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Der Mercator Viewer dient zur exakten Visualisierung von Roboterbahnen. Eine

Beschreibung

Roboterbahn besteht aus vier Datentypen:

> Position: gefahrene Bahn in XYZABC-Daten mit Soll- und Istwerten

» Geschwindigkeit: Verlauf der programmierten und der tatsachlichen Geschwindigkeit
» Digitale Signale: genaue Darstellung der geschalteten Signale tGber Weg oder Zeit
» Analoge Signale: genaue Darstellung der Prozess-Signale tiber Weg oder Zeit

Fur jede dieser Daten stellt Mercator ein separates Fenster dar. Alle Fenster sind so
verknupft, das die Bewegung der Maus in einem Fenster in allen anderen Fenstern mit
einem Cursor abgebildet wird. Somit hat man einen optimalen Uberblick.

In jedem einzelnen Fenster stehen entsprechende Zoom- und Marker-Funktionen zur
Verfigung. Voraussetzung fir die Visualisierung ist eine sogenannte ASCII-Schnittstelle

der jeweiligen Steuerung.
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Robotersteuerungen mit ASCII-Schnittstelle EEE

Mercatorsystem

Datenaustausch

Anlagen PC

Uber Netzwerk

Mobiles System
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Beschreibung ASCII-Schnittstelle
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ASCII-Datei

IPO-Takt basierte Darstellung einer Bewegungsbahn. Der IPO-Takt (Interpolationstakt) ist die kleinste Zeiteinheit, die eine
Steuerung kennt. Stiitzpunkteigenschaften:

» Raumposition  karthesische Position des TCP ;
»  Signal setzen von Ausgéngen, Flags $
(0]
> ProzeRdaten  setzen von Analogausgangen PANSEEE O
Ooo
& (o]
Stitzpunktabstand IPO — Takt (z.B 9 ms) -
o Stutzpunktabstand o
Bahngeschwindigkeit = PO - Taki S T
; —  Bearbeitungsdauer
Stitzpunktanzahl PO - Takt Xyz abc
AFM

) Analoge Spannungen
Dateiformat

Die einzelnen Daten werden wie eine Perlenkette in einer Datei mit der Endung *.ibg zusammengefasst. Je nach Versionsstand
der Schnittstelle konnen unterschiedlich viele Zusatzinformationen gespeichert werden.

Wichtiger Hinweis

Die ASCII-Datei wird in der Robotersteuerung aufgezeichnet und an Mercator tibertragen.
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Mercator allgemeine Fenster
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Info

Explorer:
«Zellen und Roboterkonfiguration
*Vorschau bekannter Dateitypen

Displaymanager:

sLayout Definition

*Anordnung der Fenster
*Vorauswahl der Fensterinhalte

Netzwerkkonfiguration:
*Suche der Netzwerkteilnehmer
*Konfiguration des NFS-Servers
*Backup der Steuerungen

Definition von Kennlinien:
Mit Kennlinien kénnen die Signale
automatisch in Ihre physikalische
Einheit umgerechnet werden.

Bauteile und Spanner:
Zuordnung welches Bauteil von
welchem Roboter bearbeitet wird
und welcher Spanner dazu gehort
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Bahnvisualisierung
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Darstellung in Vier-Fenster-Technik:

§ Roboterbahn (30) - recorddl_b - Kain - Datei-Nr:1
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Anzeigeoptionen:
*Positions-/Orientierungsfenster
*Geschwindigkeitsfenster
*SPS-Signaldarstellung
*Prozel3fenster

Jedes Fenster kann mehrfach u.
in verschiedenen Zoomstufen
dargestellt werden.

ProzelR3analyse:
Ubersichtliche Darstellung der
programmierten Roboterbahn
*Geschwindigkeitsanalyse
*Prozel3vorgaben, z.B.:
Laserleistung, Drahtgeschw., ...

Zusatzanalyse:
kartesische Istwertdarstellung
Achswinkeldarstellung

Statusdarstellung
(Roboter steht, fahrt, bearbeitet)
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3D — Darstellung

k% Roboterbahn (3D) - record0l_b - Kain - Datei-Nr 1
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Positionsanzeige:

3D Roéhrendarstellung der
*Roboter-Sollbahn
*Roboter-Istbahn
eprogrammierte Bahn

Orientierungsanzeige:
Darstellung der Bearbeitungsoptik
entlang der Bahn

Anzeigeoptionen:
*Bahnpunkte
*Bahnverlauf
*Orientierung
*Tabelle

*Marker

*SPS-Signal

*Bauteil / Spanner

Analysefunktionen:
«Uberlagerung von Bahnen
*Differenzabstand

Folie 07

Prod.-Nr.: 010-604-00 Mercator Viewer



Geschwindigkeits — Darstellung
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Geschwindigkeitsanzeige:
 Sollgeschwindigkeit

* Istgeschwindigkeit

e programmierte
Geschwindigkeit

Anzeigeoptionen:

e ZOOM

» programmierte Punkte

* Gitter

» Tabelle

» Marker

 ein SPS-Signal einblenden
» Weg- oder Zeitbasis

« Umschalten der Einheiten
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Darstellung digitaler SPS-Signale
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Darstellung analoger Prozess-Signale

¥ Analogsignale - record01_b - Kain - Datei-Nri 1 ==
E vorprkt Habltat Auk e oht Nehiende  Hechpurkt Py (0| Logeree | Tabete|
Il T ] " | [@ Robaterbahnen / record0l_b
EETIE Ry S Geschwindiake
~ 013 =
= i e I S B\, DRAHT (a7)
Ly E BAES SR @ Leistung
[T, a0 omg @
’Bl 25204 0104
2004 0034
[
vy 2909 oo
280 pprd
007 4
B o] 1o
008 -
e 24204 e
o200 T e
,g ] 0.
zan ] 003
il s d o2
[} 230 oo
gy z=oq om
i 0o om 4
= o] gppd
& zw0d i
=] ol
LA 005 4
0 I R S
Bl e oo
| z40{ 007
- 21204 0087
2100 0034
x 0804 0401
’W 2080 g17 4o
0] 20 pyp oo
m wal
1 0144
EC R I
015 i ; ; i ;
0000 2000 4000 5000 5000 10.000
-] 2517w =
| #llg Ferater Lasedihing | -
— ™
I E3 w Legende | Tabelle |
An egen von - .1 5 Graphen fatns
;ﬁ 00 4 B | ", Leseraisung
T L, 34004
ennlinien = =]
L. 3000 4
1= 00 <
[y 26004
2400 4
El 200 4
F‘*J 2000 -
[ el
Q16004
o] 1004
&) 12004
B 1000
a0 -
6004 :
4004 :
200 4 :
0 T T T
00 200 400 600 000

|Anzeigemadus > 1018V 4072 W

Anzeigeoptionen:

e ZOOM

e programmierte Punkte

* Tabelle

» Marker

 Umwandlung der Signale in ihre
entsprechende physikalische
Einheit durch Kennlinien

* Weg- oder Zeitbasis
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Weitere Optionen m

Realistische Darstellung:

* 3D - Robotermodelle

» 3D — Modelle fur die jeweiligen Optiken

* Hinterlegung von 3D-Modellen fur Bauteile und Spanner im Format *.igs, *.stp, oder *.stl

Druckfunktion:

* Layout Definition

» Anordnung der Druckfenster

 Vorauswahl der Fensterinhalte

 Einfache Anpassung an interne Konzernvorgaben

Einfache Signalauswahl im SPS-Dialog:

A 5§ Senatauswahi for Roboter: NOAH =R
hd S | g n al SucC h e akhselle Datei:  Keine Diotei ausgewaht Antobl Mescatos S o
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. R Emnginge | Ausgangn | Flags | Morkar | Semapharan | Timar | Z&hier | Anslog_Ausgangs | Anslog_Eingangs | Binsr_Ausgangs | Bnse_Eingange
» 15 verschiedene Signalauswahlen [t
() o4 o e o
i 2 13 (maL e
| Ausswahl enportieen Audswahl Bxprticatn |
Asraghen | - o |
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» Einfache steuerungsunabhangige exakte Darstellung einer gefahrenen Roboterbahn

Vorteile

» Durch die graphische Darstellung fur jeden lesbar

» Exakte Analyse der tatsachlichen Roboterbahn hinsichtlich Position, Geschwindigkeit
und Signalverlauf

> Bahndifferenz durch Uberlagerung einfach erkennbar

» Leichte Einrichtung und Bedienung

» Einfache Prozessanalyse durch Darstellung der physikalischen Einheiten
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