messwert-Aufzeichnung (Seite 2 von 5) @
Gerdteauswahl USE-SCUBox-1
Roboter: MOAH
B auteil: Kein Bautell ausgewahlt -
‘wahlen Sie hier den Kanal aus. den Sie messen michten
tefsignal DS Analogeingang 1.1 hd
Abbrch | << Zurlick | | eiter > |

Hier l&sst sich zuerst das Gerdt mit dem zu messenden Signalkanal gewahlt.
Sollte diesem Gerét noch kein Roboter zugeordnet sein, etwa Uber die Geréateei-
genschaften in der Baumstruktur der Jobanzeige, so muss hier jetzt ein Roboter
aus der Zelle gewahlt werden.

Als néchstes kann noch ein in der Zelle hinterlegtes Bauteil zugeordnet werden
und als letztes wird der zu messende Signalkanal bestimmt.

Im néchsten Fenster wird festgelegt, unter welchem Dateinamen die Messung
aufgezeichnet wird. Dabei steht eine Reihe von Automatisierungsfunktionen zur
Verfugung, etwa eine automatische Nummerierung, eine Bauteil- und Roboter-
zuordnung, etc. Welche Funktionen verwendet werden sollen, wird per Hakchen
festgelegt. AulRerdem lassen sich die einzelnen Funktionen in der Reihenfolge
beliebig verschieben.

‘l Kenfiguration Messwert-Aufzeichnung (Seite 3 von 5) | = |
Dateinamensvergabe
" autamatisch % manuel
C:ABackupiMercatorDateniLabor\NOAH) ‘Prozessdaien L1
j Zahler zuricksetzen ‘ ﬂ Standard-Ausgabeverzeichnis | aulumallsch| Trennzeichen:  |_

Typ— Nummer " | Zelle " | Roboter I | Folge | | Zaehler ¥ -Record | | Seite —

o XYZ12345 | Labor NOAH [ [1 Record |[Links -]
] - r r

I mit z&hien r

von bis. von bis. von_ bis von bis. von bis.
Abbruch | <¢ Zurlick | ‘ Eiter > |

Bei den Zahlern lasst sich das Zahlintervall mit Start- und Endwert festlegen.
Wenn der Endwert erreicht wird, beginnt die Zahlung von vorn und die vorher
unter dieser Nummer gespeicherten Daten werden {iberschrieben.

Oberhalb der Automatisierungsfunktionen befinden sich 5 Schaltkndpfe. Von
links nach rechts sind dies:

e  Zahler um 1 runter setzen

e  Zahler auf Startwert zuriicksetzen
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e  Zahler um 1 rauf setzen

e Auf das Standard-Ausgabeverzeichnis zurlicksetzen (dies ist in der Re-
gel das Verzeichnis Prozessdaten im Roboterverzeichnis der Mercator-
Daten)

e Automatische Dateinamen erzeugen, die vom Benutzer nicht mehr be-
einflusst werden. Fir die Drahtliberwachung ist dies nicht zu empfehlen

e Mit welchem Trennzeichen die einzelnen Automatisierungsbausteine
getrennt werden, kann ganz rechts eingestellt werden.

Uber diesen Knopfen wird dann der aktuelle Pfad und Name der zu speichernden
Datei angezeigt.

Im 4. Fenster mussen der Start- und der Endausloser fiir die Messung bestimmt
werden. Hierzu wird jeweils zuerst das Gerat gewahlt, an dem das Start- bzw.
Endsignal anliegt und danach der entsprechende Kanal, auf den gelauscht wer-
den soll.

| KW Konfiguration Messwert-Autzmchinung - Kabel (Seite 4 von 5}

Bz hr

_____________ — sot [FEmT—]

Sigral [ kewe Fukien = Sl [kewe Furkien

rachDuecklod 1 =] ke [pou =] rach Duechlad 1 =] Funke [regu

Tt ol s, Meaaed

 Hie  Enensl & Fotisdend Messast | 120000 [iec =)

bk 4 ik [ et o

Jetzt wird noch festgelegt, auf die wievielte steigende oder fallende Flanke rea-
giert werden soll. Die Einstellung Nie im Trigger-Modus wirde bedeuten, dass
jegliches Triggersignal ignoriert und keine Messung gemacht wird. Mit dieser
Einstellung kann die Messung bzw. Uberwachung ausgeschaltet werden. Die
Einstellung Einmal bewirkt, dass genau eine Messung gemacht wird. Nach die-
ser Messung wird der Trigger-Modus automatisch auf Nie gestellt. Nur mit der
Einstellung Fortlaufend kann eine kontinuierliche Uberwachung der Drahtge-
schwindigkeit erreicht werden.

Die maximale Dauer der Messung unter max. Messzeit bewirkt einen automati-
schen Messungs-stop bei Uberschreiten der eingestellten Zeit nach dem Mess-
start. Dies gilt sowohl fir die manuelle Messung als auch fur die automatisch
getriggerte Messung.
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Im 5. Fenster lasst sich dann noch festlegen, ob die gespeicherte Datei auch
gleich, nachdem sie erzeugt wurde, in MERCATOR angezeigt werden soll.

KA Konfiguration Messwert-Autzechrung - Kabel fSerte 5 von 5} iy

Auomatisch Datelen
= pgicht dfinen

" plle fifnen

fbtmch <& Zuisck Fomtagetrons

1.4.1.2  Uberwachung allgemein

Die Vorgehensweise beim Jobtyp Uberwachung allgemein ist bis zum 5. Fenster
analog zum Vorgehen bei der Messwerterfassung:

I‘ Konfiguration Messwert-Aufzeichnung (Seite 2 von 5) @
Gerdteauswahl USE-SCUB o1
Roboter: MOAH
B auteil: Kein Bautell ausgewahlt -
‘wahlen Sie hier den Kanal aus, den Sie meszen michten
tefsignal DS Analogeingang 1.1 -
Abbrch | << Zurlick | | eiter > i

Zusétzlich muss noch ein Signal bestimmt werden, das den Auswertbereich
festlegt. Dieses Signal muss innerhalb des Messintervalls geschaltet werden.

1.4.1.3  Drahtvorschub Uberwachung

Nachdem der Jobtyp Drahtvorschub Uberwachung ausgewahlt wurde, erscheint
der nachfolgende Dialog. Sollte sich in der Mercator-Zellkonfiguration lediglich
ein Roboter mit einer SCU-Box befinden, so sind vom Benutzer keine weiteren
Einstellungen vorzunehmen.
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r‘ Konfiguration Messwert-Aufzeichnung (Seite 2 von 7)

Gerateavsmahl LISB-5CUBax-1

Roboter. NOAH

Drahtsensor Anschliuly DS Zahler 1
Sersor kalibrieren

Abbruch ‘ << Zuniick | ‘ eiter > i

Sollten mehrere Geréte oder Roboter vorhanden sein, so muss eine eindeutige
Zuordnung erfolgen. Danach kann noch durch klick auf Sensor kalibrieren der
Drahtvorschubsensor eingemessen werden. Dies ist fir ein valides Messen un-
abdingbar, kann aber auch spater nachgeholt werden. Dazu klickt man unter dem
entsprechenden Drahtiiberwachungsjob in der Baumstruktur der Jobs auf den
Kanal Forderlange auf den Button Kalibrieren.

#llg. Fenster  Jobs |

Bl Diatenserser Einstellurjgen fiir Fdrderlinge

Gerdteigenschaften Allgernelr
e Lonffile Bedeutung |FiiderEnge
B Jobs (TCRAP) W ]
00747C -
- $000102 NOAH (Messung) el _]
#000101 NOAH (Uberwachung DV3) Einheit | mm ~
Logfie Gadus [ 0
Dateinamen
L/ Star-/Stop-Trigger Adteebchren

i Eingtellungen
X Ubenwachung
X Start/Stop Auswertung slbsdliagszeit unbekannt

+ #7748 Firdergeschwindigkeit (e —
Kalibrieren
S
(U4

Kanéle
hled ~
Me | #000101 NOAH

Die Festlegung eines zu messenden Kanals fallt weg, da der Dataserver automa-
tisch die Kandle Forderlange, Fordergeschwindigkeit und Draht wird gefordert
anlegt.

GrapHen: v speichem

Im néchsten Fenster wird festgelegt, unter welchem Dateinamen die Messung
aufgezeichnet wird. Dabei steht eine Reihe von Automatisierungsfunktionen zur
Verfugung, etwa eine automatische Nummerierung, eine Bauteil- und Roboter-
zuordnung, etc. Welche Funktionen verwendet werden sollen, wird per Hakchen
festgelegt. AulRerdem lassen sich die einzelnen Funktionen in der Reihenfolge
beliebig verschieben.

(=22

C:ABackup\MercatorDaten\LaboriNOAHY [‘P_;{:a?d_aﬁ?l 11

_-| Zearichien | ++| Sandudhusgebeveuechis | _sonstsch | Tierverichen L

Typ " Mummer ™ Zelle T Roboter T Folge T Zaehler ¥ Record I Seite

e povzizass t NOA fa |1 Record | [Links -]

T T I  mt zinken I

g e i g
nbnuch | £ gk | Wister 13 |
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Bei den Zahlern lasst sich das Zahlintervall mit Start- und Endwert festlegen.
Wenn der Endwert erreicht wird, beginnt die Z&hlung von vorn und die vorher
unter dieser Nummer gespeicherten Daten werden (iberschrieben.

Oberhalb der Automatisierungsfunktionen befinden sich 5 Schaltkndpfe. Von
links nach rechts sind dies:

e  Zahler um 1 runter setzen
e  Zahler auf Startwert zurlicksetzen
e  Zahler um 1 rauf setzen

e Auf das Standard-Ausgabeverzeichnis zuriicksetzen (dies ist in der Re-
gel das Verzeichnis Prozessdaten im Roboterverzeichnis der Mercator-
Daten)

e Automatische Dateinamen erzeugen, die vom Benutzer nicht mehr be-
einflusst werden. Fur die Drahtliberwachung ist dies nicht zu empfehlen

e Mit welchem Trennzeichen die einzelnen Automatisierungsbausteine
getrennt werden, kann ganz rechts eingestellt werden.

Uber diesen Knépfen wird dann der aktuelle Pfad und Name der zu speichernden
Datei angezeigt.

Im 4. Fenster missen der Start- und der Endausloser fiir die Messung bestimmt
werden. Hierzu wird jeweils zuerst das Gerat gewéhlt, an dem das Start- bzw.
Endsignal anliegt und danach der entsprechende Kanal, auf den gelauscht wer-
den soll.

A Kenfiguration Messwert-Aufseichnung - Profibu (Sene 4 von 7) ]

St

= e o =

Zanal [ Furken - Sinal [lorine Fusksion

rach Deachisd [0 w| Fake [camm -l rach Dtz [1 w| Pk [regan

Toigger Mok
~ tn " Ereal F Fostbadrral Mzt 12000 [ore =
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Jetzt wird noch festgelegt, auf die wievielte steigende oder fallende Flanke rea-
giert werden soll. Die Einstellung Nie im Trigger-Modus wiirde bedeuten, dass
jegliches Triggersignal ignoriert und keine Messung gemacht wird. Mit dieser
Einstellung kann die Messung bzw. Uberwachung ausgeschaltet werden. Die
Einstellung Einmal bewirkt, dass genau eine Messung gemacht wird. Nach die-
ser Messung wird der Trigger-Modus automatisch auf Nie gestellt. Nur mit der
Einstellung Fortlaufend kann eine kontinuierliche Uberwachung der Drahtge-
schwindigkeit erreicht werden.

Die maximale Dauer der Messung unter max. Messzeit bewirkt einen automati-
schen Messungs-stop bei Uberschreiten der eingestellten Zeit nach dem Mess-
start. Dies gilt sowohl fur die manuelle Messung als auch fir die automatisch

getriggerte Messung.
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Fur eine Auswertung missen sowohl ein Signal zur Kennzeichnung des Aus-
wertbereichs sowie ein Sollwert definiert werden. Eine Auswertung findet in den
Bereichen statt, innerhalb denen das Signal high ist. Die Einstellungen fur das
Auswert-Start/Stop-Signal sind im fiinften Fenster zu treffen.

1 Konfiguration Messwert-Autzechrung - Profibus (Seite S von 7) 5
Ll g
“Start Shogr
[ [T Bl - G [UISE =]
s [ - Signal [heine Furdson =
nach Durchisd [T | Plarks [postiv e rachDuchiad 1 O =]

fbtmch

< Zuisck

e 55

Hierzu wird jeweils zuerst das Gerat gewdhlt, an dem das Start- bzw. Endsignal
anliegt und danach der entsprechende Kanal, auf den gelauscht werden soll. Jetzt
wird noch festgelegt, auf die wievielte steigende oder fallende Flanke reagiert
werden soll. Das Signal sollte einem Digitaleingang einer SCU-Box zugeordnet
sein, um dann Messungen und Records synchronisieren, also zeitlich aufeinan-
der abstimmen zu koénnen. Diese Zuordnung erfolgt in der Baumstruktur der
Jobs unter den Geréteeigenschaften der jeweiligen SCU-Box mittels rechtsklick
(s. unten).

2y Ferncter et |

Diatenserver Signale von USB-SCUBoN-1  Zusdwrge  [HO8H ]
Gerétnigenscheson - . . .
Osilloskop | mldehsncs | .
Legh
Jens (TCRIF)
A00010T NOAH (Uberwachung DVE) Lo 13 o 13 o 13
000102 NOAH (Uberwachurg DVS)
Loghls
Tiahaim i

Febi 5P Signal
0% Zaken 1 51 £ O 1 ovs 1

AET: Fosh Werzwechiler

(1 Vs T oV 12

[ ymes—— DVS Dy 14 OV Digtabrgang 1.4

0% Digralergang 1.5

Im 6. Fenster lasst sich festlegen, ob alle gespeicherten Dateien gleich, nachdem
sie erzeugt wurden, in MERCATOR angezeigt werden sollen oder nur Daten zu
Durchlaufen, die einen Rotalarm, also Ausschuss erzeugt haben. Mit Nicht &ff-
nen wird diese Funktion ganz abgeschaltet.

[ Konfiguration Messmer-Aistoeichmung - Prefburs fiche 6 ven 7) =

Automatisch Dataian
 Micht atnan

& Plur BotAlamme ofinen

Ml S#nen

Auf der letzten Einstellung kann man die eigentliche Auswertung parametrieren.
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[ BY Kanfiguration Messwert-Autssichnung - Profibu (Seite 7 ven 7)
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Durch klicken auf den Button Name &ndern l&sst sich Bezeichnung der Auswer-
tung &ndern. Die Funktion und die Toleranz kénnen z.Zt. nicht veréndert wer-
den. Jedoch kann jeder Auswertung ein Parametersatz zugewiesen werden. Die-
ser besitzt ein Fehler- und Warnsignal, um die Produktionsanlage entsprechend
zu beeinflussen. Wichtig hierfiir ist auch die Festlegung der entsprechenden
Fehler- bzw. Warngrenzen. Als Default-Grenze sind fiir die Warnung 0.5 m/min
und flr den Fehler 0.8 m/min Abweichung eingestellt. Grundsatzlich kann hier
der Anwender auch festlegen, ob eine Referenzdatei oder ein konstanter Wert als
Sollwert benutzt werden soll. Nachdem alle Einstellungen erfolgt sind kann der
Bediener den Job Fertigstellen oder mit der Taste Abbruch verwerfen.

Bei der Auswahl einer Referenzdatei ist darauf zu achten, dass sie den Sollwert
als Signal enthélt. Der Sollwert kann entweder in einer Record-Datei als Signal
aufgezeichnet worden oder als Kurvenverlauf in einem Diagramm enthalten
sein. Wichtig fur die Auswahl ist jedoch die passende physikalische GroRe des
Signals, da nur Werte verglichen werden kénnen, die auch die gleiche physikali-
sche GroRe haben. Wenn ein Sollwert nicht die richtige GroRe hat, kann der
Bediener eine Kennlinie anlegen, die die entsprechende GréRenumrechnung
durchfiihrt. Kennlinien werden entweder fir die ganze Zelle unter dem Mendi
Einstellungen->neue Kennlinie oder speziell fir ein Signal in den Mercator-SPS-
Einstellungen erzeugt.
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1.4.2 Job @ndern

Die Einstellungen eines Jobs sind zuganglich (ber die einzelnen Knoten unter-
halb des jeweiligen Jobs. Durch Auswahl in der Baumstruktur lassen sich die
einzelnen Eigenschaften eines Jobs anpassen. In den folgenden Absétzen sind
die einzelnen Anderungen néher erlautert:

1.4.2.1  Verzeichnis andern

Um das Verzeichnis der Recorddatei zu &ndern, in die die empfangende Record-
datei geschrieben wird, aktivieren Sie den Knoten Dateinamen im jeweiligen
Job.

D:\MercatorDaten\Labor\MOAHY  |Prozessdaten % NOAH_8

wAcnaich Trenneichen |

[ Seite Zewe | Typ | Mummer | Record

! _ﬂm[ll == _
L -

Dabei steht eine Reihe von Automatisierungsfunktionen zur Verfigung, etwa
eine automatische Nummerierung, eine Bauteil- und Roboterzuordnung, etc.
Welche Funktionen verwendet werden sollen, wird per Héakchen festgelegt.
AuBerdem lassen sich die einzelnen Funktionen in der Reihenfolge beliebig
verschieben.

Bei den Zahlern lasst sich das Zahlintervall mit Start- und Endwert festlegen.
Wenn der Endwert erreicht wird, beginnt die Z&hlung von vorn und die vorher
unter dieser Nummer gespeicherten Daten werden Uberschrieben.

Oberhalb der Automatisierungsfunktionen befinden sich 5 Schaltkndpfe. Von
links nach rechts sind dies:

e  Zahler um 1 runter setzen
e  Zahler auf Startwert zurlicksetzen
e  Zahler um 1 rauf setzen

e Auf das Standard-Ausgabeverzeichnis zuriicksetzen (dies ist in der Re-
gel das Verzeichnis Prozessdaten im Roboterverzeichnis der Mercator-
Daten)

e Automatische Dateinamen erzeugen, die vom Benutzer nicht mehr be-
einflusst werden. Fur die Drahtliberwachung ist dies nicht zu empfehlen

e Mit welchem Trennzeichen die einzelnen Automatisierungsbausteine
getrennt werden, kann ganz rechts eingestellt werden.

Uber diesen Knépfen wird dann der aktuelle Pfad und Name der zu speichernden
Datei angezeigt.
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1.4.2.2  Start-/ Stopptrigger

Um den Start- /Stopptrigger zu verdndern, klicken Sie auf den Knoten
Start/Stop-Trigger. Es erscheint das folgende Eingabefenster:

Hier wird jeweils das Gerét gewahlt, an dem das Start- bzw. Endsignal anliegt
und danach der entsprechende Kanal, auf den gelauscht werden soll.

Jetzt wird noch festgelegt, auf die wievielte steigende oder fallende Flanke rea-
giert werden soll. Die Einstellung Nie im Trigger-Modus wiirde bedeuten, dass
jegliches Triggersignal ignoriert und keine Messung gemacht wird. Mit dieser
Einstellung kann die Messung bzw. Uberwachung ausgeschaltet werden. Die
Einstellung Einmal bewirkt, dass genau eine Messung gemacht wird. Nach die-
ser Messung wird der Trigger-Modus automatisch auf Nie gestellt. Nur mit der
Einstellung Fortlaufend kann eine kontinuierliche Uberwachung der Drahtge-
schwindigkeit erreicht werden.

Die maximale Dauer der Messung unter max. Messzeit bewirkt einen automati-
schen Messungs-stop bei Uberschreiten der eingestellten Zeit nach dem Mess-
start. Dies gilt sowohl fur die manuelle Messung als auch fir die automatisch
getriggerte Messung.

1.4.2.3  Einstellungen

Mit den Einstellungen des Jobs l&sst sich dann noch festlegen, ob die Messwert-
Datei auch gleich in MERCATOR angezeigt werden soll. Optional besteht auch
noch die Mdglichkeit, nur Messungen mit einem Fehler (Rot-Alarm) sofort in
Mercator anzuzeigen.
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1.4.2.4  Auswertung &ndern

Fur eine Auswertung missen sowohl ein Signal zur Kennzeichnung des Aus-
wertbereichs sowie ein Sollwert definiert werden. Eine Auswertung findet in den
Bereichen statt, innerhalb denen das Signal high ist. Die Einstellungen fir das
Auswert-Start/Stop-Signal sind erreichbar iber Anwahl der Start/Stop Auswer-
tung unter dem Knoten Uberwachung des jeweiligen Jobs im Verzeichnisbaum.

Da die Auswertung kanalbezogen ist, muss in der Baumstruktur der Jobs unter
dem Knoten Uberwachung des jeweiligen Jobs der Zweig Auswertung des ent-
sprechenden Kanals gewdhlt werden, um die eigentliche Parametrierung zu &n-
dern.

Dort kdnnen folgende Einstellungen gemacht werden:

Mame: Auswertung Marme andern Fehlersignal DVS Digitalausgang 1.1«
Funktion: ‘Sol\wen ﬂ |To|eranz ﬂ Wamsignal DVS Digitalausgang 1.2 w
[V aktiv FParameterauswahl GelbRotalarm

Durch klicken auf den Button Name &ndern lasst sich Bezeichnung der Auswer-
tung andern. Bei Funktion kann zwischen Sollwert und verschiedenen Hullkur-
venfunktionen gewahlt werden. Die Toleranz kann z.Zt. nicht verandert werden.
Jedoch kann jeder Auswertung ein Parametersatz zugewiesen werden. Dieser
besitzt ein Fehler- und Warnsignal, um die Anlage entsprechend zu beeinflussen
(s. Tabelle). Die konsequente Verwendung des Warnsignals kann dabei helfen,
Ausschuss und unnétige Reinigungszyklen zu vermeiden.

Warnung Alarm Bedeutung

1 1 Betriebsbereit

0 1 Warnung

1 0 Alarm

0 0 Sensor ausgeschaltet
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Wichtig hierfiir ist die Festlegung der entsprechenden Fehler- bzw. Warngren-
zen. Diese werden in dem grau hinterlegten Bereich parametriert.

Keine Referenzdatei ausgewshit

konstant ﬂ Fehler 0.800 {m/min
2200 {{m/min = Warnung | 0500 fmjmin ~ ~

Als Default-Grenze beim konstanten Sollwert sind fiir die Warnung 0.5 m/min
und fiir dem Fehler 0.8 m/min eingestellt. Grundsétzlich kann hier der Anwender
auch festlegen, ob eine Referenzdatei oder ein konstanter Wert als Sollwert be-
nutzt werden soll. Die Referenzdatei muss einen entsprechenden Wert enthalten

1.4.25 Kanéle andern

Einem Job kdnnen jederzeit Kandle hinzugefligt oder entfernt werden. Dazu
wird der jeweilige Job in der Baumstruktur gewahlt. Am Ende des Jobs hangen
die zugehdrigen Kandle, sortiert nach ihrer Identifikationsnummer.

Klicken auf den Knotenpunkt Kanale eines Jobs gibt eine tabellarische Ubersicht
aller im Job hinterlegten Kanéle.

In der Tabelle wird angezeigt:

Die Kanalnummer, die Bezeichnung des Kanals, die Quelle des Signals, die in
der Auswertung eingestellte Alarm und Warnungstoleranz, ob der Kanal nach
der Messung mit aufgezeichnet werden soll, der aktuell anliegende Wert.

Um einen neuen Kanal anzulegen wahlt man zuerst den Knoten Kanéle und dann
unterhalb des Baums den Button Kanal einfligen.

Im aufkommenden Dialog wird der Anschluss selektiert, an dem das Signal
anliegt. Anschliefend kann dem Kanal noch ein eindeutiger Name vergeben
werden.

% Kanal hinzufigen =8 =2 [ Kanal hinzufiigen | B
Anschluss Anschluss:  |keine Funktion j
keine Funktian [-]
Kanal Mame:  |DVS Analogeingang 1.1 Kanal Mame: |4l 03 5F4
Autnahme M?10iC
Bit0 Cphode
Bit1 Ophode
Ok | Abbruch Bit 2 Ophode
DATARDY
nalogeingang 1.1
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Fidrderlange Auzwertung hinzufligen

- ParameterListe anzeigen

Jedem Kanal kann noch eine Auswertung zugewiesen werden. Dazu den jewei-
ligen Kanal wahlen und unter der Baumstruktur den Button Uberwachen drii-
cken. Anschlielend Auswertung hinzuftigen auswahlen. Nach der Namensverga-
be kann ein Parametersatz gewahlt werden. Diese Parametersatzvergabe ist auch
durch Anwahl des jeweiligen Uberwachten Kanals mdglich. Hakchen in der
Parameterliste legen fest, welche Parametersatze zur Verfligung stehen. Diese
miissen vollstandig parametriert werden.

Die Einstellungsoptionen fiir digitale Eingdnge sind Farbe fiir die Darstellung,
die phys. Einheit und die Aufzeichnungsoptionen. Eingdnge mit Hakchen bei
Graphen Aufzeichnen werden in der .dia-Datei mit aufgezeichnet.

Esnstalungen fur CvS Digisieingang 1.1
Asgemon

it (Mas-Analog-1001] -

|#Ill][l1l]l NOAH

Obemwachen

Unterhalb der Baumstruktur ldsst sich mittels Button
festlegen, ob der jeweils ausgewahlte Kanal mit iberwacht werden soll.

O I T
o 311

VS Digisleingang 1.2

Kennl krehan | [r—,

Fordedange =

Der Kanal Forderlange ermdglicht zusatzlich zu den Funktionen der normalen
Digitaleingénge die erneute Kalibrierung des Drahtsensors

Alle Anderungen miissen mit dem Button Anderung lbernehmen unterhalb der
Baumstruktur bestatigt werden.

Um einen Kanal zu léschen, muss dieser zuerst gewahlt werden. Danach kann er
mit dem entsprechenden Button unterhalb der Baumstruktur geléscht werden.
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- #7860 Fardergeschwindigkeit (Me
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Der letzte Kanal eines Jobs ist nicht l1&schbar. Stattdessen muss der Job geldscht
werden.

1.4.3 Job léschen

Um einen Job zu léschen, muss der Benutzer auf den zu I6schenden Job mit der
Maus klicken. Der linke unter Button erhalt so die Funktion Job I6schen. Nach
dem Klick auf den Button kommt nochmal eine Sicherheitsabfrage. Mit der
Bestatigung diese Abfrage wird der Job geldscht.

1.5 EINRICHTEN VON KENNLINIEN

Das Prozessdaten-Modul von Mercator hat seine groRten Starken in der einfa-
chen und dbersichtlichen Visualisierung und Analyse der Prozessdaten. Insbe-
sondere der Vergleich verschiedener Datensatze kann sehr Aufschlussreich sein
bei der Beurteilung eines Prozesses. Dabei gilt es vor allem folgende Dinge zu
beachten:

- Die zu vergleichenden Daten missen die gleichen Einheiten aufweisen

- Um mehrere Signale in ihrem Zeitverlauf zueinander beurteilen zu kén-
nen, missen sie synchronisiert werden; dafiir bieten sich Digitalsignale
mit eindeutigen High/Low-Zustanden an

Kennlinien werden entweder fiir die ganze Zelle unter dem Meni Einstel-
lungen->neue Kennlinie oder speziell fiir ein Signal in den Mercator-SPS-

Einstellungen erzeugt. ﬁ
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' Star/Stop-Trigger
e Einstallungen
£+ Uberwachung
- Star+/Stop Auswertung

B Kanle

< I

Job Iaschen I}

m

+ #7746 Firdergeschwindigkeit [

#777 Firderlange (USB-Zaet|

e #7786 Frdergeschwindigkeit (

e #779 Draht wird gefrdert (Ma.
~o #780 DV Digitaleingang 1.2

r

Hilfe
Display Manager
Sprache
neue Kennlinie
Prozesse I}
Farbliste
Userliste
Kennwarter @ndern
Routen-Abgleich Einstellungen
v | Bestitigungsmeldungen als Log

Sichern
Laden




1.6 BEISPIEL: DRAHTVORSCHUBUBERWACHUNG

Beim Laserléten ist die Versorgung mit Loétdraht eine der kritischen Prozess-
grossen. Deshalb tragt die Uberwachung der Drahtvorschubgeschwindigkeit
wesentlich zur Beurteilung der Qualitéat des Prozesses bei.

Wenn, wie unter dem Kapitel Neuen Job anlegen: Drahtvorschub Uberwachung
beschrieben, ein Drahtiiberwachungsjob angelegt wurde, ergibt sich folgendes

Bild:

Allg. Fensterl Explorer Jobs

= Datenserver
- Gerateigenschaften
Logfile
Bl Jobs (TCPAF)
Logfile
: Dateinamen
L+ Star/Stop-Trigger
Einstellungen
-+ Uberwachung
: + Start-/Stop Auswerung
| B+ #780 Firdergeschwindigkeit (Math-Ana
: Len Buswierung
[ Kandle
e #7771 DV'S Digitaleingang 1.1 (USB-Flac
e #7708 DV'S Digitaleingang 1.2 (USB-Flac
- #7 79 Forderlange (WSB-Zaehler-100)
- #780 Fordergeschwindigkeit (Math-Ana
- #781 Draht wird gefdrdert (Math-Flag-10

Die drei bereits voreingestellten Kanéle beim Drahtsensor sind die rechts aufge-
fuhrten. Zusatzlich werden auch noch diejenigen Kanéle angezeigt, die verwen-

# State

#000101 ROBOT-R

Zeit

JTMJ J—J

DWS Digitaleingang 1.1

DWS Digitalzingang 1.2 v

Fiarderlange

UDmm‘ 0.0 mm

JWJ JhJ

Fardergeschwindigkeit

0.00 ro/miry ‘ 0.00 mdmin
J 0% =| & J

Draht wird gefardert

det werden um die Messung und die Auswertung zu triggern.
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- Kanale

#7177 Forderlange (USB-Zaehlzr-100)
#7780 Fordergeschwindigkeit (Math-Analog-1001)
- #779 Draht wird gefdrdert (Math-Flag-1002)



Wenn man in der Karteikarte Jobs den Kanal Forderlange auswahlt, kann der

DrahtVGSensor kalibriert werden. Hierzu muss der Button Kalibrieren gedriickt
werden.

Allg. Fenster Jobs ]

= Datenserser Einstellungen fir Farderlange
- Gerdteigenschaften Allgemein
- Oszilloskop B W
e SCUBOX 1D (Serial:320047101) et orderiange
e Logfile Farbe [IM00187D -
- Jobs (TCP/IP) o
b #000101 MOAH (Uberwachung DYS) Einheit |rmrn <
Lagfils Glattradius: ,70
Dateinamen
Start-/Stop-Trigger .
Einstellungen Autzeichnen
Uberwachung Graphen: [¥ speichem

+ Start-/Stop Auswertung . e
G-+ #780 Fiirdergeschwindigkeit (Math-Analog-1001y || | Keliariertam: 23.02.201412:23:44

\/ Auswerung

#777 DS Digitaleingang 1.1 (LUSB-Flag-140)
#7768 DS Digitaleingang 1.2 (USB-Flag-144) -

79FCrde e (US aehler-100)

g chwindigkeit (Math-4nalog-1001) #["][” I]1 NDAH
#7681 Drahtwird gefrden (Math-Flag-1002) Zeit
#7682 DS Analogeingang 1.1 (USB-Analog-120)

\

0.0 [

000s | 000

Nachdem der Button Kalibrierung gedriickt wurde, erscheint folgendes Einga-
bemendi:

'§ sensorCalibDlg =101 %]

1. Bitte schneiden Sie den Draht bundig ab.

Ahbbrechen |

Wenn Sie den Draht an der Diise bundig abgeschnitten haben, driicken Sie wei-
ter.

i SensorCalibDlg ;IEIEI

Z. Bitte fordern Sie jetzt ca. 1 Meter Draht.

Lange: I N Imm j

Ahbbrechen |

Nun werden Sie aufgefordert, Draht zu fordern. Die Lénge die Sie fordern, sollte
nicht zu kurz sein. Unsere Empfehlung liegt bei ca. 1m Drahtlange. Wenn Sie
nun den Draht wieder bundig abschneiden, kdnnen Sie exakt messen, welche
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Lange Sie tatsachlich gefoérdert haben. Driicken Sie nun bitte weiter und verglei-
chen Sie den gemessenen Wert mit dem angezeigten Wert.

i LensorCalibDlg ;IEIEI

3. Messen Sie den geforderten Draht
und geben Sie die gemessen Lange ein.

Lange: I a94 Imm j

Ahbbrechen | Fertigztellen |

Diese Differenz ist der aktuelle Messfehler. Fur die richtige Kalibration tragen
Sie bitte nun den exakten Wert ein und bestétigen Sie Ihre Eingabe mit Fertig-
stellen. Nun ist der DrahtVVGSensor kalibriert und messbereit.
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Fur eine valide Messung ist es wichtig, einerseits nicht zu viele unnétige Daten
zu sammeln, die bei der nachfolgenden Auswertung nur Zeit kosten. Anderer-
seits dirfen entscheidende Werte nicht verpasst werden. In der folgenden Abbil-
dung ist eine Verteilung der Messungs- und Auswertungsintervalle Gber die
Prozesszeit skizziert, wie sie von der Sikora GmbH fiir die Drahtliberwachung

empfohlen wird:

Prozess-Start

Start-Messung

'
| Vorschu bge- |
rschwindigkeit
'

Prozess-Stop

Stop-Messung

v
H Auswertung :

Messung =+

Il
[
I

Out 257 .:-;I
I 1
1

Roboter-
steuerung

Zeitachse

Ein Programm fur eine Messung mit Aufzeichnung sollte folgende Struktur

haben:
Programmkopf

Bewegungsanweisung P(x1)mit Warten im Punkt
RECORD Start

Bewegungsanweisung P(x2)

MESSUNG On
Bewegungsanweisung P(x3)

AUSWERTUNG On

Prozess Anfang

Bewegungsanweisung P(x4) Prozess

Prozessende

AUSWERTUNG Off
Bewegungsanweisung P(x5)

MESSUNG Off

Bewegungsanweisung P(x6) mit Warten im Punkt
RECORD End
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Eine Messung mit einem so vorbereiteten System konnte folgendes Ergebnis

liefern:

k4 Digitalsignale
On/Off

Wire foeds | J

DVS Dighaleingang 21

DVS Digitaleingang 22|

e L

T T T
0.000 10.000 20000 30,000

[==]E=]

Lagende | Tabele |

® Diagramm / 6

L Wire feeds

L Auswertung

"L DVS Dighaleingang 2.1

=2
=2
2
® [ DVSDigtdeingsng22 |

b¥ Analogsignale

m/min T mm]
300
2504 180004
2.60
404 1000

Aktuellen Graphen mit anderen addieren
1809 000,04
1.60
1401 500,04
1.20
1009 E00.04
080 |
0604 400.0
040
020 2000
0.00 4
0.0--9 T T T
0.000 10.000 20000 30000 s

(E=3 Hen ===
Legende | Tabel |
@ Diagramm 7 6
Geschwindigkeit

Weg

2
=2
=2
B~ Feeded vie length

Anzeigemodus | 0.265 s 0.00 m/min
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