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1

1.1

1.2

Uber dieses Dokument

In diesem Kapitel

Ziel und Zielgruppe dieses BenutzerhandbucChs ...........coooiiiiiiiiei e 1
Symbole und KENNZEICANUNGEN........oiiiiieee e et srr e e ra e e e s aaa e e e e aaaee s 1
2T 1 Y=Y - T o =PRSS 3
Mitgeltende DOKUMENTE .....oiiiiiieei et e e e e st e e s s bte e e s sbae e e s snreeeesanes 6
Handblcher herunterladen .........ooouiiiieiniee ettt st e e sbe e sbeeesabeeeas 7

Ziel und Zielgruppe dieses Benutzerhandbuchs

Dieses Benutzerhandbuch enthalt die erforderlichen Informationen fur die
bestimmungsgemaRe Verwendung des C-886.

Grundsatzliches Wissen zu geregelten Systemen, zu Konzepten der Bewegungssteuerung und zu
geeigneten SicherheitsmalRnahmen wird vorausgesetzt.

Die aktuellen Versionen der Benutzerhandblicher stehen auf unserer Website zum
Herunterladen (S. 7) bereit.

Symbole und Kennzeichnungen

In diesem Benutzerhandbuch werden folgende Symbole und Kennzeichnungen verwendet:

VORSICHT

Gefahrliche Situation
Bei Nichtbeachtung drohen leichte Verletzungen.

» Malnahmen, um die Gefahr zu vermeiden.

HINWEIS

o

Gefahrliche Situation
Bei Nichtbeachtung drohen Sachschaden.

» Malnahmen, um die Gefahr zu vermeiden.

C-886 Parallelkinematik-Controller MS245D Version: 1.0.0 1
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INFORMATION

Pl

Informationen zur leichteren Handhabung, Tricks, Tipps, etc.

Symbol/
Kennzeichnung

1.
2.

>

S.5
RS-232

A\ A\

Start > Einstellungen

POS?

Device S/N

5

Bedeutung

Handlung mit mehreren Schritten, deren Reihenfolge eingehalten
werden muss

Handlung mit einem Schritt oder mehreren Schritten, deren
Reihenfolge nicht relevant ist

Aufzdhlung

Querverweis auf Seite 5

Bedienelement-Beschriftung auf dem Produkt (Beispiel: Buchse
der RS-232 Schnittstelle)

Auf dem Produkt angebrachte Warnzeichen, die auf ausfihrliche
Informationen in diesem Handbuch verweisen.

Menitpfad in der PC-Software (Beispiel: Zum Aufrufen des Mens
muss nacheinander auf die Menleintrage Start und
Einstellungen geklickt werden)

Befehlszeile oder Befehl aus dem universellen Befehlssatz GCS
von Pl (Beispiel: Befehl zum Abfragen der aktuellen
Achsenposition)

Parameterbezeichnung (Beispiel: Parameter, in dem die
Seriennummer gespeichert ist)

Wert, der (iber die PC-Software eingegeben bzw. ausgewahlt
werden muss

Version: 1.0.0
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1.3 Begriffserklarung

Absolut messender  Sensor (Encoder) zur Erfassung von Lagednderungen oder

Positionssensor Winkeldanderungen. Die Signale des absolut messenden
Positionssensors werden fir die Riickmeldung der Achsenposition
verwendet. Nach dem Einschalten des Controllers kénnen sofort
absolute Zielpositionen kommandiert und erreicht werden. Eine
Referenzwertbestimmung ist nicht erforderlich.

Achse Auch als ,logische Achse" bezeichnet. Logische Achsen bilden die
Translationen und Rotationen der bewegten Plattform des
Positionierers und die Bewegungen der optional verwendbaren
Versteller in der Firmware des C-886 ab. Jede Bewegungsrichtung
entspricht einer logischen Achse. Weitere Informationen zu
Translationen und Rotationen finden Sie im Handbuch des
Positionierers.

Alle Bewegungsbefehle des C-886 beziehen sich auf logische Achsen.

Achsorientierungs- Mit dem Achsorientierungs-Koordinatensystem kann die Richtung der

Koordinatensystem  Translationsachsen X und/oder Y und/oder Z dauerhaft gedndert
werden (z. B. wenn Z immer in die Richtung der werkseitigen X-Achse
zeigen soll). In der Werkseinstellung ist das
Achsorientierungs-Koordinatensystem PI_Base aktiv.

Arbeitsraum Die Gesamtheit aller Kombinationen von Translationen und
Rotationen, die der Positionierer von der aktuellen Position aus
anfahren kann, wird als Arbeitsraum bezeichnet.

Der Arbeitsraum kann durch folgende externe Faktoren eingeschrankt
werden:

= Vorhandener Einbauraum
= Abmessungen und Position der Last

Betriebs-Koordi- Mit dem Betriebs-Koordinatensystem werden die Positionsanzeige, die

natensystem Bewegungsrichtung und der Drehpunkt fiir die Bewegungsplattform
des Positionierers an die Anwendung angepasst. Es ist auch moglich,
--> Work-und Tool-Koordinatensysteme zu verwenden. In der
Werkseinstellung ist das Betriebs-Koordinatensystem ZERO aktiv.

Drehpunkt Der Drehpunkt beschreibt das Rotationszentrum (Schnittpunkt der
Rotationsachsen U, V und W).
Der Drehpunkt bewegt sich immer zusammen mit der Plattform.
In Abhdngigkeit vom aktiven --> Betriebs-Koordinatensystem kann der
Drehpunkt mit dem Befehl SP1 aus dem Ursprung des
Koordinatensystems heraus in X- und/oder Y- und/oder Z-Richtung
verschoben werden. Der mit dem Befehl SP1 verschiebbare
Drehpunkt wird auch als ,,Pivotpunkt” bezeichnet.

C-886 Parallelkinematik-Controller MS245D Version: 1.0.0 3
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Dynamikprofil Umfasst die fiir jeden Zeitpunkt der Bewegung berechnete Zielposition,
Geschwindigkeit und Beschleunigung der Achse. Die errechneten
Werte werden "kommandierte Werte" genannt. Das Dynamikprofil
kann vom Profilgenerator des C-886 oder von den
Funktionsgeneratoren erzeugt werden, oder es kann extern erzeugt
und durch zyklische Ubertragung von Zielpositionen an den C-886
Ubergeben werden.

Firmware Software, die auf dem Controller installiert ist.

Fliichtiger Speicher RAM-Baustein, in dem bei eingeschaltetem Controller die Parameter
gespeichert sind (Arbeitsspeicher). Die Parameterwerte im fliichtigen
Speicher bestimmen das aktuelle Verhalten des Systems.
In der PC-Software von Pl werden die Parameterwerte im flichtigen
Speicher auch als "Active Values" bezeichnet.

GCS Pl General Command Set; Befehlssatz fiir Controller von PI.
Piezosteuerungen und Servocontroller konnen dank GCS mit
minimalem Programmieraufwand gemeinsam betrieben werden.

Positionierer-System Die Kombination aus Positionierer, Controller, Kabelsatz und
Netzteil(en) wird in diesem Handbuch als ,Positionierer-System*

bezeichnet.
Inkrementeller Sensor (Encoder) zur Erfassung von Lagednderungen oder
Positionssensor Winkeldanderungen. Die Signale des inkrementellen Positionssensors

werden fiir die Riickmeldung der Achsenposition verwendet. Nach dem
Einschalten des Controllers muss eine Referenzwertbestimmung
durchgefihrt werden, bevor absolute Zielpositionen kommandiert und
erreicht werden kénnen.

Koordinatensystem  Positionsanzeige, Bewegungsrichtung und Drehpunkt fiir die
Bewegungsplattform des Positionierers werden durch miteinander
verkettete Koordinatensysteme bestimmt. Die Kette ist grundsatzlich
wie folgt aufgebaut (Ausgangspunkt > Endpunkt): -->
Koordinatensystem HEXAPOD, --> Korrektur-Koordinatensystem, -->
Achsorientierungs-Koordinatensystem, -->
Betriebs-Koordinatensystem.

Die Koordinatensysteme sind immer rechtshandige Systeme.

Das Koordinatensystem HEXAPOD bestimmt die grundsatzlichen
Eigenschaften aller anderen Koordinatensysteme. HEXAPOD basiert auf
der Konfigurationsdatei mit den Geometriedaten des Positionierers.
Die Mal3zeichnung im Handbuch des Positionierers zeigt jeweils die
Lage des Koordinatensystems HEXAPOD.

Mit dem Controller kdnnen eigene Koordinatensysteme definiert und
anstelle der werkseitig voreingestellten Koordinatensysteme
verwendet werden.

Achsorientierungs- und Korrektur-Koordinatensystem passen,
basierend auf HEXAPOD, grundlegende Eigenschaften des aktiven
Betriebs-Koordinatensystems an und missen in den meisten
Anwendungen gar nicht oder nur einmalig anwenderspezifisch
definiert und aktiviert werden.

4 Version: 1.0.0 MS245D C-886 Parallelkinematik-Controller
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Korrektur-Koordi- Mit dem Korrektur-Koordinatensystem kdénnen Fehler in der

natensystem Ausrichtung des Positionierers dauerhaft korrigiert werden (z. B.
Einbaufehler). In der Werkseinstellung ist das
Korrektur-Koordinatensystem Pl_Levelling aktiv.

Master-Modul Das Master-Modul des C-886 fiihrt zentrale Aufgaben aus:

= Parallelkinematische Ansteuerung: Umrechnung zwischen den
kartesischen Koordinaten der Bewegungsplattform und den
Positionen der einzelnen Antriebe

= Schnittstelle zur Kommunikation mit dem PC

" |nterne Kommunikation mit den Slave-Modulen zur Ansteuerung
der Antriebe des parallelkinematischen Positionierers und der
optionalen Einzelachsen

= Bereitstellung von Datenrekorder, Funktionsgeneratoren und
Makrofunktionalitat

= Bereitstellung anwenderdefinierter Koordinatensysteme fiir den
parallelkinematischen Positionierer

Parallelkinematischer Der C-886 ist fiir den Betrieb eines parallelkinematischen Positionierers
Positionierer vorgesehen, der in diesem Handbuch auch kurz als "Positionierer"
bezeichnet wird.

Ein parallelkinematischer Positionierer kann ein Hexapod sein oder ein
Aufbau, der mit passiven Beinen ausgestattet ist, die jeweils durch eine
Kombination aus zwei Linearantrieben bewegt werden. Fir die
Bewegung einer logischen Achse der Plattform des Positionierers ist die
Bewegung mehrerer Linearantriebe notwendig.

Der C-886 berechnet aus den vorgegebenen Zielpositionen fir die
Translations- und Rotationsachsen des Positionierers die Zielpositionen
fir die einzelnen Linearantriebe. Die Geschwindigkeiten und
Beschleunigungen der Linearantriebe werden so berechnet, dass alle
Antriebe zur selben Zeit starten und stoppen.

PC-Software Software, die auf dem PC installiert wird.
Permanenter EEPROM-Speicherchip (Festspeicher), von dem beim Start des
Speicher Controllers die Standardwerte der Parameter in den fliichtigen

Speicher geladen werden.
In der PC-Software von Pl werden die Parameterwerte im
permanenten Speicher auch als "Startup Values" bezeichnet.

Pivotpunkt In Abhdngigkeit vom aktiven --> Betriebs-Koordinatensystem kann der
Drehpunkt mit dem Befehl SP1 aus dem Ursprung des
Koordinatensystems heraus in X- und/oder Y- und/oder Z-Richtung
verschoben werden. Der mit dem Befehl SP1 verschiebbare
Drehpunkt wird auch als ,,Pivotpunkt” bezeichnet.

C-886 Parallelkinematik-Controller MS245D Version: 1.0.0 5
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Slave-Modul Die Slave-Module des C-886 (auch "Antriebsmodule") sind die
Schnittstellen zu den Antrieben des parallelkinematischen
Positionierers und der optionalen Einzelachsen. Die Slave-Module
erhalten vom Master-Modul die Ansteuerbefehle fiir die einzelnen
Antriebe.

= Slave-Module fiir den parallelkinematischen Positionierer:
Bei Auslieferung des C-886 sind die Module fiir den verwendeten
Positionierer konfiguriert. Der Austausch der Module und direkte
Zugriff auf die Einstellungen der Module darf nur nach Riicksprache
mit Pl erfolgen.

= Slave-Module fir die zwei optionalen Einzelachsen:
Die Module sind als optionales Zubehor erhaltlich. Der Einbau und
die Konfiguration der Module kénnen vom Anwender
vorgenommen werden.

Work- und Fir die Arbeit mit anwenderdefinierten Koordinatensystemen kann das
Tool-Koordinaten- Work-und-Tool-Konzept eingesetzt werden.
systeme Das Work-und-Tool-Konzept verwendet eine Kombination aus zwei

aktiven --> Betriebs-Koordinatensystemen ("Work-Koordinatensystem"
und "Tool-Koordinatensystem"). Die Achsen X, Y, Z des
Tool-Koordinatensystems sind immer fest mit der bewegten Plattform
des Positionierers verbunden, d.h. das Tool-Koordinatensystem bewegt
sich zusammen mit der Plattform. Die Achsen X, Y, Z des
Work-Koordinatensystems sind immer raumfest, d.h. das
Work-Koordinatensystem bewegt sich nicht mit, wenn sich die
Plattform des Positionierers bewegt.

Die aktuelle Position der bewegten Plattform des Positionierers ist als
Position des Tool-Koordinatensystems im Work-Koordinatensystem zu
verstehen.

Der Drehpunkt fir Rotationen liegt immer im Ursprung des
Tool-Koordinatensystems und bewegt sich deshalb genau wie das
Tool-Koordinatensystem zusammen mit der Plattform.

1.4 Mitgeltende Dokumente

Alle in dieser Dokumentation erwahnten Gerate und Programme von Pl sind in separaten
Handbtichern beschrieben.

Dokumentation fiir den C-886 und die mitgelieferte PC-Software:

Beschreibung Dokument

Koordinatensysteme fiir Hexapod-Mikroroboter |Technical Note C887T0007

Bewegungen des Hexapods Technical Note C887T0021
Position und Orientierung im Raum, Drehpunkt
GCS LabVIEW-Treiberbibliothek fiir C-886 MS246E Software Manual

6 Version: 1.0.0 MS245D C-886 Parallelkinematik-Controller
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Beschreibung

Dokument

LabVIEW Merge Tool

SM154E Software Manual

PIGCS 2.0 DLL

SM151E Software Manual

Pl MATLAB-Treiber GCS 2.0

SM155D Software Manual

PIPython

SM157D Benutzerhandbuch

GCS Array
Datenformatbeschreibung

SM146E Software Manual

PIMikroMove®

SM148E Software Manual

Pl Frequency Generator Tool

In PIMikroMove® verfiigbar fiir Controller mit
Funktionsgenerator

Technical Note AOOOT0057

PIStages3Editor

SM156D Benutzerhandbuch

Pl Update Finder: Updates suchen und
herunterladen

A000T0028 Technical Note

Pl Update Finder: PC ohne Internetverbindung
aktualisieren

A000T0032 Technical Note

Benutzerhandbuch des parallelkinematischen Positionierers

Benutzerhandblicher der optionalen Einzelachsen

Wenn Slave-Module fiir optionale Einzelachsen verwendet werden:

Beschreibung

Dokument

C-663.12C885 Controllermodul

C663T0004 User Manual,
MS241D Benutzerhandbuch

C-863.20C885 Controllermodul

C863T0005 User Manual,
MS205D Benutzerhandbuch

E-873.10C885 Controllermodul

E873T0002 User Manual,
PZ273D Benutzerhandbuch

Handbiicher herunterladen

INFORMATION

Wenn ein Handbuch fehlt oder Probleme beim Herunterladen auftreten:
» Wenden Sie sich an unseren Kundendienst (S. 267).

C-886 Parallelkinematik-Controller

MS245D
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INFORMATION

Fiir Produkte, die mit Software ausgeliefert werden (CD im Lieferumfang), ist der Zugang zu
den Handblichern durch ein Kennwort geschiitzt. Geschiitzte Handbiicher werden auf der
Website erst nach Eingabe des Kennworts angezeigt.

Das Kennwort ist auf der CD des Produkts enthalten.

Fiir Produkte mit CD: Kennwort identifizieren
1. Legen Sie die CD des Produkts in das PC-Laufwerk ein.
2. Wechseln Sie auf der CD in das Verzeichnis Manuals.

3. Offnen Sie im Verzeichnis Manuals die Release News (Datei mit dem
Namensbestandteil Releasenews).

4. Entnehmen Sie dem Abschnitt "User login for software download" in den Release News
den Benutzernamen (user name) und das Kennwort (password).

Handbiicher herunterladen
1. Offnen Sie die Website www.pi.de.
2. Wenn der Zugang zu den Handbiichern durch ein Kennwort geschiitzt ist:
a) Klicken Sie auf Login.
b) Melden Sie sich mit dem Benutzernamen und dem Kennwort an.
Klicken Sie auf Suche.

4. Geben Sie die Produktnummer bis zum Punkt (z. B. P-882) oder die Produktfamilie (z. B.
PICMA® Bender) in das Suchfeld ein.

5. Klicken Sie auf Suche starten oder driicken Sie die [Enter}-Taste.
6. Offnen Sie iber die Liste der Suchergebnisse die entsprechende Produktdetailseite:
a) Wenn notwendig: Scrollen Sie in der Liste nach unten.
b) Wenn notwendig: Klicken Sie am Ende der Liste auf Weitere Suchergebnisse laden.
c) Klicken Sie in der Liste auf das entsprechende Produkt.
7. Scrollen Sie auf der Produktdetailseite nach unten zum Bereich Downloads.
Die Handbiicher werden unter Dokumentation angezeigt.

8. Klicken Sie auf das gewiinschte Handbuch und speichern Sie es auf der Festplatte Ihres
PC oder auf einem Datentrager.

8 Version: 1.0.0 MS245D C-886 Parallelkinematik-Controller
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Sicherheit

In diesem Kapitel

BestimmungsgemaRe VErWENAUNE ........ooccciiiiiiiee e eccciiteee e e e e eeecriree e e e e e e eenrareeeeaeeeesnnraseeeeaeeennnnes 9
Allgemeine SicherhNeitShiNWEISE ........ueiiiiiiiee e e e e e 9

Bestimmungsgemalle Verwendung

Der C-886 ist ein Laborgerat im Sinne der DIN EN 61010-1. Er ist fir die Vgrwendung in
Innenrdumen und in einer Umgebung vorgesehen, die frei von Schmutz, Ol und Schmiermitteln
ist.

Entsprechend seiner Bauform ist der C-886 vorgesehen fiir den geregelten Betrieb eines
parallelkinematischen Positionierers von Pl. An den C-886 diirfen nur Positionierer mit
passendem Antriebstyp gemal der Spezifikationen (S. 269) angeschlossen werden.

Der C-886 darf nicht flir andere als die in diesem Benutzerhandbuch genannten Zwecke
verwendet werden.

Der C-886 darf nur unter Einhaltung der technischen Spezifikationen und Anweisungen in
diesem Benutzerhandbuch verwendet werden. Fiir die Prozessvalidierung ist der Betreiber
verantwortlich.

Allgemeine Sicherheitshinweise

Der C-886 ist nach dem Stand der Technik und den anerkannten sicherheitstechnischen Regeln
gebaut. Bei unsachgemaler Verwendung des C-886 kdnnen Benutzer gefahrdet werden
und/oder Schdden am C-886 entstehen.

» Benutzen Sie den C-886 nur bestimmungsgemaR und in technisch einwandfreiem
Zustand.

» Lesen Sie das Benutzerhandbuch.
> Beseitigen Sie Stérungen, die die Sicherheit beeintrichtigen kénnen, umgehend.
Der Betreiber ist fir den korrekten Einbau und Betrieb des C-886 verantwortlich.
> Installieren Sie den C-886 in der Nahe der Stromversorgung, damit der Netzstecker
schnell und einfach vom Netz getrennt werden kann.

» Verwenden Sie zum AnschlieRen des C-886 an die Stromversorgung die mitgelieferten
Komponenten (Netzteil, Adapter, Netzkabel (S. 24)).

C-886 Parallelkinematik-Controller MS245D Version: 1.0.0
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» Wenn eine der mitgelieferten Komponenten fur das AnschlieRen an die
Stromversorgung ersetzt werden muss, verwenden Sie eine ausreichend bemessene
Komponente.

Organisatorische Mallnahmen

Benutzerhandbuch

» Halten Sie dieses Benutzerhandbuch stindig am C-886 verfiigbar.
Die aktuellen Versionen der Benutzerhandblicher stehen auf unserer Website zum
Herunterladen (S. 7) bereit.

» Flgen Sie alle vom Hersteller bereitgestellten Informationen, z. B. Ergdnzungen und
Technical Notes, zum Benutzerhandbuch hinzu.

» Wenn Sie den C-886 an Andere weitergeben, fiigen Sie dieses Handbuch und alle
sonstigen vom Hersteller bereitgestellten Informationen bei.

» Flhren Sie Arbeiten grundséatzlich anhand des vollstandigen Benutzerhandbuchs durch.
Fehlende Informationen aufgrund eines unvollstandigen Benutzerhandbuchs kénnen zu
leichten Verletzungen und zu Sachschaden fihren.

» Installieren und bedienen Sie den C-886 nur, nachdem Sie dieses Benutzerhandbuch
gelesen und verstanden haben.

Personalqualifikation

Nur autorisiertes und entsprechend qualifiziertes Personal darf den C-886 installieren, in
Betrieb nehmen, bedienen, warten und reinigen.

MaRnahmen bei der Installation

Unzuldssige mechanische Belastung und Kollisionen zwischen Positionierer, zu bewegender Last
und Umgebung kdnnen den Positionierer beschadigen.

» Beachten Sie die Sicherheitshinweise und Anweisungen im Handbuch des
Positionierers.

> Uberschreiten Sie nicht die Krafte und Drehmomente, die fiir den Positionierer
spezifiziert sind, siehe Handbuch des Positionierers.

Das AnschlieRen eines ungeeigneten Antriebstyps kann zu Schaden am Antrieb oder C-886
fihren.

» SchlieRen Sie an die Slave-Module des C-886 nur einen geeigneten Antriebstyp an.

10
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MaRnahmen bei Inbetriebnahme und Betrieb

Bei fehlendem oder nicht ordnungsgemal’ angeschlossenem Schutzleiter kénnen im Falle eines
Fehlers oder Defekts gefdhrliche Berlihrungsspannungen am C-886 entstehen. Wenn
Beriihrungsspannungen vorhanden sind, kann das Beriihren des C-886 zu leichten Verletzungen
durch Stromschlag fiihren.

» SchlieRen Sie den C-886 vor Inbetriebnahme an einen Schutzleiter an (S. 46).
» Entfernen Sie den Schutzleiter nicht wahrend des Betriebs.

» Wenn der Schutzleiter voriibergehend entfernt werden muss (z. B. bei Umbauten),
schlieRen Sie den C-886 vor erneuter Inbetriebnahme wieder an den Schutzleiter an.

Zwischen den bewegten Teilen des Positionierers und einem feststehenden Teil oder Hindernis
besteht die Gefahr von leichten Verletzungen durch Quetschung.

> Halten Sie lhre Finger von Bereichen fern, in denen sie von bewegten Teilen erfasst
werden kénnen.

Wenn die Kommunikation zwischen C-886 und PC iiber TCP/IP hergestellt wird, bietet die
PC-Software alle im selben Netzwerk vorhandenen Controller zur Auswahl an. Nach Auswabhl
eines C-886 fir die Verbindung werden alle Befehle an diesen Controller geschickt. Bei Auswahl
eines falschen Controllers besteht fiir das Bedien- und Wartungspersonal des angeschlossenen
Positionierers die Gefahr von leichten Verletzungen durch Quetschung aufgrund von
unerwartet kommandierten Bewegungen.

» Wenn in der PC-Software mehrere C-886 angezeigt werden, vergewissern Sie sich, dass
Sie den richtigen C-886 auswahlen.

Die Konfiguration des C-886 muss auf den Positionierer abgestimmt sein. Bei Verwendung einer
falschen Konfiguration kann der Positionierer durch unkontrollierte Bewegungen oder
Kollisionen beschadigt werden. Bei Auslieferung ist der C-886 fiir den verwendeten
Positionierer konfiguriert.

» Prifen Sie die Konfiguration: Nachdem Sie die Kommunikation tiber TCP/IP (S. 57) oder
USB (S. 64) hergestellt haben, senden Sie den Befehl CST?. Die Antwort zeigt an, auf
welchen Positionierer der C-886 abgestimmt ist.

> Betreiben Sie den Positionierer nur mit einem C-886, dessen Konfigurationsdaten auf
den Positionierer abgestimmt sind.

> Andern Sie die Einstellungen der Slave-Module fiir die Antriebe des Positionierers nur
nach Riicksprache mit PI.

Kollisionen kdnnen den Positionierer, die zu bewegende Last und die Umgebung beschadigen.
Generelle MaBnahmen zur Vermeidung von Kollisionen:

> Stellen Sie sicher, dass im Arbeitsraum des Positionierers keine Kollisionen zwischen
Positionierer, zu bewegender Last und Umgebung maoglich sind.

C-886 Parallelkinematik-Controller MS245D Version: 1.0.0 11
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» Platzieren Sie keine Gegenstande in Bereichen, in denen sie von bewegten Teilen
erfasst werden kénnen.

> Halten Sie bei einer Fehlfunktion des Controllers die Bewegung sofort an.

> Beachten Sie, dass sich der Positionierer wahrend einer Referenzfahrt auf
unvorhersehbare Weise bewegt.

In Abhangigkeit von der Quelle des Bewegungsprofils kann sich die Plattform des Positionierers
unter bestimmten Bedingungen auf einer undefinierten Bahn bewegen. Dadurch sind
Kollisionen zwischen Positionierer, zu bewegender Last und Umgebung moglich.

Wenn das Bewegungsprofil durch den Profilgenerator des C-886 festgelegt wird (Standard):

» Vermeiden Sie das Senden neuer Zielpositionen, wenn sich der Positionierer (Achsen X,
Y, Z, U, V, W) noch bewegt.

» Wenn neue Zielpositionen gesendet werden missen, wahrend sich der Positionierer
noch bewegt (Achsen X, Y, Z, U, V, W): Setzen Sie mit Bewegungsbefehlen nur
Zielpositionen, die von der aktuellen Position maximal um den Wert des Parameters
Path Control Step Size (ID 0x19001504) abweichen.

Wenn das Bewegungsprofil durch aufeinander folgende MOV-Befehle festgelegt wird:

» Setzen Sie mit den aufeinanderfolgenden MOV-Befehlen nur Zielpositionen, deren
Abstand zueinander maximal so gro} wie der Wert des Parameters Path Control Step
Size (ID 0x19001504) ist.

Wenn die tatsachliche Belastung der Bewegungsplattform des Positionierers die auf der
Selbsthemmung der Linearantriebe basierende maximale Haltekraft liberschreitet, kann das
Ausschalten des Servomodus ungewollte Positionsanderungen des Positionierers verursachen.
Dadurch sind Kollisionen zwischen Positionierer, zu bewegender Last und Umgebung moglich.

» Stellen Sie sicher, dass die tatsdchliche Belastung der Bewegungsplattform des
Positionierers die auf der Selbsthemmung der Linearantriebe basierende maximale
Haltekraft nicht Gberschreitet, bevor Sie den Servomodus ausschalten, den C-886 neu
starten oder ausschalten.

» Sorgen Sie fur eine unterbrechungsfreie Stromversorgung, um eine ungewollte
Deaktivierung des Positionierer-Systems und daraus resultierende ungewollte
Positionsanderungen des Positionierers zu vermeiden.

Unpassende Parametereinstellungen kénnen zu unsachgeméafem Betrieb oder zur
Beschadigung der angeschlossenen Mechanik fuhren.

> Andern Sie Parameter nur nach sorgfiltiger Uberlegung.

12 Version: 1.0.0 MS245D C-886 Parallelkinematik-Controller
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2.2.4 MaBnahmen bei der Wartung

Der C-886 enthalt elektrostatisch gefahrdete Bauteile, die bei Kurzsschliissen oder
Uberschlagen beschadigt werden kénnen.

» Trennen Sie vor dem Reinigen des Geh&uses den C-886 von der Stromversorgung,
indem Sie den Netzstecker ziehen.

C-886 Parallelkinematik-Controller MS245D Version: 1.0.0 13
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Merkmale und Anwendungsbereich

Funktionen im Uberblick

Der C-886 Controller ist fir die Ansteuerung eines parallelkinematischen Positionierers in sechs
Freiheitsgraden vorgesehen. Die Bewegungsbefehle verwenden kartesische Koordinaten. Der
C-886 rechnet diese um in die jeweiligen Positionen und Geschwindigkeiten der einzelnen
Antriebe, bevor sich die Plattform in die gewlinschte Position bewegt.

= TCP/IP- und USB-Schnittstelle fur die Kommunikation

=  Wenn die entsprechenden Slave-Module im C-886 installiert sind: Anschliisse fiir bis zu
zwei optionale Einzelachsen mit frei wahlbarem Antriebstyp

= Anwenderdefinierte Koordinatensysteme moglich, inklusive Work- und
Tool-Koordinatensysteme

= Nichtflichtiger Makrospeicher
= Datenrekorder
=  Funktionsgenerator

= Umfangreiches Softwarepaket verfiigbar

C-886 Parallelkinematik-Controller MS245D Version: 1.0.0 15
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3.1.2 Master- und Slave-Module

Um die breite Palette der von Pl angebotenen Antriebskonzepte zu unterstiitzen, ist der C-886
modular aufgebaut. Jeder C-886 besteht aus einem Master-Modul und mehreren
Slave-Modulen.

ZN'988-0
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©) QO Power
=) O Master
02|} O Network
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Abbildung 1: Beispiel: C-886.31 mit Modul C-863.20C885 fiir optionale Einzelachsen

SO Slave-Modul firr optionale Einzelachsen
SPP Slave-Module fiir den parallelkinematischen Positionierer
M  Master-Modul

Das Master-Modul des C-886 flihrt zentrale Aufgaben aus:

= Parallelkinematik-Berechnung: Umrechnung zwischen den kartesischen Koordinaten
der Bewegungsplattform und den Positionen der einzelnen Antriebe

= Schnittstelle zur Kommunikation mit dem PC

= |nterne Kommunikation mit den Slave-Modulen zur Ansteuerung der Antriebe des
parallelkinematischen Positionierers und der optionalen Einzelachsen

= Bereitstellung von Datenrekorder, Funktionsgeneratoren und Makrofunktionalitat

= Bereitstellung anwenderdefinierter Koordinatensysteme fiir den parallelkinematischen
Positionierer

16 Version: 1.0.0 MS245D C-886 Parallelkinematik-Controller
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Die Slave-Module des C-886 (auch "Antriebsmodule") sind die Schnittstellen zu den Antrieben
des parallelkinematischen Positionierers und der optionalen Einzelachsen. Die Slave-Module
erhalten vom Master-Modul die Befehle fiir die Ansteuerung der einzelnen Antriebe.

= Slave-Module fiir den parallelkinematischen Positionierer:

Bei Auslieferung des C-886 sind die Module fiir den verwendeten Positionierer
konfiguriert. Der Austausch der Module und Zugriff auf die Einstellungen der Module
darf nur nach Riicksprache mit Pl erfolgen.

= Slave-Module fiir die optionalen Einzelachsen:

Die Module sind als optionales Zubehor (S. 24) erhaltlich. Der Einbau und die
Konfiguration der Module kdnnen vom Anwender vorgenommen werden. Fir die
Konfiguration der Module kdnnen die Eintrage der Verstellerdatenbank PIStages3
verwendet werden.

3.2 Modelliibersicht

Der C-886 Controller ist in folgenden Ausfiihrungen erhaltlich:

Modell Bezeichnung

C-886.1 Controller fur parallelkinematische Positionierer, 6 Achsen, fiir DC-Motoren,
TCP/IP, USB, 2 optionale Einzelachsen

C-886.2 Controller fiir parallelkinematische Positionierer, 6 Achsen, flr

2-Phasen-Schrittmotoren, TCP/IP, USB, 2 optionale Einzelachsen

C-886.31 Controller fir parallelkinematische Positionierer, 6 Achsen, fiir Q-Motion®
Piezotragheitsantriebe, TCP/IP, USB, 2 optionale Einzelachsen

C-886 Parallelkinematik-Controller MS245D Version: 1.0.0 17
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Abbildung 2: C-886.1 Vorderwand, ohne Slave-Module fiir optionale Einzelachsen
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Abbildung 3: C-886.2 Vorderwand, ohne Slave-Module fiir optionale Einzelachsen

18

Version: 1.0.0

MS245D

C-886 Parallelkinematik-Controller



3 Produktbeschreibung

Pl

10SUAS g J0j0py

J0sUag g Joj0)

V AQDLOIAD V

J0SUBS 3 J0J0y

10SUBS g 10j0y

IOHICKHICHICHICHICOMICOR
P! o P P P! 3 g

6 9) 4 3 2 1 S
O Power

OMasla(

O Network

O status | O Status | O Status | O Status | O Status | O Status .
=

BB

J0SUSS 3 J010|
Josuag g 1010

@~

@ (@)

Abbildung 4:

C-886.31 Vorderwand, ohne Slave-Module fiir optionale Einzelachsen

Master-Modul:

Beschriftung | Typ Funktion
Power LED Power:
grin/aus = An: Der C-886 ist bereit flir den Normalbetrieb.
= Aus: Der C-886 bootet. / Der C-886 ist nicht an der
Stromversorgung angeschlossen.
Master LED Fehleranzeige fir das Master-Modul:
rot/aus " An: Fehler (Fehlercode # 0)

= Aus: Kein Fehler (Fehlercode = 0). / Der C-886 ist nicht
an der Stromversorgung angeschlossen.

Der Fehlercode kann mit dem Befehl ERR? abgefragt

werden. Durch die Abfrage wird der Fehlercode auf null
zurlickgesetzt, und die LED wird ausgeschaltet.

C-886 Parallelkinematik-Controller
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Beschriftung | Typ Funktion
Network LED Statusanzeige fir Slave-Module:
rot/griin/aus " Aus: Es liegt kein Fehler vor (Fehlercode = 0). / Der
C-886 bootet. / Der C-886 ist nicht an der
Stromversorgung angeschlossen.
= Grin: Alle Slave-Module sind bereit fiir den
Normalbetrieb.
= Rot: Fehler in der internen Kommunikation oder in
mindestens einem der Slave-Module (Fehlercode = 0).
Wenn das betroffene Slave-Modul mit einer LED fir
die Fehleranzeige ausgestattet ist, zeigt auch diese
LED den Fehler an.
Data Slot fiir SD-Karte Fir kiinftige Verwendung; derzeit keine Funktion.
QE _ Buchse RJ45 Netzwerkverbindung Gber TCP/IP
=

Mini-USB Typ B

Universal Serial Bus fiir Verbindung zum PC

Nur C-886.1: Slave-Modaule fiir den parallelkinematischen Positionierer:

Beschriftung |Typ Funktion

Axis 1 D-Sub 15 (f) Anschlisse fiir die Antriebe des parallelkinematischen
i Iz N Positionierers.

Axis 2 }__J

Nur fur DC-Motoren!

Nur C-886.2: Slave-Module fiir den parallelkinematischen Positionierer:

Beschriftung | Typ Funktion
STA LED Status des Slave-Moduls:
grin/aus = Dauerhaftes Leuchten: Modul ist bereit fiir den
Normalbetrieb
= Blinken: Modul befindet sich im Firmware-Update-
Modus
=  Aus: Modul ist nicht an der Versorgungsspannung
angeschlossen
20 Version: 1.0.0 MS245D C-886 Parallelkinematik-Controller
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Beschriftung | Typ Funktion
ERR LED Fehleranzeige fir Slave-Modul:
rot/aus = An: Fehler. Der Fehler wird auch durch die LED

Network des Master-Moduls angezeigt.
= Aus: Kein Fehler

Motor D-Sub 26 (f) Anschluss fiir einen Antrieb des parallelkinematischen

Positionierers.
Nur fur 2-Phasen-Schrittmotoren!

Nur C-886.31: Slave-Module fiir den parallelkinematischen Positionierer:

Beschriftung |Typ Funktion
Status LED Status des Slave-Moduls:
rot/griin/aus ®  Rot: Fehler. Der Fehler wird auch durch die LED

Network des Master-Moduls angezeigt.

= Dauerhaft griin: Modul ist bereit fir den
Normalbetrieb

= Blinken griin: Modul befindet sich im
Firmware-Update- Modus

= Aus: Modul ist nicht an der Versorgungsspannung
angeschlossen

Motor & D-Sub 15 (f) Anschlisse fiir die Antriebe des parallelkinematischen
Sensor I N Positionierers.
R

A 0Vto

100V A

Nur fiir Q-Motion® Piezotragheitsantriebe!
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3.3.2 Riickwand
@
©
® ) @)
GND +24V
Abbildung 5: C-886 Riickwand

1  Schutzleiteranschluss

2 Anschluss fiir die Versorgungsspannung

Beschriftung |Typ Funktion
Gewindebolzen mit | Schutzleiteranschluss (S. 46)
Befestigungs- Der Gewindebolzen muss an einen Schutzleiter
material fr angeschlossen werden, da der C-886 nicht tiber den
Schutzleiter Netzteil-Anschluss geerdet ist.

GND +24V |Durchfiihrungs- Anschluss fiir die Versorgungsspannung
klemmen mit Anschlussbelegung gemal Beschriftung
Schraubanschluss, | \aximale Stromaufnahme: 32 A
Querschnitt
0,5 mm? bis
16 mm’
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3.4 Typenschild

Beschriftung

Funktion

b

DataMatrix-Code (Beispiel; enthalt die Seriennummer)

C-886.31 Produktbezeichnung (Beispiel), die Stellen nach dem Punkt
kennzeichnen das Modell

PI Herstellerlogo

117567891 Seriennummer (Beispiel), individuell flir jeden C-886
Bedeutung der Stellen (Zdhlung von links): 1 = interne Information,
2 und 3 = Herstellungsjahr, 4 bis 9 = fortlaufende Nummer

Country of Origin: Herkunftsland

Germany

A\

Warnzeichen "Handbuch beachten!"

X

Altgerateentsorgung (S. 279)

Ce

Konformitatszeichen CE

WWW.PI.WS Herstelleradresse (Website)
3.5 Lieferumfang

Artikel- Komponenten

nummer

C-886 Controller gemal lhrer Bestellung

000036360 USB-Kabel (Typ A auf Mini-B) zur Verbindung mit dem PC

C-885.PS Separates 24-V-Weitbereichsnetzteil (85 W / 3,54 A) zur Verwendung bei
Netzspannungen von 100 bis 240 V AC und Spannungsfrequenzen von 50 oder
60 Hz
Anschluss zum C-886: Molex Mini Fit 6-pol. (f)

3763 Netzkabel

000058055 Adapter fir den Netzteil-Anschluss; Molex Mini Fit 6-pol. (m) auf
Aderendhiilsen 4 mm’®

C-886.CD CD mit PC-Software und Dokumentation

MS245D Benutzerhandbuch fiir den C-886
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3.6 Optionales Zubehor

Folgende Module kénnen als Slave-Module fiir optionale Einzelachsen im C-886 verwendet

werden:

Bestell-
nummer

Beschreibung

C-863.20C885

Motion-Controller-Modul fiir DC-Motoren, 2 Achsen, fiir PIMotionMaster,
PID-Regler

C-663.12C885

Mercury Step Schrittmotor-Controllermodul, 1 Achse, HD D-Sub 26, fiir
PIMotionMaster, 1 Achse, geregelter und ungeregelter Betrieb, Unterstiitzung
externer Sensoren

E-873.10C885

Q-Motion® Controllermodul fiir PIMotionMaster, 1 Achse, fir Systeme mit
piezoelektrischem Tragheitsantrieb

Nach dem Einbau von Slave-Modulen fiir optionale Einzelachsen kann das Abdecken freier
Steckplatze erforderlich sein. Verfligbare Abdeckplatten:

Bestell- Beschreibung

nummer

C-885.AP1 Abdeckplatte fir PIMotionMaster, 3 HE, 4 TE
C-885.AP2 Abdeckplatte fir PIMotionMaster, 3 HE, 8 TE
C-885.AP4 Abdeckplatte fir PIMotionMaster, 3 HE, 16 TE
C-885.AP8 Abdeckplatte fiir PIMotionMaster, 3 HE, 32 TE

» Wenden Sie sich bei Bestellungen an den Kundendienst (S. 267).
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3.7 Kommandierbare Elemente

Pl

3.7.1 Kennungen fiir den Normalbetrieb des C-886

Die folgende Tabelle enthalt die mit den Befehlen des GCS (S. 115) kommandier- oder
auslesbaren Elemente.

Element

An-
zahl

Ken-
nung

Beschreibung

Logische Achse

6

XY, Z,
UV, W

Die logischen Achsen X bis W bilden die
Translationen und Rotationen der
Bewegungsplattform des parallelkinematischen
Positionierers in der Firmware des C-886 ab.
Translationsachsen: X, Y und Z
Rotationsachsen: U, V und W

Logische Achse

S1, S2

Die logischen Achsen S1 und S2 bilden die
Bewegung der optionalen Einzelachsen in der
Firmware des C-886 ab.

Funktionsgenerator

8

1 bis 8

Jeder Funktionsgenerator (S. 79) ist einer logischen
Achse fest zugeordnet:

Mechanik | Parallelkinematischer
Positionierer

Achse X Y Z u |v |W

Funktions- |1 |2 |3 (4 |5 |6
generator

Mechanik Einzelachsen

Achse S1 S2

Funktionsgenerator |7 8

Kurventabelle

100

1 bis
100

Die Kurventabellen enthalten die gespeicherten
Daten (insgesamt 10.000 Punkte) fiir die
Kurvenformen, die durch die Funktionsgeneratoren
ausgegeben werden.

Der Wert des Parameters Number Of Waves

(ID 0x1300010A) gibt die Anzahl der Kurventabellen
(S.79) an.

C-886 Parallelkinematik-Controller
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3.7.2

Element An- Ken- Beschreibung
zahl nung

Koordinatensystem |Unbe- Name Mit dem Controller kdnnen eigene

grenzt wird Koordinatensysteme definiert und anstelle der
beim werkseitig voreingestellten Koordinatensysteme
Definie- |verwendet werden.

ren dgs Weitere Informationen siehe "Bewegungen des
Koordi- | positionierers" (S. 29).

naten- | konventionen fiir Namen von
systems | koordinatensystemen:

\I;((eernge— Zulissige Zeichen:
1234567890ABCDEFGHIJKLMNOPQRSTUVWXYZ_

Die Zeichenanzahl ist unbegrenzt.
Der Name muss mit einem Buchstaben beginnen.

Reservierte Namen, die nicht zum Definieren,
Kopieren oder Loschen verwendet werden diirfen:
HEXAPOD, PI_LEVELLING, PI_BASE, ZERO, 0, NULL,
XML, KLF, KLF(USER), KLF(P1), KLD, KLD(USER),
KLD(PI), KSB, KSB(USER), KSB(P1), KSD, KSF, KST,
KSW

Jeder Name darf nur einmal vorhanden sein. Ein
vorhandenes Koordinatensystem, das nicht
verwendet wird, wird beim Anlegen (Definieren,
Erzeugen einer Kopie) eines Koordinatensystems
mit demselben Namen Uberschrieben.

Daten- 36 1 bis 36 |Die Datenrekordertabellen enthalten die

rekorder- aufgezeichneten Daten. Der C-886 hat 36

tabelle Datenrekordertabellen (Abfrage mit TNR? (S. 206))
mit maximal 8192 Datenpunkten pro Tabelle.

Die Anzahl der Punkte pro Datenrekordertabelle
kann mit dem Parameter Data Recorder Points Per
Table (ID 0x16000201) eingestellt werden.

System 1 1 C-886 als Gesamtsystem.

Kennungen fiir direkten Zugriff auf Slave-Module

Die Kennungen in der folgenden Tabelle sind nur relevant, wenn der direkte Zugriff auf
Slave-Module oder einzelne Antriebe erforderlich ist. Typischer Anwendungsfall: Die
Slave-Module fiir die optionalen Einzelachsen miissen konfiguriert werden, Details siehe
"Slave-Module fiir Einzelachsen konfigurieren" (S. 66).

Die Slave-Module fir den parallelkinematischen Positionierer sind bei Auslieferung des C-886
verwendungsfertig konfiguriert. Das Andern von Einstellungen oder die Kommandierung von
Bewegungen liber den direkten Zugriff auf diese Slave-Module kann zu Schaden am
Positionierer fiihren.
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» Greifen Sie nur nach Riicksprache mit PI direkt auf die Slave-Module fiir die Antriebe
des parallelkinematischen Positionierers zu.

Grundsatzlich sind beim direkten Zugriff auf Slave-Module in jeder Befehlszeile die Kennungen
des anzusprechenden Slave-Moduls und des anzusprechenden Antriebs erforderlich. Weitere
Informationen finden Sie in der Dokumentation der Slave-Module (S. 6), insbesondere in
"Empfanger- und Senderadresse". Anmerkung: Die Bezeichnungen in diesem Handbuch
weichen von den Bezeichnungen in der Dokumentation der Slave-Module ab:

=  Slave-Modul = anzusprechender Controller (Empfanger)

= Unterstutzter Antrieb = Achse

INFORMATION

Bei direktem Zugriff auf die Slave-Module werden Befehle ohne Modul-Kennung oder mit der
Modul-Kennung 1 an das Master-Modul des C-886 gesendet.

Wenn Sie mit der PC-Software PIMikroMove® direkt auf die Slave-Module zugreifen:
PIMikroMove® Gibernimmt die Adressierung der Slave-Module, so dass im Fenster Command
entry die Modul-Kennungen weggelassen werden mussen.

Die Zahlung der Slave-Module beginnt mit dem Modul, das sich im Gehause des C-886 direkt
neben dem Master-Modul befindet.

Element An- Ken- Beschreibung

zahl nung
Slave-Module fur 3/6 1 bis 3/ |Die Anzahl der Slave-Module fur den
den parallelkinema- 6 parallelkinematischen Positionierer hdangt davon ab,
tischen oder wie viele Antriebe pro Modul unterstitzt werden:
Positionierer 2bis4/ |* DreiSlave-Module, wenn pro Modul zwei

7 Antriebe unterstiitzt werden

= Sechs Slave-Module, wenn pro Modul ein
Antrieb unterstitzt wird

Die Zahlweise der Kennungen ist unterschiedlich:
= 1 bis3/6in der Antwort auf den Befehl SPA?
= 2 bis4 /7 in der Antwort auf den Befehl VER?
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Element

An-
zahl

Ken-
nung

Beschreibung

Slave-Module fir
optionale
Einzelachsen

maximal
2

5,6
oder
8,9

Die Kennungen der Slave-Module fiir optionale
Einzelachsen hdangen von der Anzahl der
Slave-Module fir den parallelkinematischen
Positionierer ab:

®  Wenn drei Module fiir den Positionierer
vorhanden sind: 5, 6

"  Wenn sechs Module fir den Positionierer
vorhanden sind: 8, 9

Die maximale Anzahl der Slave-Module fiir
optionale Einzelachsen hangt davon ab, wie viele
Antriebe pro Modul unterstiitzt werden. Optionen:

= Ein Slave-Modul, das zwei Antriebe unterstiitzt

= Zwei Slave-Module, die jeweils einen Antrieb
unterstutzen

Antriebe pro
Slave-Module

maximal
2

1,2

Die Anzahl der unterstlitzten Antriebe pro
Slave-Modul hangt vom Modul-Typ ab: 1 oder 2.
In der Dokumentation der Slave-Module werden
die Antriebe als "Achsen" bezeichnet.

3.8 Wichtige Komponenten der Firmware
Die Firmware des C-886 stellt die folgenden funktionalen Einheiten bereit:
Firmware- Beschreibung
Komponente
ASClI-Befehle Die Kommunikation mit dem C-886 kann mit den Befehlen des Pl General
Command Set (GCS; Version 2.0) gefiihrt werden. Der GCS ist von der
Hardware (Controller, angeschlossene Versteller) unabhangig.
Beispiele fiir die Verwendung des GCS:
= Bewegungen des Positionierers starten
= System- und Bewegungswerte abfragen
= Koordinatensystem definieren
Eine Liste der verfligbaren Befehle finden Sie im Abschnitt
"Befehlstbersicht" (S. 118).
Konfigurations- = Schnittstellenparameter siehe "Kommunikation tGber
Parameter TCP/IP-Schnittstelle herstellen" (S. 57)
= Weitere Parameter siehe "Anpassen von Einstellungen" (S. 247)
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Firmware- Beschreibung
Komponente
Befehlsebenen Die Verfligbarkeit von Befehlen und das Schreibrecht auf die Parameter

werden durch Befehlsebenen festgelegt. Die aktuelle Befehlsebene kann
mit dem Befehl CCL gedandert werden. Dazu kann die Eingabe eines
Kennworts erforderlich sein.

Weitere Informationen finden Sie im Abschnitt "Anpassen von
Einstellungen" (S. 247).

Datenrekorder Der C-886 besitzt einen Echtzeit-Datenrekorder (S. 76) fiir Positionswerte
und Statusregister-Bits.

Funktionsgenerator [Jede Achse kann von einem Funktionsgenerator gesteuert werden, der
Kurvenformen ausgibt. Der Funktionsgenerator eignet sich besonders fir
dynamische Anwendungen, bei denen periodische Bewegungen der
Achse ausgefiihrt werden (S. 79).

Makros Der C-886 kann Makros speichern. Uber die Makrofunktion kdnnen
Befehlssequenzen festgelegt und dauerhaft gespeichert werden. Ein
Startup-Makro kann festgelegt werden, das bei jedem Einschalten oder
Neustart des C-886 ausgefiihrt wird. Dies vereinfacht den Betrieb ohne
Verbindung zum PC. Weitere Informationen finden Sie im Abschnitt
"Controllermakros" (S. 103).

Die Firmware kann mit einem Hilfsprogramm aktualisiert werden (S. 258).

3.9 Bewegungen des Positionierers

3.9.1 Unterstiutzte Bewegungsarten

Der C-886 unterstiitzt die folgenden Bewegungsarten:

Bewegungsart Befehle zum Auslésen der Bewegung
Referenzfahrt (S. 140) |FRF

Punkt-zu-Punkt- MOV: Bewegung zu absoluter Zielposition

Bewegung; Der Parameter Trajectory Source (1D 0x19001900) muss den Wert 0

Profilgenerator erzeugt | haben (Standard).
das Dynamikprofil

(S. 31)

STE, IMP: Sprung oder Impuls starten, mit Datenaufzeichnung
MVR: Bewegung zu relativer Zielposition

MRT, MRW: Bewegt die angegebene Achse relativ im Tool- bzw.
Work-Koordinatensystem. Siehe "Begriffserklarung" (S. 3) fur
weiterfiihrende Erlduterungen zu Koordinatensystemen
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Bewegungsart Befehle zum Ausl6sen der Bewegung

Zyklische Ubertragung | Aufeinander folgende MOV-Befehle

von Zielpositionen Der Parameter Trajectory Source (1D 0x19001900) muss den Wert 1 =
(S.33) "Dynamikprofil wird durch aufeinander folgende MOV-Befehle

festgelegt" haben.

Funktionsgenerator WGO: Startet/stoppt die Funktionsgeneratorausgabe
(S.79)

INFORMATION

Der C-886 kann Befehlsfolgen als Controllermakros (S. 103) speichern und abarbeiten.

Uber die Kommunikationsschnittstellen des C-886 kénnen samtliche Befehle gesendet werden,
wahrend auf dem C-886 ein Makro lauft. Der Makroinhalt und Befehle, die liber die
Kommunikationsschnittstellen empfangen werden, kénnen sich gegenseitig iberschreiben.

INFORMATION

Fiir Achsen mit inkrementellen Sensoren kdnnen Bewegungen erst nach einer erfolgreichen
Referenzfahrt kommandiert werden (S. 140) (auch als "Initialisierung" bezeichnet).

Das Verhalten des Positionierers nach der Referenzfahrt wird durch die Parameter Behaviour
After Reference Move (ID 0x07030401) und Target For Motion After Reference Move (ID
0x07030402) festgelegt. Entsprechend der Parameterwerte kann die Plattform z. B. nach der
Referenzfahrt automatisch zur einer vorgegebenen Position bewegt werden.

= Wert des Parameters 0x07030401 = 0: Bewegungsplattform bleibt nach der Referenzfahrt
in der Referenzposition.

= Wert des Parameters 0x07030401 = 1: Bewegungsplattform fahrt nach der Referenzfahrt
zur absoluten Zielposition, die durch Parameter 0x07030402 vorgegeben ist.

Fur Achsen mit absolut messenden Sensoren ist keine Referenzfahrt erforderlich. Die
Verwendung des Befehls FRF wird fiir diese Achsen trotzdem empfohlen. FRF startet fir
Achsen mit absolut messenden Sensoren keine Referenzfahrt, sondern setzt die Zielpositionen
auf die aktuellen Positionswerte. Zusatzlich werden die oben beschriebenen Parameterwerte
wirksam, so dass die Achsen z. B. zu einer definierten "Ausgangsposition" bewegt werden
kénnen.

Die folgenden Einstellungen gelten fir alle Bewegungsarten:

Parameter Beschreibung und maogliche Werte

Maximum System Maximale Systemgeschwindigkeit

Velocity (Phys. Unit/s) |Dieser Parameter ist schreibgeschiitzt und wird vor Auslieferung auf
0x19001500 den zum System gehorenden Positionierer abgeglichen.

Obergrenze der mit VLS (S. 211) einstellbaren Geschwindigkeit fiir
die Bewegungsplattform des Positionierers.

30 Version: 1.0.0 MS245D C-886 Parallelkinematik-Controller



3 Produktbeschreibung

3.9.2
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Parameter

Beschreibung und mégliche Werte

Minimum System
Velocity (Phys. Unit/s)

Minimale Systemgeschwindigkeit
Dieser Parameter ist schreibgeschiitzt und wird vor Auslieferung auf

0x19001501 den zum System gehorenden Positionierer abgeglichen.
Hangt ab von der kleinsten Schrittweite des Positionierers.
Untergrenze der mit VLS einstellbaren Geschwindigkeit fir die
Bewegungsplattform des Positionierers.
Maximum System Maximale Systembeschleunigung
Acceleration Dieser Parameter ist schreibgeschiitzt und wird vor Auslieferung auf
(Phys.Unit/s2) den zum System gehorenden Positionierer abgeglichen.
0x19001502

Profilgenerator fiir Punkt-zu-Punkt-Bewegungen

Flr Punkt-zu-Punkt-Bewegungen legt der Profilgenerator des C-886 das Dynamikprofil fest.

INFORMATION

Wahrend einer Punkt-zu-Punkt-Bewegung setzt ein beliebiger neuer Bewegungsbefehl die
Zielposition auf einen neuen Wert, und die Bewegungsplattform fahrt auf einer undefinierten
Bahn sofort die neue Zielposition an.

Parameter fiir den Profilgenerator

Parameter

Beschreibung und mégliche Werte

Path Control Step Size
(mm)

Schrittweite flr die Berechnung des Dynamikprofils der Plattform
Dieser Parameter ist schreibgeschiitzt und wird vor Auslieferung auf

0x19001504 den zum System gehorenden Positionierer abgeglichen.

Trajectory Velocity Geschwindigkeit flr die Bewegungsplattform des Positionierers

(Phys. Unit/s) Das Andern der Geschwindigkeit mit dem Befehl VLS iiberschreibt den
0x19001510 Wert des Parameters im fliichtigen Speicher.

Trajectory Beschleunigung flr die Bewegungsplattform des Positionierers

Acceleration (Phys.
Unit/s2)

0x19001511

Trajectory Jerk (Phys. |Ruck fir die Bewegungsplattform des Positionierers

Unit/s3)

0x19001512

Trajectory Source Quelle des Dynamikprofils flir MOV-Befehle

0x19001900 Flir Punkt-zu-Punkt-Bewegungen, die mit dem Befehl MOV ausgeldst

werden, muss der Parameter den Wert 0 haben (Standard).

C-886 Parallelkinematik-Controller

MS245D Version: 1.0.0 31




3 Produktbeschreibung

Befehle fiir den Profilgenerator

Pl

Befehl

Syntax

Funktion

VLS

VLS <SystemVelocity>

Setzt die Geschwindigkeit fur die
Bewegungsplattform des Positionierers.

Wird begrenzt durch die Parameter Maximum
System Velocity (Phys. Unit/s) (1D 0x19001500)
und Minimum System Velocity (Phys. Unit/s)
(ID 0x19001501).

Prifung des vom Profilgenerator erzeugten Dynamikprofils

Wenn das Dynamikprofil fiir den Positionierer durch den Profilgenerator festgelegt wird, erfolgt
vor dem Start jeder Bewegung eine Priifung, ob die Bewegungsplattform die Stiitzstellen des
berechneten Profils und die kommandierte Zielposition tatsachlich erreichen kann. Wenn eine
Stitzstelle oder die Zielposition nicht erreicht werden kann, wird die Bewegung nicht
ausgefihrt. Gepriift wird dabei Folgendes:

Liegen die Stiitzstellen und die Zielposition auRerhalb der Stellwegsgrenzen, die mit
TMN? (S. 204) und TMX? (S. 205) oder TRA? (S. 206) abgefragt werden kénnen?

Sind die mit NLM (S. 188) und PLM (S. 190) gesetzten Verfahrbereichsgrenzen mit SSL
(S. 199) aktiviert, und wenn ja, liegen die Stitzstellen und die Zielposition aulRerhalb

dieser Verfahrbereichsgrenzen?

Sind die einzelnen Antriebe in der Lage, die Plattform zu den notwendigen Stiitzstellen
und zur vorgegebenen Zielposition zu bewegen?

Der Befehl VMO? (S. 212) fragt ab, ob eine vorgegebene Zielposition erreicht werden kann.
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3.9.3 Zyklische Ubertragung von Zielpositionen

Bei der zyklischen Ubertragung von Zielpositionen wird das Dynamikprofil durch aufeinander
folgende MOV-Befehle vorgegeben.

HINWEIS

Zyklische Ubertragung von Zielpositionen!
Beschleunigung / Abbremsung, Geschwindigkeit und Stetigkeit der Bewegung hingen wéhrend
der zyklischen Ubertragung von Zielpositionen von folgenden Faktoren ab:

= Zielpositionswerte
®  Einhalten der Zykluszeit

Die Ausfuhrung eines ungeeigneten Dynamikprofils kann den Positionierer verkippen.
Verkippen kann den Positionierer und/oder die auf ihm angebrachte Last beschadigen.

> Beachten Sie deshalb bei der zyklischen Ubertragung von Zielpositionen durch aufeinander
folgende MOV-Befehle:

— Die Bahn, die durch die Zielpositionen vorgegeben wird, muss mindestens zweimal
stetig differenzierbar sein.

— Bei der Ausfliihrung des Dynamikprofils diirfen die maximal zuldssige Geschwindigkeit
und Beschleunigung des Positionierers nicht Giberschritten werden.

—  Fir die Erzeugung der Zielpositionen und deren stetige Ubergabe an den C-886
wahrend der Bewegung wird die Verwendung eines geeigneten Programms
empfohlen.

» Verwenden Sie den Zwischenspeicher des C-886, um sicherzustellen, dass die Zykluszeit
eingehalten wird:

— Legen Sie das Dynamikprofil vor Ausfiihrung im Zwischenspeicher des C-886 ab. Setzen
Sie dazu mit SPA den Parameter Trajectory Execution (ID 0x19001901) auf den Wert
1.

— Fir eine sinnvolle Verwendung des Zwischenspeichers erhéhen Sie den Wert des
Parameters Threshold for Trajectory Execution (0x19001903) mit SPA (Standard = 1).

Parameter fiir zyklische Ubertragung von Zielpositionen

Parameter Beschreibung und magliche Werte

Path Control Step Size |Schrittweite fir die Berechnung des Dynamikprofils der Plattform
(mm) Dieser Parameter ist schreibgeschiitzt und wird vor Auslieferung auf
0x19001504 den zum System gehorenden Positionierer abgeglichen.

Der Abstand der mit aufeinander folgenden MOV-Befehlen gesetzten
Zielpositionen zueinander darf maximal so groR sein wie der Wert des
Parameters 0x19001504, um ein Verkippen des Positionierers zu
vermeiden.
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Parameter Beschreibung und mégliche Werte

Trajectory Source Quelle des Dynamikprofils fiir MOV-Befehle

0x19001900 Fiir die zyklische Ubertragung von Zielpositionen durch aufeinander
folgende MOV-Befehle muss der Parameter den Wert 1 haben.

Trajectory Execution | Ausfiihrung des Dynamikprofils

0x19001901 Bestimmt, wie das durch aufeinander folgende MOV-Befehle

festgelegte Dynamikprofil ausgefiihrt wird:

0 = Dynamikprofil wird sofort ausgefiihrt (Standard)

1 = Dynamikprofil wird vor Ausfiihrung in einem Zwischenspeicher
abgelegt

Dieser Parameter wird nur ausgewertet, wenn Parameter
0x19001900 den Wert 1 hat.

Maximum Number of

Maximale Anzahl der Dynamikprofilpunkte

Trajectory Points Gibt die maximale GréRe des Zwischenspeichers an.

0x19001902 Dieser Parameter ist schreibgeschiitzt und wird nur ausgewertet,
wenn die Parameter 0x19001900 und 0x19001901 jeweils den Wert 1
haben.

Threshold for Schwellenwert fiir Ausfiihrung des Dynamikprofils

Trajectory Execution Bestimmt, wie viele Dynamikprofilpunkte im Zwischenspeicher

0x19001903 abgelegt sein miissen (durch aufeinander folgende MOV-Befehle), bis
die Ausfiihrung des Dynamikprofils beginnt.
Dieser Parameter wird nur ausgewertet, wenn die Parameter
0x19001900 und 0x19001901 jeweils den Wert 1 haben.

Current Number Zeigt die aktuelle Anzahl der Dynamikprofilpunkte im

Threshold for Zwischenspeicher an.

Trajectory Execution Der Parameterwert ist immer 0, wenn das Dynamikprofil durch den

0x19001904 Profilgenerator festgelegt wird oder das durch aufeinander folgende

MOV-Befehle festgelegte Dynamikprofil sofort ausgefiihrt wird.
Dieser Parameter ist schreibgeschiitzt.

Befehle fiir zyklische Ubertragung von Zielpositionen

Befehl Syntax Funktion
MOV MOV {<AxisID> <Position>} Aufeinander folgende MOV-Befehle geben die
einzelnen Zielpositionen vor.
Andere Bewegungsbefehle und das Starten der
Funktionsgeneratorausgabe sind nicht zulassig.
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Befehl Syntax Funktion

SCT SCT "T" <CycleTime> Legt die Zykluszeit fur das Ausfiihren des
Dynamikprofils fest.

Die Zykluszeit wird verwendet, um wahrend
der Bewegung die Geschwindigkeit so zu
berechnen, dass die vorgegebenen Punkte des
Dynamikprofils jeweils genau am Ende des
Zeitintervalls erreicht werden (sofern unter
Einhaltung der Grenzwerte fiir Geschwindigkeit
und Beschleunigung moglich).

VLS VLS <SystemVelocity> Begrenzt die Geschwindigkeiten der einzelnen
Antriebe.
#11 #11 Fragt den freien Speicherplatz des

Zwischenspeichers ab, dessen Inhalt das
Dynamikprofil des Positionierers festlegt, wenn
die Parameter 0x19001900 und 0x19001901
jeweils den Wert 1 haben.

3.9.4 Koordinatensysteme

Positionsanzeige, Bewegungsrichtung und Drehpunkt fir die Bewegungsplattform des
Positionierers werden durch miteinander verkettete Koordinatensysteme bestimmt. Die Kette
ist grundsatzlich wie folgt aufgebaut (Ausgangspunkt > Endpunkt): --> Koordinatensystem
HEXAPOQOD, --> Korrektur-Koordinatensystem, --> Achsorientierungs-Koordinatensystem, -->
Betriebs-Koordinatensystem.

Die Koordinatensysteme sind immer rechtshandige Systeme.

Das Koordinatensystem HEXAPOD bestimmt die grundsatzlichen Eigenschaften aller anderen
Koordinatensysteme. HEXAPOD basiert auf der Konfigurationsdatei mit den Geometriedaten
des Positionierers. Die MalRzeichnung im Handbuch des Positionierers zeigt jeweils die Lage des
Koordinatensystems HEXAPOD.

Mit dem Controller kdnnen eigene Koordinatensysteme definiert und anstelle der werkseitig
voreingestellten Koordinatensysteme verwendet werden.

Achsorientierungs- und Korrektur-Koordinatensystem passen, basierend auf HEXAPOD,
grundlegende Eigenschaften des aktiven Betriebs-Koordinatensystems an und missen in den
meisten Anwendungen gar nicht oder nur einmalig anwenderspezifisch definiert und aktiviert
werden.

Mit dem Betriebs-Koordinatensystem werden die Positionsanzeige, die Bewegungsrichtung und
der Drehpunkt fur die Bewegungsplattform des Positionierers an die Anwendung angepasst. Es
ist auch moglich, --> Work-und Tool-Koordinatensysteme zu verwenden. In der
Werkseinstellung ist das Betriebs-Koordinatensystem ZERO aktiv.

C-886 Parallelkinematik-Controller MS245D Version: 1.0.0 35



3 Produktbeschreibung P I

Die wichtigsten Befehle fiir die Arbeit mit anwenderdefinierten Koordinatensystemen:

= KSD (S. 169): Betriebskoordinatensystem durch Angabe von Offsetwerten fir die
Achsen X, Y, Z, U, Vund W definieren

=  KSF (S. 171): Betriebskoordinatensystem an der aktuellen Position der
Bewegungsplattform des Positionierers definieren ("Home-Koordinatensystem")

= KLN (S. 162): Koordinatensysteme miteinander verketten
= KEN (S. 152): Koordinatensysteme aktivieren
=  WPA (S. 224): Sichern der aktuell giiltigen Einstellungen fiir Koordinatensysteme

= DPA(S. 133): Einstellungen fiir Parameter und Koordinatensysteme auf
Werkseinstellungen zurlicksetzen

INFORMATION

In PIMikroMove® kdnnen Koordinatensysteme komfortabel definiert, verkettet, aktiviert und

gesichert werden.

Im Fenster Positioner Platform sind dafir die Schaltflachen Define Home Coordinate System

(KSF) und Manage Coordinate Systems ... verfiigbar. Auf der Karte Positioner 3D View werden

der Positionierer und das aktive Koordinatensystem grafisch abgebildet.

Wenn im Hauptfenster nicht das Fenster Positioner Platform (standardmaRig angedockt) und

die Karte Positioner 3D View angezeigt werden:

» Blenden Sie das Fenster Positioner Platform mit dem Menleintrag C-886 > Show
Positioner Platform Settings ein.

» Blenden Sie die Karte Positioner 3D View mit dem Meniieintrag C-886 > Positioner 3D
View > Show ein.

Weitere Informationen zu Koordinatensystemen und zum Work-und-Tool-Konzept finden Sie in
der Technical Note "Koordinatensysteme fiir Hexapod-Mikroroboter" (C887T0007) und in
"Begriffserklarung" (S. 3).
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3.9.5 Rotationen

Rotationen erfolgen um den Drehpunkt. Eine beliebige Rotation im Raum wird aus den
Einzelrotationen in der Reihenfolge U-> V -> W berechnet. Dies geschieht unabhangig davon, ob
die Werte fur U, V und W mit dem aktuellen Befehl explizit gegeben wurden oder aus den
vorangegangenen Befehlen resultieren.

Abbildung 6: Reihenfolge der Elementardrehungen der Hexapod-Plattform beim Erreichen einer

Position (von links nach rechts)

Der Drehpunkt beschreibt das Rotationszentrum (Schnittpunkt der Rotationsachsen U, V und
W).

Der Drehpunkt bewegt sich immer zusammen mit der Plattform.

In Abhangigkeit vom aktiven --> Betriebs-Koordinatensystem kann der Drehpunkt mit dem
Befehl SP1 aus dem Ursprung des Koordinatensystems heraus in X- und/oder Y- und/oder
Z-Richtung verschoben werden. Der mit dem Befehl SP1 verschiebbare Drehpunkt wird auch
als ,,Pivotpunkt” bezeichnet.

Der mit SPI definierte Pivotpunkt wird fir Rotationen nur verwendet und kann nur geandert
werden, wenn als Betriebs-Koordinatensystem das Koordinatensystem ZERO oder ein
Koordinatensystem vom Typ KSF aktiv ist.

Weitere Informationen zur Berechnung von Translationen und Rotationen durch den C-886
finden Sie in der Technical Note "Bewegungen des Hexapods - Position und Orientierung im
Raum, Drehpunkt" (C887T0021).

3.10 Kommunikationsschnittstellen

Verfiigbare Kommunikationsschnittstellen

Der C-886 kann Uber folgende Schnittstellen mit ASCII-Befehlen gesteuert werden:
= TCP/IP
= USB
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3.11 PC-Softwareiibersicht

Die folgende Tabelle zeigt die PC-Software, die sich auf der C-886.CD befindet. Die
angegebenen Betriebssysteme stehen fiir folgende Versionen:

=  Windows: Vista Service Pack 1, Windows 7, 8 und 10 (32 Bit, 64 Bit)

= Linux: Kernel 2.6, GTK 2.0, glibc 2.4 (fir die Entwicklung der PC-Software verwendete
Konfiguration)

PC-Software

Unterstiitzendes
Betriebssystem

Kurzbeschreibung

Empfohlene
Verwendung

PIMikroMove®

Windows

Grafische Benutzerschnittstelle flr
Windows, mit der der C-886 und andere
Controller von Pl bedient werden kdénnen:

®  Das System kann ohne
Programmieraufwand gestartet
werden

®  Grafische Darstellung der
Bewegungen

®  Makrofunktionalitdt zum
Abspeichern von Befehlsfolgen auf
dem PC (Hostmakros)

®  Komplette Umgebung fir die
Befehlseingabe, zum Ausprobieren
von verschiedenen Befehlen

Fur die Bedienung von PIMikroMove®
sind keine Befehlskenntnisse erforderlich.

Fir Anwender, die einfache
Automatisierungsaufgaben
ausfihren oder ihre
Ausristung vor oder anstelle
der Programmierung einer
Anwendung testen mochten.
Ein Logfenster mit Anzeige der
gesendeten Befehle ermdglicht
auch das Erlernen der
Befehlsverwendung.

basieren auf dem Pl General Command
Set (GCS).

Dynamische Windows, Linux Ermoglicht die Software-Programmierung | Fir Anwender, die flr ihre
Programm- fiir den C-886 mit Programmiersprachen | Anwendung eine dynamische
bibliothek fur wie z. B. C++. Die Funktionen in der Programmbibliothek nutzen
GCS dynamischen Programmbibliothek mochten.

Wird fir PIMikroMove®
bendotigt.

Wird fir die LabVIEW-Treiber
bendotigt.

PI Hexapod 3D
Library

Windows

Programmbibliothek, die folgende
Funktionen fur PIMikroMove®
bereitstellt:

®  3D-Darstellung der Bewegungen des
parallelkinematischen Positionierers
und des aktiven Koordinatensystems

®  Konfiguration und Verwaltung von
anwenderdefinierten
Koordinatensystemen

Wird fir PIMikroMove®
bendotigt.

LabVIEW-
Treiber

Windows, Linux

LabVIEW ist eine Software fir die
Datenerfassung und Prozesssteuerung
(von National Instruments separat zu
beziehen). Die C-886-LabVIEW-Software
ist eine Sammlung von
Virtual-Instrument-Treibern (VI-Treiber)
far den C-886-Controller. Die Treiber
unterstitzen das GCS.

Fir Anwender, die LabVIEW
zur Programmierung ihrer
Anwendung verwenden
mochten.
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PC-Software

Unterstitzendes
Betriebssystem

Kurzbeschreibung

Empfohlene
Verwendung

LabVIEW Merge | Windows Mit dem LabVIEW Merge Tool konnen Fur Anwender, die mehrere
Tool produktspezifische LabVIEW Treiber von | Produkte von Pl unter
Pl miteinander kombiniert werden. Verwendung von LabVIEW
gemeinsam betreiben wollen.
MATLAB-Treiber | Windows MATLAB ist eine Entwicklungsumgebung | Fir Anwender, die MATLAB zur

und Programmiersprache fir numerische
Berechnungen (von MathWorks separat
zu beziehen).

Der PI MATLAB-Treiber besteht aus einer
MATLAB-Klasse, die in jedes beliebige
MATLAB-Skript eingebunden werden
kann. Diese Klasse unterstiitzt das GCS.
Der PI MATLAB-Treiber bendtigt keine
zusatzlichen MATLAB-Toolboxen.

Programmierung ihrer
Anwendung verwenden
mochten.

PIPython Windows, Linux, OS [ Python ist eine Programmiersprache, die | Fir Anwender, die Python zur
X auch als Skriptsprache genutzt wird (als Programmierung von Skripten

Open-Source-Software separat zu far ihre Anwendung
beziehen). verwenden mdochten.
PIPython ist eine Sammlung von
Python-Modulen, die das GCS
unterstiitzen.
Die PIPython-Module kénnen mit Python
2.7+ und 3.4+ eingesetzt werden. Uber
Sockets ist auch der Einsatz auf weiteren
Betriebssystemen moglich.

PITerminal Windows Terminalprogramm, das fiir nahezu alle Fir Anwender, die die Befehle
PI-Controller verwendet werden kann des GCS direkt an den
(siehe die Beschreibung des Fensters Controller senden méchten.
Command Entry im
PIMikroMove®-Benutzerhandbuch).

Pl Update Finder | Windows Uberpriift die auf dem PC installierte Fur Anwender, die die
Software von PI. Wenn auf dem PI-Server | PC-Software aktualisieren
aktuellere Versionen der PC-Software mdchten.
vorhanden sind, wird das Herunterladen
angeboten.

Pl Hexapod Windows Konfigurationsdateien fiir die grafische Werden fiir die Pl Hexapod 3D

DataFiles Darstellung der parallelkinematischen Library bendtigt.

Positionierer in der PC-Software

PIStages3Editor | Windows Programm zum Offnen und Editieren von | Fiir Anwender, die optionale
Verstellerdatenbanken des Formats .db. | Einzelachsen verwenden.

PIFirmware- Windows Programm zur Aktualisierung der Fur Anwender, die die

Manager Firmware des C-886. Firmware aktualisieren

mochten.

USB-Treiber Windows Treiber fur die USB-Schnittstelle Fur Anwender, die den

Controller Gber die
USB-Schnittstelle an den PC
anschlieBen mochten.
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4 Auspacken

1. Packen Sie den C-886 vorsichtig aus.

2. Vergleichen Sie die erhaltene Lieferung mit dem Inhalt laut Vertrag und mit der
Packliste.

3. Uberpriifen Sie den Inhalt auf Anzeichen von Schiaden. Bei Anzeichen von
Beschadigungen oder fehlenden Teilen wenden Sie sich sofort an PI.

4. Bewabhren Sie das komplette Verpackungsmaterial auf fir den Fall, dass das Produkt
zurlickgeschickt werden muss.
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5.1

5.1.1

Installation

In diesem Kapitel

PC-Software inStalli@ren .......ooovviiiiiie 43
BelUftuNg SICErSTEIIEN ... e e e e e s ete e e e e ta e e e sentaeeeeans 46
C-886 an Schutzleiter aNSCHIIEBEN .. ....vveiiiiiiiiiiiiiiieiere ettt e rrerrrerrrrrrrererararerararrrsrsrararrrrraraee 46
Slave-Module imM C-886 INSTAlli@rEN .....uueceee s 47
Netzteil an C-886 aNSCHIIEREN ........uvveeiiiieiiiiiieeee e e e e e e e sesabbrereeaeeeas 48
Antriebe anschlieBen ... 49
PC aNSCIIEREN ..o 50

PC-Software installieren

Die Kommunikation zwischen dem C-886 und einem PC ist zur Konfiguration des C-886 und zur
Bewegungskommandierung mit den Befehlen des GCS notwendig. Daflir stehen verschiedene
PC-Software-Anwendungen zur Verfligung.

Erstinstallation ausfiihren

Zubehor

=  PC mit Betriebssystem Windows (7, 8, 10; 32 Bit, 64 Bit) oder Linux und mindestens 30
MB freiem Speicherplatz

=  Produkt-CD (im Lieferumfang)

PC-Software auf Windows installieren

1. Starten Sie den Installationsassistenten, indem Sie im Installationsverzeichnis
(Hauptverzeichnis der CD) auf die Datei PI_C-886.CD_Setup.exe doppelklicken.

Das Fenster InstallShield Wizard fur die Installation von Programmen und Handblichern
fiir den C-886 6ffnet sich.

2. Folgen Sie den Anweisungen am Bildschirm.

Sie kdnnen zwischen der Standardinstallation (Complete) und der benutzerdefinierten
Installation (Custom) wahlen.

Bei der Standardinstallation (empfohlen) werden alle Komponenten installiert. Dazu
gehoren unter anderem:
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— LabVIEW-Treiber
Ausnahme: Fir einige Controller von Pl wird die Komponente Analog LabVIEW
drivers bereitgestellt. Diese Komponente ist nur Uiber die benutzerdefinierte
Installation verfligbar.

— Dynamische Programmbibliothek fir GCS

— PIMikroMove®

— PC-Software zum Aktualisieren der Firmware des C-886
— Pl Update Finder zum Aktualisieren der PC-Software

— Fur Controller, die eine USB-Schnittstelle zur Kommunikation mit dem PC haben:
USB-Treiber

Bei der benutzerdefinierten Installation haben Sie die Méglichkeit, einzelne
Komponenten von der Installation auszuschlieRen.

PC-Software auf Linux installieren

1. Entpacken Sie das tar-Archiv aus dem Verzeichnis /linux der Produkt-CD in ein
Verzeichnis auf lhrem PC.

2. Offnen Sie ein Terminal und wechseln Sie in das Verzeichnis, in das Sie das tar-Archiv
entpackt haben.

Melden Sie sich als Superuser (Root-Rechte) an.

4. Geben Sie ./INSTALL ein, um die Installation zu starten.
Achten Sie bei der Befehlseingabe auf GroR-/Kleinschreibung.

5. Folgen Sie den Anweisungen am Bildschirm.

Sie kdnnen einzelne Komponenten zur Installation auswahlen.

5.1.2 Updates installieren
Die PC-Software wird von Pl standig verbessert.

> Installieren Sie immer die neueste Version der PC-Software und der
Verstellerdatenbank.

Voraussetzungen
v" Aktive Verbindung zum Internet.
v" Wenn lhr PC ein Windows-Betriebssystem verwendet:

— Sie haben den Pl Update Finder von der Produkt-CD installiert (S. 43).

— Sie haben die Technical Note AO0O0T0028 fiir den Pl Update Finder parat. Sie finden
das Dokument auf der Produkt-CD.
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— Wenn der zu aktualisierende PC nicht direkt mit dem Internet verbunden ist:
Sie haben die Technical Note AOOOT0032 fiir den Pl Update Finder parat. Sie finden
das Dokument auf der Produkt-CD.

v" Wenn lhr PC ein Linux-Betriebssystem verwendet:

— Sie haben Benutzername und Kennwort fiir den C-886 parat. Beide Angaben finden
Sie in der Datei "xxx_Releasenews.pdf" (x_x_x: Versionsnummer der CD) im Ordner
\Manuals auf der Produkt-CD.

PC-Software auf Windows aktualisieren
» Verwenden Sie den Pl Update Finder:

— Wenn der zu aktualisierende PC direkt mit dem Internet verbunden ist: Folgen Sie
den Anweisungen in der Technical Note AOOOT0028
(TECHNICAL_NOTE_PI_UPDATE_FINDER_xx.pdf).

— Wenn der zu aktualisierende PC nicht direkt mit dem Internet verbunden ist: Folgen
Sie den Anweisungen in der Technical Note AOOOT0032.

PC-Software auf Linux aktualisieren
1. Offnen Sie die Webseite www.pi.de.
2. Klicken Sie auf Login.

3. Melden Sie sich mit dem Benutzernamen (username) und dem Kennwort (password)
aus der Datei "xxx_Releasenews.pdf" von der Produkt-CD an.

Klicken Sie auf Suche.
Geben Sie die Produktnummer bis zum Punkt (z. B. C-886) in das Suchfeld ein.
Klicken Sie auf Suche starten oder driicken Sie die [Enter|-Taste.

N o v &

Offnen Sie iiber die Liste der Suchergebnisse die entsprechende Produktdetailseite:
a) Wenn notwendig: Scrollen Sie in der Liste nach unten.
b) Wenn notwendig: Klicken Sie am Ende der Liste auf Weitere Suchergebnisse laden.
c) Klicken Sie in der Liste auf das entsprechende Produkt.
8. Scrollen Sie auf der Produktdetailseite nach unten zum Bereich Downloads.
Die Softwaredateien werden unter Software Downloads angezeigt.
9. Klicken Sie auf die Archivdatei "CD Mirror" oder auf den zugehérigen Download-Link.
10. Wahlen Sie in der folgenden Abfrage die Option zum Speichern der Datei auf lhrem PC.

Wenn Sie nichts anderes angeben, wird die Archivdatei "CD Mirror" im
Standard-Downloadverzeichnis lhres PC gespeichert.

11. Entpacken Sie die Archivdatei in ein separates Installationsverzeichnis.

12. Wechseln Sie im Verzeichnis mit den entpackten Dateien in das Unterverzeichnis linux.
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5.2

5.3

13.

14.

15.
16.

Pl

Entpacken Sie die Archivdatei im Verzeichnis linux, indem Sie in der Konsole den Befehl
tar -xvpf <Name der Archivdatei> eingeben.

Lesen Sie die Begleitinformationen zum Software-Update durch (Readme-Datei
und/oder Datei "xxx_Releasenews.pdf" und entscheiden Sie, ob das Update fiir lhre
Anwendung sinnvoll ist.

— Wenn nein: Beenden Sie den Update-Vorgang.
— Wenn ja: Fihren Sie die nachfolgenden Schritte aus.
Melden Sie sich am PC als Superuser (Root-Rechte) an.

Installieren Sie das Update.

INFORMATION

Wenn Software im Bereich Downloads fehlt oder Probleme beim Herunterladen auftreten:
» Wenden Sie sich an unseren Kundendienst (S. 267).

Beliiftung sicherstellen

Hohe Temperaturen kdnnen den C-886 iberhitzen.

>

>
>

Installieren Sie den C-886 mit einem Abstand von mindestens 10 cm zur Ober- und
Riickseite und mindestens 5 cm zu dessen Seiten. Wenn dies nicht madglich ist, kiihlen
Sie die Umgebung ausreichend.

Sorgen Sie fiir ausreichende Bellftung am Aufstellungsort.

Halten Sie die Umgebungstemperatur auf einem unkritischen Wert (<50 °C).

C-886 an Schutzleiter anschlie3en

INFORMATION

» Beachten Sie die jeweils geltenden Normen fiir die Schutzleiterbefestigung.

Voraussetzungen

v

Der C-886 ist ausgeschaltet, d. h. das Netzteil ist nicht am C-886 angeschlossen.

Werkzeug und Zubehoér

Geeigneter Schutzleiter:
— Kabelquerschnitt 0,75 mm?

— Ubergangswiderstand <0,1 Ohm bei 25 A an allen fiir die Schutzleitermontage
relevanten Stellen
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= Befestigungsmaterial flir den Schutzleiter, sitzt bei Auslieferung des C-886 in folgender
Reihenfolge auf dem Schutzleiteranschluss (Gewindebolzen), ausgehend vom Gehause:

— Zahnscheibe

— Mutter

— Unterlegscheibe

— Sicherungsscheibe
—  Mutter

= Geeigneter Schraubenschlissel

C-886 an Schutzleiter anschlieen
1. Wenn nétig, befestigen Sie einen geeigneten Kabelschuh am Schutzleiter.

2. Entfernen Sie die duBere Mutter vom Schutzleiteranschluss auf der Riickwand des
C-886 (mit @ gekennzeichneter Gewindebolzen (S. 18)).

3. SchlieBen Sie den Schutzleiter an:
a) Schieben Sie den Kabelschuh des Schutzleiters auf den Gewindebolzen.

b) Schrauben Sie die Mutter auf den Gewindebolzen. Der Kabelschuh des Schutzleiters
wird auf diese Weise zwischen der Zahnscheibe und der Mutter eingeklemmt.

c) Ziehen Sie die Mutter mit mindestens drei Umdrehungen und einem Drehmoment
von 1,2 Nm bis 1,5 Nm fest.

5.4 Slave-Module im C-886 installieren

INFORMATION

Im C-886 kénnen Slave-Module fir bis zu zwei optionale Einzelachsen installiert werden.

Wenn Sie die optionalen Einzelachsen mit dem Positionierer-System bestellt haben,
konfiguriert PI den C-886 entsprechend Ihrer Bestellung, so dass die entsprechenden
Slave-Module bereits installiert sind.

Voraussetzung

v" Der C-886 ist nicht (iber das Netzkabel an der Steckdose angeschlossen.

Werkzeug und Zubehoér
= Slave-Modul, das als optionales Zubehor (S. 24) bestellt wurde

=  Wenn erforderlich: Abdeckplatten fiir freie Steckplatze, erhéltlich als optionales
Zubehor (S. 24)

= Kreuzschlitzschraubendreher
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Slave-Module im C-886 installieren

1. Entfernen Sie die Abdeckung des Steckplatzes, der sich im Gehause des C-886 direkt
neben dem letzten belegten Steckplatz befindet.

2. Setzen Sie das Slave-Modul in den C-886 ein:

a) Schieben Sie das Slave-Modul in korrekter Orientierung vorsichtig in den
Steckplatz.

b) Wenn Sie einen Widerstand spiiren, schieben Sie das Slave-Modul weiter, bis es in
der Anschlussleiste des Gehduses einrastet.

c) Prufen Sie den korrekten Sitz des Slave-Moduls.

d) Befestigen Sie das Slave-Modul mit den Kreuzschlitzschrauben am Gehause des
C-886.

3. Wenn im C-886 freie Steckplatze ohne Abdeckung vorhanden sind, schlieRen Sie diese
Steckplatze mit einer passenden Abdeckplatte.

5.5 Netzteil an C-886 anschlief3en

Voraussetzungen
v" Das Netzkabel ist nicht an der Steckdose angeschlossen.

v" Der C-886 ist in der Ndhe der Stromversorgung installiert, damit der Netzstecker schnell
und einfach vom Netz getrennt werden kann.

Werkzeug und Zubehor

=  Mitgeliefertes 24-V-Weitbereichsnetzteil (flir Netzspannungen zwischen 100 und 240
Volt Wechselspannung bei 50 oder 60 Hz)

= Alternativ: ausreichend bemessenes Netzteil

= Mitgelieferter Adapter flir den Netzteil-Anschluss (S. 23); Molex Mini Fit 6-pol. (m) auf
Aderendhiilsen 4 mm?

= Alternativ: ausreichend bemessener Adapter
=  Mitgeliefertes Netzkabel

= Alternativ: ausreichend bemessenes Netzkabel

Mitgeliefertes Netzteil an den C-886 anschlieBen
» Verbinden Sie den Adapter mit dem 24-V-Anschluss des C-886:

a) Fihren Sie die Aderendhiilse des schwarzen Kabels in die Durchfliihrungsklemme
GND ein.

b) Fihren Sie die Aderendhiilse des roten Kabels in die Durchfiihrungsklemme +24V
ein.

c) Sichern Sie die Steckverbindungen mit den integrierten Schrauben gegen
unbeabsichtigtes Abziehen.
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» Verbinden Sie den Molex-Stecker des Adapters mit der Molex-Buchse des Netzteils.
— Stellen Sie sicher, dass die Verriegelung der Steckverbindung eingerastet ist.
» Verbinden Sie das Netzkabel mit dem Netzteil.

5.6 Antriebe anschlieRen

HINWEIS

o Schaden bei Anschluss eines ungeeigneten Antriebstyps!

Das AnschlieRen eines ungeeigneten Antriebstyps kann zu Schaden am Antrieb oder C-886
fihren.

» SchlieRen Sie an die Slave-Module des C-886 nur einen geeigneten Antriebstyp an.

INFORMATION

C-886 und Positionierer werden als vorkonfiguriertes System ausgeliefert.

» Wenn durch die Beschriftung von C-886 und/oder Positionierer eine Zuordnung der
Anschliisse vorgegeben ist, halten Sie diese Zuordnung beim AnschlieBen des Positionierers
ein.

Voraussetzung

v Der C-886 ist ausgeschaltet, d. h. das Netzteil ist nicht Gber das Netzkabel an der
Steckdose angeschlossen.

v" Wenn Sie optionale Einzelachsen anschlieBen wollen: Die entsprechenden
Slave-Module sind im C-886 installiert (S. 47).

v" Sie haben die Benutzerhandbiicher aller anzuschlieRenden Antriebe
(parallelkinematischer Positionierer, optionale Einzelachsen) gelesen und verstanden.

v Sie haben die anzuschlieBenden Antriebe gemaR den Anweisungen in den
entsprechenden Benutzerhandbiichern installiert.
Werkzeug und Zubehoér
= Parallelkinematischer Positionierer mit geeignetem Antriebstyp
= Wenn Sie optionale Einzelachsen verwenden wollen: Versteller mit geeignetem
Antriebstyp
Antriebe anschlief3en
1. SchlieBen Sie die Antriebe an den Buchsen der Slave-Module an.

2. Sichern Sie die Steckverbindungen mit den integrierten Schrauben gegen
unbeabsichtigtes Abziehen.
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5.7

5.7.1

Pl

PC anschliefen

Die Kommunikation zwischen dem C-886 und einem PC ist zur Konfiguration des C-886 und zur
Bewegungskommandierung mit den Befehlen des GCS notwendig. Der C-886 verfiigt dazu liber
folgende Schnittstellen:

= TCP/IP-Schnittstelle
= USB-Schnittstelle

In diesem Abschnitt erfahren Sie, wie Sie die entsprechenden Kabelverbindungen zwischen
C-886 und PC sowie in einem TCP/IP-Netzwerk herstellen. Alle weiteren Schritte, die fir die
Herstellung der Kommunikation zwischen C-886 und PC erforderlich sind, sind in den folgenden
Abschnitten beschrieben:

=  "Kommunikation Giber TCP/IP-Schnittstelle herstellen" (S. 57)

= "Kommunikation Gber USB herstellen" (S. 64)

C-886 iiber die TCP/IP-Schnittstelle anschlieBen

Voraussetzungen

v" Wenn der C-886 direkt an den PC angeschlossen werden soll:
Der PC verfiigt Gber eine freie RJ45-EthernetAnschlussbuchse.

v" Wenn C-886 und PC gemeinsam in einem Netzwerk betrieben werden sollen:
Fiir den C-886 ist ein freier Zugangspunkt zum Netzwerk vorhanden, gegebenenfalls ist
dazu ein geeigneter Hub oder Switch an das Netzwerk angeschlossen.

Werkzeug und Zubehor
= Wenn der C-886 direkt an den PC angeschlossen werden soll: Crossover-Netzwerkkabel

=  Wenn der C-886 an einen Netzwerk-Zugangspunkt angeschlossen werden soll:
Straight-Through-Netzwerkkabel

C-886 direkt an den PC anschlieRen
> Verbinden Sie die RJ45-Buchse des C-886 uber das Crossover-Netzwerkkabel mit der
RJ45-Ethernet-Anschlussbuchse des PC.

C-886 an das Netzwerk anschlieBen, in dem sich auch der PC befindet

» Verbinden Sie die RJ45-Buchse des C-886 Uber das Straight-Through-Netzwerkkabel mit
dem Netzwerk-Zugangspunkt.
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5.7.2 C-886 liber die USB-Schnittstelle anschlieRen

Voraussetzungen
v" Der PC verfiigt (iber eine freie USB-Schnittstelle.

Werkzeug und Zubehor
= USB-Kabel (Typ A auf Mini-B) zur Verbindung mit dem PC (000036360 im Lieferumfang)

C-886 an den PC anschlieRen

» Verbinden Sie die USB-Buchse des C-886 und die USB-Schnittstelle des PC mit dem
USB-Kabel.
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6.1

Inbetriebnahme

In diesem Kapitel

Allgemeine Hinweise zur Inbetriebnahme...........cooriiiiiii e 53
O S =TT ol o F=1 1 £ o T 56
Kommunikation tGiber TCP/IP-Schnittstelle Rerstellen ........oeeeveieeeeeeeeee e e 57
Kommunikation tGiber USB-Schnittstelle herstellen ..........coeeeeioeeciiieeee e, 64
Slave-Module fir Einzelachsen KOnfigUurieren ...........ooovieeicciie e e 66
BeWEBUNGEN STAITEN ettt e e et e s e e e e e et e e s e e e e ae e b e e e e eeeaaa s 70

Allgemeine Hinweise zur Inbetriebnahme

VORSICHT

Stromschlaggefahr bei fehlendem Schutzleiter!

Bei fehlendem oder nicht ordnungsgemal’ angeschlossenem Schutzleiter kbnnen im Falle eines
Fehlers oder Defekts gefahrliche Beriihrungsspannungen am C-886 entstehen. Wenn
Beriihrungsspannungen vorhanden sind, kann das Beriihren des C-886 zu leichten
Verletzungen durch Stromschlag fihren.

» SchlieRen Sie den C-886 vor Inbetriebnahme an einen Schutzleiter an (S. 46).
» Entfernen Sie den Schutzleiter nicht wahrend des Betriebs.

» Wenn der Schutzleiter voriibergehend entfernt werden muss (z. B. bei Umbauten),
schlieRen Sie den C-886 vor erneuter Inbetriebnahme wieder an den Schutzleiter an.

VORSICHT

Quetschgefahr durch bewegte Teile!

Zwischen den bewegten Teilen des Positionierers und einem feststehenden Teil oder Hindernis

besteht die Gefahr von leichten Verletzungen durch Quetschung.

» Halten Sie Ihre Finger von Bereichen fern, in denen sie von bewegten Teilen erfasst werden
kénnen.
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HINWEIS

. . Falsche Konfiguration des C-886!
'- + Die Konfiguration des C-886 muss auf den Positionierer abgestimmt sein. Bei Verwendung

einer falschen Konfiguration kann der Positionierer durch unkontrollierte Bewegungen oder
Kollisionen beschadigt werden. Bei Auslieferung ist der C-886 fiir den verwendeten
Positionierer konfiguriert.

» Prufen Sie die Konfiguration: Nachdem Sie die Kommunikation tiber TCP/IP (S. 57) oder
USB (S. 64) hergestellt haben, senden Sie den Befehl CST?. Die Antwort zeigt an, auf
welchen Positionierer der C-886 abgestimmt ist.

» Betreiben Sie den Positionierer nur mit einem C-886, dessen Konfigurationsdaten auf den
Positionierer abgestimmt sind.

> Andern Sie die Einstellungen der Slave-Module fiir die Antriebe des Positionierers nur nach
Ricksprache mit PI.

HINWEIS

Schaden durch Kollisionen!
|
\ i Kollisionen kdnnen den Positionierer, die zu bewegende Last und die Umgebung beschadigen.
o > Stellen Sie sicher, dass im Arbeitsraum des Positionierers keine Kollisionen zwischen
Positionierer, zu bewegender Last und Umgebung moglich sind.

> Platzieren Sie keine Gegenstande in Bereichen, in denen sie von bewegten Teilen erfasst
werden kdnnen.

> Halten Sie bei einer Fehlfunktion des Controllers die Bewegung sofort an.

HINWEIS

o Schaden durch ungewollte Positionsdanderungen!

Die maximale Haltekraft bei ausgeschaltetem Servomodus basiert auf der Selbsthemmung der
Antriebe und kann geringer ausfallen als die maximale Belastbarkeit bei eingeschaltetem
Servomodaus (siehe Handbuch des Positionierers).

Wenn die tatsachliche Belastung des Positionierers die auf der Selbsthemmung der Antriebe
basierende maximale Haltekraft Gberschreitet, konnen in folgenden Fallen ungewollte
Positionsanderungen des Positionierers auftreten:

= Ausschalten des C-886

=  Neustart des C-886

= Ausschalten des Servomodus fiir die Achsen derBewegungsplattform des Positionierers
Dadurch sind Kollisionen zwischen Positionierer, zu bewegender Last und Umgebung moglich.
Kollisionen kénnen den Positionierer, die zu bewegende Last oder die Umgebung beschadigen.

> Stellen Sie sicher, dass die tatsdchliche Belastung der Bewegungsplattform des
Positionierers die auf der Selbsthemmung der Antriebe basierende maximale Haltekraft
nicht Gberschreitet, bevor Sie den Servomodus ausschalten, den C-886 neu starten oder
ausschalten.
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HINWEIS
o Schdden durch Kollisionen wahrend der Referenzfahrt!

Wahrend einer Referenzfahrt bewegt sich der Positionierer auf unvorhersehbare Weise.

Dadurch sind Kollisionen zwischen Positionierer, zu bewegender Last und Umgebung moglich.
Kollisionen kénnen den Positionierer, die zu bewegende Last und die Umgebung beschadigen.

» Stellen Sie sicher, dass wahrend der Referenzfahrt des Positionierers keine Kollisionen
zwischen Positionierer, zu bewegender Last und Umgebung maoglich sind.

» Platzieren Sie keine Gegenstande in Bereichen, in denen sie wahrend der Referenzfahrt
von bewegten Teilen erfasst werden kénnen.

» Kommandieren Sie nach erfolgreicher Referenzfahrt die entsprechende Zielposition, um

von einer beliebigen Position zur Referenzposition (Standard: Nullposition)
zuriickzukehren. Starten Sie nicht eine erneute Referenzfahrt.

HINWEIS

o Schaden durch unkontrollierte Bewegung des Positionierers!

Geschwindigkeit und Beschleunigung der Bewegungsplattform des Positionierers werden in
folgenden Fallen nicht vom C-886 vorgegeben:

= Zyklische Ubertragung von Zielpositionen (der Parameter Trajectory Source (ID
0x19001900) hat den Wert 1)

= Der Positionierer (Achsen X, Y, Z, U, V, W) bewegt sich noch, wahrend ein neuer
Bewegungsbefehl gesendet wird. Die bisherige Zielposition wird dabei Gberschrieben, ohne
dass Geschwindigkeit und Beschleunigung der Bewegungsplattform des Positionierers neu
berechnet werden.

Die Plattform des Positionierers bewegt sich dann auf einer undefinierten Bahn. Auf dieser
undefinierten Bahn sind Kollisionen mit der Umgebung des Positionierers moglich. Kollisionen
kénnen den Positionierer, die zu bewegende Last und die Umgebung beschadigen.

Wenn Sie Bewegungen durch zyklische Ubertragung von Zielpositionen auslésen (S. 33):

» Setzen Sie mit den aufeinanderfolgenden MOV-Befehlen nur Zielpositionen, deren Abstand
zueinander maximal so groR wie der Wert des Parameters Path Control Step Size (ID
0x19001504) ist.

Wenn Sie Punkt-zu-Punkt-Bewegungen mit Bewegungsbefehlen kommandieren (S. 29):

» Vermeiden Sie das Senden neuer Zielpositionen, wenn sich der Positionierer (Achsen X, Y,
Z, U, V, W) noch bewegt.

» Wenn neue Zielpositionen gesendet werden missen, wahrend sich der Positionierer noch
bewegt (Achsen X, Y, Z, U, V, W): Setzen Sie mit Bewegungsbefehlen nur Zielpositionen, die
von der aktuellen Position maximal um den Wert des Parameters Path Control Step Size
(ID 0x19001504) abweichen.
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INFORMATION

Die Kommunikation zwischen dem C-886 und einem PC kann zur Konfiguration des C-886 und
zur Bewegungskommandierung mit den Befehlen des GCS genutzt werden.

= Uber die USB-Schnittstelle ist die Kommunikation ohne weitere Einstellungen méglich.

"  Fir die Kommunikation tiber TCP/IP kann einmalig die Anpassung der
Schnittstellenparameter erforderlich sein.

INFORMATION

Die Kommunikationsschnittstellen des C-886 (TCP/IP, USB) sind gleichzeitig aktiv. Befehle
werden in der Reihenfolge abgearbeitet, in der die kompletten Befehlszeilen eintreffen. Die
gleichzeitige Verwendung mehrerer Kommunikationsschnittstellen kann jedoch Probleme mit
der PC-Software verursachen.

» Verwenden Sie immer nur eine Schnittstelle des C-886.

INFORMATION

Fiir Achsen mit inkrementellen Sensoren kdnnen Bewegungen erst nach einer erfolgreichen
Referenzfahrt kommandiert werden (S. 140) (auch als "Initialisierung" bezeichnet).

Das Verhalten des Positionierers nach der Referenzfahrt wird durch die Parameter Behaviour
After Reference Move (ID 0x07030401) und Target For Motion After Reference Move (1D
0x07030402) festgelegt. Entsprechend der Parameterwerte kann die Plattform z. B. nach der
Referenzfahrt automatisch zur einer vorgegebenen Position bewegt werden.

= Wert des Parameters 0x07030401 = 0: Bewegungsplattform bleibt nach der Referenzfahrt
in der Referenzposition.

= Wert des Parameters 0x07030401 = 1: Bewegungsplattform fahrt nach der Referenzfahrt
zur absoluten Zielposition, die durch Parameter 0x07030402 vorgegeben ist.

Fiir Achsen mit absolut messenden Sensoren ist keine Referenzfahrt erforderlich. Die
Verwendung des Befehls FRF wird fir diese Achsen trotzdem empfohlen. FRF startet fir
Achsen mit absolut messenden Sensoren keine Referenzfahrt, sondern setzt die Zielpositionen
auf die aktuellen Positionswerte. Zusatzlich werden die oben beschriebenen Parameterwerte
wirksam, so dass die Achsen z. B. zu einer definierten "Ausgangsposition" bewegt werden
kénnen.

6.2 C-886 einschalten
Voraussetzungen
v" Sie haben die allgemeinen Hinweise zur Inbetriebnahme gelesen und verstanden
(S.53).
v" Der C-886 wurde ordnungsgemaR installiert (S. 43).
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C-886 einschalten
» Verbinden Sie das Netzkabel des Netzteils mit der Steckdose.

Der C-886 startet die Firmware. Der Startvorgang dauert circa 10 Sekunden. Nach dem
Ende des Startvorgangs leuchtet die LED Power griin.

6.3 Kommunikation tiber TCP/IP-Schnittstelle herstellen

Anpassung der Schnittstellenparameter

Vor der Herstellung der Kommunikation kann einmalig die Anpassung der werkseitigen
Einstellungen der Schnittstellenparameter erforderlich sein. Mit dem Befehl 1FS (S. 147)
kénnen im permanenten Speicher des C-886 folgende Schnittstellenparameter fir die
TCP/IP-Kommunikation angepasst werden:

Schnittstellen- Werkseitige
. Bemerkung
parameter Einstellung
Standard-IP- 192.168.1.28:50000 |Ermdglicht die Definition einer statischen (d.h.
Adresse festen) Adresse. Diese statische Adresse wird nicht
(IPADR) verwendet, wenn der C-886 fiir die Zuweisung einer
IP-Adresse durch einen DHCP-Server konfiguriert ist
(werkseitige Einstellung des Startup-Verhaltens zur
Konfiguration der IP-Adresse).
Wenn die statische Adresse verwendet werden soll:
= Das Startup-Verhalten muss umgestellt werden,
damit der C-886 die mit "IPADR" definierte
IP-Adresse verwendet.
= Die IP-Adressen und Subnetzmasken von C-886
und PC bzw. allen restlichen
Netzwerkteilnehmern missen aufeinander
abgestimmt werden.
Details siehe "PC und C-886 fiir Verwendung
statischer IP-Adressen vorbereiten".
Startup-Verhalten | DHCP wird Die IP-Adresse des C-886 wird mit der werkseitigen
zur Konfiguration |[verwendet, um die |Einstellung des Startup-Verhaltens tiber DHCP
der IP-Adresse fiir |IP-Adresse zu zugewiesen.
die erhalten Die werkseitige Einstellung des Startup-Verhaltens
TCP/IP-Kommu- muss nur geindert werden, wenn die
nikation Netzwerkteilnehmer stattdessen statische Adressen
(IPSTART) verwenden sollen.
Subnetzmaske 255.255.255.0 Die werkseitige Einstellung der Subnetzmaske muss
(IPMASK) eventuell gedndert werden, wenn die
Netzwerkteilnehmer statische Adressen verwenden
sollen.
Details siehe "PC und C-886 fiir Verwendung
statischer IP-Adressen vorbereiten".
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Nach dem Einschalten oder dem Neustart des C-886

Der Startvorgang des C-886 muss beendet sein, bevor die Kommunikation zwischen C-886 und
PC hergestellt werden kann. Der Startvorgang dauert circa 10 Sekunden.

Wenn die IP-Adresse des C-886 liber DHCP zugewiesen wird, ist nach dem Ende des
Startvorgangs des C-886 eine zusatzliche Wartezeit erforderlich, bevor die Kommunikation tiber
TCP/IP méglich ist.

Anschluss des Netzwerkkabels bei eingeschaltetem Controller

Die Herstellung der Kommunikation tber TCP/IP kann fehlschlagen, wenn das Netzwerkkabel
bei eingeschaltetem C-886 an die RJ45-Buchse des C-886 angeschlossen wurde.

» Wenn die Herstellung der Kommunikation fehlschlagt, schalten Sie den C-886 aus und
bei gestecktem Netzwerkkabel wieder ein.

Port-Einstellung

Fir die Kommunikation Giber TCP/IP steht beim C-886 ein unverdnderlicher Port (50000) zur
Verfligung.

6.3.1 PC und C-886 fiir Verwendung statischer IP-Adressen vorbereiten

Wenn ein Netzwerk ohne DHCP-Server vorliegt oder wenn der C-886 direkt an die
Ethernet-Anschlussbuchse des PC angeschlossen ist, sind folgende Anpassungen der
Schnittstellenparameter notwendig:

=  Startup-Verhalten zur Konfiguration der IP-Adresse des C-886 so einstellen, dass eine
statische Adresse verwendet wird

= |P-Adressen und Subnetzmasken von C-886 und PC bzw. allen restlichen
Netzwerkteilnehmern aufeinander abstimmen

Zur Anpassung von IP-Adressen und Subnetzmasken kdnnen Sie sich fiir eine der beiden
folgenden Optionen entscheiden:

= Die PC-Einstellungen und gegebenenfalls die Einstellungen weiterer
Netzwerkteilnehmer anpassen. Die Einstellungen des C-886 bleiben unverandert.

= Die Einstellungen des C-886 anpassen. Die PC-Einstellungen und gegebenenfalls die
Einstellungen weiterer Netzwerkteilnehmer bleiben unverandert.

Voraussetzung

v" Sie haben die Kommunikation zwischen dem C-886 und dem PC (iber USB hergestellt,
um die Einstellungen des C-886 zu ermitteln und gegebenenfalls dndern zu kdnnen.

IP-Adresse und Subnetzmaske des PC ermitteln

1. Offnen Sie an Ihrem PC auf geeignete Weise das Fenster, in dem die Eigenschaften des
Internetprotokolls TCP/IP angezeigt und eingestellt werden. Die erforderlichen Schritte
hdangen vom verwendeten Betriebssystem ab.

58 Version: 1.0.0 MS245D C-886 Parallelkinematik-Controller



6 Inbetriebnahme P I

Wenn lhr Betriebssystem zwischen Internetprotokoll Version 4 (TCP/IPv4) und Version 6
(TCP/IPv6) unterscheidet (z. B. Windows 7), 6ffnen Sie das Fenster fiir Version 4.

Eigenschaften von Internet Protocol {TCP 21x|

Allgemein |

|IP-Einstellungen konnen automatisch zugewiesen werden, wenn das
Metzwerk diese Funktion unterstiitzt. Wenden Sie sich andemfalls an
den Metzwerkadministrator, um die geeigneten |IP-Einstellungen zu
beziehen.

7 IP-Adresse automatisch bezishen

—{* Folgende IP-&diesse verwendsn:

IP-Adresse: 192 .168. 0 . 2
Subnetzmaske: I 285 255 0285 . 0
Standardgateway: I . . .

) DHGSenveradiesse automatisch bezichen

—* Folgende DM5-Serveradressen venwenden:

Bevorzugter DMS-Server: I . . .
Alternativer DMS-Server: I . . .

Enweitert. .. |
0k | Abbrechen |

Abbildung 7:  Fenster ,Eigenschaften von Internet Protocol (TCP/IP)“ mit beispielhaften Einstellungen
(nicht unbedingt fur lhr System geeignet)

Die Abbildung zeigt beispielhafte Einstellungen, die nicht unbedingt fiir lhr System
geeignet sind.

2. Notieren Sie die Einstellungen.

IP-Adresse und Subnetzmaske des C-886 ermitteln, Startverhalten des C-886 anpassen

1. Wenn Sie die Kommunikation zwischen C-886 und PC lber die USB-Schnittstelle
hergestellt haben, 6ffnen Sie im verwendeten Programm das Fenster zur
Befehlseingabe.

2. Geben Sie den Befehl 1FS? ein.

Dieser Befehl fragt die Werte der Schnittstellenparameter im permanenten Speicher ab.
3. Notieren Sie die Einstellungen fiir IPMASK und IPADR.
4. Stellen Sie sicher, dass der Parameter IPSTART korrekt eingestellt ist:

— Wenn IPSTART = 0 (die mit IPADR definierte statische IP-Adresse wird verwendet),
ist die Einstellung korrekt.

— Wenn IPSTART # 0: Senden Sie den Befehl IFS 100 IPSTART O.
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INFORMATION

In PIMikroMove® kdnnen Sie im Fenster Configure Interface die IP-Adresse und die
Subnetzmaske des C-886 ermitteln und das Startverhalten des C-886 anpassen, ohne Befehle
senden zu missen.

IP-Einstellungen des PC anpassen

» Wenn Sie die PC-Einstellungen unverandert lassen wollen, fahren Sie mit dem Abschnitt
"C-886-Einstellungen anpassen" fort.

1. Aktivieren Sie Folgende IP-Adresse verwenden in dem Fenster, in dem die
Eigenschaften des Internetprotokolls TCP/IP (TCP/IPv4) angezeigt und eingestellt
werden.

2. Passen Sie die IP-Adresse und die Subnetzmaske an die Einstellungen des C-886 an:

a) Ubernehmen Sie fiir die IP-Adresse am PC die ersten drei Abschnitte der IP-Adresse
des C-886.

b) Stellen Sie sicher, dass sich der letzte Abschnitt der IP-Adresse am PC vom letzten
Abschnitt der IP-Adresse des C-886 unterscheidet und nicht "255" oder "0" ist.

c) Ubernehmen Sie fiir die Subnetzmaske am PC die Subnetzmaske des C-886.

Beispiel:

Neue IP-Adresse des PC: 192.168.1.29 (wenn der C-886 die IP-Adresse 192.168.1.28
hat)

Neue Subnetzmaske des PC: 255.255.255.0 (wenn der C-886 die Subnetzmaske
255.255.255.0 hat)

Bestatigen Sie die Einstellungen mit der Schaltflache OK.

4. Wenn noch weitere Netzwerkteilnehmer angepasst werden miissen:
Passen Sie die IP-Adressen und Subnetzmasken wie in den vorhergehenden Schritten
an.
Weisen Sie jedem Netzwerkteilnehmer eine eigene, eindeutige IP-Adresse zu.
IP-Adressen dirfen im selben Netzwerk nicht doppelt vorkommen.

5. SchlieRen Sie die Verbindung tiber die USB-Schnittstelle, z. B. in PIMikroMove® im
Hauptfenster liber den Menleintrag Connections > Close > C-886.

6. Schalten Sie den C-886 aus.

7. Fahren Sie mit dem Abschnitt "Kommunikation tiber TCP/IP in der PC-Software
herstellen" fort (S. 61).
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C-886-Einstellungen anpassen
1. Passen Sie mit dem Befehl IFS die Einstellungen des C-886 an die des PC an:

a) Andern Sie die Subnetzmaske mit dem Befehl IFS 100 IPMASK
XXX - XXX . XXX . XXX, wobei xxx.xxx.xxx.xxx die Subnetzmaske des PC ist.

b) Andern Sie die IP-Adresse mit dem Befehl IFS 100 IPADR
XXX . XXX . XXX . YYYy 50000, wobei Folgendes gilt:

— xxx.xxx.xxx. stimmt mit den ersten drei Abschnitten der IP-Adresse des PC Uberein

— yyy unterscheidet sich vom letzten Abschnitt der IP-Adresse des PC und jedes
anderen Gerats im gleichen Netzwerk

— yyyist nicht "255" und nicht "0" und liegt im Adressbereich, der durch den letzten
Abschnitt der Subnetzmaske vorgegeben ist

— die Port-Adresse "50000" darf nicht gedndert werden

Beispiel:
Wenn die IP-Adresse des PC 192.168.0.1 ist und kein anderes Gerat die IP-Adresse
192.168.0.2 hat, senden Sie den Befehl IFS 100 IPADR 192.168.0.2:50000.

2. SchlieRen Sie die Verbindung Giber die USB-Schnittstelle, z. B. in PIMikroMove® im
Hauptfenster (iber den Meniieintrag Connections > Close > C-886.

3. Schalten Sie den C-886 aus.

4. Fahren Sie mit dem Abschnitt "Kommunikation tber TCP/IP in der PC-Software
herstellen" fort (S. 61).

6.3.2 Kommunikation Giber TCP/IP in der PC-Software herstellen

VORSICHT

A Quetschgefahr durch unerwartete Bewegung
Wenn die Kommunikation zwischen C-886 und PC iber TCP/IP hergestellt wird, bietet die
PC-Software alle im selben Netzwerk vorhandenen Controller zur Auswahl an. Nach Auswahl
eines C-886 fiir die Verbindung werden alle Befehle an diesen Controller geschickt. Bei Auswahl
eines falschen Controllers besteht fiir das Bedien- und Wartungspersonal des angeschlossenen
Positionierers die Gefahr von leichten Verletzungen durch Quetschung aufgrund von
unerwartet kommandierten Bewegungen.

» Wenn in der PC-Software mehrere C-886 angezeigt werden, vergewissern Sie sich, dass Sie
den richtigen C-886 auswahlen.

» Vergeben Sie einen eindeutigen Namenszusatz fiir jeden C-886 im selben Netzwerk: Tragen

Sie den Namenszusatz als Wert des Parameters Customer Device Name (ID 0x0D001000)
ein.
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INFORMATION

Fiir den <Produktname kann ein frei wahlbarer Namenszusatz vergeben werden, um mehrere
C-886 im selben Netzwerk oder am selben PC unterscheiden zu kdnnen. Gehen Sie wie folgt
vor, um den Namenszusatz zu vergeben:

1.
2.

5.

Stellen Sie die Kommunikation Gber eine der vorhandenen Schnittstellen her.

Wechseln Sie auf Befehlsebene 1, indem Sie senden:
CCL 1 advanced

Tragen Sie einen eindeutigen Namenszusatz als Wert des Parameters Customer Device
Name (ID 0x0D001000) ein, indem Sie senden:
SPA 1 0x0D001000 Namenszusatz

Speichern Sie den neuen Parameterwert im permanenten Speicher, indem Sie senden:
WPA 101 1 0x0D001000.

SchlieRen Sie die Verbindung.

Alternativ:

Identifizieren Sie den zu verbindenden C-886 in der Auflistung der gefundenen Controller
anhand seiner Seriennummer (SN). Die Seriennummer des Controllers konnen Sie dem
Typenschild auf der Riickwand des C-886 entnehmen.

>

Voraussetzungen

v

v

Sie haben die allgemeinen Hinweise zur Inbetriebnahme gelesen und verstanden
(S.53).

Der C-886 ist liber die RJ45-Buchse an das Netzwerk oder direkt an den PC
angeschlossen.

Wenn der C-886 an ein Netzwerk angeschlossen ist:
Der zur Kommunikation mit dem C-886 zu verwendende PC ist auf geeignete Weise an
dasselbe Netzwerk wie der C-886 angeschlossen.

Wenn das verwendete Netzwerk keinen DHCP-Server besitzt oder wenn der C-886
direkt an die Ethernet-Anschlussbuchse des PC angeschlossen ist, so dass statische
IP-Adressen verwendet werden missen:

Sie haben durch Anpassen der Schnittstellenparameter das passende Startup-Verhalten
zur Konfiguration der IP-Adresse des C-886 eingestellt und die IP-Adressen und
Subnetzmasken von C-886 und PC bzw. allen restlichen Netzwerkteilnehmern
aufeinander abgestimmt.

Wenn mehrere C-886 iber ihre TCP/IP-Schnittstellen mit dem gleichen Netzwerk
verbunden sind: Sie haben liber den Parameter Customer Device Name (1D
0x0D001000) einen eindeutigen Namenszusatz fiir den C-886 vergeben, mit dem die
Kommunikation hergestellt werden soll. Alternativ haben Sie die Seriennummer dieses
C-886 parat. Die Seriennummer kénnen Sie dem Typenschild auf der Riickwand des
C-886 entnehmen.

Der PC ist eingeschaltet.
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v" Die bendtigte Software ist auf dem PC installiert (S. 43).

v" Sie haben das Handbuch der verwendeten PC-Software gelesen und verstanden. Die
Software-Handblicher finden Sie auf der Produkt-CD.

v" Der C-886 ist ausgeschaltet.

Kommunikation Giber TCP/IP herstellen

Im Folgenden ist das Vorgehen fiir PIMikroMove® beschrieben. Das Vorgehen bei anderen
PC-Software-Programmen (z. B. PITerminal, LabVIEW-Treiber) ist dhnlich.

1. Schalten Sie den C-886 ein.
2. Starten Sie PIMikroMove®.
Das Fenster Start up controller 6ffnet sich mit dem Schritt Connect controller.

— Wenn sich das Fenster Start up controller nicht automatisch 6ffnet, wahlen Sie im
Hauptfenster den Menlieintrag Connections > New....

Wihlen Sie im Feld fir die Controllerauswahl C-886 aus.
4. Waihlen Sie auf der rechten Seite des Fensters die Registerkarte TCP/IP aus.

Alle Controller im selben Netzwerk werden angezeigt.

Start Up Controller - PIMikroMove ] x|

=] | C-886 Controler for Parallel Kinematics

_! .LB TCPfIP

C-885 Hostname / TCP/IP Address |172.16.8.151

Port fs0000

2. Select connected stages Pl Controllers

o
B

| IP-Address | Port | |
C-886 SN 123456789 - listening on port 50000 - IR UR-3 L5 W]

3. Start up axes

- | ——* gearching for controlers *-——-

= s L‘ ™ Connect Slave Devices

5. Klicken Sie in der Liste der gefundenen Controller auf den Eintrag C-886 ... .

— Wenn mehrere Eintriage C-886 ... angezeigt werden, identifizieren Sie Ihren C-886
anhand des Namenszusatzes, den Sie zuvor vergeben haben, oder anhand seiner
neunstelligen Seriennummer (SN ...).

— Wenn der C-886 nicht in der Liste der gefundenen Controller angezeigt wird, prifen
Sie die Netzwerkeinstellungen (S. 263). Wenden Sie sich gegebenenfalls an lhren
Netzwerkadministrator.
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6.4

6. Prifen Sie die IP-Adresse im Feld Hostname / TCP/IP Address und die Port-Nummer im
Feld Port.

7. Stellen Sie sicher, dass das Kontrollkdastchen Connect Slave Devices deaktiviert ist.

Das Kontrollkdstchen Connect Slave Devices darf nur aktiviert werden, wenn die direkte
Kommunikation mit den Slave-Modulen fiir die optionalen Einzelachsen erforderlich ist,
weitere Informationen siehe "Slave-Module fiir Einzelachsen konfigurieren" (S. 66) und

"Kennungen fir direkten Zugriff auf Slave-Module" (S. 26).

8. Klicken Sie auf die Schaltflache Connect, um die Kommunikation herzustellen.

Wenn die Kommunikation erfolgreich hergestellt wurde, wechselt das Fenster Start up
controller zum Schritt Start up axes.

Kommunikation tiber USB-Schnittstelle herstellen

INFORMATION

Fiir den <Produktname kann ein frei wahlbarer Namenszusatz vergeben werden, um mehrere
C-886 im selben Netzwerk oder am selben PC unterscheiden zu kdnnen. Gehen Sie wie folgt
vor, um den Namenszusatz zu vergeben:

1. Stellen Sie die Kommunikation lGber eine der vorhandenen Schnittstellen her.
2. Wechseln Sie auf Befehlsebene 1, indem Sie senden:
CCL 1 advanced

3. Tragen Sie einen eindeutigen Namenszusatz als Wert des Parameters Customer Device
Name (ID 0x0D001000) ein, indem Sie senden:
SPA 1 0x0D001000 Namenszusatz

4. Speichern Sie den neuen Parameterwert im permanenten Speicher, indem Sie senden:
WPA 101 1 0Ox0D001000.
5. SchlieRen Sie die Verbindung.

Alternativ:

» ldentifizieren Sie den zu verbindenden C-886 in der Auflistung der gefundenen Controller
anhand seiner Seriennummer (SN). Die Seriennummer des Controllers kdnnen Sie dem
Typenschild auf der Riickwand des C-886 entnehmen.

Voraussetzungen

v" Sie haben die allgemeinen Hinweise zur Inbetriebnahme gelesen und verstanden
(S.53).

v" Der C-886 ist an die USB-Schnittstelle des PC angeschlossen
v" Der C-886 ist eingeschaltet, und der Startvorgang des C-886 ist beendet (S. 56).

64

Version: 1.0.0 MS245D C-886 Parallelkinematik-Controller



6 Inbetriebnahme P I

v" Der PC ist eingeschaltet.

<\

Die bendétigte Software sowie die USB-Treiber sind auf dem PC installiert.
v" Sie haben das Handbuch der verwendeten PC-Software gelesen und verstanden. Die
Software-Handbiicher finden Sie auf der Produkt-CD.
Kommunikation liber USB herstellen

Im Folgenden ist das Vorgehen fiir PIMikroMove® beschrieben. Das Vorgehen bei anderen
PC-Software-Programmen (z. B. PITerminal, LabVIEW-Treiber) ist dhnlich.

1. Starten Sie PIMikroMove®.
Das Fenster Start up controller 6ffnet sich mit dem Schritt Connect controller.

— Wenn sich das Fenster Start up controller nicht automatisch 6ffnet, wahlen Sie im
Hauptfenster den Menleintrag Connections > New....

Start Up Controller - PIMikroMove - x|

Al C-886 Controller for Paralel

| & =
s

3. Start up axes

Wahlen Sie im Feld fir die Controllerauswahl C-886 aus.
Wahlen Sie auf der rechten Seite des Fensters die Registerkarte USB aus.

Wahlen Sie auf der Registerkarte USB den angeschlossenen C-886 aus.

LA S N

Stellen Sie sicher, dass das Kontrollkdastchen Connect Slave Devices deaktiviert ist.

Das Kontrollkdstchen Connect Slave Devices darf nur aktiviert werden, wenn die direkte
Kommunikation mit den Slave-Modulen fiir die optionalen Einzelachsen erforderlich ist,
weitere Informationen siehe "Slave-Module fiir Einzelachsen konfigurieren" (S. 66) und
"Kennungen fir direkten Zugriff auf Slave-Module" (S. 26).

6. Klicken Sie auf Connect, um die Kommunikation herzustellen.

Wenn die Kommunikation erfolgreich hergestellt wurde, wechselt das Fenster Start up
controller zum Schritt Start up axes.
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6.5 Slave-Module fiir Einzelachsen konfigurieren

HINWEIS

o Schaden durch direkten Zugriff auf Slave-Module fiir den Positionierer!

Bei Auslieferung des C-886 sind die Slave-Module flr den Positionierer verwendungsfertig
konfiguriert. Das Andern von Einstellungen oder die Kommandierung von Bewegungen liber
den direkten Zugriff auf diese Slave-Module kann zu Schaden am Positionierer fiihren.

» Greifen Sie nur nach Riicksprache mit PI direkt auf die Slave-Module fiir die Antriebe des
Positionierer zu.

HINWEIS

o Schaden durch direkten Zugriff auf Slave-Module fiir Einzelachsen!

Die Slave-Module fiir die optionalen Einzelachsen kénnen durch den Anwender im C-886
eingebaut (S. 47) und konfiguriert werden. Unpassende Parametereinstellungen der
Slave-Module kdnnen zu unsachgemafRem Betrieb oder zur Beschadigung der angeschlossenen
Mechanik fihren.

» Laden Sie die Parametereinstellungen fir die optionalen Einzelachsen aus einer
Verstellerdatenbank von PI, siehe "Slave-Module fiir Einzelachsen in PIMikroMove®
konfigurieren".

> Andern Sie die Parameterwerte fiir die optionalen Einzelachsen nur nach sorgfiltiger
Uberlegung.

» Informieren Sie sich im Handbuch des entsprechenden Moduls (S. 6) GUber das Anpassen
von Einstellungen.

Voraussetzungen
v" Der C-886 wurde ordnungsgemaR installiert (S. 43).

v" Wenn der C-886 an die USB-Schnittstelle des PC angeschlossen ist: Sie haben die
Schritte 1 bis 4 aus "Kommunikation iber USB-Schnittstelle herstellen" (S. 64) in
PIMikroMove® ausgefiihrt.

v" Wenn der C-886 (iber die RJ45-Buchse an das Netzwerk oder direkt an den PC
angeschlossen ist: Sie haben die Schritte 1 bis 6 aus "Kommunikation Gber TCP/IP in der
PC-Software herstellen" (S. 61) in PIMikroMove® ausgefiihrt.

Slave-Module fiir Einzelachsen in PIMikroMove® konfigurieren

Im Beispiel in der folgenden Anleitung wird ein C-886 mit sechs Slave-Modulen fiir den
parallelkinematischen Positionierer verwendet, der um ein Slave-Modul fiir eine optionale
Einzelachse erweitert wurde.
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1. Aktivieren Sie im Fenster Start up controller das Kontrollkdastchen Connect Slave

Devices.
X
T S C-886 Controler for Parallel Kinematics
C-885

3. Start up axes

LS =] 7| Connect Stave Devices

2. Klicken Sie auf Connect.
Das Fenster Connect Devices 6ffnet sich.

3. Wabhlen Sie im Fenster Connect Devices die Slave-Module fiir die optionalen
Einzelachsen aus, indem Sie die entsprechenden Kontrollkastchen aktivieren (Device 8
und/oder Device 9).

— Aktivieren Sie nicht die Kontrollkdstchen der Slave-Module fiir die Antriebe des
Positionierers (Device 2 bis Device 7). Die Slave-Module fiir die Antriebe des
Positionierers wurden vor Auslieferung des C-886 von Pl verwendungsfertig
konfiguriert.

X

- Platform Drive: (c)2016 Physik Instrumente u
Device 3 - Platform Drive: (c)2016 Physik Instrumente
Device 4 - Platform Drive: (c)2016 Physik Instrumente
Device 5 - Platform Drive: (c)2016 Physik Instrumente
Device 6 - Platform Drive: (c)2016 Physik Instrumente
Device 7 - Platform Drive: ()20 16 Physik Instrumente
v Device 8 - Aas 51: (c)20 14 Physik Instrumente (PI) Kar

=

x| _conel |

4. Klicken Sie im Fenster Connect Devices auf OK, um die direkte Kommunikation mit den
Slave-Modulen fiir die optionalen Einzelachsen herzustellen.
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Das Herstellen der Kommunikation kann einige Sekunden dauern. Wenn die
Kommunikation erfolgreich hergestellt wurde, schlieRt sich das Fenster Start up
controller, und das Hauptfenster von PIMikroMove® 6ffnet sich.

5. Konfigurieren Sie die Parametereinstellungen der Slave-Module fiir die optionalen
Einzelachsen:

a) Offnen Sie das Fenster Start up controller mit dem Schritt Select connected stages,
indem Sie im Hauptfenster im Meni des Slave-Moduls den Eintrag Select connected
stages ... wahlen.

=lolx]
Connections | E-861 (C-886 SN , device 8) Tools View Help
4 Select connected stages... k IJ (enter help search here (1 @ | @ e
[T © Startup axes... —
Axes Wi channels | L
i D Show data recorder... FlesakiR) !
Save parameters as User Stage type... | Current Value/ | ‘ ‘ ‘ Fl
Stage > | >| |Stepsize | B HALT |State Velocity Servo
Save parameters to non-volatie memory | !  Position | [.—l
1H[N-381  Change command level (CCL) >| > | 0,100000 mm | | 0,004180 mm servo off | 5,000000 ] &
Show system parameters i
A*
Version Info... =
A
Log window... —
Close connection ?
E-861(C-886 5N _, device 8): 2]
[select connectes stages for E-861 on UISB DaisyChain: C-886 | [ 7
Start up stages/axes for E-861 on USB DaisyChain: C-886 SN , device 8 2(_'
Stage database entries Controller axes
DEFAULT_STAGE-N Axis | Current stage type | Action
5860-9-2120
1 N-3813A <do not change >
Select connected 5860-9-2220
. stages  5s60.9-2320
LPS-24_586291110
_—— LPS-24_586291230
e N-381.3A
- N-565. 160 z
!,..,....." N-565.260 Assign ->
Start up axes ::22?3?3
- No Stage ->
N-664.3A
N-725.1A
N-765.060 R l
__Reod |
| {3
Stage database not up to date? Start the PI Update Finder to get the latest version of the stage datat | OK I

b) Wahlen Sie den passenden Verstellertyp aus. Sie haben zwei Moglichkeiten:

o Klicken Sie auf Assign from ID Chip (nur vorhanden, wenn das Slave-Modul
ID-Chips auslesen kann).
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o Markieren Sie den passenden Verstellertyp in der Liste Stage database entries,
und klicken Sie auf Assign.

c) Bestétigen Sie die Auswahl mit OK, um die Parametereinstellungen fiir den
ausgewahlten Verstellertyp aus der Verstellerdatenbank in das Slave-Modul zu
laden. Der Dialog Save all changes permanently? 6ffnet sich.

Select connected stages By default, the stage settings in the controller are changed temporarily

and will be lost when the controller is switched off or rebooted.

T Advantage: It is possible to test the settings and, if necessary,

B et "'-_ return to the previous settings by simply rebooting the controller.

! ‘.I — If you are sure that the stage settings function correctly, you can save

Start ™ sxes 0 them permanently on the controller. Permanently saved settings will stil be
available after rebooting or the next power-on.
Advantage: The system is ready to work with other software (e.g. custom applications
or third-party integrations) without the need for reload of stage settings.

CAUTION: Saving the settings permanently can only be done globally.
So all settings for all stages are saved.

| Keep the changes temporarily I Savealsetﬁwgsmﬂvonmntroler'l Cancel
|
L'

4] 3

Stage database not up to date? Start the PI Update Finder to get the latest version of the stage database. | OK I

hep | conced |

6. Geben Sie im Dialog Save all changes permanently? an, wie Sie die
Parametereinstellungen in das Slave-Modul laden wollen:

— Als Standardwerte laden (empfohlen): Klicken Sie auf Save all settings permanently
on controller, um die Parametereinstellungen in den permanenten Speicher des
Slave-Moduls zu laden. Die Einstellungen sind nach dem Einschalten oder Neustart
des C-886 sofort vorhanden und missen nicht erneut geladen werden.

— Temporar laden: Klicken Sie auf Keep the changes temporarily, um die
Parametereinstellungen in den fliichtigen Speicher des Slave-Moduls zu laden. Die
Einstellungen gehen beim Ausschalten oder Neustart des C-886 verloren.

Das Fenster Start up controller wechselt zum Schritt Start up axes.
7. SchlielRen Sie das Fenster Start up controller, indem Sie auf Close klicken.

8. Wiederholen Sie die Schritte 5 bis 7, wenn Sie ein weiteres Slave-Modul fiir optionale
Einzelachsen konfigurieren wollen.

9. Beenden Sie die direkte Kommunikation mit den Slave-Modulen, indem Sie im
Hauptfenster den Menleintrag Connections > Close all wahlen.
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6.6 Bewegungen starten
Im Folgenden wird PIMikroMove® verwendet, um die Achsen zu bewegen.
Voraussetzungen
v" Sie haben die allgemeinen Hinweise zur Inbetriebnahme gelesen und verstanden
(S.53).
v" PIMikroMove® ist auf dem PC installiert (S. 43).
v" Sie haben das PIMikroMove®-Handbuch gelesen und verstanden. Das Handbuch finden
Sie auf der Produkt-CD.
v" Wenn erforderlich: Sie haben die Slave-Module fiir die optionalen Einzelachsen im
C-886 installiert (S. 47) und konfiguriert (S. 66).
v Sie haben die Benutzerhandbiicher aller angeschlossenen Antriebe
(parallelkinematischer Positionierer, optionale Einzelachsen) gelesen und verstanden.
v" Sie haben die Antriebe gemiR den Anweisungen in den entsprechenden
Benutzerhandbiichern installiert und am C-886 angeschlossen (S. 49).
v’ Sie haben die Kommunikation zwischen dem C-886 und dem PC mit PIMikroMove® iiber
die TCP/IP-Schnittstelle (S. 61) oder die USB-Schnittstelle (S. 64) hergestellt.
Bewegungen starten mit PIMikroMove®
1. Fihren Sie im Schritt Start up axes die Referenzfahrt fur die Achsen aus (erforderlich fir
Achsen mit inkrementellen Sensoren). Klicken Sie dazu auf Ref.position oder auf
Automatic.
2 x|
Selectal | Selectunreferenced |  Select axes with stored states |
Axis | Stage | Reference ... | Reference ... | State [
X Q-845.140_AXIS_X yes no servo off
Y Q-845, 140_AXIS_Y yes no servo off
z Q-845.190_AXIS_Z yes no servo off
u Q-845.140_AXIS U yes no servo off
I Rl cference aves
W Q-845. 140_AXIS )
-24 frhis will move the selected axes
2 DEFART STAGE | | =
[ Start referencing immediately after dialog appearance. Close I
i~ Reference selected axes by moving to: -
Ref. position | Automatic |
Hep |  Close
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2. Nach erfolgreicher Referenzfahrt klicken Sie auf OK > Close.

Start up controller - connected C-B86 on USB SN 123456789 _

Selectal | Selectunreferenced | Select axes with stored states |

Pl

Jlxtslsmg

| Reference ... | Reference ... | State

X Q-845.140_AXIS X

Y Q-845.140_AXIS_Y

7 Q845.140_AXIS_Z

U Q-845.140_AXIS_U
V. Q-845.140_AXIS_YV

W Q-845.140_AXIS_W
S1  LP5-24_586291110

S2  DEFAULT_STAGE

yes no on target
yes no on target
yes no on target
yes no on target
yes no on target
(At g referenced ————

fﬁ All axes were successfully referenced.

[~ Remember and do not show again

o |

~Reference selected axes by moving to:
Ref. position ‘ Automatic I
Restore |

3. Wenn im Hauptfenster von PIMikroMove® nicht das Fenster Positioner Platform (links,
angedockt) und die Karte Positioner 3D View angezeigt werden:

— Blenden Sie das Fenster Positioner Platform mit dem Menieintrag C-886 > Show
Positioner platform settings ein.

— Blenden Sie die Karte Positioner 3D View mit dem Menieintrag C-886 > Positioner
3D View > Show ein.

— Wenn die Karte Positioner 3D View nicht im Vordergrund angezeigt wird, klicken
Sie auf den entsprechenden Kartenreiter.

C-886 Parallelkinematik-Controller

MS245D

Version: 1.0.0

71



6 Inbetriebnahme

0
=

=

Torvectons G4 LG4 LIMGATW) T Vs M

OEBFr=mwe=Dt ©5
*

e | o ol s

& e pEHR0IE B

Foariores Mathem € 884 LB E0ATIY B o

< TwpetVave TRl nl Steake VR Uy siae vdesty  See q
[ R - 2
P Ry —— =
5 cone awn o EEewm A
| namen a0 s [N ewoe ¥
> s.0m war |8

=300
=200

Starten Sie einige Testbewegungen fiir die Achsen der Bewegungsplattform des
Positionierers (X bis W):

a) Geben Sie im Fenster Positioner Platform im Bereich Position and absolute Move
eine Zielposition fir mindestens eine Achse der Bewegungsplattform des
Positionierers ein.

b) Klicken Sie auf Move to Target, um die Bewegung zur angegebenen Zielposition zu
starten.

c¢) Wenn die Bewegung beendet ist, wiederholen Sie die Schritte a und b fiir eine neue
Zielposition.

Wenn eine Stltzstelle des berechneten Dynamikprofils oder die Zielposition nicht
erreicht werden kann, wird die Bewegung nicht ausgefiihrt, und ein Fenster mit einer
Fehlermeldung 6ffnet sich.

Wahrend einer Bewegung kann keine neue Zielposition eingegeben werden.
Auf der Karte Positioner 3D View wird die Bewegung grafisch abgebildet.

Wenn optionale Einzelachsen vorhanden sind: Starten Sie im Hauptfenster von
PIMikroMove® auf der Karte Axes einige Testbewegungen der optionalen Einzelachsen
(S1 und S2).

a) Wenn erforderlich, schalten Sie den Servomodus fiir die optionalen Einzelachsen
ein, indem Sie das entsprechende Kontrollkdstchen in der Spalte Servo aktivieren.
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b) Starten Sie die Testbewegungen: Sie kdnnen z. B. Schritte mit einer bestimmten
Schrittweite (2) ausfiihren, indem Sie auf die entsprechenden Pfeiltasten (1) fur
eine Achse klicken.

S =Tk
Techs View Help
R e R AL
o e T e T e .
stage ;I*i*i'mm > 3l Stepsize  COTERLVAMS! uy gie |Velocity  Servo H
Fieference Platfom x toesiomsy | < ooxomm > 0,000 0,008 e |G o gt | | @
L] 45, 140_M0T5 Y <| 00000 mm 3 0,5000 mm 6,000 me [EE| on tarpet ;.
Stop ;
Z voassaw oty €| 0,000 om > 0,500 mm  0,0002 e [T o tarpet A
Susnem veioony [reisec): 2,0000 = U O848, 190 K05 U <| o00m0deg > 0,5000 ey £,0008 ceg [T on target ;"
v 48, 190_MNZ5 V. <| no000cen 2 0,500 deg 00003 cegy R o et
4 et setrgs =
W o8e 1 s W <| 00000ceg > 0,5000 ey 0,0001 ceg [TRRH| on tarpet
Prot X R) fe]: 0% 5 51 2o smmnn  fef <] omsem 5| ]| 0w mm 0,50 mee [ or gt 1.mm
Pt ¥ (3) e 100N o 2 ALT_STAGE 0,00 S oo 000  [EER| oot 1000000000 ]
vt 2 {7} [ ©,000 =
4 \/ I
Xt 00002 [ 6000 = ®
¥ 0,0000 0,0000 =
T [ml= 0,002 06,0000 =
U [degli 0,0005 00000 &
Vel 0,000 0,0000 =
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Betrieb
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Allgemeine Hinweise zum Betrieb

VORSICHT

Stromschlaggefahr bei fehlendem Schutzleiter!

Bei fehlendem oder nicht ordnungsgemal} angeschlossenem Schutzleiter konnen im Falle eines
Fehlers oder Defekts gefahrliche Beriihrungsspannungen am C-886 entstehen. Wenn
Berlihrungsspannungen vorhanden sind, kann das Beriihren des C-886 zu leichten
Verletzungen durch Stromschlag fihren.

» SchlieRen Sie den C-886 vor Inbetriebnahme an einen Schutzleiter an (S. 46).
» Entfernen Sie den Schutzleiter nicht wahrend des Betriebs.

» Wenn der Schutzleiter vorlibergehend entfernt werden muss (z. B. bei Umbauten),
schlieRen Sie den C-886 vor erneuter Inbetriebnahme wieder an den Schutzleiter an.

VORSICHT

Quetschgefahr durch bewegte Teile!

Zwischen den bewegten Teilen des Positionierers und einem feststehenden Teil oder Hindernis

besteht die Gefahr von leichten Verletzungen durch Quetschung.

> Halten Sie Ihre Finger von Bereichen fern, in denen sie von bewegten Teilen erfasst werden
kdénnen.
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HINWEIS

| Schaden durch Kollisionen!
I ' Kollisionen kdnnen den Positionierer, die zu bewegende Last und die Umgebung beschadigen.
o » Stellen Sie sicher, dass im Arbeitsraum des Positionierers keine Kollisionen zwischen
Positionierer, zu bewegender Last und Umgebung moglich sind.

» Platzieren Sie keine Gegenstande in Bereichen, in denen sie von bewegten Teilen erfasst
werden kdnnen.

» Halten Sie bei einer Fehlfunktion des Controllers die Bewegung sofort an.

HINWEIS

. . Schaden durch ungewollte Positionsanderungen!

'  Die maximale Haltekraft bei ausgeschaltetem Servomodus basiert auf der Selbsthemmung der
Antriebe und kann geringer ausfallen als die maximale Belastbarkeit bei eingeschaltetem

Servomodus (siehe Handbuch des Positionierers).

Wenn die tatsachliche Belastung des Positionierers die auf der Selbsthemmung der Antriebe
basierende maximale Haltekraft Gberschreitet, kdnnen in folgenden Fillen ungewollte
Positionsanderungen des Positionierers auftreten:

= Ausschalten des C-886

= Neustart des C-886

= Ausschalten des Servomodus fiir die Achsen derBewegungsplattform des Positionierers
Dadurch sind Kollisionen zwischen Positionierer, zu bewegender Last und Umgebung moglich.
Kollisionen kénnen den Positionierer, die zu bewegende Last oder die Umgebung beschadigen.

» Stellen Sie sicher, dass die tatsdchliche Belastung der Bewegungsplattform des
Positionierers die auf der Selbsthemmung der Antriebe basierende maximale Haltekraft
nicht tiberschreitet, bevor Sie den Servomodus ausschalten, den C-886 neu starten oder
ausschalten.

7.2 Datenrekorder

7.2.1 Eigenschaften des Datenrekorders
Der C-886 besitzt einen Echtzeit-Datenrekorder fiir Positionswerte und Statusregister-Bits.

Die aufgezeichneten Daten werden temporér in 36 Datenrekordertabellen mit jeweils maximal
8192 Punkten gespeichert. Jede Datenrekordertabelle enthélt die Daten von einer Datenquelle.

Sie kdnnen festlegen, wie die Aufzeichnung gestartet werden soll.
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7.2.2 Datenrekorder einrichten

Informationen liber den Datenrekorder auslesen
» Senden Sie den Befehl HDR? (S. 143).

Die verfligbaren Aufzeichnungs- und Triggeroptionen sowie Information lber
zusatzliche Parameter und Befehle fir die Datenaufzeichnung werden angezeigt.

» Senden Sie den Befehl DRC? (S. 134), um die Konfiguration des Datenrekorders
auszulesen.Die Datenrekordertabellen des C-886 zeichnen Folgendes auf:

Datenrekordertabelle 1, 3, 5, 7, 9, 11: kommandierte Position der Achsen des
parallelkinematischen Positionierers (X, Y, Z, U, V und W)

Datenrekordertabelle 2, 4, 6, 8, 10, 12: aktuelle Position der Achsen des
parallelkinematischen Positionierers (X, Y, Z, U, V und W)

Datenrekordertabelle 13, 16, 19, 22, 25, 28: kommandierte Position der Antriebe
des parallelkinematischen Positionierers (1, 2, 3, 4, 5 und 6)

Datenrekordertabelle 14, 17, 20, 23, 26, 29: aktuelle Position der Antriebe des
parallelkinematischen Positionierers (1, 2, 3, 4, 5 und 6)

Datenrekordertabelle 15, 18, 21, 24, 27, 30: Statusregister fiir die Antriebe des
parallelkinematischen Positionierers (1, 2, 3, 4, 5 und 6)

Datenrekordertabelle 31, 34: kommandierte Position der optionalen Einzelachsen
(S1,S2)

Datenrekordertabelle 32, 35: aktuelle Position der optionalen Einzelachsen (S1, S2)

Datenrekordertabelle 33, 36: Statusregister fiir die optionalen Einzelachsen (S1, S2)

INFORMATION

Mit der Aufzeichnungsoption 80 kdnnen die Bits des Statusregisters aufgezeichnet werden.

» Verwenden Sie zur Aufzeichnung des Statusregisters das Fenster Data Recorder in
PIMikroMove®, das die gezielte Auswahl einzelner Bits fiir die grafische Darstellung der
aufgezeichneten Daten erlaubt. Details siehe PIMikroMove®-Handbuch.

Datenrekorder konfigurieren

Sie kdnnen festlegen, wie die Aufzeichnung ausgelost werden soll.

» Fragen Sie mit DRT? (S. 138) die aktuelle Triggeroption ab.

> Andern Sie die Triggeroption mit dem Befehl DRT (S. 137). Die Triggeroption gilt fiir alle
Datenrekordertabellen.

Sie konnen festlegen, wieviele Punkte pro Datenrekordertabelle maximal aufgezeichnet werden

sollen.

» Andern Sie mit dem Befehl SPA (S. 196) den Parameter Data Recorder Points Per
Table, ID 0x16000201. Maximaler Wert: 8192 Punkte.
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Aufzeichnungsrate abfragen

» Senden Sie den Befehl RTR? (S. 193), um die Aufzeichnungsrate des Datenrekorders
auszulesen.
Die Aufzeichnungsrate gibt tGber einen Faktor an, mit welcher Frequenz Datenpunkte
aufgezeichnet werden. Der Faktor 1 entspricht einer Frequenz von 100 Hz.

7.2.3 Aufzeichnung starten
» Starten Sie die Aufzeichnung durch die mit DRT eingestellte Triggeroption.

Unabhangig von der eingestellten Triggeroption wird die Datenaufzeichnung immer in
folgenden Fallen ausgelost:

= Starten einer Sprungantwortmessung mit STE (S. 201)
=  Starten einer Impulsantwortmessung mit IMP (S. 149)
= Starten der Funktionsgeneratorausgabe mit WGO (S. 220)

=  Waihrend der Funktionsgeneratorausgabe: WGR (S. 222) startet die Aufzeichnung mit
dem nachsten Ausgabezyklus

Die Datenaufzeichnung erfolgt immer fiir alle Datenrekordertabellen, deren
Aufzeichnungsoption nicht auf 0 eingestellt ist. Sie endet, wenn die Datenrekordertabellen voll
sind.

7.2.4 Aufgezeichnete Daten auslesen

INFORMATION

Das Auslesen der aufgezeichneten Daten kann abhangig von der Anzahl der Datenpunkte
einige Zeit dauern.

Die Daten kdnnen auch bei laufender Datenaufzeichnung ausgelesen werden.

» Lesen Sie die zuletzt aufgezeichneten Daten mit dem Befehl DRR? (S. 135) aus.

Die Daten werden im GCS-Array-Format ausgegeben (siehe Benutzerhandbuch SM146E
auf der Produkt-CD).

> Fragen Sie die Anzahl der in der letzten Aufzeichnung enthaltenen Punkte mit dem
Befehl DRL? (S. 135) ab.
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7.3 Funktionsgenerator

7.3.1 Funktionsweise des Funktionsgenerators

Die Funktionsgeneratoren sind den Achsen des C-886 fest zugeordnet, siehe "Kommandierbare
Elemente" (S. 25).

Ein Funktionsgenerator gibt auf Basis von definierten Kurvenformen absolute Zielpositionen fir
die Achsenbewegung aus und bestimmt damit das Dynamikprofil. Die
Funktionsgeneratorausgabe eignet sich besonders fiir dynamische Anwendungen mit
periodischen Achsenbewegungen.

Das folgende Blockdiagramm zeigt die Einbindung eines Funktionsgenerators im C-886.

WGC: Anzahl der Ausgabezyklen einstellen
WTR: Lange des Ausgabezyklus einstellen
WAV: Kurvenformen erstellen

WCL: Kurvenfprmen l6schen WGO: Ausgabe starten/stoppen

1
|
A 4 1

v E
Kurvenformen in \ _| Funktions- Y , .
g t — > Zielpositior

Kurventabellen generator

5 |

: v

v : WGS?: Status abfragen
WMS?: Anzahl freier WSL: Kurventabelle mit

Speicherpunkte abfragen Funktionsgenerator verbinden

Abbildung 8: Blockdiagramm eines Funktionsgenerators

Kurvenformen kdnnen definiert und im fliichtigen Speicher des C-886 temporar in bis zu 100
Kurventabellen gespeichert werden (S. 82). Jede Kurventabelle enthélt die Daten einer
Kurvenform. Insgesamt sind 10.000 Speicherpunkte fir Kurventabellen verfligbar. Die
Speicherpunkte werden bei der Definition der Kurvenformen auf die einzelnen Kurventabellen
verteilt.

Die Kurventabellen kdnnen den Funktionsgeneratoren und damit den Achsen beliebig
zugeordnet werden (S. 90). Eine Kurventabelle kann gleichzeitig von mehreren
Funktionsgeneratoren verwendet werden.

Die Anzahl der Ausgabezyklen (S. 90) und die Ausgaberate (S. 90) des Funktionsgenerators kann
eingestellt werden.

INFORMATION

Die Einstellungen zur Verwendung des Funktionsgenerators lassen sich nur im fliichtigen
Speicher des C-886 dndern und gehen beim Ausschalten oder Neustart des C-886 verloren.
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INFORMATION

Fir die Arbeit mit dem Funktionsgenerator wird die Verwendung des Pl Frequency Generator
Tool oder des Pl Wave Generator Tool empfohlen (beide verfiigbar in PIMikroMove®).

Fir die Arbeit mit PIMikroMove® sind keine Befehlskenntnisse erforderlich. Trotzdem wird
empfohlen, dass Sie sich in diesem Kapitel mit dem Funktionsgenerator vertraut machen.

Alle Beispiele in diesem Kapitel kdnnen in PIMikroMove® oder PITerminal als Befehlsfolgen
eingegeben werden.

Die Verwendung des Pl Frequency Generator Tool ist in der Technical Note AOOOT0057
beschrieben. Die Verwendung des Pl Wave Generator Tool ist im PIMikroMove®-Handbuch
beschrieben (SM148E).

Sie kénnen Makros verwenden, um Kurvenformen zu definieren und die Funktionsgeneratoren
zu konfigurieren. Fir die Arbeit mit Makros siehe "Controllermakros" (S. 103).

Befehle und Parameter fiir den Funktionsgenerator

Befehle

Folgende Befehle stehen fiir die Verwendung des Funktionsgenerators zur Verfligung:

Befehl Syntax Funktion
GWD? GWD? [<StartPoint> Fragt den Inhalt der Kurventabellen (d. h. die
<NumberOfPoints> Kurvenformen) ab.
[{<WaveTablelD>}]]
TWG? TWG? Fragt die Anzahl der Funktionsgeneratoren (=
Anzahl der Achsen) ab.
WAV WAV <WaveTablelD> Definiert die Kurvenform.
<AppendWave>
<WaveType>
<WaveTypeParameters>
WAV? WAV? [{<WaveTablelD> Fragt die aktuelle Lange der Kurventabellen ab
<WaveParameterID>}] (Punkteanzahl).
WCL WCL {<WaveTablelD>} Loscht den Inhalt der Kurventabellen.
WGC WGC {<WaveGenID> Stellt die Anzahl der Ausgabezyklen ein.
<Cycles>}
WGC? WGC? [{<WaveGenID>}] Fragt die Anzahl der Ausgabezyklen ab.
WGO WGO {<WaveGenID> Startet und stoppt die Ausgabe des
<StartMode>} Funktionsgenerators.
WGO? WGO? [{<WaveGenID>}] Fragt den Aktivierungszustand ab, der zuletzt fr
den Funktionsgenerator kommandiert wurde.
WGR WGR Startet die Datenaufzeichnung bei laufendem
Funktionsgenerator neu.

80
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Befehl Syntax Funktion

WGS? [<WaveGenID> Fragt den Status des Funktionsgenerators ab.
[<InfoType>]]

WMS? [{<WaveTablelD>}] Fragt die Anzahl freier Speicherpunkte fiir die

Kurventabelle ab.

WSL WSL {<WaveGenID> Stellt die Verbindung zwischen Kurventabelle und
<WaveTablelD>} Funktionsgenerator her.

WSL? WSL? [{<WaveGenID>}] Fragt die Verbindung zwischen Kurventabelle und

Funktionsgenerator ab.

WTR WTR {<WaveGenID> Stellt die Ausgaberate des Funktionsgenerators ein
<WaveTableRate> (beeinflusst damit die Dauer eines Ausgabezyklus).
<InterpolationType>}

WTR? WTR? [{<WaveGenI|D>}] Fragt die Ausgaberate des Funktionsgenerators ab.

#9 #9 Fragt den aktuellen Aktivierungszustand des

Funktionsgenerators ab.

Parameter

Die folgenden Parameter definieren die Eigenschaften des Funktionsgenerators:

Parameter

Beschreibung und mégliche Werte

Maximum Number
Of Wave Points

(ID 0x13000004)

verteilt.

Gesamtanzahl der fir Kurvenformen verfligbaren Punkte
Die Kurventabellen des C-886 haben insgesamt 10.000 Punkte.

Die verfligbaren Punkte werden wahrend der Definition von
Kurvenformen mit dem Befehl WAV (S. 214) auf die Kurventabellen

Dieser Parameter ist schreibgeschitzt.

Tables

Number of Wave

(ID 0x1300010A)

Anzahl der Kurventabellen zum Speichern von Kurvenformen
Der C-886 hat 100 Kurventabellen.
Dieser Parameter ist schreibgeschitzt.

Start All Hexapod
Wave Generators

(ID 0x19002001)

Startverhalten der Funktionsgeneratoren flr die Achsen der
Bewegungsplattform des Positionierers (X, Y, Z, U, V, W):

0 = Jeder Funktionsgenerator, der gestartet werden soll, muss im
WGO-Befehl addressiert werden (Standardeinstellung).

1 = Das Starten eines Funktionsgenerators startet alle

Funktionsgeneratoren, die mit einer Kurventabelle verbunden sind.

Fir die Achsen der Bewegungsplattform des Positionierers, deren
Funktionsgenerator nicht gestartet wurde, wird immer die zuletzt
gliltige Zielposition kommandiert.

C-886 Parallelkinematik-Controller
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7.3.3 Kurvenform definieren
Das Definieren von Kurvenformen umfasst folgende Schritte:
= Optional: Informationen zu Kurventabellen abfragen (S. 82)
= Kurvenform in Kurventabelle erstellen (S. 82)
=  Optional: Inhalt der Kurventabelle I6schen (S. 83)
In diesem Handbuch finden Sie Beispiele fiir das Erstellen von Kurvenformen (S. 83).
INFORMATION
Der Inhalt der Kurventabellen (= definierte Kurvenformen) ist nur im fliichtigen Speicher des
C-886 vorhanden und geht beim Ausschalten oder Neustart des C-886 verloren.
Optional: Informationen zu Kurventabellen abfragen
» Senden Sie den Befehl SPA? 1 0x13000004, um die Gesamtanzahl der Punkte
abzufragen, die der C-886 fiir das Definieren von Kurvenformen in Kurventabellen
bereitstellt.
» Senden Sie den Befehl SPA? 1 Ox1300010A, um die Anzahl der im C-886
verfligbaren Kurventabellen abzufragen.
> Fragen Sie mit dem Befehl WAV? (S. 219) fur die Kurventabellen die aktuelle Anzahl
bereits definierter Kurvenformpunkte ab.
» Fragen Sie mit dem Befehl GWD? (S. 142) den aktuellen Inhalt der Kurventabellen ab (=
bereits definierte Kurvenformen).
Die Antwort enthalt den Inhalt der Kurventabellen im GCS-Array-Format (siehe
separates Handbuch fiir GCS Array, SM 146E).
> Fragen Sie mit dem Befehl WMS? (S. 224) fur die Kurventabellen die Anzahl der
verfligbaren freien Speicherpunkte ab.
Kurvenform in Kurventabelle erstellen
1. Stellen Sie sicher, dass die gewahlte Kurventabelle nicht mit einem Funktionsgenerator
verbunden ist, fiir den die Ausgabe gestartet ist. Details siehe "Funktionsgenerator
konfigurieren" (S. 90) und "Funktionsgeneratorausgabe stoppen" (S. 93).
2. Erstellen Sie mit dem Befehl WAV (S. 214) (WAV + max. 12 Argumente) in der gewahlten
Kurventabelle die Kurvenform aus einzelnen Segmenten. Unterstitzte Kurventypen:
"PNT" (benutzerdefinierte Kurve)
"SIN_P" (invertierte Kosinuskurve)
"RAMP" (Rampenkurve)
"LIN" (Kurve in Form einer einzelnen Abtastzeile)
Die Kurvenform wird in die gewahlte Kurventabelle im fliichtigen Speicher geschrieben.
Details siehe "Beispiele fir das Erstellen von Kurvenformen" (S. 83).
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INFORMATION

Bei der Definition einer Kurvenform mit WAV (S. 214) werden die Zielpositionen und die
resultierenden Geschwindigkeiten nicht geprift. Die Priifung erfolgt erst wahrend der
Funktionsgeneratorausgabe (S. 92).

INFORMATION

Die Kurvenform beeinflusst die Geschwindigkeit wahrend der Bewegungen.
Die Geschwindigkeit wird unter anderem durch folgende Faktoren begrenzt:
=  Typ der Mechanik

= Kombination der zu bewegenden Achsen

= Aktuelle Einstellungen fiir Koordinatensystem und Drehpunkt

= Amplitude der Bewegung

» Definieren Sie die Kurvenform so, dass die Spezifikationen der angeschlossenen Mechanik
wahrend der Funktionsgeneratorausgabe eingehalten werden.

Optional: Inhalt der Kurventabellen l6schen

1. Stellen Sie sicher, dass die gewahlte Kurventabelle nicht mit einem Funktionsgenerator
verbunden ist, flir den die Ausgabe gestartet ist. Details siehe "Funktionsgenerator
konfigurieren" (S. 90) und "Funktionsgeneratorausgabe stoppen" (S. 93).

2. Loschen Sie mit dem Befehl WCL (S. 219) den Inhalt der Kurventabellen.

Der komplette Inhalt der gewahlten Kurventabelle wird geldscht. Das segmentweise
Loschen des Kurventabelleninhaltes ist nicht moglich.

INFORMATION

Beim Ausschalten oder Neustart des C-886 wird der Inhalt der Kurventabellen automatisch
geldscht.

Beispiele fiir das Erstellen von Kurvenformen

Die folgenden Beispiele helfen lhnen beim Erstellen der Kurvenform.
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Sinuskurve 1
= Symmetrische Sinuskurve mit Offset
= Segment liberschreibt den Inhalt der Kurventabelle

Befehl: WAV 2 X SIN_P 2000 0.2 0.1 2000 0O 1000
<WaveTablelD> =2

<AppendWave> = X N
<WaveType> = SIN_P &
<Seglength>= 2000 g Cu __
<Amp>=0.2 = centeypoint
<Offset>=0.1 E
<Wavelength> = 2000
<StartPoint>=0
<CurveCenterPoint> = 1000 E /Start point
=
| Segment length
Wave length

Sinuskurve 2
= Symmetrische Sinuskurve ohne Offset
= Segment Uberschreibt den Inhalt der Kurventabelle
Befehl: WAV 2 X SIN_P 2000 0.3 O 2000 499 1000
<WaveTablelD> =2

<AppendWave> = X
<WaveType>=SIN_P

<Seglength>=2000 = center foint
<Amp>=0.3 Zin
<Offset>=0 =9
- =
<Wavelength> = 2000 E 5

<StartPoint> =499

<CurveCenterPoint> = 1000 Start point

- '
| Segment length .
Wave length
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Sinuskurve 3

= Symmetrische Sinuskurve ohne Offset

= Segment wird an den Inhalt der Kurventabelle angehangt
Befehl: WAV 2 & SIN_P 2000 0.25 O 1800 100 900

<WaveTablelD> =2

<AppendWave> = & i
<WaveType>=SIN_P
<Seglength>= 2000 - Cury, ;
<Amp>=0.25 centerjpoint
<Offset>=0
<Wavelength> = 1800
<StartPoint> = 100 tart point

<CurveCenterPoint> =900

Amplitude
Offset=0

Wave length

Segment length ]

Sinuskurve 4

=  Asymmetrische Kurve ohne Offset

= Segment liberschreibt den Inhalt der Kurventabelle
Befehl: WAV 3 X SIN_P 4000 0.2 O 4000 O 3100

<WaveTablelD> =3
<AppendWave> = X i
<WaveType>=SIN_P
<Seglength> = 4000
<Amp>=0.2

<Offset>=0
<Wavelength> = 4000
<StartPoint>=0
<CurveCenterPoint> = 3100

Amplitude
Offset=0

tart point

Segment length
Wave length L
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Sinuskurve 5

= Symmetrische Kurve mit negativer Amplitude

= Segment liberschreibt den Inhalt der Kurventabelle
Befehl: WAV 1 X SIN_P 1000 -0.3 0.45 1000 O 500

<WaveTablelD>=1
<AppendWave> = X
<WaveType>=SIN_P
<Seglength> = 1000
<Amp>=-0.3
<Offset>=0.45
<Wavelength> = 1000

Offset

Amplitude * (-1

<StartPoint>=0
<CurveCenterPoint> = 500 Curve . .
center point_| —Start point
’ »
" Segment length |
Wave length

Rampenkurve 1
= Symmetrische Rampenkurve mit Offset
= Segment Uberschreibt den Inhalt der Kurventabelle
Befehl: WAV 4 X RAMP 2000 0.2 0.1 2000 O 300 1000

<WaveTablelD> =4

<AppendWave> = X i
<WaveType> = RAMP @
<Seglength>= 2000 g Cu _
<Amp>=0.2 ‘_E‘L centeppoint
<Offset>=0.1 E
<WaveLength> = 2000 +
<StartPoint>=0 3 Speed up do
<SpeedUpDown> = 300 o Start point
<CurveCenterPoint> = 1000 E
: >
| Segment length |
Wave length
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Rampenkurve 2
= Symmetrische Rampenkurve ohne Offset
= Segment liberschreibt den Inhalt der Kurventabelle
Befehl: WAV 4 X RAMP 2000 0.35 O 2000 499 300 1000
<WaveTablelD> =4
<AppendWave> = X

<WaveType>= RAMP
<Seglength> = 2000

@
<Amp>=0.35 2 ‘ﬁ
<Offset>=0 % = n
(73]
<Wavelength> = 2000 Ele
<|O

<StartPoint> =499
<SpeedUpDown> = 300
<CurveCenterPoint> = 1000

Start point

Segment length
Wave length

N

Rampenkurve 3
= Symmetrische Rampenkurve ohne Offset
= Segment Uberschreibt den Inhalt der Kurventabelle
Befehl: WAV 5 X RAMP 2000 0.15 O 1800 120 150 900
<WaveTablelD>=5
<AppendWave> = X

<WaveType> = RAMP
<Seglength> = 2000

=

<Amp>=0.15 L
<Offset>=0 =g
L]

<Wavelength> = 1800 E ‘5

<StartPoint> =120
<SpeedUpDown> =150

<CurveCenterPoint> =900 € r

Wave length

Segment length
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Rampenkurve 4
=  Asymmetrische Rampenkurve ohne Offset
= Segment wird an den Inhalt der Kurventabelle angehangt
Befehl: WAV 5 & RAMP 3000 0.-35 O 3000 O 200 2250
<WaveTablelD>=5
<AppendWave> = &

<WaveType> = RAMP
<Seglength> = 3000

=]

<Amp>=0.35 Zin
<Offset>=0 =la
7]

<Wavelength> = 3000 E ‘5

<StartPoint>=0 Speed up §own

<SpeedUpDown> = 200 point v
<CurveCenterPoint> = 2250
¥ *
| Segment length |
Wave length
Einzelne Abtastzeile 1
=  Abtastzeile mit Offset
= Segment Uberschreibt den Inhalt der Kurventabelle
Befehl: WAV 1 X LIN 1500 0.3 0.15 1500 O 370
<WaveTablelD> =1
<AppendWave> = X "
<WaveType> = LIN [} 0
=
<Seglength> = 1500 é ed up down
<Amp>=0.3 E-
<Offset>=0.15 <
<Wavelength> = 1500
<StartPoint>=0 -
<SpeedUpDown> = 370 o Start point
= /
: >
| Segment length |
Wave length
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Einzelne Abtastzeile 2
= Abtastzeile ohne Offset
= Segment liberschreibt den Inhalt der Kurventabelle
Befehl: WAV 2 X LIN 1500 0.4 O 1100 210 180
<WaveTablelD> =2
<AppendWave> = X

<WaveType> = LIN
<Seglength> = 1500

<Amp>=0.4 2lo n
<Offset>=0 2|1
Tl o
<Wavelength>=1100 £l
<StartPoint> =210 <|O

<SpeedUpDown> = 180

Segment length

Einzelne Abtastzeile 3
= Abtastzeile mit negativer Amplitude
= Segment wird an den Inhalt der Kurventabelle angehangt

Befehl: WAV 2 & LIN 3000 -0.4 0.5 3000 O 650
<WaveTablelD> =2

<AppendWave> = & K
<WaveType> = LIN =
<Seglength> = 3000 -
<Amp>=-0.4 D 3
<Offset>= 0.5 5 =
<Wavelength> = 3000 E—
<StartPoint>=0 <L Start point
<SpeedUpDown> = 650
i / h
| Segment length |
Wave length
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Funktionsgenerator konfigurieren

Das Konfigurieren des Funktionsgenerators umfasst folgende Schritte:
=  Funktionsgenerator und Kurventabelle verbinden oder trennen (S. 90)
= QOptional: Anzahl der Ausgabezyklen einstellen (S. 90)
= Optional: Ausgaberate einstellen (S. 90)

In diesem Handbuch finden Sie ein Beispiel fiir das Einstellen der Ausgaberate (S. 91).

Funktionsgenerator und Kurventabelle verbinden oder trennen

> Fragen Sie mit dem Befehl WSL? (S. 227) die aktuelle Verbindung von
Funktionsgenerator und Kurventabelle ab.

» Verbinden oder trennen Sie Funktionsgenerator und Kurventabelle:

a) Stellen Sie sicher, dass fiir den gewahlten Funktionsgenerator nicht die Ausgabe
gestartet ist. Details siehe "Funktionsgeneratorausgabe stoppen" (S. 93).

b) Verbinden Sie mit dem Befehl WSL (S. 227) die gewahlte Kurventabelle mit dem
gewahlten Funktionsgenerator, oder trennen Sie die Verbindung des ausgewahlten
Generators zu einer Kurventabelle.

Zwei oder mehr Generatoren kdnnen mit derselben Kurventabelle verbunden sein, ein
Generator kann jedoch nicht mit mehreren Kurventabellen verbunden sein.

Optional: Anzahl der Ausgabezyklen einstellen

Die werkseitige Standardeinstellung fir die Anzahl der Ausgabezyklen ist 0. Mit der
werkseitigen Einstellung erfolgt die Ausgabe der Kurvenform ohne zeitliche Begrenzung, bis sie
mit den Befehlen WGO (S. 220) oder HLT (S. 145) oder #24 (S. 127) oder STP (S. 202) gestoppt
wird.

» Senden Sie den Befehl WGC? (S. 220), um die aktuelle Einstellung fir die Anzahl der
Ausgabezyklen des Funktionsgenerators abzufragen.

» Stellen Sie mit dem Befehl WGC (S. 220) die Anzahl der Ausgabezyklen des
Funktionsgenerators ein.

Optional: Ausgaberate einstellen

Durch das Anpassen der Ausgaberate konnen die einzelnen Ausgabezyklen der Kurvenform
verlangert werden. Die Dauer eines Ausgabezyklus fiir die Kurvenform kann wie folgt berechnet
werden:

Ausgabedauer = Zykluszeit des C-886 * Ausgaberate * Anzahl der Punkte

wobei
= die Zykluszeit des C-886 durch den Parameter OxOE000200 angegeben wird (in
Sekunden)
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= die Ausgaberate der Anzahl der C-886-Zyklen entspricht, tiber die sich die Ausgabe
eines Kurvenpunkts zeitlich erstreckt

= die Anzahl der Punkte der Lange der Kurvenform (d. h. der Lange der Kurventabelle)
entspricht

Die Ausgabe der Kurvenpunkte erfolgt standardmaRig mit Interpolation, um Positionsspriinge
der Achsen zu vermeiden.

» Senden Sie den Befehl WTR? (S. 230), um die aktuellen Einstellungen fur Ausgaberate
und Interpolation abzufragen.

> Stellen Sie mit dem Befehl WTR (S. 228) die Ausgaberate und die Interpolation ein.

Fiir die einzelnen Funktionsgeneratoren des C-886 konnen unterschiedliche Ausgaberaten
eingestellt werden.

INFORMATION

Wenn beim Einstellen der Ausgaberate mit dem Befehl WTR die Funktionsgeneratorkennung 0
verwendet wird, wird die Ausgaberate fiir alle Funktionsgeneratoren auf denselben Wert
gesetzt.

Beispiel fiir das Einstellen der Ausgaberate

Aktion Befehl Ergebnis

Sinuskurve fur Kurventabelle | WAV 2 XSIN_P 20000.2 0.1 | Die Linge der Kurvenform

2 definieren. 2000 O 1000 und damit die Anzahl der
Punkte in der Kurventabelle
ist 2000.

Zykluszeit des C-886 SPA? 1 0xOE000200 Die Zykluszeit des C-886 ist

auslesen. 10 ms

Aktuelle Ausgaberate WTR? Standardwert fur die

auslesen. Ausgaberate = 1 (jeder Punkt

in der Kurventabelle wird
wahrend eines C-886-Zyklus
ausgegeben)

Dauer eines Ausgabezyklus
(siehe Berechnungsformel
oben):
0,01s12000=20s
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Aktion Befehl Ergebnis
Anzahl der C-886-Zyklen pro [WTR O 30 1 Dauer eines Ausgabezyklus
Punkt der Kurventabelle fir (siehe Berechnungsformel
alle Funktionsgeneratoren oben):
verdreiRigfachen. 0,01s * 30 ¢ 2000 = 10 min
Zwischen der Ausgabe der
Punkte interpoliert der C-886
linear, um Positionsspriinge
zu vermeiden.
7.3.5 Ausgabe starten und stoppen
Der Funktionsgenerator gibt absolute Zielpositionen aus.
= Funktionsgeneratorausgabe starten (S. 93)
= Funktionsgeneratorausgabe stoppen (S. 93)
= Optional: Aktivierungszustand und Status des Funktionsgenerators abfragen (S. 93)
=  Optional: Datenaufzeichnung wahrend Funktionsgeneratorausgabe starten (S. 94)
In diesem Handbuch finden Sie Beispiele fiir das Starten/Stoppen der
Funktionsgeneratorausgabe (S. 94).
INFORMATION
Wenn die Funktionsgeneratorausgabe aktiv ist, sind Befehle zum Starten oder Konfigurieren
von Bewegungen sowie das Ausfiihren entsprechender Makros nicht zuldssig.
INFORMATION
Wahrend der Funktionsgeneratorausgabe priift der C-886 stdndig, ob die Bewegung noch
moglich ist. In folgenden Fallen stoppt der C-886 die Bewegung abrupt und setzt einen
Fehlercode:
= Die auszugebenden Zielpositionen kénnen nicht erreicht werden.
= Die erforderliche Geschwindigkeit kann nicht erreicht werden.
=  Die Bewegung wiirde eine Kollision verursachen.
» Fragen Sie mit dem Befehl WGS? den aktuellen Status der Funktionsgeneratoren ab,
insbesondere den Index der Kurvenformpunkte, an denen ein Fehler aufgetreten ist.
> Fragen Sie mit dem Befehl ERR? (S. 139) den Fehlercode des zuletzt aufgetretenen Fehlers
ab.
Voraussetzungen
v" Sie haben die gewiinschte Kurvenform erstellt (S. 82).
v" Sie haben den Funktionsgenerator mit der entsprechenden Kurventabelle verbunden
(S.90).
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Funktionsgeneratorausgabe starten
» Starten Sie die Funktionsgeneratorausgabe mit dem Befehl WGO (S. 220).

Alle Funktionsgeneratoren, deren Ausgabe gleichzeitig aktiv sein soll, miissen im selben
Befehl gestartet werden. Fiir die Achsen der Bewegungsplattform des Positionierers,
deren Funktionsgenerator nicht gestartet wurde, wird immer die zuletzt giiltige
Zielposition kommandiert.

Die Ausgabe erfolgt synchron mit den Servozyklen des C-886.

Beim Start der Funktionsgeneratorausgabe wird automatisch ein
Datenaufzeichnungszyklus gestartet.

Funktionsgeneratorausgabe stoppen

» Stoppen Sie die Funktionsgeneratorausgabe durch Senden eines der folgenden Befehle:

WGO (S. 220) stoppt die angegebenen Funktionsgeneratoren

STP (S. 202) stoppt alle Funktionsgeneratoren

#24 (S. 127) stoppt alle Funktionsgeneratoren

HLT (S. 145) stoppt die Funktionsgeneratoren der angegebenen Achsen

Wenn die Funktionsgeneratorausgabe durch Senden von STP, #24 oder HLT gestoppt
wird, setzt der C-886 den Fehlercode 10 (Abfrage mit dem Befehl ERR? (S. 139)).

Wenn die Anzahl der Ausgabezyklen begrenzt wurde (S. 90), wird die
Funktionsgeneratorausgabe nach Erreichen der vorgegebenen Zyklenzahl automatisch
gestoppt.

INFORMATION

Das Beenden der PC-Software stoppt nicht die Funktionsgeneratorausgabe.

Optional: Aktivierungszustand des Funktionsgenerators abfragen
> Fragen Sie mit dem Befehl #9 (S. 126) ab, ob die Funktionsgeneratorausgabe lauft.

> Fragen Sie mit dem Befehl WGO? (S. 222) die zuletzt kommandierten
Start-/Stopp-Einstellungen des Funktionsgenerators ab.

Die Antwort auf WGO? wird auch durch das Stoppen der Funktionsgeneratorausgabe
mit #24 (S. 127), STP (S. 202) oder HLT (S. 145) und Ende der Ausgabe nach einer
festgelegten Anzahl von Ausgabezyklen beeinflusst.
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» Fragen Sie mit dem Befehl WGS? den Status des Funktionsgenerators ab:

— Lauft der Funktionsgenerator?

— Wie viele Zyklen hat der Funktionsgenerator seit dem letzten Start ausgegeben?

— Fehlercode des zuletzt wahrend der Ausgabe aufgetretenen Fehlers

— Index des Kurvenformpunktes, an dem der Fehler aufgetreten ist

Optional: Datenaufzeichnung wahrend Funktionsgeneratorausgabe starten

» Starten Sie die Datenaufzeichnung wahrend der Funktionsgeneratorausgabe, indem Sie
den Befehl WGR (S. 222) senden.

Beim Starten der Funktionsgeneratorausgabe (S. 93) startet automatisch ein erster

Datenaufzeichnungszyklus.

Die aufgezeichneten Daten kénnen mit dem Befehl DRR? (S. 135) ausgelesen werden. Weitere
Informationen siehe "Datenrekorder” (S. 76).

Beispiele fiir das Starten/Stoppen der Funktionsgeneratorausgabe

Aktion

Befehl

Ergebnis

Sinuskurve fir
Kurventabelle 4
definieren.

WAV 4 XSIN_P 2000
1 0 2000 O 1000

Die Lange der Kurvenform und damit die
Anzahl der Punkte in der Kurventabelle ist
2000.

Sinuskurve fir
Kurventabelle 5

WAV S XSIN_P 2000
0.2 0 2000 0 1000

Die Lange der Kurvenform und damit die
Anzahl der Punkte in der Kurventabelle ist

definieren. 2000.

Funktionsgenerator 1 WSL 1 4 35 Voraussetzung fur Ausgabe des

(Achse X) mit der Funktionsgenerators erfillt: ohne

Kurventabelle 4 Zuweisung einer Kurventabelle ist keine

verbinden. Ausgabe des Funktionsgenerators moglich.

Funktionsgenerator 3

(Achse Z) mit der

Kurventabelle 5

verbinden.

Funktionsgeneratoren1 (WGO 1 1 3 1 Die in den Kurventabellen 4 und 5

und 3 starten. definierten Kurvenformen werden
ausgegeben.
Fir die Achsen Y, U, Vund W der
Bewegungsplattform des Positionierers,
deren Funktionsgeneratoren nicht gestartet
wurden, werden die zuletzt gliltigen
Zielpositionen kommandiert.

Funktionsgeneratoren1 [(WGO 1 0 3 O Die Ausgabe der Kurvenpunkte (und damit

und 3 stoppen. die Bewegung des Positionierers) wird
gestoppt.
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Alle Befehle bis auf die letzten beiden Zeilen wie im Beispiel oben; die letzten beiden Zeilen
werden durch die folgenden Befehle ersetzt:

Aktion Befehl Ergebnis
Anzahl der WGC 1 100 3 100 |Ein Befehl zum Stoppen der
Ausgabezyklen fur Funktionsgeneratoren ist nicht erforderlich.

Funktionsgeneratoren 1
und 3 auf 100 begrenzen.

Funktionsgeneratoren1 [(WGO 1 1 3 1 Die Ausgabe der Funktionsgeneratoren
und 3 starten. endet automatisch nach 100
Ausgabezyklen.

7.3.6 Anwendungstipps: Kundenspezifische Daten laden

Sie kdnnen kundenspezifische Daten (Zeitreihen) aus Dateien vom PC in den C-886 laden und
als benutzerdefinierte Kurven verwenden. Vor dem Laden miissen Sie die Daten in das
GCS-Array-Format umwandeln. Fiir das Laden der umgewandelten Daten in den C-886
verwenden Sie das Pl Wave Generator Tool oder das Pl Frequency Generator Tool (beide
verfligbar in PIMikroMove®). Die Verwendung des Pl Wave Generator Tool ist nachfolgend
beschrieben; fir die Verwendung des Pl Frequency Generator Tool siehe die Technical Note
A000T0057.

Daten in das GCS-Array-Format umwandeln

Das GCS-Array-Format basiert auf ASClI-Zeichen. Eine GCS-Array-Datei besteht aus einem
Header-Abschnitt und einem Datentabellen-Abschnitt. Als Dezimaltrennzeichen kann ein
Komma oder ein Punkt verwendet werden. Eine ausfiihrliche Beschreibung des
GCS-Array-Formats siehe separates Handbuch (SM146E).

Wandeln Sie die Daten lhrer Zeitreihe wie folgt in das GCS-Array-Format um:

1. Erzeugen Sie eine Textdatei mit der Dateiendung ".dat" auf dem PC, z. B.
"New_GCS_Array.dat".

2. Fugen Sie den Header zur Datei hinzu. Struktur und Inhalt der Headers miissen wie folgt
aufgebaut sein:

Template fiir den GCS-Array-Header:
[GCS_ARRAY Target Positions XY]
# VERSION = 1

# TYPE = 1
# SEPARATOR = 32
# DIM = 2

# SAMPLE_TIME = 0,001
# NDATA = 256
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#
# NAMEO = TARGET POSITION X
# NAME1 = TARGET POSITION Y
#
# DISP_UNITO = mm
# DISP_UNIT1 = mm
# END_HEADER
Passen Sie die folgenden Angaben im Header an lhre Daten an (markiert in der Liste
oben):
DIM
Anzahl der Spalten in der Datentabelle (d.h. Anzahl der Zeitreihen), Minimum ist 1
NDATA
Anzahl der Zeilen in der Datentabelle (d.h. Anzahl der Datenpunkte pro Zeitreihe)
NAME%
Optional: Beschreibung der Spalte % (wobei % ein positiver ganzzahliger Wert < DIM ist;
die Zahlung beginnt mit 0)
DISP_UNIT%
Optional: Beschreibung der physikalischen Einheit fiir Spalte % (wobei % ein positiver
ganzzahliger Wert < DIM ist; die Zdhlung beginnt mit 0)
SAMPLE_TIME
Samplezeit der Daten (in s), d.h. der Zeitabstand zwischen zwei Datenpunkten der
Zeitreihe
SEPARATOR
Separator fiir die Spalten in der Datentabelle. Muss als dezimales ASCII-Zeichen
angegeben werden (z. B. 9 fiir TAB oder 32 fiir SPACE)
[GCS_ARRAY %]
Optional: % ist der Name der Datentabelle
Flgen Sie lhre Daten zur Datei hinzu gemaR den Header-Angaben fir DIM, NDATA und
SEPARATOR:
Datentabellen-Abschnitt der GCS-Array-Datei, Leerzeichen werden hier als
dargestellt:
Valuel_TimeSeriesOSPValuel_TimeSeries1[SP|.
Value2_TimeSeriesOSPValue2_TimeSeries1SP..
Value3_TimeSeriesOSPValue3_TimeSeries1SP..
Das folgende Beispiel zeigt ein komplettes GCS-Array mit Daten fiir zwei Zeitreihen. Die
erste Zeitreihe "TARGET POSITION X" enthélt die Werte 1/2/3, und die zweite Zeitreihe
"TARGET POSITION Y" enthalt die Werte 0.1/0.2/0.3.
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REM data recorded with C-886 controller

VERSION = 1

TYPE = 1

SEPARATOR = 32

DIM = 2

SAMPLE_TIME = 0.009009
NDATA = 3

NAMEO
NAME1

TARGET POSITION X
TARGET POSITION Y

DISP_UNITO
DISP_UNIT1
END_HEADER
0.1
0.2
0.3

Das Ergebnis der Umwandlung ist eine GCS-Array-Datei mit der Dateiendung ".dat", die die
Zeitreihen-Daten enthilt. Die Datei kann mit dem Pl Wave Generator Tool (siehe unten) oder
dem PI Frequency Generator Tool in den C-886 importiert werden.

mm

mm

N PR OH R OH R O R OH H OHE OHE R OH F R

w

GSC-Array-Daten laden

Das Pl Wave Generator Tool ist in PIMikroMove® verfligbar. Weitere Informationen zum PI
Wave Generator Tool siehe PIMikroMove®-Handbuch (SM148E).

1. Offnen Sie das Pl Wave Generator Tool aus dem Hauptfenster von PIMikroMove® {iber
den Menleintrag C-886 > Show wave generator....
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2. Klicken Sie im Hauptfenster des Pl Wave Generator Tools auf Load Data Set , um das
Fenster Load Data Set for Wave Tables zu 6ffnen.

71 PIWave Generator Tool _
B AN W Nl e ,"l. B || suto select v .

Cursor 1

o
o

=]
o

-

b

Physical units

Diff (Cur. 1 -Cur, 2)

g
8

dY: | 0.00000
. | dyfdx: | 0.00000
0 02 04 08 08 L 1fdx: | 0.00000
Time/ms
Wave Table Editor | Data Recorder | Wave Generator |
[wave Table 1 z)
Remaining memory avallable for 1000000 pt | The waveform(s) to be 7 Axis information
wave tables: wlnutr;(‘:;e;}rm Sl E This wave table is used by the axes:
genera are 5 a
Ti'te\:\‘.rrmtlengd'noflhedeﬁned 0 pt [in “wave tables" on the
Ve controller one waveform
Wave segment definition periviave table, Load a data set
from a file and
[ Define a new segment ... B Bl ot ot el ;..u;::swﬁun
1) Get the whole wave table automatically % the wave tables
4 afer the t definition Stwg::&Select t;:wave and send them to
$hich the controller
is to be defined. 15 ey
[ Getthewsvetsble || Clearthewavetsble | - ( Load Dataset |

()2011-2014 Physik Instrumente (PI) GmbH & Co. KG,C-887,115027183,2.0.573.0

Abbildung 9: Hauptfenster des PI Wave Generator Tools

3. Importieren Sie die GCS-Array-Datei im Fenster Load Data Set for Wave Tables.
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Die Zeitreihen-Daten, die aus der Datei geladen wurden, werden im Grafikfeld
angezeigt. Die Abbildung unten zeigt die Daten aus dem Beispiel in "Daten in das
GCS-Array-Format umwandeln".

Data Set for Wave Tables
SRR FOBEE| Yl ¢ &D)|([HE)iE 8 |[uoswe -]
2 Cursor 1
|‘1mpon data 1 C:\Users\frie\Desktop'test dat :
L x: | 0.00000
3 =+ TARGETPOSITION X ¥: [ 0.00000
£
£ Ol
% x: | 0.00000
=z v: | 0.00000
O 15
E
0]
(@]
E: 12 Diff (Cur. 1-Cur. 2)
% dx: | 0.00000
X o8 d: | 0.00000
I'S d/dx: | 0.00000
1/dx: | 0.00000
o 4 4 4 4 4 4
0 0,0004 10,0008 0,0012 0,00186 0,002
Time/s
Wave Tables
1 2 3 4 5 6
Curve form  NONE [] none (] none (] none (] none [ nonE Il
Wave table size |0 0 0 0 0 0 (
‘ m »
cancel | [ ok |

Abbildung 10: Fenster "Load Data Set for Wave Tables" mit grafischer Anzeige der geladenen Daten

4. Weisen Sie die einzelnen Zeitreihen den Kurventabellen des C-886 zu. Fiir die
Zuweisung offnen Sie das Auswahlmeni einer Kurventabelle und wéahlen die
gewliinschten Daten (siehe Abbildung unten).
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Beachten Sie, dass die Daten erst dann an den C-886 gesendet werden, wenn Sie in der
unteren rechten Ecke des Fensters auf Ok klicken.

Load Data Set for Wave Tables
SPD®| FEE | %l @B [EE S| [|auoseet b
2 Cursor 1
C\Users\frie\Desktop'test dat
x: | 0.00000
3 =+ TARGETPOSITION X T T T v: | 0.00000
E
E 24 Cursor 2
< x: | 0.00000
Z ¥: | 0.00000
O 15
| =
7]
(@]
& 12 Diff (Cur., 1-Cur. 2)
w dx: | 0.00000
1O
X o8 dy: | 0.00000
E d/dx: | 0.00000
1/dx: | 0,00000
0 0,0004 0,0008 0,0012 0,00186 0,002
Time/s
Wave Tables
2 3 4 5 6
Curve form JONE (] none (] none [ none [ nonE Il
Wave table sizg 0 1] 0 0 (
TARGET POSITION X
TARGET POSITION Y
4 m L]
cancel |f ok

Abbildung 11: Zuweisung der geladenen Daten zu Kurventabellen, hier fiir Kurventabelle 1

7.3.7 Anwendungstipps: Makros fiir Funktionsgenerator verwenden

Die folgenden Einstellungen fiir den Funktionsgenerator lassen sich nur im fliichtigen Speicher
des C-886 andern und gehen beim Ausschalten oder Neustart des C-886 verloren:

= Inhalt der Kurventabellen (definiert mit WAV)

= Verbindung von Kurventabellen mit Funktionsgeneratoren (eingestellt mit WSL)
= Ausgaberate (eingestellt mit WTR)

= Anzahl der Ausgabezyklen (eingestellt mit WGC)

Mit der Makrofunktionalitat des C-886 kdonnen Sie die Einstellungen des Funktionsgenerators
dauerhaft im C-886 speichern. Zusatzlich kénnen Sie ein Startup-Makro verwenden, um bei
jedem Einschalten oder Neustart des C-886 den Funktionsgenerator zu konfigurieren und die
Ausgabe zu starten.

Weitere Informationen zur Makrofunktionalitat siehe "Controllermakros" (S. 103).
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Im folgenden Beispiel werden zwei Makros verwendet, um fiir die Achsen U und V
(Funktionsgeneratoren 4 und 5) des Positionierers die Funktionsgeneratorausgabe zu
konfigurieren und zu starten:

=  Das Makro "UVdata" enthalt die Definition der Kurvenformen fiir die Kurventabellen 1
und 2 (WAV-Befehle).

= Das Makro "Start" fiihrt die folgenden Aktionen aus:

a) Durch Aufruf des Makros "UVdata" die Kurvenformen in die Kurventabellen 1 und 2
schreiben.

b) Kurventabelle 1 mit Funktionsgenerator 4 verbinden und Kurventabelle 2 mit
Funktionsgenerator 5 (Befehl WSL).

c) Ausgaberate fir Funktionsgeneratoren 4 und 5 auf 10 setzen, mit linearer
Interpolation (Befehl WTR).

d) Anzahl der Ausgabezyklen fiir Funktionsgeneratoren 4 und 5 auf 100 setzen (Befehl
WGC).

e) Optional, aber empfohlen, um Spriinge der Achsen zu vermeiden: Achsen U und V
zur Startposition der Funktionsgeneratorausgabe kommandieren.

f)  Ausgabe fur Funktionsgeneratoren 4 und 5 - und damit die Bewegung der Achsen U
und V - starten (Befehl WGO).

Inhalt des Makro "UVdata":

WAV 1 X PNT 1 1 0

WAV 1 & PNT 1 1 5.654625319357E-06
WAV 1 & PNT 1 1 3.091004951757E-05

L]
WAV 1 & PNT 1 1 0.000148233661

WAV 2 X PNT 1 1 0
WAV 2 & PNT 1 1 -4.742444189387E-06
WAV 2 & PNT 1 1 -3.027352414704E-05

L]
WAV 2 & PNT 1 1 -0.000257643502

Inhalt des Makros "Start", wobei startposU und startposV die Startposition der
Funktionsgeneratorausgabe bezeichnen:

MAC START UVdata
WSL 4 1 5 2
WTR 4 10 1 5 10 1
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WGC 4 100 5 100
MOV U startposU V startposV
WGO 4 151

Anmerkungen:

Im Beispielmakro "UVdata" wird zur besseren Ubersicht pro WAV-Befehl nur ein Kurvenpunkt (=
Zielposition) angegeben. Fiir schnellere Verarbeitung wird empfohlen, mehr als einen Punkt pro
WAV-Befehl zu definieren (pro Befehlszeile sind maximal 256 Zeichen zulassig).

Kurvenform-Definitionen kénnen leicht erstellt werden, indem der Inhalt des Logfensters von
PIMikroMove® in ein Makro kopiert wird:

1. Offnen Sie das Logfenster (iber den Meniieintrag C-886 > Log window... im
Hauptfenster von PIMikroMove®.

2. Offnen Sie aus dem Menii C-886 im Hauptfenster von PIMikroMove® das Pl Frequency
Generator Tool oder das Pl Wave Generator Tool.

3. Definieren Sie mit dem Tool eine Kurvenform und senden Sie die Kurvenform an den
C-886.

Die gesendeten Befehle werden im Logfenster aufgelistet.

Beispielsweise kdnnen Sie mit dem Pl Frequency Generator Tool eine Sinuskurve mit
einer bestimmten Frequenz definieren. Die entsprechenden Befehle WAV ... PNT
kénnen Sie dann aus dem Logfenster in ein Makro kopieren. Die Befehle WAV ... PNT im
Logfenster werden durch die Funktion PI_WAV_PNT() der von PIMikroMove®
verwendeten Pl GCS2 DLL erzeugt. Die Funktion PI_WAV_PNT() verteilt die
Kurvenpunkte automatisch auf die einzelnen Befehle WAV ... PNT.

Wenn das Beispielmakro "Start" als Startup-Makro verwendet wird, kann vor dem Start der
Funktionsgeneratorausgabe eine Referenzfahrt erforderlich sein. In diesem Fall missen die
folgenden Zeilen vor der Zeile MOV U startposU V startposV in das Makro eingefiigt
werden:

FRF X
WAC FRF? X =1

Die Zeilen starten eine Referenzfahrt und warten, bis die Referenzfahrt erfolgreich beendet
wurde.
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Controllermakros

Ubersicht: Makrofunktionalititen und Beispielmakros
Der C-886 kann Befehlsfolgen als Makros speichern und abarbeiten.

Die folgenden Funktionalititen machen Makros zu einem wichtigen Werkzeug in vielen
Anwendungsgebieten:

= Mehrere Makros kdnnen gleichzeitig gespeichert werden.

= Ein beliebiges Makro kann als Startup-Makro festgelegt werden. Das Startup-Makro
wird bei jedem Einschalten oder Neustart des C-886 ausgefiihrt.

= Die Abarbeitung des Makros und das Stoppen der Makroausfiihrung lassen sich an
Bedingungen kniipfen. So kénnen auch Schleifen realisiert werden.

=  Makros kénnen sich selbst oder andere Makros in mehreren Verschachtelungsebenen
aufrufen.

= Variablen (S. 112) kénnen fiir das Makro und im Makro selbst gesetzt und in
verschiedenen Operationen verwendet werden.
In diesem Handbuch finden Sie Beispielmakros fiir folgende Aufgaben:
= Achse hin und her bewegen (S. 107)
=  Achse mit variablem Verfahrweg hin und her bewegen (S. 109)

= Referenzfahrt flr Positionierer durch Startup-Makro auslésen (S. 111)

Befehle und Parameter fiir Makros

Befehle

Folgende Befehle stehen speziell fir die Handhabung von Makros oder fiir die Verwendung in
Makros zur Verfligung:

Befehl Syntax Funktion
ADD (S. 128) |ADD <Variable> Kann nur in Makros verwendet werden. Addiert zwei
<FLOAT1> <FLOAT2> Werte und speichert das Ergebnis als Variable
(S.112).

CPY (S.131) |CPY <Variable><CMD?> |Kann nur in Makros verwendet werden. Kopiert eine
Antwort auf einen Befehl in eine Variable (S. 112).

DEL (S. 132) |DEL <uint> Kann nur in Makros verwendet werden. Bewirkt eine
Verzdgerung um <uint> Millisekunden.
JRC (S. 150) |JRC <Jump><CMD?> Kann nur in Makros verwendet werden. Lost einen
<OP> <Value> relativen Sprung des Makroausfiihrungszeigers in

Abhdngigkeit von einer Bedingung aus.
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Befehl Syntax Funktion
MAC (S. 179) |MAC BEG <macroname> |Startet die Aufzeichnung eines Makros mit dem
Namen macroname auf dem Controller. macroname
kann aus bis zu 8 Zeichen bestehen.
MAC DEF <macroname> |Legt das angegebene Makro als Startup-Makro fest.
MAC DEF? Fragt das Startup-Makro ab.
MAC DEL <macroname> |LOscht das angegebene Makro.
MAC END Stoppt die Makroaufzeichnung.
MAC ERR? Meldet den letzten Fehler, der wéhrend der
Ausfihrung eines Makros auftrat.
MAC FREE? Fragt nach dem freien Speicherplatz fir die
Makroaufzeichnung.
MAC NSTART Startet das angegebene Makro n-mal hintereinander
<macroname> <uint> (n = Anzahl der Ausfiihrungen). Mit <String> kénnen
[{<String>}] die Werte lokaler Variablen fiir das Makro gesetzt
werden.
MAC START Startet eine Ausfiihrung des angegebenen Makros.
<macroname> Mit <String> konnen die Werte lokaler Variablen fir
[{<String>}] das Makro gesetzt werden.
MAC? MAC? [<macroname>] Listet alle Makros oder den Inhalt des angegebenen
(S.183) Makros auf.
MEX (S. 184) |MEX <CMD?><OP> Kann nur in Makros verwendet werden. Stoppt die
<Value> Makroausfiihrung in Abhangigkeit von einer
Bedingung.
RMC? RMC? Listet die aktuell laufenden Makros auf.
(S.192)
VAR (S. 208) | VAR <Variable> <String> |Setzt eine Variable (S. 112) auf einen bestimmten
Wert oder I6scht sie.
VAR? VAR? [{<Variable>}] Gibt Variablenwerte zurick.
(S. 209)
WAC (S. 213) | WAC <CMD?> <OP> Kann nur in Makros verwendet werden. Wartet, bis
<Value> eine Bedingung erfillt ist.
#8 (S.126) |- Prift, ob ein Makro auf dem Controller ausgefiihrt
wird.
INFORMATION

Pro Befehlszeile sind maximal 256 Zeichen zulassig.
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Parameter

Folgender Parameter steht fir die Arbeit mit Makros zur Verflgung:

Parameter Beschreibung und maogliche Werte

Ignore Macro Error? |Legt fest, ob das Controllermakro gestoppt wird, wenn bei dessen
0x72 Ausfiihrung ein Fehler auftritt.

= 0 =Bei Fehler Makro anhalten (Standard)
= 1 =Fehlerignorieren

7.4.3 Mit Makros arbeiten
Die Arbeit mit Makros umfasst Folgendes:
=  Aufzeichnen von Makros (S. 105)
=  Starten der Makroausfiihrung (S. 108)

Stoppen der Makroausfiihrung (S. 110)
= Einrichten eines Startup-Makros (S. 111)
= Loschen von Makros (S. 112)

INFORMATION

Fir die Arbeit mit Controllermakros wird die Verwendung der Registerkarte Controller macros
in PIMikroMove® empfohlen. Dort konnen Sie Controllermakros komfortabel aufzeichnen,
starten und verwalten. Details finden Sie im PIMikroMove® Handbuch.

Makro aufzeichnen

INFORMATION

Der C-886 kann eine unbegrenzte Anzahl von Makros gleichzeitig speichern. Maximal 10
Verschachtelungsebenen sind in Makros moglich.
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INFORMATION

Grundsatzlich konnen alle GCS-Befehle (S. 115) Bestandteil eines Makros werden. Ausnahmen:
= RBT fiir den Neustart des C-886

MAC BEG und MAC END fiir die Makroaufzeichnung

=  MAC DEL zum Loschen eines Makros

= #27 zum Anhalten des C-886

Abfragebefehle kénnen in Makros in Kombination mit den Befehlen CPY, JRC, MEX und WAC
verwendet werden. Andernfalls bleiben sie wirkungslos, da Makros keine Antworten an
Schnittstellen weiterleiten.

INFORMATION

Um die Anwendung von Makros flexibler zu gestalten, kdnnen Sie in Makros lokale und globale
Variablen verwenden. Weitere Informationen siehe "Variablen" (S. 112).

INFORMATION

Die Anzahl der Schreibzyklen im permanenten Speicher ist durch die begrenzte Lebensdauer
des Speicherchips beschrankt.

» Zeichnen Sie Makros nur auf, wenn es notwendig ist.
» Verwenden Sie Variablen (S. 112) in Makros, und geben Sie beim Starten der
Makroausfiihrung die entsprechenden Variablenwerte an.

» Wenden Sie sich an unseren Kundendienst (S. 267), wenn der C-886 unerwartetes
Verhalten zeigt.

1. Starten Sie die Makroaufzeichnung.

— Wenn Sie mit PITerminal oder im Fenster Command entry von PIMikroMove®
arbeiten: Senden Sie den Befehl MAC BEG macroname, wobei macroname den
Namen des Makros bezeichnet.

— Wenn Sie in PIMikroMove® auf der Registerkarte Controller macros arbeiten:
Klicken Sie auf das Symbol Create new empty macro, um eine Registerkarte zum
Eingeben eines neuen Makros zu erzeugen. Geben Sie nicht den Befehl MAC BEG
macroname ein.

2. Geben Sie unter Verwendung der normalen Befehlssyntax Zeile fiir Zeile die Befehle ein,
die Bestandteil des Makros macroname sein sollen.

Makros kénnen sich selbst oder andere Makros in mehreren Verschachtelungsebenen
aufrufen.
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3. Beenden Sie die Makroaufzeichnung.
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— Wenn Sie mit PITerminal oder im Fenster Command entry von PIMikroMove®

arbeiten: Senden Sie den Befehl MAC END.

— Wenn Sie in PIMikroMove® auf der Registerkarte Controller macros arbeiten:
Geben Sie nicht den Befehl MAC END ein. Klicken auf das Symbol Send macro to
controller und geben Sie in einem separaten Dialogfenster den Namen des Makros

ein.

Das Makro wurde im permanenten Speicher des C-886 abgelegt.

4. Wenn Sie prifen wollen, ob das Makro korrekt aufgezeichnet wurde:

Wenn Sie mit PITerminal oder im Fenster Command entry von PIMikroMove® arbeiten:

— Fragen Sie ab, welche Makros im C-886 gespeichert sind, indem Sie den Befehl

MAC? senden.

— Fragen Sie den Inhalt des Makros macroname ab, indem Sie den Befehl MAC?

macroname senden.

Wenn Sie in PIMikroMove® auf der Registerkarte Controller macros arbeiten:

— Klicken Sie auf das Symbol Read list of macros from controller.

— Markieren Sie das zu priifende Makro in der Liste auf der linken Seite, und klicken
Sie auf das Symbol Load selected macro from controller.

Beispiel: Achse hin und her bewegen

INFORMATION

Bei der Aufzeichnung von Makros auf der Registerkarte Controller macros in PIMikroMove®
missen die Befehle MAC BEG und MAC END weggelassen werden.

Die Achse X soll sich hin und her bewegen. Dazu werden 3 Makros aufgezeichnet. Makro 1
startet die Bewegung in die positive Richtung und wartet, bis die Achse die Zielposition erreicht
hat. Makro 2 erfiillt diese Aufgabe fiir die negative Bewegungsrichtung. Makro 3 ruft die

Makros 1 und 2 auf.

» Zeichnen Sie die Makros auf, indem Sie senden:
MAC BEG macrol
MVR X 12.5
WAC ONT? X = 1

MAC END

MAC BEG macro2
MVR X -12.5
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WAC ONT? X = 1
MAC END

MAC BEG macro3
MAC START macrol
MAC START macro2
MAC END

Makroausfiihrung starten

INFORMATION

Wahrend auf dem C-886 ein Makro ausgefiihrt wird, kdnnen tber alle
Kommunikationsschnittstellen Befehle an den C-886 gesendet werden. Befehle werden in der
Reihenfolge ihres Eintreffens abgearbeitet. Die Zeitdauer fiir das Abarbeiten einzelner Befehle
hangt vom jeweiligen Befehl ab. Die Ausfiihrung eines zeitaufwandigen Befehls, der (iber eine
Kommunikationsschnittstelle gesendet wurde, kann daher zu einer Pause in der
Makroausfiihrung fiihren. Makros sind deshalb z.B. nicht fir das zeitkritische Abfahren
festgelegter Dynamikprofile geeignet.

» Verwenden Sie zum Abfahren eines festgelegten zeitkritischen Dynamikprofils kein Makro,
sondern aufeinander folgende MOV-Befehle, die in einem Zwischenspeicher abgelegt
werden, siehe "Zyklische Ubertragung von Zielpositionen" (S. 33).

» Wenn moglich, starten oder verwenden Sie wahrend der Makroausfiihrung keine
PC-Software wie PIMikroMove® oder LabVIEW-Treiber.

» Wenn moglich, vermeiden Sie wahrend der Makroausfiihrung das Senden von Befehlen.

INFORMATION

Zeitgleiche Ausfiihrung mehrerer Makros ist nicht moéglich. Es kann jeweils nur ein Makro
ausgefihrt werden.

INFORMATION

Sie kdnnen die Makroausfiihrung mit den Befehlen JRC und WAC an Bedingungen kniipfen.
Die Befehle miissen im Makro enthalten sein.

Im Folgenden wird das PITerminal oder das Fenster Command entry von PIMikroMove®
verwendet, um Befehle einzugeben. Details zur Arbeit mit der Registerkarte Controller macros
in PIMikroMove?® finden Sie im PIMikroMove® Handbuch.

1. Wenn die Makroausfiihrung trotz Auftretens eines Fehlers fortgesetzt werden soll:
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— Stellen Sie den Parameter Ignore Macro Error? (ID 0x72) entsprechend ein: Senden
Sie den Befehl SPA 1 0x72 Status, wobei Status die Werte 0 oder 1 annehmen
kann (0 = Bei Fehler Makro anhalten (Standard); 1 = Makrofehler ignorieren).

Weitere Informationen zum Andern von Parametern finden Sie in "Anpassen von
Einstellungen" (S. 247).

Starten Sie die Makroausfiihrung:

— Wenn das Makro einmal ausgefiihrt werden soll, senden Sie den Befehl MAC
START macroname string, wobei macroname den Namen des Makros
bezeichnet.

— Wenn das Makro n-mal ausgefiihrt werden soll, senden Sie den Befehl MAC
NSTART macroname n string, wobei macroname den Namen des Makros
bezeichnet und n die Anzahl der Ausfiihrungen angibt.

string steht fur die Werte lokaler Variablen. Die Werte sind nur dann anzugeben, wenn
das Makro entsprechende lokale Variablen enthalt. Die Reihenfolge der Werte bei der
Eingabe muss der Nummerierung der zugehorigen lokalen Variablen entsprechen,
beginnend mit dem Wert der lokalen Variablen 1. Die einzelnen Werte miissen durch
Leerzeichen voneinander getrennt werden.

Wenn Sie die Makroausfiihrung prifen wollen:

— Fragen Sie ab, ob ein Makro auf dem Controller ausgefiihrt wird, indem Sie den
Befehl #8 senden.

— Fragen Sie den Namen des Makros ab, das gerade auf dem Controller ausgefiihrt
wird, indem Sie den Befehl RMC? senden.

Beispiel: Achse mit variablem Verfahrweg hin und her bewegen

INFORMATION

Bei der Aufzeichnung von Makros auf der Registerkarte Controller macros in PIMikroMove®
missen die Befehle MAC BEG und MAC END weggelassen werden.

Die Achse X soll sich hin und her bewegen. Der Verfahrweg nach links und rechts soll variabel
einstellbar sein, ohne dass dazu die verwendeten Makros gedndert werden missen. Deshalb
werden lokale und globale Variablen verwendet.

1.

Legen Sie die globalen Variablen LEFT und RIGHT an, indem Sie senden:
VAR LEFT 5
VAR RIGHT 15

LEFT hat damit den Wert 5, und RIGHT hat den Wert 15. Diese Werte kdnnen Sie
jederzeit andern, indem Sie z.B. den Befehl VAR erneut senden.

— Legen Sie die globalen Variablen nach jedem Einschalten oder Neustart des C-886
erneut an, da sie nur in den fllichtigen Speicher des C-886 geschrieben werden.
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Zeichnen Sie das Makro MOVLR auf, indem Sie senden:
MAC BEG movlir

MAC START movwai ${LEFT}

MAC START movwai ${RIGHT}

MAC END

MOVLR startet das (noch aufzuzeichnende) Makro MOVWAI nacheinander fiir beide
Bewegungsrichtungen. Die Werte der globalen Variablen LEFT und RIGHT werden beim
Start von MOVWAI verwendet, um den Wert der in MOVWAI enthaltenen lokalen
Variable 1 zu setzen (Dollarzeichen und geschweifte Klammern sind erforderlich, damit
die lokale Variable 1 im Makro tatsdchlich mit dem Wert der globalen Variable und
nicht mit ihrem Namen ersetzt wird).

Zeichnen Sie das Makro MOVWAI auf, indem Sie senden:
MAC BEG movwai

MOV X $1

WAC ONT? X = 1

MAC END

MOVWAI bewegt die Achse X zur Zielposition, die durch den Wert der lokalen Variablen
1 vorgegeben ist, und wartet, bis die Achse die Zielposition erreicht hat.

Starten Sie die Ausfiihrung des Makros MOVLR, indem Sie senden:
MAC NSTART movlr 5

Das Makro MOVLR wird fiinfmal hintereinander ausgefiihrt, d.h. die Achse X bewegt
sich fiinfmal im Wechsel zu den Positionen 5 und 15. Fir die Anzahl der Ausflihrungen
kénnen Sie auch einen beliebigen anderen Wert wahlen.

Makroausfiihrung stoppen

INFORMATION

Sie kdnnen das Stoppen der Makroausfiihrung mit dem Befehl MEX an eine Bedingung
kniipfen. Der Befehl muss im Makro enthalten sein.

Im Folgenden wird das PITerminal oder das Fenster Command entry von PIMikroMove®
verwendet, um Befehle einzugeben. Details zur Arbeit mit der Registerkarte Controller macros
in PIMikroMove?® finden Sie imPIMikroMove® -Handbuch.

>
>

Stoppen Sie die Makroausfiihrung mit den Befehlen #24 oder STP.

Wenn Sie priifen wollen, ob wahrend der Makroausfiihrung ein Fehler aufgetreten ist,
senden Sie den Befehl MAC ERR?. Die Antwort zeigt den letzten Fehler an, der
aufgetreten ist.
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Startup-Makro einrichten

Ein beliebiges Makro kann als Startup-Makro festgelegt werden. Das Startup-Makro wird bei
jedem Einschalten oder Neustart des C-886 ausgefihrt.

INFORMATION

Das Loschen eines Makros |6scht nicht seine Auswahl als Startup-Makro.

Im Folgenden wird das PITerminal oder das Fenster Command entry von PIMikroMove®
verwendet, um Befehle einzugeben. Details zur Arbeit mit der Registerkarte Controller macros
in PIMikroMove?® finden Sie im PIMikroMove® Handbuch.

> Legen Sie mit dem Befehl MAC DEF macroname ein Makro als Startup-Makro fest,
wobei macroname den Namen des Makros bezeichnet.

» Wenn Sie die Auswahl des Startup-Makros aufheben und kein anderes Makro als
Startup-Makro festlegen wollen, senden Sie nur MAC DEF.

» Fragen Sie den Namen des aktuell festgelegten Startup-Makros ab, indem Sie den
Befehl MAC DEF? senden.

Beispiel: Referenzfahrt fiir Positionierer durch Startup-Makro auslésen

INFORMATION

Bei der Aufzeichnung von Makros auf der Registerkarte Controller macros in PIMikroMove®
missen die Befehle MAC BEG und MAC END weggelassen werden.

Das Makro STARTCL startet eine Referenzfahrt. STARTCL wird als Startup-Makro festgelegt, so
dass der Positionierer die Referenzfahrt sofort nach dem Einschalten ausfihrt.

» Senden Sie:
MAC BEG startcl
DEL 1000
FRF X
MAC END
MAC DEF startcl
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Makro 16schen
INFORMATION
Ein laufendes Makro kann nicht geléscht werden.
Im Folgenden wird das PITerminal oder das Fenster Command entry von PIMikroMove®
verwendet, um Befehle einzugeben. Details zur Arbeit mit der Registerkarte Controller macros
in PIMikroMove® finden Sie im PIMikroMove® Handbuch.
» Loschen Sie ein Makro mit dem Befehl MAC DEL macroname, wobei macroname den
Namen des Makros bezeichnet.
7.4.4 Variablen
Flr eine flexiblere Programmierung unterstitzt der C-886 die Verwendung von Variablen in
Makros. Wahrend globale Variablen fiir alle Makros verwendet werden kénnen, gelten lokale
Variablen immer nur fiir ein bestimmtes Makro. Die Anzahl der globalen und lokalen Variablen
ist nicht beschrankt.
Variablen sind nur im fllichtigen Speicher (RAM) vorhanden. Die Variablenwerte haben den
Datentyp STRING.
Die Arbeit mit Variablen umfasst Folgendes:
= Erzeugen von Variablen:
— Lokale Variablen: siehe "Besonderheiten lokaler Variablen"
— Globale Variablen: innerhalb eines Makros mit den Befehlen ADD (S. 128), CPY
(S. 131) und VAR (S. 208), auBerhalb eines Makros mit VAR
= Andern von Variablenwerten: innerhalb eines Makros mit den Befehlen ADD, CPY und
VAR
= Abfragen von Variablenwerten: mit VAR? innerhalb oder auRerhalb eines Makros
= Loschen von Variablen: mit VAR innerhalb eines Makros; globale Variablen auch
auBerhalb eines Makros
Flr Variablennamen gelten folgende Konventionen:
=  Variablennamen diirfen keine Sonderzeichen enthalten (insbesondere kein "S").
= Hochstens 8 Zeichen sind erlaubt.
= Die Namen von globalen Variablen kénnen aus den Zeichen A bis Z und 0 bis 9
bestehen. Sie miissen mit einem Buchstaben beginnen.
= Die Namen von lokalen Variablen diirfen keine Buchstaben enthalten. Mégliche Zeichen
sind 0 bis 9.
= Der Variablenname kann auch liber den Wert einer anderen Variablen angegeben
werden.
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Wenn der Wert einer Variablen verwendet werden soll, muss folgende Schreibweise angewandt
werden:

= Dem Variablennamen muss ein "$" vorangestellt werden.

= Variablennamen, die aus mehreren Zeichen bestehen, missen in geschweifte
Klammern gesetzt werden.

Wenn der Variablenname aus nur einem Zeichen besteht, konnen die geschweiften Klammern
weggelassen werden.

Wenn die geschweiften Klammern bei Variablennamen weggelassen werden, die aus mehreren
Zeichen bestehen, wird das erste Zeichen nach dem "S$" als der Variablenname interpretiert.

Besonderheiten lokaler Variablen

= Die Namen der in einem Makro verwendeten lokalen Variablen miissen eine
fortlaufende Reihe bilden. Beispiel fiir erlaubte Benennung: 1, 2, 3, 4. Nicht erlaubt ist
z.B. die Benennung mit 1, 2, 5, 6.

= Die Werte lokaler Variablen werden als Argumente <String> der Befehle MAC START
oder MAC NSTART beim Start des Makros angegeben.

Befehlsformate:
MAC START <macroname> [{<String>}]
MAC NSTART <macroname> <uint> [{<String>}]

<String> steht flir den Wert einer im Makro enthaltenen lokalen Variablen. Die
Reihenfolge der Werte bei der Eingabe muss der Nummerierung der zugehorigen
lokalen Variablen entsprechen, beginnend mit dem Wert der lokalen Variablen 1. Die
einzelnen Werte missen durch Leerzeichen voneinander getrennt werden. Pro
Befehlszeile sind maximal 256 Zeichen zuldssig. <String> kann direkt oder Gber den
Wert einer anderen Variable angegeben werden.

<uint> bestimmt, wie oft das Makro ausgefiihrt werden soll. Weitere Informationen
finden Sie in der Beschreibung des Befehls MAC (S. 179).

= Die lokale Variable 0 kann nur gelesen werden. Ihr Wert gibt an, wieviele Argumente
(d.h. Werte von lokalen Variablen) beim Start des Makros angegeben wurden.

= Die Werte lokaler Variablen kdnnen mit VAR? abgefragt werden, solange das Makro
ausgefuhrt wird.
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8.1

8.2

GCS-Befehle

In diesem Kapitel

SCNIEIDWEISE .ttt e e et e e e e e e e e s bt b e e ee e e s e s asbtaaeeaeeeeannartaeaeeeeeeanrrraeees 115
GCS-Syntax flir SyNtaxversion 2.0 ......cccueie e eciree e ere e e tre e e e sbre e e e sbae e e e s baee e e s nreeeeeanes 115
(272 1] o1 UL o= 5 ol o | SRR 118
Befehlsbeschreibungen flr GCS 2.0.....uii et e e e e e e raraae e e e e s 123
(o= a1 =T ole Yo 1= ST 230
Schreibweise

Fir die Festlegung der GCS-Syntax und die Beschreibung der Befehle wird folgende
Schreibweise verwendet:

<> Spitze Klammern kennzeichnen ein Befehlsargument, das die Kennung eines
Elements oder ein befehlsspezifischer Parameter sein kann.

[...] Eckige Klammern kennzeichnen eine optionale Angabe.

{.} Geschweifte Klammern kennzeichnen die Wiederholung von Angaben, d. h. es
kann auf mehr als ein Element (z. B. mehrere Achsen) in einer Befehlszeile
zugegriffen werden.

LineFeed (ASClI-Zeichen 10) ist das Standard-Abschlusszeichen (Zeichen am
Ende einer Befehlszeile).
Space (ASCII-Zeichen 32) steht fiir ein Leerzeichen.

Anflihrungszeichen zeigen an, dass die von ihnen eingeschlossenen Zeichen
ausgegeben werden oder einzugeben sind.

GCS-Syntax fiir Syntaxversion 2.0

Ein GCS-Befehl besteht aus 3 Buchstaben, z. B. CMD. Dem dazugehdrigen Abfragebefehl wird
am Ende ein Fragezeichen hinzugefiigt, z. B. CMD?.

Befehlskiirzel:

CMD ::= Buchstabel Buchstabe2 Buchstabe3 [?]
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Ausnahmen:

= Einzeichenbefehle, wie z. B. Befehle fiir schnelles Abfragen, bestehen aus nur einem
ASClI-Zeichen. Geschrieben wird das ASCII-Zeichen als Kombination aus # und dem
Code des Zeichens in Dezimalschreibweise, z. B. als #24.

= *]DN? (fur GPIB-Kompatibilitat).

Beim Befehlskiirzel wird nicht zwischen Grol3- und Kleinschreibung unterschieden. Das
Befehlskiirzel und alle Argumente (z. B. Achsen- und Kanalkennungen, Parameter etc.) missen
mit einem Leerzeichen () voneinander getrennt werden. Die Befehlszeile endet mit dem
Abschlusszeichen ().

CMDI[{{SPj}<Argument>}]LF
CMD?[{{{SP}<Argument>}]LF|
Ausnahme:

= Auf Einzeichenbefehle folgt kein Abschlusszeichen. Die Antwort auf einen
Einzeichenbefehl enthélt hingegen ein Abschlusszeichen.

Das Argument <AxisID> wird fiir die logischen Achsen des Controllers verwendet. Je nach
Controller kann die Achsenkennung aus bis zu 16 Zeichen bestehen. Alle alphanumerischen
Zeichen und der Unterstrich sind erlaubt. Die vom C-886 unterstitzten Kennungen sind im
Abschnitt "Kommandierbare Elemente" (S. 25) beschrieben.

Beispiel 1:

Achse 1 soll zur Position 10.0 bewegt werden. Die Einheit hdangt vom Controller ab (z. B. um
oder mm).

Senden: MOV/SPJ1[SP|10.0[LF

Mehr als ein Befehlskiirzel pro Zeile ist nicht erlaubt. Mehrere Gruppen von Argumenten sind
nach einem Befehlskiirzel erlaubt.

Beispiel 2:
Zwei Achsen, die mit demselben Controller verbunden sind, sollen bewegt werden:

Senden: MOV|SPJ1[SP|17 . 3[SP|2[SP|2 . 05]LF

Wenn ein Teil der Befehlszeile nicht ausgefiihrt werden kann, wird die gesamte Zeile nicht
ausgefihrt.

Wenn alle Argumente optional sind und weggelassen werden, wird der Befehl fiir alle
moglichen Werte der Argumente ausgefiihrt.

Beispiel 3:
Alle Parameter im fliichtigen Speicher sollen zuriickgesetzt werden.

Senden: RPA|LF
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Beispiel 4:
Die Position aller Achsen soll abgefragt werden.
Senden: POS?LF

Die Antwort-Syntax lautet wie folgt:

[<Argument>[{{SPj<Argument>}]"="]<Wert>[LF

In mehrzeiligen Antworten wird in der letzten Zeile das Leerzeichen von dem Abschlusszeichen
weggelassen:

{[<Argument>[{SPkArgument>}]"="]<Wert>[SP| [LF}
[<Argument>[{{SPl<Argument>}]"="]<Wert>LF fur die letzte Zeile!

In der Antwort werden die Argumente in derselben Reihenfolge aufgelistet wie im
Abfragebefehl.

Abfragebefehl:
CMD?[SPkArg3>[SPKArg1>SPKArg2>[LF

Antwort auf diesen Befehl:
<Arg3>"="<Wert3>/SP|

<Arg1>"="<Wert1>SP|
<Arg2>"="<Wert2>

Beispiel 5:

Senden: TSP?[SP]2[SP|1LLF

Empfangen: 2=-1158.4405[SP)
1=+0000 . 0000[LF|

INFORMATION

Pro Befehlszeile sind maximal 256 Zeichen zulassig.
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8.3 Befehlsiibersicht

Befehl Format Beschreibung

#3 (S. 123) #3 Get Real Position

#4 (S. 123) #4 Request Status Register

#5 (S. 124) #5 Request Motion Status

#6 (S. 125) #6 Query for Position Change

#7 (S. 125) #7 Request Controller Ready
Status

#8 (S. 126) #8 Query if Macro is Running

#9 (S. 126) #9 Get Wave Generator Status

#11 (S. 126) #11 Get Memory Space for
Trajectory Points

#24 (S. 127) #24 Stop All Axes

#27 (S. 127) #27 System Abort

*IDN? (S. 128) | *IDN? Get Device Identification

ADD (S.128) |ADD <Variable> <FLOAT1> <FLOAT2> Add and Save to Variable

CCL (S.129) CCL <Level> [<PSWD>] Set Command Level

CCL? (S.130) |cCCL? Get Command Level

CPY (S.131)  |CPY <Variable> <CMD?> Copy into Variable

CST? (S.131) |CST? [{<AxisID>}] Get Assignment Of Stages To
Axes

CSV? (S.132) |CSV? Get Current Syntax Version

DEL (S. 132) DEL <uint> Delay the Command
Interpreter

DIA? (S.132) |DIA? [{<MeasurelD>}] Get Diagnosis Information

DPA (S. 133) DPA <Pswd> [{<ltemID> <PamID>}] Reset Volatile Memory Settings
To Default

DRC? (S.134) |DRC? [{<RecTablelD>}] Get Data Recorder
Configuration

DRL? (S. 135) |DRL? [{<RecTablelD>}] Get Number Of Recorded
Points

DRR? (S. 135) |DRR? [<StartPoint> <NumberOfPoints> Get Recorded Data Values

[{<RecTablelD>}]]

DRT (S. 137) DRT {<RecTablelD> <TriggerSource> <Value>} | Set Data Recorder Trigger
Source

DRT? (S.138) |DRT? [{<RecTablelD>}] Get Data Recorder Trigger
Source

ECO? (S.139) |ECO? <String> Echo a String
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Befehl Format Beschreibung
ERR? (S.139) |ERR? Get Error Number
FRF (S. 140) FRF [{<AxisID>}] Fast Reference Move To

Reference Switch

FRF? (S. 141)

FRF? [{<AxisID>}]

Get Referencing Result

GWD? (S. 142)

GWD? [<StartPoint> <NumberOfPoints>
[{<WaveTablelD>}]]

Get Wave Table Data

HDI? (S. 143) |HDI? Get Help For Interpretation Of
DIA? Response

HDR? (S. 143) |HDR? Get All Data Recorder Options

HLP? (S. 144) |HLP? Get List of Available Commands

HLT (S. 145) HLT [{<AxisID>}] Halt Motion Smoothly

HPA? (S. 145) |HPA? Get List Of Available
Parameters

IFC? (S. 146) IFC? [{<InterfacePam>}] Get Current Interface
Parameters

IFS (S. 147) IFS <Pswd> {<InterfacePam> <PamValue>} Set Interface Parameters as
Default Values

IFS? (S. 148) IFS? [{<InterfacePam>}] Get Interface Parameters as
Default Values

IMP (S. 149) IMP <AxisID> <Amplitude> Start Impulse and Response
Measurement

JRC (S. 150) JRC <Jump> <CMD?> <OP> <Value> Jump Relatively Depending on
Condition

KCP (S. 151) KCP <CSNameSource> <CSNameCopy> Copy Coordinate System

KEN (S. 152) KEN <CSName> Enable Coordinate System

KEN? (S. 154)

KEN? [{<CSName>}]

Get Enabled Coordinate
Systems

KET? (S. 154)

KET? [{<CSType>}]

Get Enabled Coordinate System
Types

KLC? (S. 155)

KLC? [<CSNamel1>
[<CSName2>[<Item1>[<Item2>]]]]

Get Properties Of
Work-And-Tool Combinations

KLD (S. 158)

KLD <CSName> [{<AxisID> <Offset>}]

Define Leveling Coordinate
System By Specifying Values
Vor dem Definieren eines
Korrektur-Koordinatensystems
ist der Wechsel auf
Befehlsebene 1 erforderlich
(siehe CCL (S. 129)).
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Befehl

Format

Beschreibung

KLF (S. 160)

KLF <CSName>

Define Leveling Coordinate
System At Current Position
Vor dem Definieren eines
Korrektur-Koordinatensystems
ist der Wechsel auf
Befehlsebene 1 erforderlich
(siehe CCL (S. 129)).

KLN (S. 162)

KLN <CSNamel1> <CSName2>

Link Coordinate Systems

KLN? (S. 163)

KLN? [{<CSName>}]

Get Coordinate System Chains

KLS? (S. 164)

KLS? [<CSName>[<Item1>[<ltem2>]]]

Get Coordinate System
Properties

KLT? (S. 166)

KLT? [<StartCS> [<REndCS>]]

Get Offsets Resulting From A
Chain

KRM (S. 167)

KRM <CSName>

Remove Coordinate System

KSB (S. 168)

KSB <CSName> [{<AxisID> <Angle>}]

Define Orientational
Coordinate System

Vor dem Definieren eines
Achsorientierungs-Koordina-
tensystems ist der Wechsel auf
Befehlsebene 1 erforderlich
(siehe CCL (S. 129)).

KSD (S. 169)

KSD <CSName> [{<AxisID> <Offset>}]

Define Operating Coordinate
System By Specifying Values

KSF (S. 171)

KSF <CSName>

Define Operating Coordinate
System At Current Position

KST (S. 173)

KST <CSName> [{<AxisID> <Offset>}]

Define “Tool” Operating
Coordinate System

KSW (S. 175)

KSW <CSName> [{<AxisID> <Offset>}]

Define “Work” Operating
Coordinate System

LIM? (S. 179)

LIM? [{<AxisID>}]

Indicate Limit Switches

MAC (S. 179)

MAC <keyword> {<parameter>}

Call Macro Function

MAC? (S. 183)

MAC? [<macroname>]

List Macros

MAN? (S. 183)

MAN? {<CMD>}

Get Help String For Command

MEX (S. 184) MEX <CMD?> <OP> <value> Stop Macro Execution due to
Condition

MOV (S. 184) | MOV {<AxisID> <Position>} Set Target Position

MOV? (S. 186) | MOV? [{<AxisID>}] Get Target Position

MRT (S. 177) | MRT {<AxisID> <Distance>} Set Target Relative In Tool
Coordinate System

MRW (S. 178) | MRW {<AxisID> <Distance>} Set Target Relative In Work
Coordinate System
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Befehl Format Beschreibung

MVR (S. 186) | MVR {<AxisID> <Distance>} Set Target Relative To Current
Position

NLM (S. 188) [ NLM {<AxisID> <LowLimit>} Set Low Position Soft Limit

NLM? (S. 189)

NLM? [{<AxisID>}]

Get Low Position Soft Limit

ONT? (S. 189)

ONT? [{<AxisID>}]

Get On-Target State

PLM (S. 190)

PLM {<AxisID> <HighLimit>}

Set High Position Soft Limit

PLM? (S. 191)

PLM? [{<AxisID>}]

Get High Position Soft Limit

POS? (S. 191)

POS? [{<AxisID>}]

Get Real Position

PUN? (S. 192)

PUN? [{<AxisID>}]

Get Axis Unit

RBT (S. 192) RBT Reboot System

RMC? (S.192) |RMC? List Running Macros

RON? (S.193) |RON? [{<AxisID>}] Get Reference Mode

RTR? (S. 193) |RTR? Get Record Table Rate

SAI? (S. 194) SAI? [ALL] Get List Of Current Axis
Identifiers

SCT (S. 194) SCT "T" <CycleTime> Set Cycle Time

SCT? (S.195) |[SCT? [<T>] Get Cycle Time

SPA (S. 196) SPA {<ItemID> <PamID> <PamValue>} Set Volatile Memory

Parameters

SPA? (S. 197)

SPA? [{<ltemID> <PamID>}]

Get Volatile Memory
Parameters

SPI (S. 197) SPI {<PPCoordinate> <Position>} Set Pivot Point
SPI? (S5.198) | SPI? [{<PPCoordinate>}] Get Pivot Point
SSL (S. 199) SSL {<AxisID> <SoftLimitsOn>} Set Soft Limit

SSL? (S. 200)

SSL? [{<AxisID>}]

Get Soft Limit Status

SSN? (S. 200)

SSN?

Get Device Serial Number

STA? (S. 200)

STA?

Query Status Register Value

STE (S. 201) STE <AxisID> <Amplitude> Start Step And Response
Measurement

STP (S. 202) STP Stop All Axes

SVO (S. 203) SVO {<AxisID> <ServoState>} Set Servo Mode

SVO? (S. 203)

SVO? [{<AxisID>}]

Get Servo Mode

TMN? (S. 204)

TMN? [{<AxisID>}]

Get Minimum Commandable
Position

TMX? (S. 205)

TMX? [{<AxisID>}]

Get Maximum Commandable
Position

TNR? (S. 206)

TNR?

Get Number Of Record Tables
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Befehl

Format

Beschreibung

TRA? (S. 206)

TRA? {<AxisID> <Component>}

Get Maximum Commandable
Position For Direction Vector

TRS? (S. 207)

TRS? [{<AxisID>}]

Indicate Reference Switch

TWG? (S. 208) |TWG? Get Number of Wave
Generators

VAR (S.208) |VAR <Variable> <String> Set Variable Value

VAR? (S.209) |VAR? [{<Variable>}] Get Variable Value

VEL (S. 209) VEL {<AxisID> <Velocity>} Set Closed-Loop Velocity

VEL? (S. 210) |VEL? [{<AxisID>}] Get Closed-Loop Velocity

VER? (S.210) |[VER? Get Version

VLS (S. 211) VLS <SystemVelocity> Set System Velocity

VLS? (S.212) |VLS? Get System Velocity

VMO? (S. 212)

VMO? {<AxisID> <Position>}

Virtual Move

WAC (S. 213)

WAC <CMD?> <OP> <value>

Wait for Condition

WAV (S. 214)

WAV <WaveTablelD> <AppendWave>
<WaveType> <WaveTypeParameters>

Set Waveform Definition

WAV? (S. 219)

WAV? [{<WaveTableID>
<WaveParameterID>}]

Get Waveform Definition

WCL (S. 219)

WCL {<WaveTablelD>}

Clear Wave Table Data

WGC (S. 220)

WGC {<WaveGenID> <Cycles>}

Set Number Of Wave
Generator Cycles

WGC? (S. 220)

WGC? [{<WaveGenID>}]

Get Number Of Wave
Generator Cycles

WGO (S. 220)

WGO {<WaveGenID> <StartMode>}

Set Wave Generator Start/Stop
Mode

WGO? (S. 222)

WGO? [{<WaveGenID>}]

Get Wave Generator Start/Stop
Mode

WGR (S. 222)

WGR

Starts Recording In Sync With
Wave Generator

WGS? (S. 223)

WGS? [<WaveGenID> [<Item|D>]]

Get Status Information Of
Wave Generator

WMS? (S. 224)

WMS? [{<WaveTablelD>}]

Get Maximum Number of
Values for the Waveform

WPA (S. 224) | WPA <Pswd> [{<ltemID><PamID>}] Save Parameters To
Non-Volatile Memory
WSL (S. 227) | WSL {<WaveGenID> <WaveTablelD>} Set Connection Of Wave Table

To Wave Generator

WSL? (S. 227)

WSL? [{<WaveGenID>}]

Get Connection Of Wave Table
To Wave Generator
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Befehl Format Beschreibung
WTR (S. 228) |WTR {<WaveGenID> <WaveTableRate> Set Wave Generator Table Rate
<InterpolationType>}
WTR? (S. 230) | WTR? [{<WaveGenID>}] Get Wave Generator Table
Rate

8.4 Befehlsbeschreibungen fiir GCS 2.0

#3 (Get Real Position)

Beschreibung:

Format:

Argumente:

Antwort:

Hinweise:

Fragt die aktuelle Achsenposition ab.

#3 (einzelnes ASCIl Zeichen Nummer 3)

Keine
{<AxisID>"="<float> LF}
wobei

<float> die aktuelle Achsenposition in physikalischen Einheiten ist.

Dieser Befehl ist funktionsgleich mit POS? (S. 191), aber es muss nur ein
Zeichen Uber die Schnittstelle gesendet werden. Deshalb kann #3 auch
verwendet werden, wenn der Controller zeitaufwandige Aufgaben
ausfihrt.

Die aktuelle Position der Achsen X, Y, Z, U, V und W wird aus den
gemessenen Positionen der einzelnen Antriebe berechnet.

Die physikalische Einheit, in der die Achsenposition angegeben wird,
kann mit PUN? (S. 192) abgefragt werden.

#4 (Request Status Register)

Beschreibung:

Format:
Argumente:

Antwort:

Fragt die Systemstatus-Information ab.

#a4
Keine

Die Antwort ist bit-codiert. Fiir die individuellen Codes siehe unten.
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Hinweise: Dieser Befehl ist funktionsgleich mit STA? (S. 200), aber es muss nur ein
Zeichen Uber die Schnittstelle gesendet werden.

Die Antwort ist die Summe der untenstehenden Codes in
Hexadezimalformat. Bei der Auswertung der Antwort ist Folgendes zu
beachten:

= Die Bits 14 und 15 fir den Bewegungsstatus der optionalen
Einzelachsen S1 und S2 werden nur dann gesetzt, wenn die Bewegung
durch einen Befehl ausgeldst wurde.

= Unbelegte Bits haben den Wert 0.

Bit: 23 22 21 20 19 18 17 16

- - - - Referenz- | Referenz- Referenz- Referenz-
fahrt wird | fahrt Achse | fahrt Achse | fahrt Posi-
ausgefuhrt | S2 erfolg- | S1erfolg- | tionierer
reich reich erfolgreich

Bit: 15 14 13 12 11 10 9 8

Achse S2in | Achse S1in | Antrieb 6in | Antrieb 5in | Antrieb 4 in | Antrieb 3 in [ Antrieb 2 in | Antrieb 1 in
Bewegung Bewegung Bewegung | Bewegung |Bewegung |Bewegung |Bewegung |Bewegung

Bit: 7 6 5 4 3 2 1 0
Bewegungs- | Bewegungs- | Bewe- Bewe- Bewe- Bewe- Bewe- Bewe-
fehler Achse |fehler Achse |gungsfehler | gungsfehler | gungsfehler | gungsfehler | gungsfehler [ gungsfehler
S2 S1 Antrieb 6 Antrieb 5 Antrieb 4 Antrieb 3 Antrieb 2 Antrieb 1

Beispiel: Senden: #4

Empfangen:  0x71804

Hinweis: Die Antwort wird im Hexadezimalformat angegeben. Sie besagt:
Fiir Antrieb 3 wurde ein Bewegungsfehler gemeldet, die Antriebe 4 und 5
sind in Bewegung. Die Referenzfahrt des Positionierers und der optionalen
Einzelachsen S1 und S2 wurde erfolgreich abgeschlossen.

#5 (Request Motion Status)

Beschreibung: Fragt den Bewegungsstatus der Achsen ab.

Format: #5

Argumente: Keine

Antwort: Die Antwort <uint> ist bit-codiert und wird als hexadezimale Summe

der folgenden Codes zuriickgegeben:

1 = erste Achse bewegt sich
2 = zweite Achse bewegt sich
4 = dritte Achse bewegt sich
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Beispiele: 0 gibt an, dass die Bewegung aller Achsen abgeschlossen ist
3 gibt an, dass sich die erste und die zweite Achse bewegen

49 gibt an, dass sich die Achsen X, U und S1 bewegen.

Hinweis: Die Achsen 1 bis 8 entsprechen den Achsen X, Y, Z, U, V, W, S1 und S2
in dieser Reihenfolge.

#6 (Query for Position Change)

Beschreibung: Fragt, ob sich die Achsenpositionen seit der zuletzt gesendeten
Positionsabfrage gedandert haben.

Format: #6 (einzelnes ASCIl Zeichen Nummer 6)
Argumente: Keine
Antwort: Die Antwort <uint> ist bit-codiert und wird als hexadezimale Summe

der folgenden Codes zuriickgegeben:

1 = Position der ersten Achse hat sich geandert
2 = Position der zweiten Achse hat sich gedndert
4 = Position der dritten Achse hat sich gedndert

Beispiele: 0 gibt an, dass sich keine Achsenposition gedndert hat.
3 gibt an, dass sich die Positionen der ersten und der zweiten Achse
gedandert haben.

49 gibt an, dass sich die Positionen der Achsen X, U und S1 gedndert
haben.

Hinweise: Als Positionsdanderung wird gewertet, wenn seit dem zuletzt
gesendeten POS? (S. 191) oder #3 (S. 123) eine neue Zielposition per
Befehl - auch innerhalb eines Makros - vorgegeben wurde.

#7 (Request Controller Ready Status)

Beschreibung: Fragt den Bereitschaftsstatus des Controllers ab (prift, ob Controller
zum Ausfiihren eines neuen Befehls bereit ist).

Hinweis: Verwenden Sie #5 (S. 124) anstelle von #7, um zu verifizieren,
ob die Bewegung beendet ist.

Format: #7

Argumente: Keine
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Antwort: B1h (ASCIl Zeichen 177 ="+" in Windows) wenn Controller bereit ist

BOh (ASCII Zeichen 176 ="°" in Windows) wenn Controller nicht bereit
ist
(z. B. fiihrt eine Referenzfahrt aus)

Fehlersuche: Die Antwortzeichen kdnnen in nicht-westeuropaischen Zeichensatzen
oder anderen Betriebssystemen unterschiedlich angezeigt werden.

#8 (Query if Macro Is Running)

Beschreibung: Prift, ob ein Makro auf dem Controller ausgefiihrt wird.
Format: #8

Argumente: Keine

Antwort: <uint>=0 wenn kein Makro ausgefihrt wird

<uint>=1 wenn ein Makro aktuell ausgefiihrt wird

#9 (Get Wave Generator Status)

Beschreibung: Fragt den Status der Funktionsgeneratoren ab.

Format: #9

Argumente: Keine

Antwort: Die Antwort <uint> ist bit-codiert und wird als hexadezimale Summe

der folgenden Codes ausgegeben:
1 = Funktionsgenerator 1 ist aktiv,
2 = Funktionsgenerator 2 ist aktiv,
4 = Funktionsgenerator 3 ist aktiv usw.

"Aktiv" = Funktionsgeneratorausgabe lauft

Beispiele: 0 gibt an, dass kein Funktionsgenerator aktiv ist
5 gibt an, dass die Funktionsgeneratoren 1 und 3 aktiv sind

#11 (Get Memory Space for Trajectory Points)

Beschreibung: Fragt den freien Speicherplatz fiir die Punkte des Dynamikprofils ab.
Format: #11 (einzelnes ASCIl Zeichen Nummer 11)
Argumente: Keine
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Antwort:

Hinweise:

#24 (Stop All Axes)

Beschreibung:

Format:
Argumente:

Antwort:
Hinweise:

#27 (System Abort)

Beschreibung:

Format:

Argumente:

Antwort:

Pl

<uint> ist der freie Speicherplatz, Angabe als Anzahl der
Dynamikprofilpunkte.

#11 fragt den freien Speicherplatz eines Zwischenspeichers ab, der
Dynamikprofilpunkte fiir den Positionierer enthélt. Ein
Dynamikprofilpunkt entspricht einem Satz von Zielpositionen fiir die
Achsen des Positionierers (X, Y, Z, U, V, W). Der Inhalt des
Zwischenspeichers wird nur dann zur Festlegung des Dynamikprofils
verwendet, wenn die Parameter 0x19001900 und 0x19001901 jeweils
den Wert 1 haben.

Weitere Informationen siehe "Zyklische Ubertragung von
Zielpositionen" (S. 33).

Stoppt alle Achsen abrupt. Nahere Angaben siehe Hinweise unten.
Setzt den Fehlercode auf 10.

Dieser Befehl ist funktionsgleich mit STP (S. 202), aber es wird nur ein
Zeichen Uber die Schnittstelle gesendet.

#24
Keine

Keine

#24 stoppt alle Achsenbewegungen, die durch Bewegungsbefehle oder
Funktionsgeneratorausgabe verursacht werden, und die Referenzfahrt.

#24 stoppt Makros.

Nachdem die Achsen gestoppt sind, werden ihre Zielpositionen auf ihre
aktuellen Positionen gesetzt.

Halt den Controller an.

#27 (einzelnes ASCIl Zeichen Nummer 27)
Keine

Keine
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Hinweise: #27 |6st Folgendes aus:
= Antriebe werden abgeschaltet
= Servomodus wird ausgeschaltet
= Befehle werden nicht mehr abgearbeitet

=  Einstellungen im fllichtigen Speicher werden auf Standardwerte
gesetzt

Fir einen Neustart muss der C-886 aus- und wieder eingeschaltet
werden.

*IDN? (Get Device Identification)

Beschreibung: Fragt die Ident-Bezeichnung des Gerats ab.

Format: *IDN?

Argumente: Keine

Antwort: Mit dem Abschlusszeichen (line feed) beendeter einzeiliger Text mit

Controllername, Seriennummer und Firmwareversion

Hinweis: Fiir C-886 antwortet *IDN? etwa Folgendes:

(c)2011-2017 Physik Instrumente (P1) GmbH & Co.
KG,C-886,117567891,2.3.3.30

ADD (Add And Save To Variable)

Beschreibung: Addiert zwei Werte und speichert das Ergebnis als Variable (S. 112).

Die Variable ist nur im flichtigen Speicher (RAM) vorhanden.

Format: ADD <Variable> <FLOAT1> <FLOAT2>
Argumente: <Variable> ist der Name der Variable, in der das Ergebnis gespeichert
werden soll.

<FLOAT1> ist der erste Summand.
<FLOAT2> ist der zweite Summand.

Fir die Summanden werden Gleitkommazahlen erwartet. Sie kdnnen
direkt angegeben werden oder Gber den Wert einer Variablen.

Antwort: Keine
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Hinweis:

Beispiel 1:

Beispiel 2:

Pl

ADD kann nur in Makros verwendet werden.

Wert $B wird zu Wert $A addiert und das Ergebnis wird als Variable C
gespeichert:

Senden: ADD C $A $B

Der Name der Variablen, in die das Ergebnis kopiert werden soll, wird
Uber den Wert einer anderen Variablen angegeben:

Senden: VAR?

Empfangen: A=468
B=123
3Z=WORKS

Senden: ADD A${3Z} $A $B

Senden: VAR?

Empfangen: A=468
B=123
AWORKS=591
3Z=WORKS

Senden: ADD ${3Z} $A 3$B

Senden: VAR?

Empfangen: A=468
B=123
AWORKS=591
WORKS=591
3Z=WORKS

CCL (Set Command Level)

Beschreibung:

Format:

Andert die aktive "Befehlsebene" und bestimmt somit die
Verfligbarkeit von Befehlen und von Schreibzugriff auf
Systemparameter.

CCL <Level> [<PSWD>]
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Argumente: <Level> ist eine Befehlsebene des Controllers

<PSWD> ist das Kennwort, das fiir den Wechsel in die entsprechende
Befehlsebene erforderlich ist

Es gelten folgende Befehlsebenen und Kennworter:

Level = 0 ist die Werkseinstellung, alle Befehle, die dem "normalen"
Benutzer zur Verfligung gestellt werden, sowie der Lesezugriff auf alle
Parameter sind zuganglich, kein Kennwort erforderlich.

Level = 1 flgt zusatzliche Befehle und den Schreibzugriff flir Parameter
der Ebene 1 hinzu (Befehle und Parameter der Ebene 0 sind
inbegriffen). Das erforderliche Kennwort lautet "advanced".

Level > 1 ist nur flr PI-Servicepersonal vorgesehen. Die Benutzer
kénnen nicht zu einer Ebene > 1 wechseln. Wenn Sie Probleme mit
Parametern der Ebene 2 oder hoher haben sollten, wenden Sie sich an
den Kundendienst (S. 267).

Antwort: Keine

Fehlersuche: Ungliltiges Kennwort

Hinweise: HLP? (S. 144) flhrt alle in der aktuellen Befehlsebene verfiigbaren
Befehle auf.

HPA? (S. 145) listet die Parameter einschlieBlich der Information
dariber, welche Befehlsebene Schreibzugriff auf sie erlaubt. Weitere
Informationen zur Parameterverwendung siehe "Anpassen von
Einstellungen" (S. 247).

Nach dem Anschalten oder Neustart des Controllers ist die aktive
Befehlsebene immer 0.

CCL? (Get Command Level)

Beschreibung: Fragt die aktive "Befehlsebene" ab.

Format: CCL?

Argumente: Keine

Antwort: <Level> ist die aktuell aktive Befehlsebene; uint.
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Hinweise: <Level> sollte 0 oder 1 sein.

<Level> = 0 ist die Werkseinstellung, alle Befehle, die dem ,,normalen”
Benutzer zur Verfligung gestellt werden, sowie der Lesezugriff auf alle
Parameter sind zuganglich

<Level> =1 lasst zusatzliche Befehle und Schreibzugriff flir Parameter
der Ebene 1 zu (Befehle und Parameter von Ebene 0 sind inbegriffen)

CPY (Copy Into Variable)

Beschreibung: Kopiert eine Antwort auf einen Befehl in eine Variable (S. 112).
Die Variable ist nur im flichtigen Speicher (RAM) vorhanden.

Format: CPY <Variable> <CMD?>

Argumente: <Variable> ist der Name der Variablen, in die die Befehlsantwort
kopiert werden soll.

<CMD?> ist ein Abfragebefehl in seiner Ublichen Schreibweise. Die
Antwort muss ein einzelner Wert sein (und nicht mehr).

Antwort: Keine
Hinweis: CPY kann nur in Makros verwendet werden.
Beispiel: Es ist moglich, den Wert einer Variable (z. B. SOURCE) in eine andere

Variable (z. B. TARGET) zu kopieren:

Senden: CPY TARGET VAR? SOURCE

CST? (Get Assignment Of Stages To Axes)

Beschreibung: Fragt den Namen des Verstellertyps ab, der an die angegebene Achse
angeschlossen ist.

Format: CST? [{<AxisID>}]
Argumente: <AxisID> ist eine Achse des Controllers
Antwort: {<AxisID>"="<string> LF}

wobei

<string> der Name des Verstellertyps ist, der der Achse zugewiesen ist.
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Hinweise:
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Den Achsen des Positionierers wird beim Einschalten oder Neustart des
Controllers automatisch der passende Verstellertyp zugewiesen.

Fiir die optionalen Einzelachsen S1 und S2 kann die Zuweisung
gedndert werden, siehe "Slave-Module fiir Einzelachsen konfigurieren"
(S. 66).

CSV? (Get Current Syntax Version)

Beschreibung:
Format:
Argumente:

Antwort:
Hinweis:

Fragt die GCS-Syntaxversion ab, die in der Firmware verwendet wird.
csv?
Keine

Die aktuelle GCS-Syntaxversion
Als Antwort ist nur 2.0 (fiir GCS 2.0) moglich.

DEL (Delay the Command Interpreter)

Beschreibung:
Format:

Argumente:

Antwort:
Hinweis:

Verzégert um <uint> Millisekunden.
DEL <uint>

<uint> ist der Verzégerungswert in Millisekunden.

Keine
DEL sollte nur in Makros verwendet werden.

DIA? (Get Diagnosis Information)

Beschreibung:

Format:

Argumente:

Fragt den aktuellen Wert der angegebenen Messgrole ab.

Werden alle Argumente weggelassen, werden die aktuellen Werte aller
MessgroRen abgefragt.

DIA? [{<MeasurelD>}]

<MeasurelD> ist die Kennung einer MessgréRe; ndhere Angaben siehe
unten.
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Antwort: {<MeasurelD>"="<MeasuredValue> LF}
wobei

<MeasuredValue> den aktuellen Wert der MessgrofRe angibt; ndhere
Angaben siehe unten.

Hinweise: Verwenden Sie die Antwort auf den Befehl HDI? (S. 143), um
Beschreibungen und physikalische Einheiten der unterstiitzten
MessgroRen zu erhalten.

C-886 unterstiitzt die folgenden MessgroRen:

<MeasurelD> <Description> (mit HDI? abfragen)

1 Hexapod Powered: ohne Bedeutung
fiir den C-886

2 Controller E-Stop Activated: ohne
Bedeutung fiir den C-886

3 Temperature of Controller: ohne
Bedeutung fiir den C-886

4 Index of Faulty Point in Waveform:
Index des Kurvenformpunktes, an dem
der letzte Fehler wahrend der
Funktionsgeneratorausgabe
aufgetreten ist

DPA (Reset Settings to Default)

Beschreibung: Setzt Parameterwerte und parameterunabhdngige Einstellungen auf
Werkseinstellungen zuriick.

Format: DPA <Pswd> [{<ltemID> <PamID>}]

Argumente: <Pswd> ist das Kennwort zum Zurlicksetzen des Speichers. Nahere

Angaben siehe unten.

<ltemID> ist das Element, fiir das ein Parameter zuriickzusetzen ist.
Nahere Angaben siehe unten.

<PamlID> ist die Parameterkennung, kann im Hexadezimal- oder
Dezimalformat geschrieben werden. Nahere Angaben siehe unten.

Antwort: Keine
Fehlersuche: Unzulassige Elementkennung, falsche Parameter-ID, ungiiltiges
Kennwort
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Hinweise: DPA setzt im fllichtigen Speicher des C-886 die mit WPA gespeicherten
Parameterwerte und die Einstellungen fiir Koordinatensysteme auf
Werkseinstellungen zurtick.

Beim C-886 entfallt fir DPA die Angabe von <ltemID> und <PamID>.

Die Werkseinstellungen, die mit DPA geladen werden, sind unabhéngig
von den Einstellungen im permanenten Speicher, die mit WPA (S. 224)
Uberschrieben werden kdnnen. Die (mit WPA gespeicherten)
Einstellungen aus dem permanenten Speicher werden beim
Einschalten oder Neustart des C-886 automatisch in den flichtigen
Speicher geladen.

Gultige Kennworter: 100 Setzt die Werte aller Parameter und die Einstellungen fir
Koordinatensysteme (Details siehe Kennwort SKS) auf
Werkseinstellungen zurtick

SKS Einstellungen, die mit DPA SKS auf Werkseinstellungen
zuriicksetzt werden:

= Achsorientierungs-Koordinatensystem (Typ KSB()):
PI_BASE wird aktiviert

= Korrektur-Koordinatensystem (Typ KLD() oder KLF()):
PI_Levelling wird aktiviert

= Betriebs-Koordinatensystem ZERO wird aktiviert und
basiert auf PI_BASE und PI_Levelling

= Pivotpunkt (siehe SPI (S. 197)), Verfahrbereichsgrenzen
der Achsen (siehe NLM (S. 188), PLM (S. 190) und SSL
(S.199))

DRC? (Get Data Recorder Configuration)

Beschreibung: Fragt die Einstellungen fiir die aufzuzeichnenden Daten ab.

Format: DRC? [{<RecTablelD>}]

Argumente: <RecTablelD>: ist eine Datenrekordertabelle des Controllers; wird die
Angabe weggelassen, enthalt die Antwort die Einstellungen fiir alle
Tabellen.
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Antwort: Die aktuellen DRC-Einstellungen:
{<RecTablelD>"="<Source> <RecOption> LF}
wobei

<Source>: die Datenquelle ist, zum Beispiel eine Achse oder ein Kanal
des Controllers. Der Quelltyp ist von der Aufzeichnungsoption
abhangig.

<RecOption>: bezeichnet die aufzuzeichnende Datenart
(Aufzeichnungsoption).

Mit HDR? (S. 143) konnen die verfigbaren Aufzeichnungsoptionen
abgefragt werden.

DRL? (Get Number of Recorded Points)

Beschreibung: Fragt die Anzahl der in der letzten Aufzeichnung enthaltenen Punkte
ab.
Format: DRL? [{<RecTablelD>}]
Argumente: <RecTablelD> ist eine Datenrekordertabelle des Controllers
Antwort: {<RecTablelD>"="<uint> LF}
wobei

<uint> die Anzahl der in der letzten Aufzeichnung enthaltenen Punkte
ist.

DRR? (Get Recorded Data Values)

Beschreibung: Fragt die zuletzt aufgezeichneten Daten ab.

In Abhdngigkeit von der Anzahl der zu lesenden Punkte kann das
Abfragen einige Zeit in Anspruch nehmen!

Es ist moglich, die Daten zu lesen, wahrend die Aufzeichnung noch
lauft.

Format: DRR? [<StartPoint> <NumberOfPoints> [{<RecTablelD>}]]
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Argumente: <StartPoint> ist der erste in der Datenrekordertabelle zu lesende Punkt,
beginnt mit Index 1.

<NumberOfPoints> bezeichnet die Anzahl der je Tabelle zu lesenden
Punkte.

<RecTablelD> ist eine Datenrekordertabelle des Controllers.

Antwort: Die aufgezeichneten Daten im GCS-Array-Format siehe separates
Handbuch fiir GCS Array, SM146E, und untenstehendes Beispiel.
Hinweise: Wenn fiir <NumberOfPoints> der Wert -1 gesetzt wird, werden alle

glltigen Punkte der ausgewahlten Tabellen ausgelesen

Wenn <RecTablelD> weggelassen wird, werden alle Tabellen
ausgelesen.

Mit HDR? (S. 143) erhalten Sie eine Liste aller verfligbaren
Aufzeichnungs- und Triggeroptionen sowie Informationen tber
zusatzliche Parameter und Befehle fiir die Datenaufzeichnung.

Nahere Informationen siehe "Datenrekorder” (S. 76).
Beispiel: drt 1 10

mov X 2

drr? 1 512

RATIO_NOMO =1

RATIO_DENOMO = 1

RATIO_NOM1 =1

RATIO_DENOM1 = 1

END_HEADER

0.004220971838 -0.000364157866
0.064530499279 0.036015000194
0.145174950361 0.140960231423
0.232607111335 0.216114446521

# REM data recorded with C-886 controller
#

# TYPE = 1

# SEPARATOR = 32

# DIM = 2

# NDATA = 5

# SAMPLE_TIME = 0.009009

#

# NAMEO = TARGET POSITION X
# NAME1 = REAL POSITION X

# DISP_UNITO = mm

# DISP_UNIT1 = mm

#

#

#

#

#

136 Version: 1.0.0 MS245D C-886 Parallelkinematik-Controller



8 GCS-Befehle P I

0.309781700373 0.30354321003

Mit DRT (S. 137) wird festgelegt, dass eine Aufnahme durch den
nachsten Bewegungsbefehl, z.B. durch MOV (S. 184), ausgelost werden
soll.

MOV l6st die Bewegung der Achse X zur Position 2 aus.

Mit DRR? werden die ersten flinf Punkte der Datenrekordertabellen 1
und 2 abgefragt.

DRT (Set Data Recorder Trigger Source)

Beschreibung: Definiert eine Trigger-Quelle fiir die angegebene Datenrekordertabelle.
Format: DRT <RecTablelD> <TriggerSource> <Value>
Argumente: <RecTablelD> ist eine Datenrekordertabelle des Controllers. Nahere

Angaben siehe unten.

<TriggerSource> ID der Trigger-Quelle, Liste verfligbarer Optionen
siehe unten.

<Value> ist abhangig von der Trigger-Quelle, kann ein Dummy sein;

siehe unten.
Antwort: Keine
Hinweise: Unabhéngig von der mit <RecTablelD> gewéhlten

Datenrekordertabelle wird die mit <Triggersource> gewahlte
Triggeroption immer fiir alle Datenrekordertabellen eingestellt.

Mit HDR? (S. 143) erhalten Sie eine Liste aller verfiigbaren
Aufzeichnungs- und Triggeroptionen sowie zusatzliche Informationen
Uber die Datenaufzeichnung.

IMP (S. 149), STE (S. 201), WGO (S. 220) und WGR (S. 222) I6sen
unabhangig von den DRT-Einstellungen jeweils eine Aufzeichnung
durch den Datenrekorder aus (WGR nur, wenn der Funktionsgenerator
aktiv ist).

Die Aufzeichnung endet, wenn die maximale Punktzahl erreicht ist
(vorgegeben durch den Parameter Data Recorder Points Per Table, |D
0x16000201).

Ndhere Informationen finden Sie unter "Datenrekorder" (S. 76).
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Verfiigbare
Triggeroptionen:

Pl

0 = No trigger. Exception: STE, IMP, WGO and WGR always trigger data
recording;

Datenaufzeichnung wird nicht ausgel6st, und eine noch laufende
Datenaufzeichnung wird fortgefiihrt, bis die maximale Punktanzahl
erreicht ist. Ausnahme: STE, IMP, WGO und WGR l6sen immer eine
Aufnahme aus. <Value> muss ein Dummy sein.

1 = Trigger with next command that changes the position;
z.B. MOV (S. 184), MVR (S. 186); <Value> muss ein Dummy sein.
Standardmalig eingestellt.

2 = Trigger with next command;
setzt Trigger nach Ausfiihrung auf die Triggeroption 0; <Value> muss
ein Dummy sein.

4 = Trigger immediately;
setzt Trigger nach Ausfiihrung auf die Triggeroption 0; <Value> muss
ein Dummy sein

6 = Trigger with next command that changes the position; z.B. MOV,
MVR;

setzt Trigger nach Ausfiihrung auf die Triggeroption 0; <Value> muss
ein Dummy sein.

Ist die Triggeroption 2, 4 oder 6 eingestellt, wird nach dem Auslosen
der Aufzeichnung automatisch auf die Triggeroption 0 umgeschaltet.
Dadurch lauft die Aufzeichnung so lange weiter, bis die maximale
Punktanzahl der Datenrekordertabelle(n) erreicht ist. So kdnnen
mehrere Bewegungen nacheinander aufgezeichnet werden. Die
Triggeroptionen 2, 4 oder 6 sind z.B. dann sinnvoll, wenn das
Dynamikprofil durch aufeinander folgende MOV-Befehle festgelegt
werden soll (siehe MOV).

DRT? (Get Data Recorder Trigger Source)

Beschreibung:

Fragt die Triggerquelle fir die Datenrekordertabellen ab.

Format: DRT? [{<RecTablelD>}]
Argumente: <RecTablelD> ist eine Datenrekordertabelle des Controllers.
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Antwort:

ECO? (Echo a String)

Beschreibung:

Format:

Argumente:

Antwort:

Hinweis:

Pl

{<RecTablelD>"="<TriggerSource> <Value> LF}
wobei

<TriggerSource> die ID der Triggerquelle ist.
<Value> ist abhangig von der Triggerquelle.

Weitere Informationen finden Sie in der Beschreibung des Befehls DRT
(S. 137).

Gibt einen String aus.

ECO? kann verwendet werden, um die Kommunikation zu testen.
ECO? <String>

<String> ist eine beliebige Zeichenkombination aus Buchstaben und
Zahlen

<String> LF

<String> kann aus maximal 100 Zeichen bestehen.

ERR? (Get Error Number)

Beschreibung:

Format:
Argumente:

Antwort:

Fehlersuche:

Fragt den Fehlercode <int> des zuletzt aufgetretenen Fehlers ab und
setzt den Fehler auf 0 zurlick.

Es wird nur der letzte Fehler zwischengespeichert. Deshalb sollten Sie
ERR? nach jedem Befehl aufrufen.

Eine Auflistung der Fehlercodes und ihrer Beschreibungen ist unter
"Fehlercodes" (S. 230) zu finden.

ERR?
Keine

Der Fehlercode des zuletzt aufgetretenen Fehlers (Integer).

Kommunikationsstorung
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Hinweise: Bei gleichzeitigem Zugriff mehrerer Instanzen auf den Controller
bekommt nur die erste Instanz, die den Befehl ERR? sendet, den
Fehlercode geliefert. Da der Fehlercode durch die Abfrage auf 0
zuriickgesetzt wird, ist der Fehler fiir jede weitere abfragende Instanz
nicht sichtbar.

» Wenn moglich, greifen Sie immer nur mit einer Instanz auf den
Controller zu.

» Wenn der Controller bei fehlerhaftem Systemverhalten keinen
Fehlercode sendet, priifen Sie, ob der Fehlercode durch ein Makro
oder Skript oder durch PC-Software (z. B. PIMikroMove®)
regelmalig im Hintergrund abgefragt wird.

FRF (Fast Reference Move To Reference Switch)
Beschreibung: Startet eine Referenzfahrt.
Bewegt die angegebene Achse zum Referenzschalter und setzt die

aktuelle Position auf einen definierten Wert. Nahere Angaben siehe
unten.

Enthalt der Befehl mehrere Achsen, werden sie synchron bewegt.
Format: FRF [{<AxisID>}]

Argumente: <AxisID> ist eine Achse des Controllers; wenn die Angabe weggelassen
wird, sind alle Achsen betroffen.

Antwort: Keine
Fehlersuche: Unzulassige Achsenkennung
Hinweise: Fiir Achsen mit inkrementellen Sensoren kdnnen Bewegungen erst

nach einer erfolgreichen Referenzfahrt kommandiert werden (auch als
HInitialisierung" bezeichnet).

Das Verhalten des Positionierer nach der Referenzfahrt wird durch die
Parameter Behaviour After Reference Move (1D 0x07030401) und
Target For Motion After Reference Move (1D 0x07030402) festgelegt.
Entsprechend der Parameterwerte kann die Plattform z. B. nach der
Referenzfahrt automatisch zu einer vorgegebenen Position bewegt
werden.

= Wert des Parameters 0x07030401 = 0: Bewegungsplattform bleibt
nach der Referenzfahrt in der Referenzposition.

= Wert des Parameters 0x07030401 = 1: Bewegungsplattform fahrt
nach der Referenzfahrt zur Zielposition, die durch Parameter
0x07030402 vorgegeben ist.

Fir Achsen mit absolut messenden Sensoren ist keine Referenzfahrt
erforderlich. Die Verwendung des Befehls FRF wird fiir diese Achsen
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trotzdem empfohlen. FRF startet flir Achsen mit absolut messenden
Sensoren keine Referenzfahrt, sondern setzt die Zielpositionen auf die
aktuellen Positionswerte. Zuséatzlich werden die oben beschriebenen
Parameterwerte wirksam, so dass die Achsen z. B. zu einer definierten
"Ausgangsposition" bewegt werden kénnen.

Wahrend einer Referenzfahrt bewegt sich der Positionierer auf
unvorhersehbare Weise.

Flr die Achsen der Bewegungsplattform des Positionierers (X, Y, Z, U, V,
W) erfolgt immer eine gemeinsame Referenzfahrt. Daher reicht fiir den
Start der Referenzfahrt der Bewegungsplattform die Angabe einer
einzigen Achse aus, z.B.:

FRF X

Flr die Achsen der Bewegungsplattform des Positionierers (X, Y, Z, U, V,
W) ist nach erfolgreicher Verwendung von FRF der Servomodus
eingeschaltet.

FRF kann durch #24 (S. 127), STP (S. 202) und HLT (S. 145) abgebrochen
werden.

Verwenden Sie FRF? (S. 141), um zu prifen, ob die Referenzfahrt
erfolgreich war.

FRF? (Get Referencing Result)

Beschreibung:

Format:

Argumente:

Antwort:

Fehlersuche:

Hinweis:

Fragt ab, ob die angegebene Achse referenziert ist oder nicht.
FRF? [{<AxisID>}]

<AxisID>: ist eine Achse des Controllers.

{<AxisID>"="<uint> LF}

wobei

<uint> angibt, ob die Achse erfolgreich referenziert wurde (=1) oder
nicht (=0).

Unzuldssige Achsenkennung

Achsen gelten als "referenziert", wenn eine Referenzfahrt erfolgreich
durchgefihrt wurde mit FRF (S. 140), oder wenn die Achsen mit absolut
messenden Sensoren ausgestattet sind.
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GWD? (Get Wave Table Data)

Beschreibung: Fragt die Kurvenform fiir die angegebene Kurventabelle ab.

Format: GWD? [<StartPoint> <NumberOfPoints> [{<WaveTablelD>}]]

Argumente: <StartPoint> ist der Startpunkt in der Kurventabelle, beginnt mit
Index 1

<NumberOfPoints> bezeichnet die Anzahl der je Tabelle zu lesenden
Punkte

<WaveTablelD> bezeichnet eine Kurventabelle des Controllers

Antwort: Der Inhalt der Kurventabelle (Kurvenform) im GCS-Array-Format (siehe
separates Handbuch fir GCS Array, SM 146E und untenstehendes
Beispiel.)

Hinweise: Abhangig von der Kurvenformdefinition mit WAV (S. 214) kénnen die

Kurventabellen unterschiedliche Langen haben.

» Fragen Sie nur Kurventabellen gleicher Lange im selben Befehl ab.

» Fragen Sie den Inhalt von Kurventabellen mit unterschiedlicher
Lange mit separaten Befehlen ab.

Wenn Kurventabellen unterschiedlicher Lange gemeinsam abgefragt
werden, enthilt die Antwort maximal so viele Punkte wie die kiirzeste
Kurventabelle, oder die Abfrage erzeugt einen Fehler.

Beispiel: gwd? 1 10 1 2
# TYPE = 1
#
# SEPARATOR = 32
# DIM = 2
# SAMPLE_TIME = 0.009000
# NDATA = 10
# NAMEO = Wave table 1
# NAME1l = Wave table 2
# END_HEADER

-9.7773e-08 -9.7773e-08
9.9005486e-05 9.9005486e-05
0.000396286628 0.000396286628
0.000891734005 0.000891734005
0.001585328104 0.001585328104
0.002477041554 0.002477041554
0.00356683912 0.00356683912
0.004854677712 0.004854677712
0.006340506381 0.006340506381
0.008024266324 0.008024266324
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HDI? (Get Help For Interpretation Of DIA? Response)

Beschreibung: Zeigt Beschreibungen und physikalische Einheiten fiir die MessgrolRen
an, die mit dem Befehl DIA? (S. 132) abgefragt werden kdnnen.
Format: HDI?
Argumente: Keine
Antwort {<MeasurelD>"="<Description>TAB<PhysUnit> LF}
wobei

<MeasurelD> die Kennung der MessgrofSe ist
<Description> der Name der Messgrolie ist

<PhysUnit> die physikalische Einheit der Messgrofie ist.

HDR? (Get All Data Recorder Options)

Beschreibung: Zeigt einen Hilfetext an, der alle verfligbaren Informationen zur
Datenaufzeichnung enthalt (Aufzeichnungsoptionen und
Triggeroptionen, Information Uber zusatzliche Parameter und Befehle
fiir die Datenaufzeichnung).

Format: HDR?
Argumente: Keine
Antwort #RecordOptions

{<RecOption>"="<DescriptionString>[ of <Channel>]}

#TriggerOptions

[{<TriggerOption>"="<DescriptionString>}]

#tParameters to be set with SPA
[{<ParameterID>"="<DescriptionString>}]

#Additional information
[{<Command description>"("<Command>")"}]

#Sources for Record Options
[{<RecOption>"="<Source>}]

end of help
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Beispiel:

Pl

hdr?

#RecordOptions

0O=Nothing is recorded
1=Commanded position of axis
2=Real position of axis
80=Status register of axis
#TriggerOptions

0=No trigger. Exception: STE and IMP always trigger
data recorder

1=Trigger with next command that changes the
position, default setting

2=Trigger with next command, resets trigger settings
to O

4=Trigger immediately, resets trigger settings to
0

6=Trigger with next command that changes the
position, resets trigger settings to O

#Additional 1nformation

Get data recorder configuration with DRC?

Get number of recorded points with DRL?

Get recorded data values with DRR?

Set data recorder trigger source with DRT
Get data recorder trigger source with DRT?
Tell number of data recorder tables with TNR?
#Sources for Record Options

0=XYZUVW123456 S1 S2
1=XYZUVW123456 S1 S2
2=XYZUVW123456 S1 S2
80 =123456 S1S2

end of help

Die Datenquellen 1 bis 6 sind die Antriebe des Positionierers.

HLP? (Get List Of Available Commands)

Beschreibung:

Format:

Argumente:

Antwort:

Zeigt einen Hilfetext an, der alle verfligbaren Befehle enthalt.

HLP?

Keine

Liste der verfligbaren Befehle
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Fehlersuche: Kommunikationsstorung

Hinweis: Die Antwort auf HLP? enthalt die in der aktuellen Befehlsebene
zugelassenen Befehle. Weitere Informationen siehe CCL (S. 129).

HLT (Halt Motion Smoothly)
Beschreibung: Stoppt die Bewegung der angegebenen Achsen sanft. Nahere Angaben
siehe Hinweise unten.

Fehlercode 10 wird gesetzt.

#24 (S. 127) und STP (S. 202) stoppen die aktuelle Bewegung hingegen
so schnell wie fiir den Controller méglich, ohne Beriicksichtigung von
maximaler Geschwindigkeit und Beschleunigung.

Format: HLT [{<AxisID>}]

Argumente: <AxisID>: ist eine Achse des Controllers; wenn die Angabe weggelassen
wird, werden alle Achsen angehalten.

Antwort: Keine

Fehlersuche: Unzuldssige Achsenkennung

Hinweise: HLT stoppt alle Achsenbewegungen, die durch Bewegungsbefehle oder

Funktionsgeneratorausgabe verursacht werden, und die Referenzfahrt.

Nachdem die Achsen gestoppt sind, werden ihre Zielpositionen auf ihre
aktuellen Positionen gesetzt.

HLT stoppt Makros nicht.

HPA? (Get List Of Available Parameters)

Beschreibung: Antwortet mit einem Hilfe-String, der alle verfligbaren Parameter mit
Kurzbeschreibungen enthalt. Weitere Informationen siehe
"Parameteribersicht” (S. 250).

Format: HPA?

Argumente: Keine

Antwort {<PamID>"="<string> LF}
wobei

<PamID> die ID eines Parameters im Hexadezimalformat ist

<string> ein String ist, der den entsprechenden Parameter beschreibt.
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Hinweise: Der String hat folgendes Format:

<CmdLevel>TAB<Maxltem>TAB<DataType>TAB<FunctionGroupDescrip
tion>TAB<ParameterDescription>[{TAB<PossibleValue>"="<ValueDescri
ption>}]

wobei

<CmdLevel> ist die Befehlsebene, die Schreibzugriff auf den
Parameterwert erlaubt

<Maxltem> ist die maximale Anzahl der Elemente desselben Typs, auf
die sich der Parameter auswirkt. (Die Bedeutung von , Element" hdngt
vom Parameter ab; es kann sich um eine Achse, einen Antrieb oder das
gesamte System handeln.)

<DataType> ist der Datentyp des Parameterwertes, er kann INT, FLOAT
oder CHAR sein

<FunctionGroupDescription> ist der Name der Funktionsgruppe, der
der Parameter angehort. (Parameter werden entsprechend ihrem
Zweck zu Gruppen zusammengefasst, um ihre Beziehung zueinander zu
verdeutlichen.)

<ParameterDescription> ist der Name des Parameters
<PossibleValue> ist ein Wert aus dem zuldssigen Datenbereich
<ValueDescription> ist die Bedeutung des entsprechenden Wertes

Die Auflistung der Parameter variiert in Abhangigkeit vom installierten
optionalen Zubehor.

Die Werte der aufgelisteten Parameter kdnnen mit SPA (S. 196)
geandert werden. SPA beeinflusst die Parametereinstellungen im
flichtigen Speicher (RAM).

IFC? (Get Current Interface Parameters)

Beschreibung: Fragt die Werte der Schnittstellenparameter fiir die Kommunikation
aus dem fllchtigen Speicher ab.

Format: IFC? [{<InterfacePam>}]

Argumente: <InterfacePam> ist der abzufragende Schnittstellenparameter,
mogliche Werte siehe unten.
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Antwort: {<InterfacePam>"="<PamValue> LF}
wobei

<PamValue> den Wert des Schnittstellenparameters aus dem
fliichtigen Speicher angibt.

<InterfacePam> kann IPADR, IPSTART, IPMASK, IPMAXCONN, MACADR
oder TERMSTR sein.

Fir <InterfacePam> = IPSTART gibt <PamValue> die aktuelle Einstellung
des Startup-Verhaltens fiir die Konfiguration der IP-Adresse fiir die
TCP/IP-Kommunikation an,

0 = Die mit IPADR definierte IP-Adresse wird verwendet.

1 = DHCP wird verwendet, um die IP-Adresse zu erhalten;

Fir <InterfacePam> = IPADR geben die ersten vier Teile von
<PamValue> die IP-Adresse an, die aktuell fur die
TCP/IP-Kommunikation verwendet wird, der letzte Teil gibt den Port
an;

Fir <InterfacePam> = IPMASK gibt <PamValue> die
IP-Masken-Einstellung, die aktuell fiir die TCP/IP-Kommunikation
verwendet wird, in der Form uint.uint.uint.uint an;

Flr <InterfacePam> = IPMAXCONN gibt <PamValue> die maximal
zuldssige Anzahl von Verbindungen fir die TCP/IP-Kommunikation an;

Fiir <InterfacePam> = MACADR gibt <PamValue> die unveranderliche,
eindeutige Adresse der Netzwerkhardware im C-886 an;

Fur <InterfacePam> = TERMSTR gibt <PamValue> das Abschlusszeichen
fir die Befehle des GCS aus:
0 = LineFeed (ASClI-Zeichen 10)

IFS (Set Interface Parameters as Default Values)

Beschreibung: Speichert Schnittstellenparameter.

Andert die Standardparameter fiir die Schnittstelle im permanenten
Speicher, aber nicht die aktuell aktiven Parameter. Die mit IFS
vorgenommenen Einstellungen werden beim nachsten Einschalten
oder Neustart aktiviert.

Format: IFS <Pswd> {<InterfacePam> <PamValue>}
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Argumente: <Pswd> ist das Passwort zum Schreiben in den permanenten Speicher,
Standardwert ist 100"

<InterfacePam> ist der zu andernde Schnittstellenparameter, siehe
unten

<PamValue> gibt den Wert des Schnittstellenparameters an, siehe
unten

Antwort: Keine
Folgende Schnittstellenparameter konnen gesetzt werden:

IPADR

Die ersten vier Teile von <PamValue> geben die Standard-IP-Adresse
fir die TCP/IP-Kommunikation an, der letzte Teil gibt den zu
verwendenden Standardport an, Standard ist 192.168.1.28:50000;
Hinweis: Wahrend die IP-Adresse geandert werden kann, muss der Port
stets 50000 sein!

IPSTART

<PamValue> definiert das Startup-Verhalten zur Konfiguration der
IP-Adresse fiir die TCP/IP-Kommunikation,

0 = Die mit IPADR definierte IP-Adresse wird verwendet

1 = DHCP wird verwendet, um die IP-Adresse zu erhalten. (Standard);

IPMASK

<PamValue> gibt die fir die TCP/IP-Kommunikation zu verwendende
Subnetzmaske in der Form uint.uint.uint.uint an, Standard ist
255.255.255.0

Antwort: Keine

Hinweise: Beachten Sie, dass die Anzahl von Schreibzyklen im permanenten
Speicher begrenzt ist. Schreiben Sie Standardeinstellungen nur, wenn
dies notwendig ist.

Weitere Schnittstellenparameter des C-886 sind schreibgeschiitzt. Die
Voreinstellungen dieser Parameter konnen mit IFS? (S. 148) abgefragt
werden.

Weitere Informationen finden Sie in "Kommunikation Giber
TCP/IP-Schnittstelle herstellen" (S. 57).

IFS? (Get Interface Parameters as Default Values)

Beschreibung: Fragt die im permanenten Speicher gespeicherten Parameterwerte der
Schnittstellenkonfiguration ab (d. h. Standardeinstellungen)

148 Version: 1.0.0 MS245D C-886 Parallelkinematik-Controller



8 GCS-Befehle P I

Format: IFS? [{<InterfacePam>}]

Argumente: <InterfacePam> ist der abzufragende Schnittstellenparameter.
Mogliche Werte siehe unten.

Antwort: {<InterfacePam>"="<PamValue> LF}
wobei

<PamValue> der Wert des Schnittstellenparameters im permanenten
Speicher ist.

<InterfacePam> kann IPADR, IPSTART, IPMASK, IPMAXCONN, MACADR
und TERMSTR sein

Die folgenden Schnittstellenparameter sind schreibgeschitzt:

Fir <InterfacePam> = IPMAXCONN gibt <PamValue> die maximal
zuldssige Anzahl von Verbindungen fur die TCP/IP-Kommunikation an;

Fir <InterfacePam> = MACADR gibt <PamValue> die eindeutige
Adresse der Netzwerkhardware im C-886 aus;

Fur <InterfacePam> = TERMSTR gibt <PamValue> das Abschlusszeichen
fir die Befehle des GCS aus:
0 = LineFeed (ASCII-Zeichen 10)

Fur alle weiteren Auspragungen von <InterfacePam> siehe IFS (S. 147).

IMP (Start Impulse and Response Measurement)

Beschreibung: Startet einen Impuls und zeichnet die Impulsantwort fiir die
angegebene Achse auf.

Die Datenrekorderkonfiguration, d.h. die Zuweisung der Datenquellen
und der Aufzeichnungsoptionen zu den Rekordertabellen, kann mit
DRC gesetzt werden.

Die aufgezeichneten Daten kénnen mit dem Befehl DRR? (S. 135)
gelesen werden.

Format: IMP <AxisID> <Amplitude>

Argumente: <AxisID> ist eine Achse des Controllers

<Amplitude> ist die Hohe des Impulses. Nahere Angaben siehe unten.
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Antwort: Keine

Fehlersuche: Die Zielposition, die aus der angegebenen Impulshdhe resultiert, ist
auBerhalb der Grenzwerte.

Hinweise: Ein ,Impuls" besteht aus einer relativen Bewegung mit der
angegebenen Amplitude, gefolgt von einer gleich groRen Bewegung in
die entgegengesetzte Richtung. Der Impuls wird relativ zu der aktuellen
Position ausgefihrt.

Die Pulsweite des Impulses resultiert aus dem Wert des Parameters
Pulse Length Factor (ID 0xOE000900) multipliziert mit der
C-886-Zykluszeit.

Die physikalische Einheit, in der <Amplitude> anzugeben ist, kann mit
PUN? (S. 192) abgefragt werden.

Fiir die Achsen des Positionierers (X, Y, Z, U, V, W) gilt Folgendes:

= Vor dem Start jeder Bewegung erfolgt eine Priifung, ob die
Bewegungsplattform die kommandierte Zielposition tatsachlich
erreichen kann. Mit VMO? (S. 212) kénnen Sie abfragen, ob die
Zielposition erreicht werden kann.

= Rotationen erfolgen um den Drehpunkt.

=  Wenn der Parameter Trajectory Source (1D 0x19001900) auf 1
gesetzt ist, muss das Dynamikprofil durch aufeinander folgende
MOV-Befehle vorgegeben werden. IMP ist nicht zulassig.

Weitere Informationen siehe "Bewegungen des Positionierers" (S. 29).

JRC (Jump Relatively Depending On Condition)

Beschreibung: Springt relativ, abhangig von einer angegebenen Bedingung des
folgenden Typs: ein angegebener Wert wird mit einem abgefragten
Wert gemaR einer angegebenen Regel verglichen.

Kann nur in Makros verwendet werden.

Format: JRC <Jump> <CMD?> <OP> <Value>
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Argumente: <Jump> ist die GroRe des relativen Sprungs. -1 bedeutet, dass der
Makroausfiihrungs-Zeiger zurlick zur vorherigen Zeile springt, 0
bedeutet, dass der Befehl erneut ausgefiihrt wird, was dem Verhalten
von WAC (S. 213) entspricht. 1 springt zur nachsten Zeile, was den
Befehl tiberfliissig macht, 2 Gberspringt den nachsten Befehl. Es sind
nur Spriinge innerhalb des aktuellen Makros zuldssig.

<CMD?> ist ein Abfragebefehl in seiner Ublichen Schreibweise. Die
Antwort muss ein einzelner Wert sein (und nicht mehr). Beispiel siehe
unten.

<OP> ist der zu verwendende Operator. Folgende Operatoren sind
moglich:

=<=<>>=I=

Wichtig: Vor und nach dem Operator muss ein Leerzeichen stehen!

<Value> ist der Wert, der mit der Antwort auf <CMD?> zu vergleichen

ist.
Antwort: Keine
Fehlersuche: Korrektes Sprungziel priifen

KCP (Copy Coordinate System)

Beschreibung: Erzeugt eine Kopie eines Koordinatensystems.
Format: KCP <CSNameSource> <CSNameCopy>
Argumente: <CSNameSource> ist der Name des Koordinatensystems, von dem eine

Kopie erzeugt werden soll. PI_Base, PI_Levelling, ZERO und HEXAPOD
kénnen nicht kopiert werden.

<CSNameCopy> ist der Name der Kopie des Koordinatensystems.

Antwort: Keine
Hinweise: PI_Base, PI_Levelling, ZERO und HEXAPOD konnen nicht kopiert
werden.

Moglichkeiten zum Anlegen der Kopie:

= <CSNameCopy> ist ein neuer Name. Die Kopie wird unter diesem
Namen als neues Koordinatensystem angelegt.

= <CSNameCopy> ist der Name eines existierenden
Koordinatensystems, das nicht verwendet wird. Das
Koordinatensystem wird dadurch tiberschrieben.

Die Verkettung mit dem Vorgdnger in einer Kette von
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Koordinatensystemen wird kopiert. Die Verkettung mit Nachfolgern
wird nicht kopiert.

Die Kopie wird im fliichtigen Speicher erzeugt. Mit WPA (S. 224) kann
die Kopie in den permanenten Speicher geschrieben werden.

KEN (Enable Coordinate System)

Beschreibung:

Format:

Argumente:

Antwort:

Hinweise:

Aktiviert das angegebene Koordinatensystem. Der Umfang der
Einstellungen, die durch das Aktivieren beeinflusst werden, hangt vom
Typ des Koordinatensystems ab, siehe unten.

Positionsangaben fiir die Bewegungsplattform des Positionierers
(Abfrage mit POS? (S. 191)) beziehen sich auf das aktive
Betriebs-Koordinatensystem.

Wenn mit dem Work-und-Tool-Konzept gearbeitet wird:

= Das Work-und-Tool-Konzept verwendet eine Kombination aus zwei
aktiven Betriebs-Koordinatensystemen. In der Regel besteht die
Kombination aus jeweils einem aktiven Koordinatensystem der
Typen KST und KSW. Wenn nur fir einen der beiden Typen ein
Koordinatensystem aktiv ist, wird fir den anderen Typ automatisch
ein Ersatz verwendet.

= Die mit POS? abgefragte aktuelle Position der bewegten Plattform
des Positionierers ist als Position des Tool-Koordinatensystems im
Work-Koordinatensystem zu verstehen.

Das Aktivieren von Koordinatensystemen mit KEN 16st keine Bewegung
aus.

KEN <CSName>

<CSName> ist der Name des Koordinatensystems, das aktiviert werden
soll.

Keine

Vor dem Aktivieren eines Koordinatensystems priift KEN die korrekte
Definition dieses Koordinatensystems inklusive seiner korrekten
Verkettung. Wenn das Koordinatensystem nicht korrekt definiert ist,
wird es nicht aktiviert.

Koordinatensysteme der folgenden Typen kdnnen mit KEN aktiviert
werden: KSD, KSF, KSW, KST, KSB(USER), KSB(PI), KLF(USER), KLF(P1),
KLD(USER), KLD(PI), ZERO

Aus den folgenden Gruppen von Koordinatensystemen ist jeweils
genau ein Koordinatensystem bzw. genau eine
Koordinatensystem-Kombination aktiv:
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= Betriebs-Koordinatensystem: ein Koordinatensystem vom Typ
ZERO oder KSF oder KSD oder - fiir das Work-und-Tool-Konzept -
eine Kombination aus Koordinatensystemen der Typen KSW/KST
oder ZERO/KST oder KSW/ZERO

= Achsorientierungs-Koordinatensystem (Typ KSB(PI) oder
KSB(USER))

= Korrektur-Koordinatensystem (Typ KLD(USER) oder KLD(PI) oder
KLF(USER) oder KLF(PI))

Das Aktivieren eines Koordinatensystems fiir eine der Gruppen
deaktiviert gleichzeitig das Koordinatensystem bzw. die
Koordinatensystem-Kombination, welche/s zuvor fir diese Gruppe
aktiv war.

Durch Senden von KEN ZERO wird das werkseitig aktive
Betriebs-Koordinatensystem ZERO wieder aktiviert. Wenn die
Befehlsebene 1 aktiv ist (siehe CCL (S. 129)), aktiviert KEN ZERO auch
wieder das werkseitig aktive Korrektur-Koordinatensystem
PI_Levelling, jedoch nicht das werkseitig aktive
Achsorientierungs-Koordinatensystems Pl_Base (dieses kann durch
Senden von KEN Pl_Base wieder aktiviert werden). Durch Senden von
DPA SKS (S. 133) konnen alle werkseitig aktiven Koordinatensysteme
unabhangig von der aktuell aktiven Befehlsebene wieder aktiviert
werden.

Durch das aktive Betriebs-Koordinatensystem werden Werte fiir die
folgenden Einstellungen vorgegeben (beim Work-und-Tool-Konzept
durch die Kombination aus zwei Betriebs-Koordinatensystemen):

= NLM (S. 188): Untergrenze des Verfahrbereichs der Achse
= PLM (S. 190): Obergrenze des Verfahrbereichs der Achse

®  SSL (S. 199): Aktivierungszustand der Verfahrbereichsgrenzen der
Achse

= SPI(S. 197): Koordinaten des Pivotpunkts (nur fur
Koordinatensysteme der Typen KSF und ZERO)

= Wenn vom Controller unterstiitzt:
SST: Schrittweite flir Bewegungen, die durch eine manuelle
Bedieneinheit ausgeldst werden

Vor dem Aktivieren von Korrektur- und
Achsorientierungs-Koordinatensystemen (Typen KLD(), KLF() und KSB())
ist der Wechsel auf Befehlsebene 1 erforderlich (siehe CCL).

Die Koordinatensysteme werden im fllichtigen Speicher aktiviert und
deaktiviert. Mit WPA (S. 224) kann der Aktivierungszustand in den
permanenten Speicher geschrieben werden.
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KEN? (Get Enabled Coordinate System)

Beschreibung: Listet die Namen der aktiven Koordinatensysteme auf und zeigt deren
Typ an.

Format: KEN? [{<CSName>}]

Argumente: <CSName> ist der Name eines aktiven Koordinatensystems. Nicht

zuldssig: ZERO.

Wenn <CSName> weggelassen wird, werden alle aktiven
Koordinatensysteme aufgelistet.

Antwort: {<CSName>"="<CSType>}
wobei

<CSType> den Typ des Koordinatensystems angibt.
Hinweise: KEN? fragt den fliichtigen Speicher ab.

Wenn das Betriebs-Koordinatensystem ZERO aktiv ist, wird es in der
Antwort auf KEN? nicht angezeigt, und die Antwort enthalt nur
Folgendes:

= Das aktive Korrektur-Koordinatensystem, d.h. ein
Koordinatensystem vom Typ KLD(PI) oder KLD(USER) oder KLF(PI)
oder KLF(USER)

® Das aktive Achsorientierungs-Koordinatensystem, d.h. ein
Koordinatensystem vom Typ KSB(PI) oder KSB(USER)

Wenn <CSName> in der Abfrage angegeben wird und das
entsprechende Koordinatensystem nicht aktiv ist, sendet der C-886
eine leere Antwort und setzt einen Fehler (Abfrage des Fehlercodes mit
ERR? (S. 139)).

KET? (Get Enabled Coordinate System Types)

Beschreibung: Listet die aktiven Typen von Koordinatensystemen auf und zeigt die
Namen der entsprechenden Koordinatensysteme an.

Format: KET? [{<CSType>}]

Argumente: <CSType> ist ein aktiver Koordinatensystem-Typ. Mogliche Werte:
KSW, KST, KSF, KSD, KLD(PI), KLD(USER), KLF(PI), KLF(USER), KSB(PI),
KSB(USER)

Wenn <CSType> weggelassen wird, werden alle aktiven
Koordinatensystem-Typen aufgelistet.
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Antwort:

Hinweise:
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{<CSType>"="<CSName>}
wobei

<CSName> den Namen des Koordinatensystems angibt.
KET? fragt den fllichtigen Speicher ab.

Wenn das Betriebs-Koordinatensystem vom Typ ZERO aktiv ist, wird
dieser Typ in der Antwort auf KET? nicht angezeigt, und die Antwort
enthalt nur Folgendes:

= Den Typ des aktiven Korrektur-Koordinatensystems, d.h. KLD(PI)
oder KLD(USER) oder KLF(PI) oder KLF(USER)

= Den Typ des aktiven Achsorientierungs-Koordinatensystems, d.h
KSB(PI) oder KSB(USER)

Wenn <CSType> in der Abfrage angegeben wird und kein
Koordinatensystem des entsprechenden Typs aktiv ist, sendet der
C-886 eine leere Antwort und setzt einen Fehler (Abfrage des
Fehlercodes mit ERR? (S. 139)).

KLC? (Get Properties Of Work-And-Tool Combinations)

Beschreibung:

Listet die Eigenschaften der im fllichtigen Speicher vorhandenen
Kombinationen von Koordinatensystemen fiir das
Work-und-Tool-Konzept auf.

Das Work-und-Tool-Konzept verwendet eine Kombination aus zwei
aktiven Betriebs-Koordinatensystemen. In der Regel besteht die

Kombination aus jeweils einem aktiven Koordinatensystem der Typen

KST und KSW. Wenn nur fiir einen der beiden Typen ein

Koordinatensystem aktiv ist, wird flir den anderen Typ automatisch ein

Ersatz verwendet. Ersatzweise verwendete Koordinatensysteme sind

unter dem Namen "Zero" in der Antwort auf KLC? enthalten.

Eine Kombination wird im fllichtigen Speicher beim Aktivieren eines
Koordinatensystems vom Typ KST oder KSW angelegt. Die

Kombinationen sind im fllichtigen Speicher auch dann noch vorhanden,

wenn die darin enthaltenen Koordinatensysteme vom Typ KST oder
KSW nicht mehr aktiv sind.

Wenn mit KRM (S. 167) ein Koordinatensystem des Typs KST oder KSW

geloscht wird, sind die Kombinationen, in denen dieses

Koordinatensystem enthalten war, nicht mehr in der Antwort auf KLC?

enthalten.

Mit WPA (S. 224) kénnen die im flichtigen Speicher vorhandenen
Kombinationen in den permanenten Speicher geschrieben werden.
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Die Eigenschaften der im fllichtigen Speicher vorhandenen
Koordinatensysteme kdnnen mit KLS? (S. 164) abgefragt werden.

Format: KLC? [<CSNamel>[<CSName2>[<Iltem1>[<Item2>]]]]

Argumente: <CSName1l> ist der Name eines Koordinatensystems vom Typ KST oder
KSW, das Bestandteil einer Kombination im fliichtigen Speicher ist.

<CSName2> ist der Name eines Koordinatensystems vom Typ KST oder
KSW, das Bestandteil einer Kombination im fllichtigen Speicher ist.

<ltem1> ist eine Eigenschaft der Achsen des Controllers fir die
abgefragte Kombination von Koordinatensystemen. Mogliche Werte:
=  NLM: Untergrenze des Verfahrbereichs der Achse

=  PLM: Obergrenze des Verfahrbereichs der Achse

®  SSL: Aktivierungszustand der Verfahrbereichsgrenzen der Achse
= Wenn vom Controller unterstiitzt:

SST: Schrittweite flir Bewegungen, die durch eine manuelle
Bedieneinheit ausgeldst werden

Die Einstellungen der Eigenschaften fir die aktuell aktive Kombination
kénnen mit den entsprechenden Befehlen gedndert und mit WPA
gespeichert werden.

<Item2> ist eine Achse des Controllers, mogliche Werte: X, Y, Z, U, V, W

Wenn die Eigenschaften aller Kombinationen von
Koordinatensystemen aufgelistet werden sollen, werden alle
Argumente weggelassen.

Antwort: <String>

<String> enthalt im XML-Format Informationen zu den im fliichtigen
Speicher vorhandenen Kombinationen von Koordinatensystemen.

Der Aufbau der Antwort hingt von der Anzahl der Argumente im
gesendeten Befehl ab. Mogliche Antworten je nach Anzahl der
Argumente am Beispiel der Koordinatensysteme Nodel, Node2, Node3
und Node4:

Gesendet:

KLC?

Antwort:
<CombinedCoordinateSystem>[SP][LF]

[TAB] <NODE1.NODE2 Name="NODE1.NODE2" Work="NODE1"
Tool="NODE2"'>[SP] [LF]

[TAB] [TAB] <NLM X="-3.0" .. W="-5.0"/>[SP][LF]
[TAB] [TAB] <PLM X="3.0" .. W="5.0"/>[SP][LF]
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[TAB] [TAB] <SSL X="1" Y="0" .. W="1"/> [SP][LF]
[TAB] [TAB] <SST X="0.1" .. W="0.2"/>[SP][LF]
[TAB] </NODE1.NODE2>[SP][LF]

[TAB] [TAB] <NODE1l.NODE4 Name="NODE1.NODE4"
Work="NODE1" Tool="NODE4"> [SP][LF]

[TAB] [TAB] <NLM X=""-4_.0" .. W:"—3_4"/>[SP][LF]
[TAB] [TAB] <PLM X="2.0" .. W="2.0"/>[SP][LF]
[TAB] [TAB] <SSL X="1" Y="0" .. W="1"/> [SP][LF]
[TAB] [TAB] <SST X="0.2" .. W="0.15"/>[SP][LF]
[TAB] </NODE1.NODE4>[SP][LF]

</CombinedCoordinateSystem>[LF]

Gesendet:

KLC? Nodel

Antwort:
<CombinedCoordinateSystem>[SP][LF]

[TAB] <NODE1.NODE2 Name="NODE1.NODE2" Work="NODE1"
Tool="NODE2"'> [SP][LF]

[TAB] [TAB] <NLM X="-3.0" .. W="-5.0"/>[SP][LF]
[TAB] [TAB] <PLM X="3.0" .. W="5.0"/>[SP]1[LF]
[TAB] [TAB] <SSL X="1" Y="0" .. W="1"/> [SP][LF]
[TAB] [TAB] <SST X="0.1" .. W="0.2"/>[SP][LF]
[TAB] </NODE1.NODE2 >[SP][LF]

[TAB] <NODE1.NODE4 Name=""NODE1.NODE4" Work=""NODE1""
Tool="NODE4"> [SP][LF]

[TAB] [TAB] <NLM X="-1.0" .. W:"—7_O"/>[SP][LF]
[TAB] [TAB] <PLM X="1.1" .. W="10.0"/>[SP][LF]
[TAB] [TAB] <SSL X=""1" Y="0" .. W="1"/> [SP][LF]
[TAB] [TAB] <SST X="0.2" .. W="0.21"/>[SP][LF]
[TAB] </NODE1.NODE4 >[SP][LF]

</CombinedCoordinateSystem>[LF]

Gesendet:

KLC? Nodel Node2

Antwort:
<CombinedCoordinateSystem>[SP][LF]

[TAB] <NODE1.NODE2 Name=""NODE1 .NODE2'* Work=""NODE1""
Tool="NODE2"> [SP][LF]

[TAB] [TAB] <NLM X="-3.0" .. W="-5.0"/>[SP][LF]
[TAB] [TAB] <PLM X="3.0" .. W="5.0"/>[SP][LF]
[TAB] [TAB] <<SSL X="'1" Y="0" .. W="1"/> [SP][LF]
[TAB] [TAB] <SST X="0.1" .. W="0.2"/>[SP][LF]
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[TAB] </NODE1.NODE2 >[SP][LF]
</CombinedCoordinateSystem>[LF]

Gesendet:

KLC? Nodel Node2 PLM

Antwort:

<PLM X="3.0" .. W="5_0"/>[LF]

Gesendet:

KLC? Nodel Node2 PLM X
Antwort:

X = 3.0 [LF]

KLD (Define Leveling Coordinate System By Specifying Values)

Beschreibung:

Format:

Argumente:

Definiert ein Korrektur-Koordinatensystem vom Typ KLD(USER) zur
dauerhaften Korrektur von Fehlern in der Ausrichtung des
Positionierers (z. B. Einbaufehler).

Das Korrektur-Koordinatensystem wird auf Basis von Messwerten
definiert (z. B. unter Verwendung eines Interferometers) und korrigiert
die Linearverschiebung (Achsen X, Y, Z) und Achsneigung (Achsen U, V,
W) der Bewegungsplattform des Positionierers.

Wenn die Linearverschiebung und Achsneigung nicht gemessen werden
kann: Verwenden Sie KLF (S. 160) zum Definieren eines
Korrektur-Koordinatensystems.

Das Koordinatensystem wird im fllichtigen Speicher definiert. Mit WPA
(S. 224) kann die Definition in den permanenten Speicher geschrieben
werden.

KLD <CSName> [{<AxisID> <Offset>}]

<CSName> ist der Name des Koordinatensystems, das definiert werden
soll.

<AxisID> ist eine Achse des Controllers. Mogliche Werte: X,Y,Z, U, V,
W.

<Offset> ist ein Offset, der nach der Referenzfahrt zum aktuellen
Positionswert der Achse addiert wird; in physikalischen Einheiten.

Fiir Achsen, die im Befehl KLD nicht angegeben werden, wird der Offset
auf null gesetzt.
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Antwort: Keine

Hinweise: Vor dem Definieren eines Korrektur-Koordinatensystems ist der
Wechsel auf Befehlsebene 1 erforderlich (siehe CCL (S. 129)).

Moglichkeiten zum Definieren eines Koordinatensystems mit KLD:

= <CSName> ist ein neuer Name. Das Korrektur-Koordinatensystem
wird unter diesem Namen neu angelegt.

= <CSName> ist der Name eines existierenden Koordinatensystems,
das nicht verwendet wird. Das Koordinatensystem wird durch die
Definition mit KLD iberschrieben.

Empfohlene Vorgehensweise zum Definieren und Aktivieren eines
Korrektur-Koordinatensystems vom Typ KLD(USER):

1. Ausfiihren der Referenzfahrt (siehe FRF (S. 140))

2. Messen der Abweichung von Position und Orientierung der
bewegten Plattform des Positionierers von derjenigen Position und
Orientierung, in der kiinftig geltensoll X=0,Y=0,Z=0,U=0,V =
0, W = 0 (Messung mit externem Messinstrument)

3. Wechsel auf Befehlsebene 1 durch Senden von CCL 1 advanced

4. Definieren des Korrektur-Koordinatensystems mit KLD unter
Angabe der gemessenen Abweichungen fiir die Achsen der
Bewegungsplattform (Offsetwerte)

5. Aktivieren des Korrektur-Koordinatensystems (siehe KEN (S. 152))

6. Optional: Festlegung des Verhaltens nach der Referenzfahrt durch
Setzen der Parameter Behaviour After Reference Move (1D
0x07030401) und Target For Motion After Reference Move (1D
0x07030402). Auf diese Weise kann die Plattform z. B. nach der
Referenzfahrt automatisch zur Nullposition bewegt werden.

—  Wert des Parameters 0x07030401 = 0: Bewegungsplattform
bleibt nach der Referenzfahrt in der Referenzposition

— Wert des Parameters 0x07030401 = 1: Bewegungsplattform
fahrt nach der Referenzfahrt zur Zielposition, die durch
Parameter 0x07030402 vorgegeben ist

7. Speichern der Einstellungen durch Senden von WPA SKS

Die Offsetwerte, die in der Antwort auf KLS? (S. 164) fir
Koordinatensysteme vom Typ KLD(USER) angezeigt werden, ergeben
sich durch Riickrechnung aus allen aktuell aktiven
Koordinatensystemen. Sie kdnnen sich deshalb beim Wechsel der
aktiven Koordinatensysteme dndern. Die in der Antwort auf KLT?
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(S. 166) enthaltenen Offsetwerte sind dagegen jeweils auf den
angegebenen Vorganger in der Kette bezogen und deshalb unabhangig
von den aktuell aktiven Koordinatensystemen.

Fiir Korrektur-Koordinatensysteme, die mit KLD definiert werden, gilt
Folgendes:

®  Das Korrektur-Koordinatensystem ist immer direkter Nachfolger
des werkseitig eingestellten Korrektur-Koordinatensystems
Pl-Levelling (automatische Verkettung).

=  Das Korrektur-Koordinatensystem kann nicht mit KLN (S. 162) mit
anderen Koordinatensystemen verkettet werden

DPA SKS (S. 133) aktiviert unabhangig von der aktuell aktiven
Befehlsebene wieder das werkseitig aktive
Korrektur-Koordinatensystem Pl_Levelling, Details siehe KEN (S. 152).

KLF (Define Leveling Coordinate System At Current Position)

Beschreibung:

Definiert ein Korrektur-Koordinatensystem vom Typ KLF(USER) zur
dauerhaften Korrektur von Fehlern in der Ausrichtung des
Positionierers (z. B. Einbaufehler).

Zum Definieren des Korrektur-Koordinatensystems wird die
Bewegungsplattform nach der Referenzfahrt in die Position und
Orientierung kommandiert, in der klinftig gelten soll X=0,Y=0,Z=0,
U=0,V=0,W=0. Durch Senden von KLF wird ein Koordinatensystem
mit Offsetwerten definiert, die nach der Referenzfahrt zu den aktuellen
Positionswerten der Achsen addiert werden; in physikalischen
Einheiten.

Wenn Linearverschiebung (Achsen X, Y, Z) und Achsneigung (Achsen U,
V, W) gemessen werden sollen: Verwenden Sie KLD (S. 158) zum
Definieren eines Korrektur-Koordinatensystems.

Das Koordinatensystem wird im fllichtigen Speicher definiert. Mit WPA
(S. 224) kann die Definition in den permanenten Speicher geschrieben
werden.

Format: KLF <CSName>

Argumente: <CSName> ist der Name des Koordinatensystems, das definiert werden
soll.

Antwort: Keine

Hinweise: Vor dem Definieren eines Korrektur-Koordinatensystems ist der
Wechsel auf Befehlsebene 1 erforderlich (siehe CCL (S. 129)).
Moglichkeiten zum Definieren eines Koordinatensystems mit KLF:
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= <CSName> ist ein neuer Name. Das Korrektur-Koordinatensystem
wird unter diesem Namen neu angelegt.

®=  <CSName> ist der Name eines existierenden Koordinatensystems,
das nicht verwendet wird. Das Koordinatensystem wird durch die
Definition mit KLF Gberschrieben.

Die Definition mit KLF ist nur méglich, wenn sich der Positionierer nicht
bewegt.

Empfohlene Vorgehensweise zum Definieren und Aktivieren eines
Korrektur-Koordinatensystems vom Typ KLF(USER):

1. Ausfiihren der Referenzfahrt (siehe FRF (S. 140))

2. Anfahren derjenigen Position und Orientierung der
Bewegungsplattform des Positionierers, in der kiinftig gelten soll X
=0,Y=0,2=0,U=0,V=0,W=0

Wechsel auf Befehlsebene 1 durch Senden von CCL 1 advanced
Definieren des Korrektur-Koordinatensystems mit KLF

Aktivieren des Korrektur-Koordinatensystems (siehe KEN (S. 152))

o v A w

Optional: Festlegung des Verhaltens nach der Referenzfahrt durch
Setzen der Parameter Behaviour After Reference Move (1D
0x07030401) und Target For Motion After Reference Move (ID
0x07030402). Auf diese Weise kann die Plattform z. B. nach der
Referenzfahrt automatisch zur Nullposition bewegt werden.

— Wert des Parameters 0x07030401 = 0: Bewegungsplattform
bleibt nach der Referenzfahrt in der Referenzposition

— Wert des Parameters 0x07030401 = 1: Bewegungsplattform
fahrt nach der Referenzfahrt zur Zielposition, die durch
Parameter 0x07030402 vorgegeben ist

7. Speichern der Einstellungen durch Senden von WPA SKS

Die Offsetwerte, die in der Antwort auf KLS? (S. 164) fiir
Koordinatensysteme vom Typ KLF(USER) angezeigt werden, ergeben
sich durch Rickrechnung aus allen aktuell aktiven
Koordinatensystemen. Sie konnen sich deshalb beim Wechsel der
aktiven Koordinatensysteme d@ndern. Die in der Antwort auf KLT?

(S. 166) enthaltenen Offsetwerte sind dagegen jeweils auf den
angegebenen Vorganger in der Kette bezogen und deshalb unabhangig
von den aktuell aktiven Koordinatensystemen.

Fiir Korrektur-Koordinatensysteme, die mit KLF definiert werden, gilt
Folgendes:

®  Das Korrektur-Koordinatensystem ist immer direkter Nachfolger
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des werkseitig eingestellten Korrektur-Koordinatensystems
Pl-Levelling (automatische Verkettung).

= Das Korrektur-Koordinatensystem kann nicht mit KLN (S. 162) mit
anderen Koordinatensystemen verkettet werden

DPA SKS (S. 133) aktiviert unabhangig von der aktuell aktiven
Befehlsebene wieder das werkseitig aktive
Korrektur-Koordinatensystem PI_Levelling, Details siehe KEN (S. 152).

KLN (Link Coordinate Systems)

Beschreibung:

Verbindet zwei Koordinatensysteme zu einer Kette aus Vorgdnger und
Nachfolger.

Format: KLN <CSName1> <CSName2>
Argumente: <CSName1l> ist der Name des Koordinatensystems, das in der Kette als
Nachfolger an <CSName2> angehangt werden soll.
<CSName2> ist der Name des Koordinatensystems, das der Vorganger
von <CSName1> in der Kette sein soll.
Antwort: Keine
Hinweise: Jedes Koordinatensystem ist Bestandteil mindestens einer Kette.
Grundsatzlicher Aufbau von Koordinatensystem-Ketten siehe
"Koordinatensysteme" (S. 35).
Werkseitig sind folgende Koordinatensysteme zu einer Kette
verbunden:
= Das Koordinatensystem HEXAPOD, das auf der Konfigurationsdatei
mit den Geometriedaten des Positionierers basiert, ist der
"Urspung" aller Ketten und Vorganger des
Korrektur-Koordinatensystems PI_Levelling (unverdnderbare
Verkettung)
= P|_Levelling ist Vorgadnger des
Achsorientierungs-Koordinatensystems Pl_Base
= Pl _Base ist Vorgdnger des Betriebs-Koordinatensystems ZERO
Fiir verkettete Koordinatensysteme gilt:
= Die tatsachlichen Offsetwerte fiir die Position der Achsen X, Y, Z, U,
V, W ergeben sich jeweils aus den Offsetwerten der mit einem
Koordinatensystem verketteten Vorgadnger (Details siehe KLT?
(S. 166)).
= Jedes Koordinatensystem hat genau einen Vorganger und kann
mindestens einen Nachfolger haben.
= Wenn ein Koordinatensystem aktiv ist, sind alle Vorganger in der
Kette ebenfalls in Verwendung und kénnen nicht geléscht oder
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Uberschrieben werden.

= Wenn ein (nicht verwendetes) Koordinatensystem geldscht wird,
werden sein Vorgdnger und sein Nachfolger in der Kette
miteinander verbunden.

Beschrankungen fiir den Aufbau von Ketten mit KLN:
®  Ein Koordinatensystem kann nicht mit sich selbst verkettet werden.

= Ringverbindungen aus mindestens zwei Koordinatensystemen
kénnen zwar gebildet, aber nicht mit KEN (S. 152) aktiviert werden.

®  Ein Koordinatensystem, das verwendet wird, kann nicht mit KLN als
Nachfolger an ein anderes Koordinatensystem angehangt werden.

=  An ein Koordinatensystem, das verwendet wird, kann mit KLN ein
(nicht verwendetes) Koordinatensystem als Nachfolger angehangt
werden.

= Vor dem Verketten von Achsorientierungs-Koordinatensystemen
vom Typ KSB(USER) als Nachfolger ist der Wechsel auf
Befehlsebene 1 erforderlich (siehe CCL (S. 129)).

= Koordinatensysteme der Typen KLD(PI), KLF(PI), KLD(USER),
KLF(USER) und das Koordinatensystem HEXAPOD kdnnen nicht mit
KLN verkettet werden.

=  Das Koordinatensystem Pl_Base kann nicht mit KLN als Nachfolger
an ein anderes Koordinatensystem angehangt werden.

= Koordinatensysteme vom Typ KSB(USER) kdnnen mit KLN nur mit
anderen Koordinatensystemen vom Typ KSB(USER) verkettet oder
als Nachfolger an das Koordinatensystem Pl_Base angehangt
werden.

= Das Koordinatensystem ZERO kann nicht mit KLN als Nachfolger an
ein anderes Koordinatensystem angehangt werden.

Koordinatensysteme werden mit KLN im flliichtigen Speicher verkettet.
Mit WPA (S. 224) kann die Verkettung in den permanenten Speicher
geschrieben werden.

KLN? (Get Coordinate System Chains)

Beschreibung: Listet die Bestandteile der vorhandenen Ketten von
Koordinatensystemen auf.

Jedes Koordinatensystem ist Bestandteil mindestens einer Kette.
Grundsatzlicher Aufbau von Koordinatensystem-Ketten siehe
"Koordinatensysteme" (S. 35).

Format: KLN? [{<CSName>}]

Argumente: <CSName> ist der Name eines Koordinatensystems, dessen Vorganger
in der Kette aufgelistet werden sollen.
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Wenn die Vorganger aller Koordinatensysteme aufgelistet werden
sollen, wird <CSName> weggelassen.

Antwort: {<CSName>"="<String>}
wobei

<String> die Namen der Vorganger des Koordinatensystems in der
Kette enthalt. Der "Urspung" der Kette steht immer am Ende der Zeile.

Hinweise: Fir eine Ubersichtliche Darstellung werden fir
Betriebs-Koordinatensysteme der Typen KSD, KSF, KSW und KST nur die
Vorganger bis zum Koordinatensystem ZERO aufgelistet. Die Vorganger
von ZERO kénnen jedoch gezielt abgefragt werden und sind auch als
separate Zeile in der Antwort enthalten, wenn <CSName> in der
Abfrage weggelassen wird.

KLS? (Get Coordinate System Properties)

Beschreibung: Listet die Eigenschaften der im fllichtigen Speicher vorhandenen
Koordinatensysteme auf.

Mit WPA (S. 224) kénnen die im flichtigen Speicher vorhandenen
Koordinatensysteme in den permanenten Speicher geschrieben
werden.

Die Eigenschaften der im fllichtigen Speicher vorhandenen
Kombinationen von Koordinatensystemen fiir das
Work-und-Tool-Konzept kénnen mit KLC? (S. 155) abgefragt werden.

Format: KLS? [<CSName>[<Item1>[<ltem2>]]]
Argumente: <CSName> ist der Name eines Koordinatensystems. Nicht zuldssig:
HEXAPOD.

<Item1> ist eine Eigenschaft der Achsen des Controllers. Mogliche
Werte:

Fir alle Typen von Koordinatensystemen:

= POS: Offset fur Positionen der Achsen

Nur fur Koordinatensysteme der Typen KSD, KSF und ZERO:

= NLM: Untergrenze des Verfahrbereichs der Achse

= PLM: Obergrenze des Verfahrbereichs der Achse

m  SSL: Aktivierungszustand der Verfahrbereichsgrenzen der Achse

= Wenn vom Controller unterstiitzt:
SST: Schrittweite flir Bewegungen, die durch eine manuelle
Bedieneinheit ausgelost werden

Nur fiir Koordinatensysteme der Typen KSF und ZERO:
= SPI: Koordinaten des Pivotpunkts
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Antwort:

Hinweis:

Beispiel:

KLS?

Pl

<ltem2> ist eine Achse des Controllers, mogliche Werte: X, Y, Z, U, V, W

Wenn die Eigenschaften aller Koordinatensysteme aufgelistet werden
sollen, werden alle Argumente weggelassen.

<String>

<String> enthalt im XML-Format Informationen zu den im fliichtigen
Speicher vorhandenen Koordinatensystemen.

Der Aufbau von <String> hangt von der Anzahl der Argumente im
gesendeten Befehl ab.

Wenn kein Argument oder nur der Name eines Koordinatensystems
angegeben wird, listet <String> zu jedem in der Antwort enthaltenen
Koordinatensystem die zutreffenden Angaben fir <ltem1> und
<Item2> und zusatzlich folgende Informationen auf:

® Name des Koordinatensystems (Name="")

=  Name des direkten Vorgangers des Koordinatensystems in der
Kette (Parent="")

= Aktuelle Verwendung des Koordinatensystems;

— Used="True": Das Koordinatensystem wird verwendet, d.h. es
ist entweder selbst aktiv, oder es ist ein Vorganger des aktiven
Koordinatensystems in dessen Kette.

— Used="False": Das Koordinatensystem wird nicht verwendet.
= Typ des Koordinatensystems (Type="")
Die Offsetwerte, die in der Antwort auf KLS? fiir
Korrektur-Koordinatensysteme der Typen KLD(USER) und KLF(USER)
angezeigt werden, ergeben sich durch Riickrechnung aus allen aktuell

aktiven Koordinatensystemen. Sie konnen sich deshalb beim Wechsel
der aktiven Koordinatensysteme dndern.

Das nachfolgende Beispiel zeigt die Antwort auf KLS? fiir die werkseitig
vorhandenen Koordinatensysteme.

<SingleCoordinateSystem>
<ZERO Name="ZERO"™ Parent=""P1_BASE" Used=""True" Type=""ZERO">

<POS X=""0.000000" Y=""0.000000" Z=""0.000000" U=""0.000000""

V="0.000000" W='0.000000"/>

<NLM X="-10.000100" Y="-10.000100" Z='"-10.000100"

U="-1.000100" V="-1.000100" W="-1.000100"/>

<PLM X=""10.000100" Y="10.000100" Z="10.000100"

U="1.000100" V="1.000100" W="1.000100"/>

<SSL X="1" Y=TAT Z=TAT UsTLT V=LY W=TLT/>

R=""0.000000"" S="0.000000" T="481.000000"/>

<SST X=""0.010000" Y=""0.010000" Z=""0.010000" U=""0.010000""
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V=""0.010000" W="0.010000"/>
</ZERO>
<PI_BASE Name="PI_BASE" Parent="PI_LEVELLING" Used="True"
Type="KSB(PI1)">
<POS X=""0.000000" Y=""0.000000"" Z=""0.000000"" U=""0.000000"
V=""0.000000"" W='"0.000000"/>
</P1_BASE>
<PI_LEVELLING Name="PI_LEVELLING" Parent=""HEXAPOD"
Used=""True" Type="KLD(PI1)'">
<POS X=""0.000000" Y=""0.000000"" Z=""0.000000"" U=""0.000000""
V=""0.000000"" W='"0.000000"/>
</P1_LEVELLING></SingleCoordinateSystem>

KLT? (Get Offset Resulting From A Chain)

Beschreibung: Listet flir ein Koordinatensystem die Offsetwerte fiir die Position der
Achsen X, Y, Z, U, V, W auf, die aus den Offsetwerten der mit diesem
Koordinatensystem verketteten Vorganger resultieren.

Fiir Betriebs-Koordinatensysteme gehen nur die als Vorganger
verketteten Betriebs-Koordinatensysteme bis zum Koordinatensystem
ZERO in die Berechnung ein.

Fiir Achsorientierungs-Koordinatensysteme gehen nur die als
Vorganger verketteten Achsorientierungs-Koordinatensysteme bis zum
Koordinatensystem HEXAPOD in die Berechnung ein.

Fiir Korrektur-Koordinatensysteme gehen nur die als Vorganger
verketteten Korrektur-Koordinatensysteme bis zum Koordinatensystem
HEXAPOD in die Berechnung ein.

Format: KLT? [<StartCS> [<EndCS>]]

Argumente: <StartCS> ist der Name des Koordinatensystems, fiir das die aus seinen
Vorgangern resultierenden Offsetwerte abgefragt werden sollen.

<EndCS> ist der Name eines als Vorganger von <StartCS> verketteten
Koordinatensystems, das als Ausgangspunkt der Offsetberechnung
verwendet werden soll. Wenn <EndCS> weggelassen wird, hangt der
Ausgangspunkt der Berechnung von der Angabe fiir <StartCS> ab:

®  <StartCS> ist ein Betriebs-Koordinatensystem (Typ KSD, KSF, KST,
KSW oder ZERO): Ausgangspunkt ist ZERO

®  <StartCS> ist ein Achsorientierungs- oder
Korrektur-Koordinatensystem (Typen KSB(PI), KSB(USER), KLD(PI),
KLD(USER), KLF(PI1), KLF(USER)): Ausgangspunkt ist HEXAPOD
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Wenn die resultierenden Offsetwerte fiir alle Koordinatensysteme
aufgelistet werden sollen, werden alle Argumente weggelassen.

Antwort: <String>

<String> enthilt fiir jedes abgefragte Koordinatensystem eine Zeile mit
folgenden Angaben:

=  Name: Der Name des Koordinatensystems, fiir das die
resultierenden Offsetwerte aufgelistet werden.

= EndCoordinateSystem: Der Name des Koordinatensystems, das als
Ausgangspunkt der Berechnung der Offsetwerte verwendet wurde.

= X VY,2Z UV, W: Resultierender Offsetwert fiir die entsprechende
Achse.

Hinweis: KLT? fragt den fliichtigen Speicher ab.

Die Eigenschaften der im fllichtigen Speicher vorhandenen
Koordinatensysteme kdnnen mit KLS? (S. 164) abgefragt werden.

Beispiel: Das nachfolgende Beispiel zeigt die Antwort auf KLT? fiir die werkseitig
vorhandenen Koordinatensysteme.
KLT?
Name=ZERO EndCoordinateSystem=ZERO X=0.000000 Y=0.000000
Z=0.000000 U=0.000000 V=0.000000 W=0.000000

Name=P1_BASE EndCoordinateSystem=HEXAPOD X=0.000000
Y=0.000000 Z=0.000000 U=0.000000 V=0.000000 W=0.000000

Name=PI1_LEVELLING EndCoordinateSystem=HEXAPOD X=0.000000
Y=0.000000 Zz=0.000000 U=0.000000 V=0.000000 W=0.000000

KRM (Remove Coordinate System)

Beschreibung: Loscht ein Koordinatensystem.

Format: KRM <CSName>

Argumente: <CSName> ist der Name des Koordinatensystems, das geldscht werden
soll.

Antwort: Keine

Hinweise: Ein Koordinatensystem, das verwendet wird (d.h. das selbst aktiv ist

oder als Vorgédnger mit dem aktiven Koordinatensystem verkettet ist),
kann nicht geldscht werden.

Beim Loschen eines (nicht verwendeten) Koordinatensystems werden
dessen Vorganger und Nachfolger in der Kette von
Koordinatensystemen miteinander verbunden.
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Vor dem Loschen eines Korrektur-Koordinatensystems der Typen
KLD(USER), KLF(USER) und KSB(USER) ist der Wechsel auf Befehlsebene
1 erforderlich (siehe CCL (S. 129)).

Das Koordinatensystem wird im fllichtigen Speicher geléscht. Mit WPA
(S. 224) kann das Loschen in den permanenten Speicher libertragen
werden.

KSB (Define Orientational Coordinate System)

Beschreibung: Definiert ein Achsorientierungs-Koordinatensystem vom Typ KSB(USER)
zum dauerhaften Andern der Richtung der Achsen X und/oder Y
und/oder Z.

Die Richtung der Achsen wird durch Drehen des Koordinatensystems in
90°-Schritten wie folgt geandert:

=  Drehen um X, d.h. Angabe eines Winkelwerts fir U, andert die
Richtung der Achsen Y und Z

=  DrehenumY, d.h. Angabe eines Winkelwerts fiir V, dndert die
Richtung der Achsen X und Z

®  Drehen um Z, d.h. Angabe eines Winkelwerts fiir W, andert die
Richtung der Achsen X und Y

Das Koordinatensystem wird im fllichtigen Speicher definiert. Mit WPA
(S. 224) kann die Definition in den permanenten Speicher geschrieben

werden.

Format: KSB <CSName> [{<AxisID> <Angle>}]

Argumente: <CSName> ist der Name des Koordinatensystems, das definiert werden
soll.

<AxisID> ist eine Achse des Controllers. Mogliche Werte: U, V, W.

<Angle> ist der Winkel, um den die Achse gedreht werden soll.
Mogliche Werte: 0, 90, 180, 270, -90, -180, -270 (Einheit: Grad).

Fiir Achsen, die im Befehl KSB nicht angegeben werden, wird der
Winkel auf null gesetzt.

Antwort: Keine

Hinweise: Vor dem Definieren eines Achsorientierungs-Koordinatensystems ist
der Wechsel auf Befehlsebene 1 erforderlich (siehe CCL (S. 129)).

Moglichkeiten zum Definieren eines Koordinatensystems mit KSB:
®  <CSName> ist ein neuer Name. Das
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Achsorientierungs-Koordinatensystem wird unter diesem Namen
neu angelegt und hat automatisch das aktive
Achsorientierungs-Koordinatensystem als Vorganger

= <CSName> ist der Name eines existierenden Koordinatensystems,
das nicht verwendet wird. Das Koordinatensystem wird durch die
Definition mit KSB lberschrieben und automatisch als Nachfolger
an das aktive Achsorientierungs-Koordinatensystem angehangt

Achsorientierungs-Koordinatensysteme vom Typ KSB(USER) kbnnen mit
KLN (S. 162) mit anderen Koordinatensystemen vom Typ KSB(User)
verkettet oder als Nachfolger an das Koordinatensystem Pl_Base
angehangt werden.

Achsorientierungs-Koordinatensysteme vom Typ KSB(USER) kénnen mit
KEN (S. 152) aktiviert werden. DPA SKS (S. 133) aktiviert wieder das
werkseitig aktive Achsorientierungs-Koordinatensystem Pl_Base,
Details siehe KEN.

KSD (Define Operating Coordinate System By Specifying Values)

Beschreibung: Definiert ein Betriebs-Koordinatensystem vom Typ KSD.

Ein Koordinatensystem vom Typ KSD kann beliebig im Raum platziert
und ausgerichtet werden. Siehe "Das Work-und-Tool-Konzept" und
insbesondere "Betrachtung von Koordinatensystemen der Typen KSD
und KSF aus dem Blickwinkel von "Work" und "Tool"" in der Technical
Note "Koordinatensysteme fiir Hexapod-Mikroroboter" (C887T0007)
sowie "Begriffserklarung" (S. 3) fur weiterfiihrende Erlauterungen.

Die Platzierung des Koordinatensystems im Raum wird durch Angabe
von Offsetwerten fiir die Achsen X, Y, Z festgelegt. Die Ausrichtung des
Koordinatensystems wird durch Angabe von Offsetwerten fiir die
Achsen U, V, W festgelegt:

=  Drehen um X, d.h. Angabe eines Offsets fiir U, andert die Richtung
der Achsen Y und Z

=  DrehenumY, d.h. Angabe eines Offsets fir V, andert die Richtung
der Achsen X und Z

®  Drehen um Z, d.h. Angabe eines Offsets fiir W, andert die Richtung
der Achsen Xund Y

Wenn ein Betriebs-Koordinatensystem vom Typ KSD mit KEN (S. 152)
aktiviert wurde:

= Das Koordinatensystem bestimmt die Positionsangaben fir die
Bewegungsplattform des Positionierers (Abfrage der aktuellen
Position mit POS? (S. 191)).

= Die Koordinaten des Drehpunkts kdnnen nicht mit SPI (S. 197)
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gedandert werden, und der mit SPI definierte Pivotpunkt wird nicht
verwendet.

Wenn ein Koordinatensystem vom Typ KSD selbst nicht aktiv ist, jedoch
als Vorganger mit dem aktiven Betriebs-Koordinatensystem verkettet
ist, gehen seine Offsetwerte in die Berechnung der Offsetwerte des
aktiven Betriebs-Koordinatensystems ein (siehe KLT? (S. 166)).

Das Koordinatensystem wird im fllichtigen Speicher definiert. Mit WPA
(S. 224) kann die Definition in den permanenten Speicher geschrieben

werden.

Format: KSD <CSName> [{<AxisID> <Offset>}]

Argumente: <CSName> ist der Name des Koordinatensystems, das definiert werden
soll.

<AxisID> ist eine Achse des Controllers. Mogliche Werte: X, Y, Z, U, V,
W.

<Offset> ist ein Offsetwert fir die Platzierung oder Ausrichtung der
Achse; in physikalischen Einheiten.

Fiir Achsen, die im Befehl KSD nicht angegeben werden, wird der Offset
auf null gesetzt.

Antwort: Keine

Hinweise: Wenn ein Betriebskoordinatensystem vom Typ KSD aktiv ist:

= Neben den Offsetwerten fiir die Achsen X, Y, Z, U, V, W gibt das
Koordinatensystem Werte fiir die folgenden Einstellungen vor:

— NLM (S. 188): Untergrenze des Verfahrbereichs der Achse

— PLM (S. 190): Obergrenze des Verfahrbereichs der Achse

— SSL(S. 199): Aktivierungszustand der Verfahrbereichsgrenzen
der Achse

— Wenn vom Controller unterstiitzt:
SST: Schrittweite fir Bewegungen, die durch eine manuelle
Bedieneinheit ausgeldst werden

= Die aktuellen Einstellungen kénnen mit den entsprechenden
Befehlen gedndert werden.

= Die aktuellen Einstellungen kénnen mit KLS? (S. 164) abgefragt
werden.

= Die aktuellen Einstellungen werden mit WPA (S. 224) fir das
Koordinatensystem gespeichert.

®  F{ir Details zum Auslésen von Bewegungen siehe "Kommandieren
von Bewegungen" in der Technical Note "Koordinatensysteme fir
Hexapod-Mikroroboter" (C887T0007).
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Moglichkeiten zum Definieren eines Koordinatensystems mit KSD:

= <CSName> ist ein neuer Name. Das Betriebs-Koordinatensystem
wird unter diesem Namen neu angelegt und hat automatisch das
Betriebs-Koordinatensystem ZERO als Vorganger.

®=  <CSName> ist der Name eines existierenden Koordinatensystems,
das nicht verwendet wird. Das Koordinatensystem wird durch die
Definition mit KSD Uberschrieben.

— Wenn das Uberschriebene Koordinatensystem ebenfalls vom
Typ KSD war, bleibt die Verkettung mit seinem Vorganger und
Nachfolger erhalten.

— Wenn das Uberschriebene Koordinatensystem nicht vom Typ
KSD war, wird sein Typ in KSD gedndert, und es wird an ZERO
als neuen Vorganger angehangt.

Betriebs-Koordinatensysteme der Typen KSD, KSF, KST, KSW kénnen
mit KLN (S. 162) mit anderen Betriebs-Koordinatensystemen dieser
Typen verkettet oder wieder als Nachfolger an das Koordinatensystem
ZERO angehangt werden.

KEN ZERO und DPA SKS aktivieren wieder das werkseitig aktive
Betriebs-Koordinatensystem ZERO, Details siehe KEN (S. 152).

KSF (Define Operating Coordinate System At Current Position)

Beschreibung: Definiert ein Betriebs-Koordinatensystem vom Typ KSF an der aktuellen
Position der Bewegungsplattform des Positionierers.

Siehe "Das Work-und-Tool-Konzept" und insbesondere "Betrachtung
von Koordinatensystemen der Typen KSD und KSF aus dem Blickwinkel
von "Work" und "Tool"" in der Technical Note "Koordinatensysteme fir
Hexapod-Mikroroboter" (C887T0007) sowie "Begriffserklarung" (S. 3)
fir weiterfiihrende Erlduterungen.

Wenn ein Betriebs-Koordinatensystem vom Typ KSF mit KEN (S. 152)
aktiviert wurde, bestimmt es die Positionsangaben fiir die
Bewegungsplattform des Positionierers (Abfrage der aktuellen Position
mit POS? (S. 191)), und der mit SPI (S. 197) definierte Pivotpunkt wird
als Drehpunkt fir Rotationen verwendet.

Wenn ein Koordinatensystem vom Typ KSF selbst nicht aktiv ist, jedoch
als Vorganger mit dem aktiven Betriebs-Koordinatensystem verkettet
ist, gehen seine Offsetwerte in die Berechnung der Offsetwerte des
aktiven Betriebs-Koordinatensystems ein (siehe KLT? (S. 166)).

Die Definition mit KSF ist nur moglich, wenn sich der Positionierer nicht
bewegt.
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Pl

Das Koordinatensystem wird im fllichtigen Speicher definiert. Mit WPA
(S. 224) kann die Definition in den permanenten Speicher geschrieben
werden.

Format: KSF <CSName>
Argumente: <CSName> ist der Name des Koordinatensystems, das definiert werden
soll.
Antwort: Keine
Hinweise: Wenn ein Koordinatensystem vom Typ KSF definiert wird, werden seine
Pivotpunkt-Koordinaten (R, S, T, siehe SPI (S. 197)) auf die Werte
gesetzt, die flir das aktuell aktive Betriebs-Koordinatensystem giiltig
sind. Wenn das aktive Betriebs-Koordinatensystem den mit SPI
gesetzten Pivotpunkt nicht unterstitzt (Typen KSD, KST/KSW), werden
die Pivotpunkt-Koordinaten des KSF-Koordinatensystems auf R=S=T =
0 gesetzt.
Wenn ein Betriebskoordinatensystem vom Typ KSF aktiv ist:
= Neben den Offsetwerten fiir die Achsen X, Y, Z, U, V, W gibt das
Koordinatensystem Werte fiir die folgenden Einstellungen vor:
— NLM (S. 188): Untergrenze des Verfahrbereichs der Achse
— PLM (S. 190): Obergrenze des Verfahrbereichs der Achse
— SSL(S. 199): Aktivierungszustand der Verfahrbereichsgrenzen
der Achse
— SPI(S. 197): Pivotpunktkoordinaten R, S, T
—  Wenn vom Controller unterstiitzt:
SST: Schrittweite fir Bewegungen, die durch eine manuelle
Bedieneinheit ausgelost werden
= Die aktuellen Einstellungen kdnnen mit den entsprechenden
Befehlen gedandert werden. Die Pivotpunktkoordinaten kdnnen mit
SPI nur gedndert werden, wenn fir die aktuelle Position der
Plattform gilt U=V =W =0.
= Die aktuellen Einstellungen kénnen mit KLS? (S. 164) abgefragt
werden.
= Die aktuellen Einstellungen werden mit WPA (S. 224) fiir das
Koordinatensystem gespeichert.
®  F{ir Details zum Auslésen von Bewegungen siehe "Kommandieren
von Bewegungen" in der Technical Note "Koordinatensysteme fiir
Hexapod-Mikroroboter" (C887T0007).
Moglichkeiten zum Definieren eines Koordinatensystems mit KSF:
= <CSName> ist ein neuer Name. Das Betriebs-Koordinatensystem
wird unter diesem Namen neu angelegt und hat automatisch das
Betriebs-Koordinatensystem ZERO als Vorganger.
= <CSName> ist der Name eines existierenden Koordinatensystems,
das nicht verwendet wird. Das Koordinatensystem wird durch die
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Definition mit KSF tGberschrieben und automatisch als Nachfolger
an das Betriebs-Koordinatensystem ZERO angehangt.

Betriebs-Koordinatensysteme der Typen KSD, KSF, KST, KSW kénnen
mit KLN (S. 162) mit anderen Betriebs-Koordinatensystemen dieser
Typen verkettet oder wieder als Nachfolger an das Koordinatensystem
ZERO angehangt werden.

KEN ZERO und DPA SKS aktivieren wieder das werkseitig aktive
Betriebs-Koordinatensystem ZERO, Details siehe KEN (S. 152).

KST (Define "Tool" Operating Coordinate System)

Beschreibung: Definiert ein Betriebs-Koordinatensystem vom Typ KST
("Tool-Koordinatensystem") fir das Work-und-Tool-Konzept.

Siehe "Das Work-und-Tool-Konzept" in der Technical Note
"Koordinatensysteme fiir Hexapod-Mikroroboter" (C887T0007) sowie
"Begriffserklarung" (S. 3) fur weiterfiihrende Erlduterungen.

Die Platzierung des Tool-Koordinatensystems wird durch Angabe von
Offsetwerten fiir die Achsen X, Y, Z festgelegt. Die Ausrichtung des
Tool-Koordinatensystems wird durch Angabe von Offsetwerten fiir die
Achsen U, V, W festgelegt:

= Drehen um X, d.h. Angabe eines Offsets flir U, andert die Richtung
der AchsenY und Z

=  DrehenumY, d.h. Angabe eines Offsets fiir V, andert die Richtung
der Achsen X und Z

=  Drehen um Z, d.h. Angabe eines Offsets fiir W, andert die Richtung
der Achsen X und Y

Wenn ein Betriebs-Koordinatensystem vom Typ KST aktiv ist, wird mit
dem Work-und-Tool-Konzept gearbeitet, und Folgendes gilt:

®  Zusatzlich zum Tool-Koordinatensystem muss ein
Work-Koordinatensystem aktiv sein. Wenn kein
Work-Koordinatensystem vom Typ KSW aktiv ist, wird als Ersatz ein
automatisch erzeugtes Work-Koordinatensystem verwendet.

= Die Koordinaten des Drehpunkts kdnnen nicht mit SPI (S. 197)
geandert werden, und der mit SPI definierte Pivotpunkt wird nicht
verwendet.

Wenn ein Koordinatensystem vom Typ KST selbst nicht aktiv ist, jedoch
als Vorganger mit dem aktiven Betriebs-Koordinatensystem verkettet
ist, gehen seine Offsetwerte in die Berechnung der Offsetwerte des
aktiven Betriebs-Koordinatensystems ein (siehe KLT? (S. 166)).
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Format:

Argumente:

Antwort:

Hinweise:

Pl

Das Koordinatensystem wird im fllichtigen Speicher definiert. Mit WPA
(S. 224) kann die Definition in den permanenten Speicher geschrieben
werden.

KST <CSName> [{<AxisID> <Offset>}]

<CSName> ist der Name des Koordinatensystems, das definiert werden
soll.

<AxisID> ist eine Achse des Controllers. Mogliche Werte: X, Y, Z, U, V,
W.

<Offset> ist ein Offsetwert fir die Platzierung oder Ausrichtung der
Achse; in physikalischen Einheiten.

Fiir Achsen, die im Befehl KST nicht angegeben werden, wird der Offset
auf null gesetzt.

Keine

Wenn eine Kombination aus Koordinatensystemen der Typen KSW/KST
oder ZERO/KST oder KSW/ZERO aktiv ist:

= Neben den Offsetwerten fir die Achsen X, Y, Z, U, V, W gibt die
Kombination Werte fir die folgenden Einstellungen vor:

— NLM (S. 188): Untergrenze des Verfahrbereichs der Achse
— PLM (S. 190): Obergrenze des Verfahrbereichs der Achse

— SSL(S. 199): Aktivierungszustand der Verfahrbereichsgrenzen
der Achse

— Wenn vom Controller unterstiitzt:
SST: Schrittweite fir Bewegungen, die durch eine manuelle
Bedieneinheit ausgeldst werden

= Die aktuellen Einstellungen kdnnen mit den entsprechenden
Befehlen gedndert werden.

= Die aktuellen Einstellungen kénnen mit KLC? (S. 155) abgefragt
werden.

= Die aktuellen Einstellungen werden mit WPA (S. 224) fir die
Koordinatensystem-Kombination gespeichert.

®  Fir Details zum Auslésen von Bewegungen siehe "Kommandieren
von Bewegungen" in der Technical Note "Koordinatensysteme fiir
Hexapod-Mikroroboter" (C887T0007).

Moglichkeiten zum Definieren eines Koordinatensystems mit KST:

®  <CSName> ist ein neuer Name. Das Betriebs-Koordinatensystem
wird unter diesem Namen neu angelegt und hat automatisch das
Betriebs-Koordinatensystem ZERO als Vorganger.

= <CSName> ist der Name eines existierenden Koordinatensystems,
das nicht verwendet wird. Das Koordinatensystem wird durch die
Definition mit KST lberschrieben.
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— Wenn das lberschriebene Koordinatensystem ebenfalls vom
Typ KST war, bleibt die Verkettung mit seinem Vorganger und
Nachfolger erhalten.

— Wenn das lUberschriebene Koordinatensystem nicht vom Typ
KST war, wird sein Typ in KST geandert, und es wird an ZERO als
neuen Vorganger angehangt.

Betriebs-Koordinatensysteme der Typen KSD, KSF, KST, KSW kénnen
mit KLN (S. 162) mit anderen Betriebs-Koordinatensystemen dieser
Typen verkettet oder wieder als Nachfolger an das Koordinatensystem
ZERO angehangt werden.

KEN ZERO und DPA SKS aktivieren wieder das werkseitig aktive
Betriebs-Koordinatensystem ZERO, Details siehe KEN (S. 152).

KSW (Define "Work" Operating Coordinate System)

Beschreibung: Definiert ein Betriebs-Koordinatensystem vom Typ KSW
("Work-Koordinatensystem") fiir das Work-und-Tool-Konzept.

Siehe "Das Work-und-Tool-Konzept" in der Technical Note
"Koordinatensysteme fiir Hexapod-Mikroroboter" (C887T0007) sowie
"Begriffserklarung" (S. 3) fiir weiterflihrende Erlduterungen.

Die Platzierung des Work-Koordinatensystems wird durch Angabe von
Offsetwerten fiir die Achsen X, Y, Z festgelegt. Die Ausrichtung des
Work-Koordinatensystems wird durch Angabe von Offsetwerten fir die
Achsen U, V, W festgelegt:

=  Drehen um X, d.h. Angabe eines Offsets fiir U, andert die Richtung
der Achsen Y und Z

=  DrehenumY, d.h. Angabe eines Offsets fiir V, andert die Richtung
der Achsen X und Z

=  Drehen um Z, d.h. Angabe eines Offsets fiir W, andert die Richtung
der Achsen X und Y

Wenn ein Betriebs-Koordinatensystem vom Typ KSW aktiv ist, wird mit
dem Work-und-Tool-Konzept gearbeitet, und Folgendes gilt:

®  Zusatzlich zum Work-Koordinatensystem muss ein
Tool-Koordinatensystem aktiv sein. Wenn kein
Tool-Koordinatensystem vom Typ KST aktiv ist, wird als Ersatz ein
automatisch erzeugtes Tool-Koordinatensystem verwendet.

= Die Koordinaten des Drehpunkts kénnen nicht mit SPI (S. 197)
geandert werden, und der mit SPI definierte Pivotpunkt wird nicht
verwendet.

Wenn ein Koordinatensystem vom Typ KSW selbst nicht aktiv ist,
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Format:

Argumente:

Antwort:

Hinweise:

Pl

jedoch als Vorganger mit dem aktiven Betriebs-Koordinatensystem
verkettet ist, gehen seine Offsetwerte in die Berechnung der
Offsetwerte des aktiven Betriebs-Koordinatensystems ein (siehe KLT?
(S. 166)).

Das Koordinatensystem wird im fllichtigen Speicher definiert. Mit WPA
(S. 224) kann die Definition in den permanenten Speicher geschrieben
werden.

KSW <CSName> [{<AxisID> <Offset>}]

<CSName> ist der Name des Koordinatensystems, das definiert werden
soll.

<AxisID> ist eine Achse des Controllers. Mogliche Werte: X, Y,Z, U, V,
W.

<Offset> ist ein Offsetwert fiir die Platzierung oder Ausrichtung der
Achse; in physikalischen Einheiten.

Fiir Achsen, die im Befehl KSW nicht angegeben werden, wird der
Offset auf null gesetzt.

Keine

Wenn eine Kombination aus Koordinatensystemen der Typen KSW/KST
oder ZERO/KST oder KSW/ZERO aktiv ist:

= Neben den Offsetwerten fir die Achsen X, Y, Z, U, V, W gibt die
Kombination Werte fiir die folgenden Einstellungen vor:

— NLM (S. 188): Untergrenze des Verfahrbereichs der Achse
— PLM (S. 190): Obergrenze des Verfahrbereichs der Achse

— SSL(S. 199): Aktivierungszustand der Verfahrbereichsgrenzen
der Achse

— Wenn vom Controller unterstitzt:
SST: Schrittweite fir Bewegungen, die durch eine manuelle
Bedieneinheit ausgeldst werden

= Die aktuellen Einstellungen kénnen mit den entsprechenden
Befehlen gedndert werden.

= Die aktuellen Einstellungen kénnen mit KLC? (S. 155) abgefragt
werden.

= Die aktuellen Einstellungen werden mit WPA (S. 224) fir die
Koordinatensystem-Kombination gespeichert.

®  Fiir Details zum Auslésen von Bewegungen siehe "Kommandieren
von Bewegungen" in der Technical Note "Koordinatensysteme fiir
Hexapod-Mikroroboter" (C887T0007).

Moglichkeiten zum Definieren eines Koordinatensystems mit KSW:
= <CSName> ist ein neuer Name. Das Betriebs-Koordinatensystem
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wird unter diesem Namen neu angelegt und hat automatisch das
Betriebs-Koordinatensystem ZERO als Vorganger.

= <CSName> ist der Name eines existierenden Koordinatensystems,
das nicht verwendet wird. Das Koordinatensystem wird durch die
Definition mit KSW Uberschrieben.

— Wenn das lUberschriebene Koordinatensystem ebenfalls vom
Typ KSW war, bleibt die Verkettung mit seinem Vorganger und
Nachfolger erhalten.

— Wenn das lGberschriebene Koordinatensystem nicht vom Typ
KSW war, wird sein Typ in KSW gedndert, und es wird an ZERO
als neuen Vorganger angehangt.

Betriebs-Koordinatensysteme der Typen KSD, KSF, KST, KSW kénnen
mit KLN (S. 162) mit anderen Betriebs-Koordinatensystemen dieser
Typen verkettet oder wieder als Nachfolger an das Koordinatensystem
ZERO angehangt werden.

KEN ZERO und DPA SKS aktivieren wieder das werkseitig aktive
Betriebs-Koordinatensystem ZERO, Details siehe KEN (S. 152).

MRT (Set Target Relative In Tool Coordinate System)

Beschreibung: Bewegt die angegebene Achse relativim Tool-Koordinatensystem.

Siehe "Das Work-und-Tool-Konzept" in der Technical Note
"Koordinatensysteme fiir Hexapod-Mikroroboter" (C887T0007) sowie
"Begriffserklarung" (S. 3) fiir weiterfliihrende Erlduterungen.

Wahrend der Ermittlung der anzufahrenden Zielposition aus den
Werten flr <Distance> wird zuerst die Translation berechnet und
danach die Rotation.

Der Servomodus muss fur die kommandierte Achse vor dem Einsatz
dieses Befehls eingeschaltet sein (geregelter Betrieb).

Format: MRT {<AxisID> <Distance>}
Argumente: <AxisID> ist eine Achse des Controllers. Mogliche Werte: X, Y, Z, U, V,
W.

<Distance> gibt die Strecke an, um die sich die Achse bewegen soll; die
Summe der Strecke und der letzten kommandierten Zielposition wird
als neue Zielposition gesetzt (in physikalischen Einheiten).

Antwort: Keine

Fehlersuche: =  Zielposition auRerhalb des aktuellen Arbeitsraums.
=  Parameter Trajectory Source (1D 0x19001900) ist auf 1 gesetzt
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(muss bei Verwendung von MRT jedoch auf 0 gesetzt sein).
= Servomodus ist Aus fir eine der angegebenen Achsen.

"  Fir mindestens eine Achse wurde die Referenzfahrt nicht
erfolgreich abgeschlossen.

Hinweise: Wenn nicht mit dem Work-und-Tool-Konzept gearbeitet wird, werden
Bewegungen mit MRT in dem Tool-Koordinatensystem ausgefiihrt, das
entsprechend dem aktiven Betriebs-Koordinatensystem besteht (siehe
"Betrachtung von Koordinatensystemen der Typen KSD und KSF aus
dem Blickwinkel von "Work" und "Tool"" in der Technical Note
"Koordinatensysteme fiir Hexapod-Mikroroboter" (C887T0007)).

Die physikalische Einheit, in der <Distance> anzugeben ist, kann mit
PUN? (S. 192) abgefragt werden.

Um festzustellen, ob eine Bewegung abgeschlossen ist, wird
empfohlen, #5 (S. 124) zu senden.

Die Bewegung kann durch #24 (S. 127), STP (S. 202) und HLT (S. 145)
abgebrochen werden.

MRW (Set Target Relative In Work Coordinate System)

Beschreibung: Bewegt die angegebene Achse relativim Work-Koordinatensystem.

Siehe "Das Work-und-Tool-Konzept" in der Technical Note
"Koordinatensysteme fiir Hexapod-Mikroroboter" (C887T0007) sowie
"Begriffserklarung" (S. 3) fiir weiterflihrende Erlduterungen.

Wahrend der Ermittlung der anzufahrenden Zielposition aus den
Werten fir <Distance> wird zuerst die Translation berechnet und
danach die Rotation.

Der Servomodus muss flr die kommandierte Achse vor dem Einsatz
dieses Befehls eingeschaltet sein (geregelter Betrieb).

Format: MRW {<AxisID> <Distance>}
Argumente: <AxisID> ist eine Achse des Controllers. Mogliche Werte: X, Y,Z, U, V,
W.

<Distance> gibt die Strecke an, um die sich die Achse bewegen soll; die
Summe der Strecke und der letzten kommandierten Zielposition wird
als neue Zielposition gesetzt (in physikalischen Einheiten).

Antwort: Keine

Fehlersuche: = Zielposition auRerhalb des aktuellen Arbeitsraums.
= Parameter Trajectory Source (1D 0x19001900) ist auf 1 gesetzt
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(muss bei Verwendung von MRW jedoch auf 0 gesetzt sein).
= Servomodus ist Aus fir eine der angegebenen Achsen.

"  Fir mindestens eine Achse wurde die Referenzfahrt nicht
erfolgreich abgeschlossen.

Hinweise: Wenn nicht mit dem Work-und-Tool-Konzept gearbeitet wird, werden
Bewegungen mit MRW in dem Work-Koordinatensystem ausgefiihrt,
das entsprechend dem aktiven Betriebs-Koordinatensystem besteht
(siehe "Betrachtung von Koordinatensystemen der Typen KSD und KSF
aus dem Blickwinkel von "Work" und "Tool"" in der Technical Note
"Koordinatensysteme fiir Hexapod-Mikroroboter" (C887T0007)).

Die physikalische Einheit, in der <Distance> anzugeben ist, kann mit
PUN? (S. 192) abgefragt werden.

Um festzustellen, ob eine Bewegung abgeschlossen ist, wird
empfohlen, #5 (S. 124) zu senden.

Die Bewegung kann durch #24 (S. 127), STP (S. 202) und HLT (S. 145)
abgebrochen werden.

LIM? (Indicate Limit Switches)

Beschreibung: Fragt ab, ob die Achsen Endschalter haben.
Format: LIM? [{<AxisID>}]
Argumente: <AxisID>: ist eine Achse des Controllers.
Antwort: {<AxisID>"="<uint> LF}

wobei

<uint> angibt, ob die Achse Endschalter hat (=1) oder nicht (=0).

Fehlersuche: Unzulassige Achsenkennung

MAC (Call Macro Function)

Beschreibung: Ruft eine Makrofunktion auf. Erlaubt das Aufzeichnen, Loschen und
Ausfiihren von Makros auf dem Controller.

C-886 Parallelkinematik-Controller MS245D Version: 1.0.0 179



8 GCS-Befehle

Pl

Format: MAC <keyword> {<parameter>}
insbesondere:
MAC BEG <macroname>
MAC DEF <macroname>
MAC DEF?
MAC DEL <macroname>
MAC END
MAC ERR?
MAC FREE?
MAC NSTART <macroname> <uint> [{<String>}]
MAC START <macroname> [{<String>}]

Argumente <keyword> legt fest, welche Makrofunktion aufgerufen wird. Die
folgenden Schliisselworte und Parameter werden verwendet:
MAC BEG <macroname>
Startet die Aufzeichnung eines Makros mit dem Namen macroname auf
dem Controller; darf nicht in einem Makro verwendet werden; die
Befehle, die folgen, bilden das Makro. Die Aufzeichnung wird mit MAC
END beendet. Beachten Sie, dass fehlerhafter Makroinhalt nicht durch
Senden des Befehls ERR? ermittelt werden kann.
MAC DEF <macroname>
Legt das angegebene Makro als Startup-Makro fest. Dieses Makro wird
automatisch nach dem nachsten Einschalten oder Neustart des
Controllers ausgefihrt. Wird <macroname> weggelassen, wird die
Auswahl des aktuellen Startup-Makros annulliert.
MAC DEF?
Fragt das Startup-Makro ab.
Antwort: <macroname>
Ist kein Startup-Makro festgelegt, ist die Antwort ein leerer String mit
dem Abschlusszeichen.
MAC DEL <macroname>
Loscht das angegebene Makro.
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MAC END

Stoppt die Makroaufzeichnung (kann nicht Bestandteil eines Makros
werden).

MAC ERR?

Meldet den letzten Fehler, der wahrend der Ausfiihrung eines Makros
auftrat.

Antwort: <macroname> <uint1>"="<uint2> <”<”CMD”>">

wobei <macroname> der Name des Makros ist, <uint1> ist die Zeile im
Makro, <uint2> ist der Fehlercode, und <”<”CMD”>"> ist der
fehlerhafte Befehl, der an den Parser gesendet wurde.

MAC FREE?
Fragt nach dem freien Speicherplatz fir die Makroaufzeichnung

Antwort: <uint> ist die Zeichenanzahl in Bytes, fiir die noch freier
Speicher zur Verfligung steht

MAC NSTART <macroname> <uint> [{<String>}]

Wiederholt das angegebene Makro <uint> Mal. Eine neue Ausfiihrung
wird gestartet, wenn die letzte beendet ist.

<String> steht fir den Wert einer im Makro enthaltenen lokalen
Variablen. Die Reihenfolge der Werte bei der Eingabe muss der
Nummerierung der zugehorigen lokalen Variablen entsprechen,
beginnend mit dem Wert der lokalen Variablen 1. Die einzelnen Werte
mussen durch Leerzeichen voneinander getrennt werden. Pro
Befehlszeile sind maximal 256 Zeichen zuldssig. <String> kann direkt
oder Uber den Wert einer anderen Variable angegeben werden.
N&here Angaben siehe "Variablen" (S. 112).

MAC START <macroname> [{<String>}]

Startet eine Ausflihrung des angegebenen Makros. <String> hat die
gleiche Funktion wie bei MAC NSTART.

Antwort: Keine
Fehlersuche: Makroaufzeichnung ist aktiv (Schliisselworte BEG, DEL) oder inaktiv
(END)

Makro enthalt unzuldssigerweise den Befehl MAC

Hinweise: Wahrend einer Makroaufzeichnung ist keine Makroausfiihrung
erlaubt.

Bei der Aufzeichnung von Makros auf der Registerkarte Controller
macros in PIMikroMove® miissen die Befehle MAC BEG und MAC END
weggelassen werden.

Makros kdonnen lokale und globale Variablen beinhalten. Die Namen
der in einem Makro verwendeten lokalen Variablen missen eine
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fortlaufende Reihe bilden. Beispiel fir erlaubte Benennung: 1, 2, 3, 4.
Nicht erlaubt ist z.B. die Benennung mit 1, 2, 5, 6. Weitere
Informationen finden Sie im Abschnitt "Variablen" (S. 112).

Ein laufendes Makro sendet keine Antworten an eine Schnittstelle.

In Abhangigkeit vom Parameterwert 0x72 (Ignore Macro Error)
bestehen die folgenden Mdoglichkeiten, wenn ein Fehler durch ein
laufendes Makro verursacht wird:

0 = Makroausfiihrung wird gestoppt
1 = der Fehler wird ignoriert und die Makroausfiihrung wird fortgesetzt

Unabhangig von der Parametereinstellung meldet MAC ERR? stets den
letzten Fehler, der wahrend einer Makroausfiihrung aufgetreten ist.

Die folgenden vom C-886 zur Verfiigung gestellten Befehle konnen nur
in Makros verwendet werden:

ADD (S. 128), CPY (S. 131), DEL (S. 132), JRC (S. 150), MEX (S. 184) und
WAC (S. 213).

Ein Makro kann ein anderes Makro starten. Die Hochstzahl der
Verschachtelungsebenen betrédgt 10. Ein Makro kann sich selbst
aufrufen, um eine Endlosschleife zu bilden.

Von der Befehlszeile konnen sdmtliche Befehle gesendet werden,
wahrend ein Makro lduft. Der Makroinhalt und Bewegungsbefehle, die
von der Befehlszeile empfangen werden, kénnen sich gegenseitig
Uberschreiben; nur der letzte Befehl wird, unabhéangig von seiner
Quelle, ausgefiihrt.

Die Makroausfiihrung kann durch #24 (S. 127) und STP (S. 202)
gestoppt werden.

Zeitgleiche Ausfiihrung mehrerer Makros ist nicht moglich. Es kann
jeweils nur ein Makro ausgefiihrt werden.

Ein laufendes Makro kann nicht geléscht werden.

Mit #8 (S. 126) kdnnen Sie abfragen, ob ein Makro aktuell auf dem
Controller ausgefiihrt wird.

Warnung: Die Anzahl von Schreibzyklen im permanenten Speicher ist
begrenzt.
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MAC? (List Macros)

Beschreibung:

Format:

Argumente

Antwort:

Fehlersuche:

Pl

Listet Makros oder den Inhalt eines angegebenen Makros auf.

MAC? [<macroname>]

<macroname>: Name des Makros, dessen Inhalt aufgelistet werden
soll; wird diese Angabe weggelassen, werden die Namen aller
gespeicherten Makros aufgelistet.

<string>

Wenn <macroname> angegeben wurde, ist <string> der Inhalt dieses
Makros.

Wenn <macroname> weggelassen wurde, ist <string> eine Liste der
Namen aller gespeicherten Makros.

Makro <macroname> nicht gefunden

MAN? (Get Help String For Command)

Beschreibung:
Format:
Argumente:

Antwort:

Hinweise:

Beispiel:

Zeigt einen detaillierten Hilfetext zu einzelnen Befehlen an.
MAN? <CMD>

<CMD> ist das Befehlskirzel des Befehls, fiir den der Hilfetext
angezeigt werden soll (siehe unten).

Ein String, der den Befehl beschreibt.

Ein detaillierter Hilfetext kann fir folgende GCS-Befehle angezeigt
werden:

WPA, WAV, WTR, WGO, WAV?

Senden: MAN? WPA
Empfangen:

WPA <Password> [{<ltemID> <PamlD>}] Save Parameters
To Non-Volatile Memory

#Avai lablePasswords
<Pswd> <Param_Setting>

100 All Parameters, Settings of Coordinate System
Configuration

101 All Parameters
SKS Settings of Coordinate System Configuration
end of help
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MEX (Stop Macro Execution Due To Condition)

Beschreibung: Stoppt Makroausfiihrung aufgrund einer angegebenen Bedingung des
folgenden Typs: Ein angegebener Wert wird mit einem abgefragten
Wert gemal einer angegebenen Regel verglichen.

Kann nur in Makros verwendet werden.

Wenn der Makro-Interpreter auf diesen Befehl zugreift, wird die
Bedingung gepriift. Ist sie erfiillt, wird das aktuelle Makro gestoppt,
andernfalls wird die Makroausfiihrung in der nachsten Zeile fortgesetzt.
Sollte die Bedingung spater erflllt sein, wird der Interpreter sie
ignorieren.

Siehe auch den Befehl WAC (S. 213).

Format: MEX <CMD?> <OP> <Value>

Argumente <CMD?> ist ein Abfragebefehl in seiner Ublichen Schreibweise. Die
Antwort muss ein einzelner Wert sein (und nicht mehr). Beispiel siehe
unten.

<OP> ist der zu verwendende Operator. Folgende Operatoren sind
moglich:

=<=<>>=I=

Wichtig: Vor und nach dem Operator muss ein Leerzeichen stehen!

<Value> ist der Wert, der mit der Antwort auf <CMD?> zu vergleichen
ist.

Antwort: Keine

MOV (Set Target Position)

Beschreibung: Setzt eine absolute Zielposition fir die angegebene Achse.
Format: MOV {<AxisID> <Position>}
Argumente: <AxisID> ist eine Achse des Controllers.

<Position> ist die absolute Zielposition in physikalischen Einheiten.

Antwort: Keine
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Fehlersuche: = Zielposition auBerhalb des aktuellen Arbeitsraums.

®  Unzulassige Achsenkennung
Weitere Informationen finden Sie im Abschnitt "Kommandierbare
Elemente" (S. 25).

= Servomodus ist Aus fiir eine der angegebenen Achsen.

®  Fir mindestens eine Achse wurde die Referenzfahrt nicht
erfolgreich abgeschlossen.

Hinweise: Der Servomodus muss bei Verwendung dieses Befehls eingeschaltet
sein (geregelter Betrieb).

Die physikalische Einheit, in der <Position> anzugeben ist, kann mit
PUN? (S. 192) abgefragt werden.

Um festzustellen, ob eine Bewegung abgeschlossen ist, wird
empfohlen, #5 (S. 124) zu senden.

Die Bewegung kann durch #24 (S. 127), STP (S. 202) und HLT (S. 145)
abgebrochen werden.

Fir die Achsen des Positionierers (X, Y, Z, U, V, W) gilt Folgendes:

=  Vor dem Start jeder Bewegung erfolgt eine Priifung, ob die
Bewegungsplattform die kommandierte Zielposition tatsachlich
erreichen kann. Mit VMO? (S. 212) kénnen Sie abfragen, ob die
Zielposition erreicht werden kann.

= Rotationen erfolgen um den Drehpunkt.

= Je nach Einstellung des Parameters Trajectory Source (1D
0x19001900) wird das Dynamikprofil fiir die Achsen des
Positionierers (X, Y, Z, U, V, W) durch eine der beiden folgende
Quellen vorgegeben:

— Profilgenerator des C-886

—  Zyklische Ubertragung von Zielpositionen durch aufeinander
folgende MOV-Befehle

Weitere Informationen siehe "Bewegungen des Positionierers" (S. 29).

Beispiel 1: Senden: MOV X10U5

Hinweis: Achse X bewegt sich nach 10 (Zielposition in mm),
Achse U bewegt sich nach 5 (Zielposition in °)

Beispiel 2: Senden: MOVX4Y23Z-3U-53V3WI1

Hinweis: Mit einem einzigen Bewegungsbefehl kdnnen
Zielpositionen fiir alle sechs Achsen des Positionierers gesetzt werden.

Beispiel 3: Senden: MOV Z 100
Senden: ERR?
Empfangen: 7
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Hinweis: Die Achse bewegt sich nicht. Der Fehlercode ,, 7" in der
Antwort auf den Befehl ERR? (S. 139) zeigt an, dass die im
Bewegungsbefehl angegebene Zielposition aullerhalb der Grenzwerte
ist

MOV? (Get Target Position)

Beschreibung: Fragt die letzte gliltige kommandierte Zielposition ab.
Format: MOV? [{<AxisID>}]
Argumente: <AxisID> ist eine Achse des Controllers.
Antwort: {<AxisID>"="<float> LF}
wobei

<float> die letzte kommandierte Zielposition in physikalischen

Einheiten ist.
Fehlersuche: Unzulassige Achsenkennung
Hinweise: Die Zielposition kann durch unterschiedliche Quellen gedndert werden,

siehe "Bewegungen des Positionierers" (S. 29).

MOV? fragt die kommandierten Positionen ab. Verwenden Sie POS?
(S. 191), um die aktuellen Positionen abzufragen.

MVR (Set Target Relative To Current Position)

Beschreibung: Bewegt die angegebene Achse relativ zur letzten kommandierten
Zielposition.

Format: MVR {<AxisID> <Distance>}

Argumente: <AxisID> ist eine Achse des Controllers.

<Distance> gibt die Strecke an, um die sich die Achse bewegen soll; die
Summe der Strecke und der letzten kommandierten Zielposition wird
als neue Zielposition gesetzt (in physikalischen Einheiten).

Antwort: Keine
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Fehlersuche: = Zielposition auBerhalb des aktuellen Arbeitsraums.

=  Unzulassige Achsenkennung
Weitere Informationen finden Sie im Abschnitt "Kommandierbare
Elemente" (S. 25).

= Servomodus ist Aus fiir eine der angegebenen Achsen.

®  Fir mindestens eine Achse wurde die Referenzfahrt nicht
erfolgreich abgeschlossen.

Hinweise: Der Servomodus muss bei Verwendung dieses Befehls eingeschaltet
sein (geregelter Betrieb).

Die physikalische Einheit, in der <Distance> anzugeben ist, kann mit
PUN? (S. 192) abgefragt werden.

Um festzustellen, ob eine Bewegung abgeschlossen ist, wird
empfohlen, #5 (S. 124) zu senden.

Die Bewegung kann durch #24 (S. 127), STP (S. 202) und HLT (S. 145)
abgebrochen werden.
Flr die Achsen des Positionierers (X, Y, Z, U, V, W) gilt Folgendes:

=  Vor dem Start jeder Bewegung erfolgt eine Priifung, ob die
Bewegungsplattform die kommandierte Zielposition tatsachlich
erreichen kann. Mit VMO? (S. 212) kénnen Sie abfragen, ob die
Zielposition erreicht werden kann.

= Rotationen erfolgen um denDrehpunkt.

=  Wenn der Parameter Trajectory Source (ID 0x19001900) auf 1
gesetzt ist, muss das Dynamikprofil durch aufeinander folgende
MOV-Befehle vorgegeben werden. MVR ist nicht zulassig.

Weitere Informationen siehe "Bewegungen des Positionierers" (S. 29).
Beispiel: Senden: MOV X 0.5

Hinweis: Dies ist eine absolute Bewegung.

Senden: POS? X

Empfangen: X=0.500000

Senden: MOV? X

Empfangen: X=0.500000

Senden: MVR X 2

Hinweis: Dies ist eine relative Bewegung.

Senden: POS? X

Empfangen: X=2.500000

Senden: MVR X 2000
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Hinweis: Neue Zielposition von Achse X wiirde den Bewegungsbereich
Uberschreiten. Befehl wird ignoriert, d. h. die Zielposition bleibt
unverandert und die Achse bewegt sich nicht.

Senden: MOV? X
Empfangen: X=2.500000
Senden: POS? X
Empfangen: X=2.500000

NLM (Set Low Position Soft Limit)

Beschreibung: Setzt die Untergrenze des Achsenstellwegs im geregelten Betrieb
("Verfahrbereichsgrenze").

Format: NLM {<AxisID> <LowLimit>}

Argumente: <AxisID> ist eine Achse des Controllers

<LowLimit> ist die Position fiir die Untergrenze des Stellwegs in
physikalischen Einheiten

Antwort: Keine

Hinweise: Fiir die Achsen der Bewegungsplattform des Positionierers werden die
Standardwerte fir NLM durch das aktive Betriebs-Koordinatensystem
vorgegeben (beim Work-und-Tool-Konzept durch die Kombination aus
zwei Betriebs-Koordinatensystemen).

Der mit NLM gesetzte Wert muss kleiner als der aktuelle Positionswert
sein. Fir die Achsen X, Y, Z, U, V und W sind nur negative Werte
erlaubt.

Die Verfahrbereichsgrenzen werden mit SSL (S. 199) aktiviert und
deaktiviert.

Verfahrbereichsgrenzen kénnen nur gesetzt werden, wenn sich die
Achse nicht bewegt (Abfrage mit #5 (S. 124)).

Die physikalische Einheit, in der <LowLimit> anzugeben ist, kann mit
PUN? (S. 192) abgefragt werden.

Wenn der Pivotpunkt mit SPI (S. 198) gedndert wird, werden die
Verfahrbereichsgrenzen fiir die Rotationsachsen U, V und W nicht
angepasst.
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Beispiel:

Pl

Senden: NLM? X

Empfangen: X =-22.5

Senden: POS? X

Empfangen: X =-10

Senden: NLM X -5

Senden: ERR?

Empfangen: 27 - (error 27 - "Soft limit out of range")
Senden: NLM? X

Empfangen: X =-22.5

NLM? (Get Low Position Soft Limit)

Beschreibung:

Format:

Argumente:

Antwort:

Fragt die Position der Verfahrbereichsgrenze ab, die die Untergrenze
des Achsenstellwegs im geregelten Betrieb bestimmt.

NLM? [{<AxisID>}]
<AxisID> ist eine Achse des Controllers
{<AxisID>"="<LowLimit> LF}

wobei

<LowLimit> die Position fiir die Untergrenze des Stellwegs in
physikalischen Einheiten ist.

ONT? (Get On-Target State)

Beschreibung:

Format:
Argumente:

Antwort:

Fehlersuche:

Fragt den On-Target-Status der angegebenen Achse ab.

Werden alle Argumente weggelassen, wird der Status aller Achsen
abgefragt.

ONT? [{<AxisID>}]

<AxisID> ist eine Achse des Controllers.
{<AxisID>"="<uint> LF}

wobei

<uint>="1" wenn die angegebene Achse den Zielwert erreicht hat,
anderenfalls "0".

Unzuldssige Achsenkennung
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PLM (Set High Position Soft Limit)

Beschreibung: Setzt die Obergrenze des Achsenstellwegs im geregelten Betrieb
("Verfahrbereichsgrenze").

Format: PLM {<AxisID> <HighLimit>}

Argumente: <AxisID> ist eine Achse des Controllers

<HighLimit> ist die Position fir die Obergrenze des Stellwegs in
physikalischen Einheiten.

Antwort: Keine

Hinweise: Fiir die Achsen der Bewegungsplattform des Positionierers werden die
Standardwerte fir PLM durch das aktive Betriebs-Koordinatensystem
vorgegeben (beim Work-und-Tool-Konzept durch die Kombination aus
zwei Betriebs-Koordinatensystemen).

Der mit PLM gesetzte Wert muss groBer als der aktuelle Positionswert
sein. Fir die Achsen X, Y, Z, U, V und W sind nur positive Werte erlaubt.

Die Verfahrbereichsgrenzen werden mit SSL (S. 199) aktiviert und
deaktiviert.

Verfahrbereichsgrenzen kdnnen nur gesetzt werden, wenn sich die
Achse nicht bewegt (Abfrage mit #5 (S. 124)).

Die physikalische Einheit, in der <HighLimit> anzugeben ist, kann mit
PUN? (S. 192) abgefragt werden.

Wenn der Pivotpunkt mit SPI (S. 198) gedndert wird, werden die
Verfahrbereichsgrenzen fiir die Rotationsachsen U, V und W nicht
angepasst.

Beispiel: Senden: PLM? X
Empfangen: X =22.5
Senden: POS? X
Empfangen: X =10
Senden: PLM X 5
Senden: ERR?
Empfangen: 27 - (error 27 - "Soft limit out of range")
Senden: PLM? X
Empfangen: X =22.5
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PLM? (Get High Position Soft Limit)

Beschreibung:

Format:
Argumente:

Antwort:

Fragt die Position der Verfahrbereichsgrenze ab, die die Obergrenze
des Achsenstellwegs im geregelten Betrieb bestimmt.

PLM? [{<AxisID>}]
<AxisID> ist eine Achse des Controllers

{<AxisID>"="<HighLimit> LF}
wobei

<HighLimit> die Position fir die Obergrenze des Stellwegs in
physikalischen Einheiten ist.

POS? (Get Real Position)

Beschreibung:

Format:
Argumente:

Antwort:

Fehlersuche:

Hinweise:

Fragt die aktuelle Achsenposition ab.

Werden alle Argumente weggelassen, wird die aktuelle Position aller
Achsen abgefragt.

POS? [{<AxisID>}]
<AxisID> ist eine Achse des Controllers.

{<AxisID>"="<float> LF}
wobei

<float> die aktuelle Achsenposition in physikalischen Einheiten ist.
Unzulassige Achsenkennung

Dieser Befehl ist funktionsgleich mit #3 (S. 123), der bevorzugt werden
sollte, wenn der Controller zeitaufwandige Aufgaben ausfihrt.

Die aktuelle Position der Achsen X, Y, Z, U, V und W wird aus den
gemessenen Positionen der einzelnen Antriebe berechnet.

Die physikalische Einheit, in der die Achsenposition angegeben wird,
kann mit PUN? (S. 192) abgefragt werden.
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PUN? (Get Axis Unit)

Beschreibung: Fragt die aktuelle Einheit der Achse ab.

Werden alle Argumente weggelassen, so wird die aktuelle Einheit fir
alle Achsen abgefragt.

Format: PUN? [{<AxisID>}]
Argumente: <AxisID> ist eine Achse des Controllers.
Antwort: {<AxisID>"="<string> LF}

wobei

<string> die aktuelle Einheit der Achse ist.

Fehlersuche: Unzuldssige Achsenkennung

Hinweis: Fir die Positionsangaben der Achsen gelten folgende Einheiten:
X, Y, Z, 51, S2: Millimeter
U, V, W: Grad

RBT (Reboot System)

Beschreibung: Startet das System neu. Der Controller verhalt sich wie nach dem
Einschalten.

Format: RBT

Argumente: Keine

Antwort: Keine

RMC? (List Running Macros)

Beschreibung: Listet die aktuell laufenden Makros auf.
Format: RMC?
Argumente: Keine
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Antwort: {<macroname> LF}
wobei

<macroname> der Name eines Makros ist, das auf dem Controller
gespeichert ist und aktuell ausgefiihrt wird. Die Antwort ist eine leere
Zeile, wenn kein Makro ausgefiihrt wird.

RON? (Get Reference Mode)

Beschreibung: Fragt den Modus der Referenzwertbestimmung der angegebenen
Achsen ab.

Format: RON? [{<AxisID>}]

Argumente: <AxisID> ist eine Achse des Controllers.

Antwort: {<AxisID>"="<ReferenceOn> LF}
wobei

<ReferenceOn> der aktuell fiir die Achse gesetzte Modus der
Referenzwertbestimmung ist

Fehlersuche: Unzuldssige Achsenkennung

Hinweise: RON? gibt immer 1 zuriick. Fir Achsen, deren Position durch
inkrementelle Sensoren gemessen wird, bedeutet das:

= Bewegungsbefehle werden nur nach erfolgreicher
Referenzwertbestimmung ausgefiihrt.

= Die Referenzwertbestimmung muss durch eine Referenzfahrt
erfolgen.

Mit dem C-886 erfolgt die Referenzfahrt zum Referenzschalter (Start
mit FRF (S. 140)).

RTR? (Get Record Table Rate)

Beschreibung: Fragt die aktuelle Aufzeichnungsrate fiir die Datenrekordertabellen ab,
d. h. die Anzahl der Zyklen, die fiir Datenaufzeichnungsvorgange
verwendet werden.

Format: RTR?
Argumente: Keine
Antwort: <RecordTableRate> ist die Rate, die fur die Aufzeichnungsvorgange

verwendet wird (Einheit: Anzahl der Zyklen).
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Hinweis: Fragt den Parameterwert Data Recorder Table Rate (ID 0x16000000)
ab.

Weitere Informationen finden Sie unter "Datenrekorder" (S. 76).

SAI? (Get List Of Current Axis Identifiers)

Beschreibung: Fragt die Achsenkennung ab.

Siehe auch "Kommandierbare Elemente" (S. 25).

Format: SAI? [ALL]

Argumente: [ALL] ist optional. Bei Controllern, die Achsen-Deaktivierung zulassen,
stellt [ALL] sicher, dass die Antwort auch Achsen enthilt, die
"deaktiviert" sind.

Antwort: {<AxisID> LF}

<AxisID> ist eine Achse des Controllers.

SCT (Set Cycle Time)
Beschreibung: Legt die Zykluszeit flr das Ausfiihren eines Dynamikprofils fest.

Wird verwendet bei der zyklischen Ubertragung von Zielpositionen,
siehe auch "Bewegungen des Positionierers" (S. 29).

Format: SCT "T" <CycleTime>

Argumente: "T" ist das erforderliche Schliisselwort flir das Argument <CycleTime>

<CycleTime> ist die Zykluszeit in ms, Format: float.

Fehlersuche: Zulassiger Wertebereich liberschritten
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Hinweise:

Beispiel:

SCT? (Get Cycle Time)

Beschreibung:

Format:

Argumente:

Antwort:

Pl

Der zuldssige Wertebereich fir <CycleTime> ist 1 bis 100000 ms;
Standardwert ist 100 ms.

Die mit SCT eingestellte Zykluszeit ist nur wirksam, wenn der Parameter
Trajectory Source (1D 0x19001900) den Wert 1 hat (= das Dynamikprofil
wird durch aufeinander folgende MOV-Befehle festgelegt).

Die Zykluszeit wird verwendet, um wahrend der Bewegung die
Geschwindigkeit so zu berechnen, dass die vorgegebenen Punkte des
Dynamikprofils jeweils genau am Ende des Zeitintervalls erreicht
werden.

Wenn der Parameter Trajectory Execution (ID 0x19001901) den Wert 1
hat, ist durch die Zwischenspeicherung der Dynamikprofilpunkte
sichergestellt, dass das Dynamikprofil im entsprechenden Zeittakt
ausgefihrt wird.

Wenn der Parameter Trajectory Execution (ID 0x19001901) den Wert 0
hat, werden die MOV-Befehle sofort nach dem Senden ausgefiihrt.

» Stellen Sie sicher, dass die MOV-Befehle im der Zykluszeit
entsprechenden Zeittakt gesendet werden, um das Dynamikprofil
einzuhalten.

Senden: SCTT 200
Setzt die Zykluszeit fir das Ausfiihren eines Dynamikprofils, das durch
aufeinander folgende MOV-Befehle vorgegeben wird, auf 200 ms.

Fragt die aktuelle Zykluszeit fir das Abfahren eines definierten
Dynamikprofils ab.

SCT? [<T>]

"T" dient als Schlisselwort und kann fiir die Abfrage weggelassen
werden.

T=<float> LF

<float> ist die Zykluszeit in ms.
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SPA (Set Volatile Memory Parameters)

Beschreibung: Setzt einen Parameter des angegebenen Elements im fliichtigen
Speicher (RAM) auf einen bestimmten Wert. Parameterdnderungen
gehen verloren, wenn der Controller abgeschaltet oder neugestartet

wird.
Format: SPA {<ItemID> <PamID> <PamValue>}
Argumente: <ltemID> ist das Element, fiir das ein Parameter im fllichtigen Speicher

geandert wird. Ndhere Angaben siehe unten.

<PamID> ist die Parameterkennung, kann im Hexadezimal- oder
Dezimalformat geschrieben werden. Nahere Angaben siehe unten.

<PamValue> ist der Wert, auf den der Parameter des angegebenen
Elements gesetzt wird.

Antwort: Keine

Beachten Sie, dass dieser Befehl fiir die Einstellung
hardwarespezifischer Parameter gilt. Falsche Werte kénnen eventuell
zu fehlerhaftem Betrieb oder zur Beschadigung lhrer Hardware
fiihren!

Mit HPA? (S. 145) erhalten Sie eine Liste der verfligbaren Parameter.

Fehlersuche: Unzulassige Elementkennung, falsche Parameter-ID, Wert im
unzuldssigen Bereich, zu niedrige Befehlsebene fiir Schreibzugriff

Parameterwerte kénnen nur gesetzt werden, wenn sich die Achse nicht
bewegt (Abfrage mit #5 (S. 124)).

Verfiigbare Das Element kann eine Achse, ein Antrieb oder das gesamte System
Element-IDs und sein; der Elementtyp ist vom Parameter abhangig.
Parameter-IDs: Siehe "Parametertbersicht" (S. 250) fir den entsprechenden

Elementtyp, bezlglich der Elementkennungen siehe "Kommandierbare
Elemente" (S. 25).

Die giiltigen Parameter-IDs werden in der "Parameteribersicht"
(S. 250) angegeben.

Beispiel: Mit den folgenden Befehlen wechseln Sie auf Befehlsebene 1 und
setzen den Namenszusatz fiir den C-886 auf den Wert testfarm,
Parameter-ID im Hexadezimalformat geschrieben:
CCL 1 advanced

SPA 1 0xO0D0O01000 testfarm
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SPA? (Get Volatile Memory Parameters)

Beschreibung: Fragt den Wert eines Parameters fiir ein angegebenes Element aus
dem flichtigen Speicher (RAM) ab.

Mit HPA? (S. 145) erhalten Sie eine Liste der verfiigbaren Parameter.

Format: SPA? [{<ItemID> <PamID>}]

Argumente: <ItemID> ist das Element, fiir das ein Parameter im fllichtigen Speicher
abgefragt werden soll. Nahere Angaben siehe unten.

<PamID> ist die Parameterkennung, kann im Hexadezimal- oder
Dezimalformat geschrieben werden. Nahere Angaben siehe unten.

Antwort: {<ltemID> <PamID>"="<PamValue> LF}
wobei

<PamValue> der Wert des angegebenen Parameters fiir das
angegebene Element ist.

Fehlersuche: Unzul3ssige Elementkennung, falsche Parameterkennung
Verfligbare Das Element kann eine Achse, ein Antrieb oder das gesamte System
Element-IDs und sein; der Elementtyp ist vom Parameter abhangig.

Parameter-IDs: Siehe "Parameteribersicht" (S. 250) fir den entsprechenden

Elementtyp, bezliglich der Elementkennungen siehe "Kommandierbare
Elemente" (S. 25).

Die giiltigen Parameter-IDs werden in der "Parameteribersicht"
(S. 250) angegeben.

SPI (Set Pivot Point)

Beschreibung: Setzt die Pivotpunktkoordinaten im fllichtigen Speicher.

Kann nur gesetzt werden, wenn fiir die Rotationskoordinaten der
bewegten Plattform gilt:

U=vV=W=0
Format: SPI {<PPCoordinate> <Position>}
Argumente: <PPCoordinate> ist eine Pivotpunktkoordinate, siehe unten.

<Position> ist der Wert der Pivotpunktkoordinate, siehe unten.

Antwort: Keine
Fehlersuche: Mindestens eine der Rotationskoordinaten U, V und W ist ungleich O
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Hinweise: <PPCoordinate> kann R, S und T sein. Als Alias-Kennungen fiir R, S und
T kénnen auch X, Y und Z verwendet werden.

<Position> wird in mm angegeben. Die Standardwerte werden durch
das aktive Betriebs-Koordinatensystem vorgegeben (nur fir
Koordinatensysteme der Typen KSF und ZERO).

Weitere Informationen zum Pivotpunkt siehe "Begriffserklarung" (S. 3).

Bei einer Verlegung des Pivotpunkts mit SPI andern sich die moglichen
Stellwege fir die Rotationsachsen U, V und W und damit der
Arbeitsraum. Folgende Werte werden jedoch nicht an die gednderten
Stellwege angepasst:

= Antworten auf TMIN? (S. 204) und TMX? (S. 205)

= Verfahrbereichsgrenzen, die mit NLM (S. 188) und PLM (S. 190)
gesetzt sind

Verwenden Sie VMO? (S. 212), um abzufragen, ob die Zielposition
erreicht werden kann.

Beispiel: Senden: SPI?
Empfangen: R=0
S=0
T=0
Senden: SPIS 2
Senden: SPI?
Empfangen: R=0
S=2
T=0
Senden: SP1Z2
Senden: SPI?
Empfangen: R=0
S=2
T=2

SPI? (Get Pivot Point)
Beschreibung: Fragt die Pivotpunktkoordinaten ab.
Format: SPI? [{<PPCoordinate>}]

Argumente: <PPCoordinate> ist eine Pivotpunktkoordinate, siehe unten
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Antwort:

Hinweis:

SSL (Set Soft Limit)

Beschreibung:

Format:

Argumente:

Antwort:
Hinweis:

Beispiel:

Pl

{<PPCoordinate>"="<Position> LF}
wobei

<Position> der Wert der Pivotpunktkoordinate in physikalischen
Einheiten ist.

<PPCoordinate> kann R, S und T sein. Als Alias-Kennungen fiir R, S und
T kénnen auch X, Y und Z verwendet werden.

Aktiviert bzw. deaktiviert die Verfahrbereichsgrenzen, die mit NLM
(S. 188) und PLM (S. 190) gesetzt werden.

SSL {<AxisID> <SoftLimitsOn>}

<AxisID> ist eine Achse des Controllers
<SoftLimitsOn> ist der Status der Verfahrbereichsgrenzen:

0 = Verfahrbereichsgrenzen deaktiviert
1 = Verfahrbereichsgrenzen aktiviert

Keine

Fiir die Achsen der Bewegungsplattform des Positionierers werden die
Standardwerte fiir SSL durch das aktive Betriebs-Koordinatensystem
vorgegeben (beim Work-und-Tool-Konzept durch die Kombination aus
zwei Betriebs-Koordinatensystemen).

Verfahrbereichsgrenzen kénnen nur aktiviert/deaktiviert werden, wenn
sich die Achse nicht bewegt (Abfrage mit #5 (S. 124)).

Senden: SSLX1
Die Verfahrbereichsgrenzen fiir Achse X sind aktiviert.

Senden: SSLYOZ1W1

Die Verfahrbereichsgrenzen sind fiir die Achse Y deaktiviert und fiir die
Achsen Z und W aktiviert.
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SSL? (Get Soft Limit Status)

Beschreibung:

Format:

Argumente:

Antwort:

Fehlersuche:

Pl

Fragt den Status der Verfahrbereichsgrenzen ab, die mit NLM (S. 188)

und PLM (S. 190) gesetzt werden.

Werden alle Argumente weggelassen, so wird der Status fir alle

Achsen abgefragt.
SSL? [{<AxisID>}]

<AxisID> ist eine Achse des Controllers

{<AxisID>"="<SoftLimitsOn> LF}

wobei

<SoftLimitsOn> der Status der Verfahrbereichsgrenzen ist:

0 = Verfahrbereichsgrenzen deaktiviert
1 = Verfahrbereichsgrenzen aktiviert

Unzulassige Achsenkennung

SSN? (Get Device Serial Number)

Beschreibung:
Format:

Argumente:

Antwort:

Fragt die Seriennummer des C-886 ab.
SSN?

Keine

<SerialNumber> ist die Seriennummer des Gerats.

STA? (Query Status Register Value)

Beschreibung:

Format:

Argumente:

Antwort:

Fragt die Systemstatus-Information ab.

STA?

Keine

Die Antwort ist bit-codiert. Fiir die individuellen Codes siehe unten.
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Pl

Hinweise: Dieser Befehl ist funktionsgleich mit #4 (S. 123).
Die Antwort ist die Summe der untenstehenden Codes in
Hexadezimalformat. Bei der Auswertung der Antwort ist Folgendes zu
beachten:
= Die Bits 14 und 15 fir den Bewegungsstatus der optionalen
Einzelachsen S1 und S2 werden nur dann gesetzt, wenn die Bewegung
durch einen Befehl ausgeldst wurde.
= Unbelegte Bits haben den Wert 0.
Bit: 23 22 21 20 19 18 17 16
- - - - Referenz- | Referenz- |Referenz- |Referenz-
fahrt wird [ fahrt Achse | fahrt Achse | fahrt Posi-
ausgefuhrt | S2 erfolg- | S1erfolg- | tionierer
reich reich erfolgreich
Bit: 15 14 13 12 11 10 9 8
Achse S2in | Achse S1in | Antrieb 6in | Antrieb 5in | Antrieb 4 in | Antrieb 3 in [ Antrieb 2 in | Antrieb 1 in
Bewegung Bewegung Bewegung [Bewegung |[Bewegung |Bewegung |Bewegung [Bewegung
Bit: 7 6 5 4 3 2 1 0
Bewegungs- | Bewegungs- | Bewe- Bewe- Bewe- Bewe- Bewe- Bewe-
fehler Achse |fehler Achse | gungsfehler | gungsfehler | gungsfehler | gungsfehler | gungsfehler [ gungsfehler
S2 S1 Antrieb 6 Antrieb 5 Antrieb 4 Antrieb 3 Antrieb 2 Antrieb 1
Beispiel: Senden: STA?
Empfangen:  0x71804

Hinweis: Die Antwort wird im Hexadezimalformat angegeben. Sie besagt:
Fiir Antrieb 3 wurde ein Bewegungsfehler gemeldet, die Antriebe 4 und 5
sind in Bewegung. Die Referenzfahrt des Positionierers und der optionalen
Einzelachsen S1 und S2 wurde erfolgreich abgeschlossen.

STE (Start Step And Response Measurement)

Beschreibung:

Format:

Startet einen Sprung und die Aufzeichnung der Sprungantwort fiir die
angegebene Achse.

Die Datenrekorderkonfiguration, d. h. die Zuweisung der Datenquellen
und der Aufzeichnungsoptionen zu den Rekordertabellen, kann mit
DRC gesetzt werden.

Die aufgezeichneten Daten kénnen mit dem Befehl DRR? (S. 135)
gelesen werden.

STE <AxisID> <Amplitude>
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Argumente: <AxisID> ist eine Achse des Controllers

<Amplitude> ist die GroRe des Sprungs. Ndhere Angaben siehe unten.
Antwort: Keine

Fehlersuche: Die Zielposition, die aus der angegebenen SprunggrolSe resultiert, ist
aullerhalb der Grenzwerte.

Hinweise: Ein "Sprung" besteht aus einer relativen Bewegung mit der
angegebenen Amplitude. Der Schritt wird relativ zu der aktuellen
Position ausgefiihrt.

Die physikalische Einheit, in der <Amplitude> anzugeben ist, kann mit
PUN? (S. 192) abgefragt werden.

Fir die Achsen des Positionierers (X, Y, Z, U, V, W) gilt Folgendes:

= Vor dem Start jeder Bewegung erfolgt eine Priifung, ob die
Bewegungsplattform die kommandierte Zielposition tatsachlich
erreichen kann. Mit VMO? (S. 212) kénnen Sie abfragen, ob die
Zielposition erreicht werden kann.

= Rotationen erfolgen um den Drehpunkt.

= Wenn der Parameter Trajectory Source (ID 0x19001900) auf 1
gesetzt ist, muss das Dynamikprofil durch aufeinander folgende
MOV-Befehle vorgegeben werden. STE ist nicht zulassig.

Weitere Informationen siehe "Bewegungen des Positionierers" (S. 29).

STP (Stop All Axes)

Beschreibung: Stoppt alle Achsen abrupt. Nahere Angaben siehe Hinweise unten.
Setzt den Fehlercode auf 10.

Dieser Befehl ist funktionsgleich mit dem Befehl #24 (S. 127).

Format: STP

Argumente: Keine

Antwort: Keine

Fehlersuche: Kommunikationsstorung
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Hinweise: STP stoppt alle Achsenbewegungen, die durch Bewegungsbefehle oder
Funktionsgeneratorausgabe verursacht werden, und die Referenzfahrt.

STP stoppt Makros.

Nachdem die Achsen gestoppt sind, werden ihre Zielpositionen auf ihre
aktuellen Positionen gesetzt.

SVO (Set Servo Mode)

Beschreibung: Setzt den Servomodus fir die angegebenen Achsen (ungeregelter oder
geregelter Betrieb).

Format: SVO {<AxisID> <ServoState>}
Argumente: <AxisID> ist eine Achse des Controllers

<ServoState> kann folgende Werte haben:
0 = Servomodus aus (ungeregelter Betrieb)
1 = Servomodus ein (geregelter Betrieb)

Antwort: Keine
Fehlersuche: Unzulassige Achsenkennung
Hinweise: Fir die Achsen der bewegten Plattform des Positionierers (X, Y, Z, U, V,

W) wird der Servomodus immer gemeinsam ein- oder ausgeschaltet.
Daher reicht zum Setzen des Servomodus fiir die Achsen der bewegten
Plattform die Angabe einer einzigen Achse aus, z.B.:

SVO X1

Bewegungen der Achsen kénnen ausschliefllich bei eingeschaltetem
Servomodus ausgeldst werden.

Der Servomodus kann nur ausgeschaltet werden, wenn sich die Achse
nicht bewegt (Abfrage mit #5 (S. 124)).

SVO? (Get Servo Mode)

Beschreibung: Fragt den Servomodus fir die angegebenen Achsen ab.

Werden keine Argumente angegeben, wird der Servomodus aller
Achsen abgefragt.

Format: SVO? [{<AxisID>}]

Argumente: <AxisID> ist eine Achse des Controllers.
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Antwort: {<AxisID>"="<ServoState> LF}
wobei

<ServoState> der aktuelle Servomodus der Achse ist:
0 = Servomodus aus (ungeregelter Betrieb)
1 = Servomodus an (geregelter Betrieb)

Fehlersuche: Unzuldssige Achsenkennung

TMN? (Get Minimum Commandable Position)

Beschreibung: Fragt die kleinste kommandierbare Position in physikalischen Einheiten
ab.

Format: TMN? [{<AxisID>}]

Argumente: <AxisID> ist eine Achse des Controllers.

Antwort {<AxisID>"="<float> LF}
wobei

<float> die kleinste kommandierbare Position in physikalischen
Einheiten ist.

Hinweise: Die Stellwege in X, Y, Z, U, V, W sind voneinander abhangig. Je nach der
aktuellen Position der Bewegungsplattform des Positionierers kann der
tatsachlich verfligbare Stellweg fiir die Achsen X, Y, Z, U, V und W
geringer ausfallen als in der Antwort auf TMN? angegeben. Die Antwort
auf TMN? entspricht dem tatsachlich verfligbaren Stellweg einer Achse
nur dann, wenn die beiden folgenden Bedingungen erfullt sind:

= Alle anderen Achsen stehen auf Nullposition.
= Die Standardeinstellungen fir die Pivotpunktkoordinaten gelten.
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Bei einer Verlegung des Pivotpunkts mit SPI (S. 197) andern sich die
verfligbaren Stellwege fiir die Rotationsachsen U, V und W. Die Werte
fir die kleinsten kommandierbaren Positionen werden jedoch nicht an
die gednderten Stellwege angepasst.

Verwenden Sie VMO? (S. 212), um abzufragen, ob eine Zielposition
erreicht werden kann.

Verwenden Sie TRA? (S. 206), um die absolute Position abzufragen, die
maximal kommandiert werden kann, wenn sich die Plattform des
Positionierers entlang eines vorgegebenen Richtungsvektors bewegt.

Die physikalische Einheit, in der die kleinste kommandierbare Position
angegeben wird, kann mit PUN? (S. 192) abgefragt werden.

TMX? (Get Maximum Commandable Position)

Beschreibung: Fragt die groRte kommandierbare Position in physikalischen Einheiten
ab.

Format: TMX? [{<AxisID>}]

Argumente: <AxisID> ist eine Achse des Controllers.

Antwort {<AxisID>"="<float> LF}
wobei

<float> die grofRte kommandierbare Position in physikalischen
Einheiten ist.

Hinweise: Die Stellwege in X, Y, Z, U, V, W sind voneinander abhadngig. Je nach der
aktuellen Position der Bewegungsplattform des Positionierers kann der
tatsachlich verfligbare Stellweg fiir die Achsen X, Y, Z, U, Vund W
geringer ausfallen als in der Antwort auf TMX? angegeben. Die Antwort
auf TMX? entspricht dem tatsachlich verfligbaren Stellweg einer Achse
nur dann, wenn die beiden folgenden Bedingungen erfillt sind:

= Alle anderen Achsen stehen auf Nullposition.
= Die Standardeinstellungen fiir die Pivotpunktkoordinaten gelten.

Bei einer Verlegung des Pivotpunkts mit SPI (S. 197) andern sich die
verfligbaren Stellwege fir die Rotationsachsen U, V und W. Die Werte
fir die groRten kommandierbaren Positionen werden jedoch nicht an
die gednderten Stellwege angepasst.

Verwenden Sie VMO? (S. 212), um abzufragen, ob eine Zielposition
erreicht werden kann.

Verwenden Sie TRA? (S. 206), um die absolute Position abzufragen, die

C-886 Parallelkinematik-Controller MS245D Version: 1.0.0 205



8 GCS-Befehle P I

maximal kommandiert werden kann, wenn sich die Plattform des
Positionierers entlang eines vorgegebenen Richtungsvektors bewegt.

Die physikalische Einheit, in der die groRte kommandierbare Position
angegeben wird, kann mit PUN? (S. 192) abgefragt werden.

TNR? (Get Number of Record Tables)

Beschreibung: Fragt die Anzahl der aktuell auf dem Controller verfiigbaren
Datenrekordertabellen ab.

Format: TNR?

Argumente: Keine

Antwort <uint> ist die Anzahl der Datenrekordertabellen, die aktuell auf dem
Controller verfiigbar sind.

Hinweise: Die Antwort gibt den Wert des Parameters Data Recorder Channel

Number (1D 0x16000300) an.

Weitere Informationen finden Sie unter "Datenrekorder" (S. 76).

TRA? (Get Maximum Commandable Position For Direction Vector)

Beschreibung: Fragt die absolute Position ab, die maximal kommandiert werden kann,
wenn sich die Plattform des Positionierers entlang des
Richtungsvektors bewegt, der durch die angegebenen Achsenanteile
definiert wird.

Die maximal kommandierbare Position wird ausgehend von der
aktuellen Position berechnet und kann nur abgefragt werden, wenn
sich die Plattform des Positionierers nicht bewegt.

Anmerkung: ,,Maximal“ bezieht sich auf den Betrag des Positionswerts.
Deshalb wird in dieser Beschreibung auch die groRtmogliche
Auslenkung in negative Richtung als ,maximale” Position bezeichnet
(und nicht als ,,minimale” Position).

Format: TRA? {<AxisID> <Component>}
Argumente: <AxisID> ist eine Achse des Controllers. Mogliche Werte: X,Y,Z, U, V,
W.

<Component> ist der Anteil der Achse am Richtungsvektor. Muss fir
mindestens eine abgefragte Achse verschieden von null sein. Kann ein
negatives Vorzeichen haben.

Achsen, die in der Abfrage nicht angegeben werden, haben keinen
Anteil am Richtungsvektor und sind in der Antwort nicht enthalten.
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Antwort: {<AxisID>"="<float> LF}
wobei

<float> die fiir die Achse maximal kommandierbare absolute Position
ist, wenn sich die Plattform des Positionierers entlang des
angegebenen Richtungsvektors bewegt; in physikalischen Einheiten.

Hinweise: Die aktuellen Einstellungen fiir die Verfahrbereichsgrenzen (siehe NLM
(S. 188), PLM (S. 190), SSL (S. 199)) und, falls vom aktiven
Betriebs-Koordinatensystem verwendet, fiir den mit SPI definierten
Pivotpunkt (siehe SPI (S. 197)) werden in die Berechnung einbezogen.

Die physikalische Einheit, in der die maximal kommandierbare Position
angegeben wird, kann mit PUN? (S. 192) abgefragt werden.

Beispiel: Die Bewegungsplattform soll sich in Richtung des Vektors (X, Z) = (2, 4)
bewegen. Mit dem Befehl PLM ist die obere Verfahrbereichsgrenze fiir
die Achse X auf den Wert 1 gesetzt.

Senden Sie:
TRA? X274

Die Antwort gibt die maximale absolute Position an, die von der
aktuellen Position aus in Richtung des Vektors (X, Z) = (2, 4) angefahren
werden kann:

X=1.00000
7=1.99869

TRS? (Indicate Reference Switch)

Beschreibung: Zeigt an, ob die Achsen einen Referenzschalter mit Richtungserkennung
haben.

Format: TRS? [{<AxisID>}]

Argumente: <AxisID> ist eine Achse des Controllers

Antwort: {<AxisID>"="<uint> LF}
wobei

<uint> angibt, ob die Achse einen richtungserkennenden
Referenzschalter hat (=1) oder nicht (=0).

Fehlersuche: Unzuldssige Achsenkennung
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TWG? (Get Number of Wave Generators)

Beschreibung: Fragt die Anzahl der im Controller verfligbaren Funktionsgeneratoren
ab.

Format: TWG?

Argumente: Keine

Antwort <uint> ist die Anzahl der verfligbaren Funktionsgeneratoren

VAR (Set Variable Value)

Beschreibung: Setzt eine Variable auf einen bestimmten Wert.

Lokale Variablen kénnen mit VAR nur in Makros gesetzt werden.
Nahere Angaben zu lokalen und globalen Variablen siehe "Variablen"
(S.112).

Die Variable ist nur im RAM vorhanden.

Format: VAR <Variable> <String>

Argumente: <Variable> ist der Name der Variablen, deren Wert gesetzt werden soll.

<String> ist der Wert, auf den die Variable zu setzen ist. Wird er
weggelassen, wird die Variable geloscht.

Der Wert kann direkt oder (iber den Wert einer Variablen angegeben
werden.

Nahere Angaben zu Konventionen beziiglich Namen und Werten von
Variablen siehe "Variablen" (S. 112).

Antwort: Keine

Beispiel: Es ist moglich, den Wert einer Variablen (z. B. TARGET) auf den einer
anderen Variablen (z. B. SOURCE) zu setzen:

VAR TARGET ${SOURCE}

Verwenden Sie geschweifte Klammern, wenn der Name der Variablen
langer als ein Zeichen ist:

VAR A ONE

VAR VARB TWO

VAR $A 1

VAR ${VARB} 2

VAR $VARB 2 // dies fiihrt zu unerwiinschtem Verhalten
VAR?
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A=0ONE

VARB=TWO

ONE=1

TWO=2 // ${VARB}: wird durch ihren Wert "TWO" ersetzt
ARB=2 // $VARB: $V wird durch ihren (leeren) Wert ersetzt

Ein weiteres Beispiel finden Sie in der Beschreibung des Befehls ADD
(S.128).

VAR? (Get Variable Values)

Beschreibung: Gibt Variablenwerte zurlick.
Wird VAR? mit CPY (S. 131), JRC (S. 150), MEX (S. 184) oder WAC
(S. 213) kombiniert, muss die Antwort auf VAR? ein einzelner Wert sein

(und nicht mehr).

Nahere Angaben zu lokalen und globalen Variablen siehe "Variablen"

(S.112).
Format: VAR? [{<Variable>}]
Argumente: <Variable> ist der Name der abzufragenden Variablen. Nahere Angaben

zu Namenskonventionen siehe "Variablen" (S. 112).

Wird <Variable> weggelassen, werden alle im RAM vorhandenen
globalen Variablen aufgelistet.

Antwort: {<Variable>"="<String>LF}
wobei

<String> den Wert angibt, auf den die Variable gesetzt ist.

Hinweis: Innerhalb eines Makros kann VAR? nur in Kombination mit CPY (S. 131),
JRC (S. 150), MEX (S. 184) oder WAC (S. 213) sinnvoll verwendet
werden.

VEL (Set Closed-Loop Velocity)

Beschreibung: Setzt die Geschwindigkeit fiir die angegebenen Achsen.
Format: VEL {<AxisID> <Velocity>}
Argumente: <AxisID> ist eine Achse des Controllers.

<Velocity> ist der Geschwindigkeitswert in physikalischen Einheiten pro
Sekunde.
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Antwort:

Fehlersuche:

Hinweise:

Pl

Keine

Unzuldssige Achsenkennungen

Der Befehl ist nur fiir die optionalen Einzelachsen S1 und S2 zulassig.
<Velocity> muss = 0 sein.

Die mit VEL gesetzte Geschwindigkeit wird nur im fliichtigen Speicher
(RAM) gespeichert.

VEL? (Get Closed-Loop Velocity)

Beschreibung:

Format:

Argumente:

Antwort:

Fragt die kommandierte Geschwindigkeit ab.

Werden keine Argumente angegeben, wird der Wert aller Achsen
abgefragt.

VEL? [{<AxisID>}]

<AxisID> ist eine Achse des Controllers.

{<AxisID>"="<float> LF}
wobei

<float> der aktuell giiltige kommandierte Geschwindigkeitswert in
physikalischen Einheiten pro Sekunde ist.

VER? (Get Versions Of Firmware And Drivers)

Beschreibung:

Format:

Argumente:
Antwort

Fragt die Versionen der Firmware des C-886 und weiterer
Komponenten wie z.B. Treiber und Bibliotheken ab.

VER?
Keine
{<string1>":" <string2> [<string3>]LF}

wobei

<stringl> der Name der Komponente ist;
<string2> die Versionsinformation der Komponente <stringl>ist;
<string3> eine optionale Angabe ist.
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Beispiel: Fiir C-886 antwortet VER? etwa Folgendes:

ver?
2: (©)2016 Physik Instrumente (Pl1) GmbH & Co. KG,
E-873.10C885, 117004372, 02.012

3: (c)2016 Physik Instrumente (Pl) GmbH & Co. KG,
E-873.10C885, 117007103, 02.012

4: (c)2016 Physik Instrumente (PI) GmbH & Co. KG,
E-873.10C885, 117004369, 02.012

5: (c)2016 Physik Instrumente (Pl) GmbH & Co. KG,
E-873.10C885, 117007100, 02.012

6: (c)2016 Physik Instrumente (Pl1) GmbH & Co. KG,
E-873.10C885, 117007101, 02.012

7: (c)2016 Physik Instrumente (Pl1) GmbH & Co. KG,
E-873.10C885, 117007102, 02.012

8: (c)2014 Physik Instrumente(Pl)
Karlsruhe,E-861.11C885, 000000000, 00.012

Fw: V 2.3.3.186

Macro: V 0.15.0.0

0S: V #13 SMP PREEMPT Fri Sep 29 09:53:55 CEST 2017
Hexdata: V 1.0.0.0

C886: (c)2017 Physik Instrumente(Pl) Karlsruhe,
C-886.M2 Master

VLS (Set System Velocity)

Beschreibung: Setzt die Geschwindigkeit fir die Bewegungsplattform des
Positionierers.

Format: VLS <SystemVelocity>

Argumente: <SystemVelocity> ist der Geschwindigkeitswert in physikalischen
Einheiten.

Antwort: Keine

Hinweise: Die Einheit fiir <SystemVelocity> ist mm/s.

Die Untergrenze fiir <SystemVelocity> ist durch die kleinste
Schrittweite des Positionierers bedingt (modellabhangig) und wird
durch den Wert des Parameters Minimum System Velocity (1D
0x19001501) vorgegeben. Der Parameter kann mit SPA? (S. 197)
abgefragt werden.
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Die Geschwindigkeit kann mit VLS nur gesetzt werden, wenn sich der
Positionierer nicht bewegt (Achsen X, Y, Z, U, V, W; Abfrage mit #5
(S. 124)).

Fir die optionalen Einzelachsen S1 und S2 kann die Geschwindigkeit
mit VEL (S. 209) gesetzt werden.

VLS? (Get System Velocity)

Beschreibung:

Format:

Argumente:

Antwort:

VMO? (Virtual Move)

Beschreibung:

Format:

Argumente:

Antwort:

Fragt die Geschwindigkeit der Bewegungsplattform des Positionierers
ab, die mit VLS (S. 211) gesetzt ist.

VLS?
Keine

<SystemVelocity> ist der Geschwindigkeitswert in physikalischen
Einheiten, siehe VLS.

Prift, ob die Bewegungsplattform des Positionierers eine vorgegebene
Position von der aktuellen Position aus anfahren kann.

VMO? I6st keine Bewegung aus.

VMO? {<AxisID> <Position>}

<AxisID> ist eine Achse des Controllers, siehe unten

<Position> ist ein zu priifender Zielpositionswert

<uint> gibt an, ob die Bewegungsplattform die aus den angegebenen
Zielpositionswerten resultierende Position anfahren kann:

0 = vorgegebene Position kann nicht angefahren werden

1 = vorgegebene Position kann angefahren werden
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Hinweise: Zul3ssig sind die Achsen X, Y, Z, U, V, W.

VMO? priift Folgendes:

= Liegen die Stitzstellen des berechneten Profils und die Zielposition
auBerhalb der Stellwegsgrenzen, die mit TMN? (S. 204) und TMX?
(S. 205) oder TRA? (S. 206) abgefragt werden kdnnen?

= Sind die mit NLM (S. 188) und PLM (S. 190) gesetzten
Verfahrbereichsgrenzen mit SSL (S. 199) aktiviert, und wenn ja,
liegen die Stiitzstellen und die Zielposition auRRerhalb dieser
Verfahrbereichsgrenzen?

= Sind die einzelnen Antriebe in der Lage, die Plattform zu den
notwendigen Stitzstellen und zur vorgegebenen Zielposition zu
bewegen?

Um eine zuverlassige Antwort zu erhalten, senden Sie VMO? erst nach
einer erfolgreichen Referenzfahrt (Start mit FRF (S. 140)) und nur dann,
wenn sich der Positionierer nicht bewegt (Abfrage mit #5) (S. 124).

WAC (Wait For Condition)

Beschreibung: Wartet, bis eine angegebene Bedingung des folgenden Typs auftritt:
ein angegebener Wert wird mit einem abgefragten Wert gemaR einer
angegebenen Regel verglichen.

Kann nur in Makros verwendet werden.

Siehe auch den Befehl MEX (S. 184).

Format: WAC <CMD?> <OP> <Value>

Argumente <CMD?> ist ein Abfragebefehl in seiner Ublichen Schreibweise. Die
Antwort muss ein einzelner Wert sein (und nicht mehr). Beispiel siehe
unten.

<OP> ist der zu verwendende Operator. Folgende Operatoren sind
moglich:

=<=<>>=I=

Wichtig: Vor und nach dem Operator muss ein Leerzeichen stehen!

<Value> ist der Wert, der mit der Antwort auf <CMD?> zu vergleichen
ist.

Antwort: Keine
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Beispiel: Senden:
MAC BEG LPMOTION
MVR 1 1
WAC ONT? 1 =1
MVR 1 -1
WAC ONT? 1 =1
MAC START LPMOTION
MAC END

MAC START LPMOTION

Hinweis: Makro LPMOTION wird erst aufgezeichnet, dann gestartet.
WAC ONT? 1 =1 wartet, bis die Antwort auf ONT? 1 1=1 ist. Das Makro
ruft sich selbst auf, um eine Endlosschleife zu bilden.

WAV (Set Waveform Definition)

Beschreibung: Definiert eine Kurvenform des angegebenen Typs fiir die angegebene
Kurventabelle.

Um eine flexible Definition zu ermoéglichen, kann eine Kurvenform
(Kurventabelleninhalt) durch Aneinanderreihen von "Segmenten"
aufgebaut werden. Jedes Segment wird mit einem separaten
WAV-Befehl definiert. Mit dem Argument <AppendWave> (siehe
unten) wird ein Segment an den bestehenden Kurventabelleninhalt
angehadngt. Um einzelne Segmente oder deren Reihenfolge zu dndern,
muss die gesamte Kurvenform Segment fiir Segment neu erstellt
werden.

Ein Segment kann auf vordefinierten Kurvenformen basieren (siehe
Argument <WaveType> unten).

Kurvenformen kdénnen nicht gedandert werden, wahrend sie vom
Funktionsgenerator ausgegeben werden. Vor dem Andern einer
Kurvenform mit WAV muss die Funktionsgeneratorausgabe aus der
zugehdrigen Kurventabelle gestoppt werden.

Die Kurvenformwerte sind absolute Werte.

Die Dauer eines Ausgabezyklus fiir die Kurvenform lasst sich
folgendermalien berechnen:

Ausgabedauer = Zykluszeit des C-886 * WTR-Wert * Anzahl der Punkte
Wobei

die Zykluszeit des C-886 durch den Parameter 0xOEO00200 angegeben
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wird (in Sekunden)

der WTR-Wert (Ausgaberate des Funktionsgenerators) die Anzahl der
C-886-Zyklen angibt, tiber die sich die Ausgabe eines Kurvenpunktes
zeitlich erstreckt; Standard ist 1

die Anzahl der Punkte der Lange der Kurventabelle entspricht (Summe
der Langen aller Segmente in dieser Tabelle)

Weitere Informationen siehe "Funktionsgenerator" (S. 79).

Format: WAV <WaveTablelD> <AppendWave> <WaveType>
<WaveTypeParameters>
Argumente: <WaveTablelD> ist die Kurventabellenkennung.

<AppendWave> kann ,X“ oder ,,&“ sein:

»X“16scht die Kurventabelle und beginnt am ersten Punkt der Tabelle
zu schreiben.

,&" hangt das definierte Segment an den vorhandenen
Kurventabelleninhalt an, um die Kurvenform zu verlangern.

<WaveType>: Der Typ der zum Definieren des Segments verwendeten
Kurve. Dies kann einer der folgenden Kurventypen sein:

,PNT“ (benutzerdefinierte Kurve)

»SIN_P“ (invertierte Kosinuskurve)

»RAMP* (Rampenkurve)

»LIN“ (Kurve in Form einer einzelnen Abtastzeile)

<WaveTypeParameters> steht fiir die Parameter der Kurve:

Fur ,PNT“:

<WaveStartPoint> <Wavelength> {<WavePoint>}

<WaveStartPoint>: Der Index des Startpunkts. Muss 1 sein.

<Wavelength>: Die Anzahl der in die Kurventabelle zu schreibenden
Punkte (= Segmentlange).

<WavePoint>: Der Wert eines einzelnen Punktes.
Fur ,,SIN_P“:

<Seglength> <Amp> <Offset> <WavelLength> <StartPoint>
<CurveCenterPoint>
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<Seglength>: Die Lange des Kurventabellensegments in Punkten. Nur
die durch <SeglLength> angegebene Anzahl von Punkten wird in die
Kurventabelle geschrieben. Ist der Wert von <SeglLength> groRer als
der Wert von <WavelLength>, werden die fehlenden Punkte im
Segment mit dem Endpunktwert der Kurve aufgefiillt.

<Amp>: Die Amplitude der Sinuskurve.
<Offset>: Der Offset der Sinuskurve.
<Wavelength>: Die Lange der Sinuskurve in Punkten.

<StartPoint>: Der Index des Startpunkts der Sinuskurve im Segment.
Gibt die Phasenverschiebung an. Der kleinstmogliche Wert ist 0.

<CurveCenterPoint>: Der Index des Mittelpunkts der Sinuskurve.
Bestimmt, ob die Kurve symmetrisch ist oder nicht. Der kleinstmogliche

Wert ist O.

Beispiel (weitere Beispiele siehe "Kurvenform definieren" (S. 82)):

L1k}
o Cunfe
= centegpoint
E
T
x
@ Start point
5 |
:
i Segment length
Wave length

Fiir ,,RAMP*:

<Seglength> <Amp> <Offset> <Wavelength> <StartPoint>
<SpeedUpDown> <CurveCenterPoint>

<Seglength>: Die Lange des Kurventabellensegments in Punkten. Nur
die durch <SeglLength> angegebene Anzahl von Punkten wird in die
Kurventabelle geschrieben. Ist der Wert von <Seglength> grof3er als
der Wert von <Wavelength>, werden die fehlenden Punkte im
Segment mit dem Endpunktwert der Kurve aufgefiillt.
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<Amp>: Die Amplitude der Rampenkurve.
<Offset>: Der Offset der Rampenkurve.
<Wavelength>: Die Lange der Rampenkurve in Punkten.

<StartPoint>: Der Index des Startpunkts der Rampenkurve im Segment.
Gibt die Phasenverschiebung an. Der kleinstmogliche Wert ist 0.

<SpeedUpDown>: Die Anzahl der Punkte fiir Beschleunigung und
Verlangsamung.

<CurveCenterPoint>: Der Index des Mittelpunkts der Rampenkurve.
Bestimmt, ob die Kurve symmetrisch ist oder nicht. Der kleinstmogliche
Wert ist O.

Beispiel (weitere Beispiele siehe "Kurvenform definieren" (S. 82)):

A

L1k}
E Cu —
= centeppoint
E
<
U
- Speed up do
] :
2 ?polnt
E
i Segment length |
Wave length

Fiir ,LIN“:

<Seglength> <Amp> <Offset> <WavelLength> <StartPoint>
<SpeedUpDown>

<Seglength>: Die Lange des Kurventabellensegments in Punkten. Nur
die durch <Seglength> angegebene Anzahl von Punkten wird in die
Kurventabelle geschrieben. Ist der Wert von <Seglength> grof3er als
der Wert von <Wavelength>, werden die fehlenden Punkte im
Segment mit dem Endpunktwert der Kurve aufgefiillt.

<Amp>: Die Amplitude der Abtastzeile.

<Offset>: Der Offset der Abtastzeile.
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Antwort:

Fehlersuche:

Hinweise:

Pl

<Wavelength>: Die Lange der Kurve (einzelne Abtastzeile) in Punkten.

<StartPoint>: Der Index des Startpunkts der Abtastzeile im Segment.
Der kleinstmogliche Wert ist 0.

<SpeedUpDown>: Die Anzahl der Punkte fiir Beschleunigung und
Verlangsamung.

Beispiel (weitere Beispiele siehe "Kurvenform definieren" (S. 82)):

A

b

T t

£ ed up down

(=1

E

<

© Start point

7]

£ /

-
i Segment length h
Wave length

Keine

Unglltige Kurventabellenkennung

Die Gesamtanzahl der Punkte fiir die Kurvenform (die aus mehreren
Segmenten bestehen kann) Gberschreitet die Anzahl der verfligbaren
Speicherpunkte.

Bei der Definition einer Kurvenform mit WAV werden die
Zielpositionen und die resultierenden Geschwindigkeiten nicht geprift.
Die Prifung erfolgt erst wahrend der Funktionsgeneratorausgabe.

Die Kurvenform beeinflusst die Geschwindigkeit wahrend der
Bewegungen.

Die Geschwindigkeit wird unter anderem durch folgende Faktoren
begrenzt:

=  Typ der Mechanik

= Kombination der zu bewegenden Achsen

= Aktuelle Einstellungen fiir Koordinatensystem und Drehpunkt
= Amplitude der Bewegung

» Definieren Sie die Kurvenform so, dass die Spezifikationen der
angeschlossenen Mechanik wahrend der
Funktionsgeneratorausgabe eingehalten werden.
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WAV? (Get Waveform Definition)

Beschreibung: Fragt den Wert eines Kurvenparameters fiir eine angegebene
Kurventabelle ab.

Weitere Informationen siehe "Funktionsgenerator" (S. 79).
Format: WAV? [{<WaveTablelD> <WaveParameter|D>}]

Argumente: <WaveTablelD> ist die Kurventabellenkennung.

<WaveParameterID> ist die Kurvenparameter-ID:
1 = aktuelle Kurventabellenldange als Anzahl der Punkte

Antwort: {<WaveTablelD> <WaveParameterID>"="<float> LF}
wobei

<float> von <WaveParameterlD> abhangt; gibt die aktuelle Anzahl der
Kurvenformpunkte in der Kurventabelle fiir <WaveParameterID> =1 an

Fehlersuche: Ungilltige Kurventabellenkennung

WCL (Clear Wave Table Data)

Beschreibung: Loscht den Inhalt der angegebenen Kurventabelle.

Solange ein Funktionsgenerator aktiv ist, ist es nicht moglich, die damit
verbundene Kurventabelle zu I6schen.

Weitere Informationen siehe "Funktionsgenerator"” (S. 79).

Format: WCL {<WaveTablelD>}
Argumente: <WaveTablelD> ist die Kurventabellenkennung.
Antwort: Keine
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WGC (Set Number Of Wave Generator Cycles)

Beschreibung:

Format:

Argumente:

Antwort:

Hinweise:

Setzt die Anzahl der Ausgabezyklen fiir den angegebenen
Funktionsgenerator (die Ausgabe selbst wird mit WGO
(S. 220) gestartet).

Weitere Informationen siehe "Funktionsgenerator"” (S. 79).
WGC {<WaveGenID> <Cycles>}
<WaveGenID> ist die Funktionsgeneratorkennung

<Cycles> ist die Anzahl der Funktionsgenerator-Ausgabezyklen.

Keine
Mit <WaveGenID> = 0 werden alle Funktionsgeneratoren addressiert.
Wenn Cycles = 0, erfolgt die Ausgabe der Kurvenform ohne

Begrenzung, bis sie mit WGO oder #24 (S. 127) oder STP (S. 202) oder
HLT (S. 145) gestoppt wird.

WGC? (Get Number Of Wave Generator Cycles)

Beschreibung:

Format:
Argumente:

Antwort:

Fragt die Anzahl der Ausgabezyklen ab, die fiir den angegebenen
Funktionsgenerator gesetzt sind.

Weitere Informationen siehe "Funktionsgenerator"” (S. 79).
WGC? [{<WaveGen|D>}]

<WaveGenID> ist die Funktionsgeneratorkennung
{<WaveGenID>"="<Cycles> LF}
wobei

<Cycles> die Anzahl der Funktionsgenerator-Ausgabezyklen ist, die mit
WGC (S. 220) gesetzt sind.

WGO (Set Wave Generator Start/Stop Mode)

Beschreibung:

Startet und stoppt den angegebenen Funktionsgenerator. Beim Start
der Funktionsgeneratorausgabe wird automatisch ein
Datenaufzeichnungszyklus gestartet.

Alle Funktionsgeneratoren, deren Ausgabe gleichzeitig aktiv sein soll,
miussen im selben Befehl gestartet werden.
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Fir die Achsen der Bewegungsplattform des Positionierers, deren
Funktionsgenerator nicht gestartet wurde, wird immer die zuletzt
gliltige Zielposition kommandiert.

Die Anzahl der Ausgabezyklen kann durch WGC (S. 220) begrenzt
werden.

Mit WTR (S. 228) kénnen Sie die einzelnen Ausgabezyklen der
Kurvenform verlangern.

Die Funktionsgeneratorausgabe wird auch fortgesetzt, wenn die
PC-Software, mit der sie gestartet wurde, beendet wird.

Der Befehl #9 kann zum Abfragen des aktuellen Aktivierungszustands
der Funktionsgeneratoren verwendet werden. Mit WGO? kénnen die
zuletzt kommandierten Startoptionen fir den Funktionsgenerator
abgefragt werden. Mit WGS? (S. 223) kdnnen weitere
Statusinformationen (iber den Funktionsgenerator abgefragt werden.

Weitere Informationen siehe "Funktionsgenerator"” (S. 79).
Format: WGO {<WaveGenID> <StartMode>}

Argumente: <WaveGenID> ist die Funktionsgeneratorkennung

<StartMode> ist der Startmodus fiir den angegebenen
Funktionsgenerator, kann im Hexadezimal- oder Dezimalformat
angegeben werden. Mogliche Werte:

0: Funktionsgeneratorausgabe wird gestoppt. Sie kdnnen die
Funktionsgeneratorausgabe auch mit #24 (S. 127) oder STP (S. 202)
oder HLT (S. 145) stoppen.

Bit 0 = Ox1 (Hexadezimalformat) oder 1 (Dezimalformat):
sofortiger Start der Funktionsgeneratorausgabe, synchronisiert durch
Servozyklus

Antwort: Keine

Fehlersuche: Ungilltige Funktionsgeneratorkennung

Mit dem Funktionsgenerator ist keine Kurventabelle verbunden.
Verbinden Sie mit WSL (S. 227) eine Kurventabelle.

Wenn die Funktionsgeneratorausgabe aktiv ist, sind Befehle zum
Starten oder Konfigurieren von Bewegungen sowie das Ausfiihren
entsprechender Makros nicht zuldssig.
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Wahrend der Funktionsgeneratorausgabe priift der C-886 standig, ob
die Bewegung noch moglich ist. In folgenden Fallen stoppt der C-886
die Bewegung abrupt und setzt einen Fehlercode:

= Die auszugebenden Zielpositionen kdnnen nicht erreicht werden.
= Die erforderliche Geschwindigkeit kann nicht erreicht werden.
=  Die Bewegung wiirde eine Kollision verursachen.

» Fragen Sie mit dem Befehl WGS? den aktuellen Status der
Funktionsgeneratoren ab, insbesondere den Index der
Kurvenformpunkte, an denen ein Fehler aufgetreten ist.

» Fragen Sie mit dem Befehl ERR? (S. 139) den Fehlercode des
zuletzt aufgetretenen Fehlers ab.

WGO? (Get Wave Generator Start/Stop Mode)

Beschreibung: Fragt den Start-/Stoppmodus des angegebenen Funktionsgenerators
ab.

Weitere Informationen siehe "Funktionsgenerator" (S. 79).

Format: WGO? [{<WaveGenID>}]
Argumente: <WaveGenID> ist die Funktionsgeneratorkennung
Antwort: {<WaveGen|D>"="<StartMode> LF}

wobei

<StartMode> der zuletzt kommandierte Startmodus des
Funktionsgenerators im Dezimalformat ist.Weitere Informationen
siehe WGO (S. 220).

Hinweise: <StartMode> ist nicht nur 0, wenn WGO <WaveGenlD> O gesendet
wurde, sondern auch, wenn die Funktionsgeneratorausgabe geendet
hat oder mit #24 (S. 127) oder STP oder HLT (S. 145) gestoppt wurde.

WGR (Starts Recording In Sync With Wave Generator)

Beschreibung: Startet die Datenaufzeichnung, wenn der Funktionsgenerator aktiv ist.

Weitere Informationen siehe "Funktionsgenerator" (S. 79) und
"Datenrekorder" (S. 76).

Format: WGR

Argumente: Keine
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Antwort: Keine

Hinweise: Nach dem Senden von WGR startet die Datenaufzeichnung mit dem
nachsten Ausgabezyklus des Funktionsgenerators.

Die aufgezeichneten Daten kénnen mit DRR? (S. 135) gelesen werden.

Das Starten der Funktionsgeneratorausgabe mit WGO (S. 220) startet
gleichzeitig einen ersten Datenaufzeichnungszyklus.

Weitere Triggeroptionen zum Starten der Datenaufzeichnung siehe
DRT (S. 138).

WGS? (Get Status Information On Wave Generator)

Beschreibung: Fragt Statusinformationen tber den angegebenen Funktionsgenerator
ab.

Weitere Informationen siehe "Funktionsgenerator"” (S. 79).
Format: WGS? [<WaveGenID> [<ItemID>]]

Argumente: <WaveGenID> ist die Funktionsgeneratorkennung

<ltemID> ist die Kennung einer abzufragenden GroRe. Mogliche
Kennungen:

STATUS

Fragt den Status des Funktionsgenerators ab.

Mogliche Antwortwerte, in hexadezimalem Format:

0x0 = Funktionsgenerator nicht aktiv (Ausgabe lauft nicht)
0x1 = Funktionsgenerator aktiv (Ausgabe lauft)

ITERATIONS

Fragt die Anzahl der Ausgabezyklen seit dem letzten Start des
Funktionsgenerators ab.

Das Stoppen des Funktionsgenerators halt den Zahler an. Das
Zurlicksetzen des Zahlers erfolgt beim erneuten Starten des
Funktionsgenerators mit dem Befehl WGO.

ERRORTYPE

Fragt den Fehlercode des zuletzt wahrend der Ausgabe aufgetretenen
Fehlers ab.

Mogliche Antwortwerte:

0 = No error occurred

7 = Position out of limits

8 = Velocity out of limits

91 = Move not possible, would cause collision

ERRORINDEX

Fragt den Index des Kurvenformpunktes ab, an dem der Fehler
aufgetreten ist.
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Antwort: {<WaveGenID> <ItemID>"="<Value> LF}
wobei

<Value> den aktuellen Wert der abgefragten GroRe angibt.

WMS? (Get Maximum Number of Wave Table Points)

Description: Fragt die Anzahl der verfligbaren Speicherpunkte fiir die angegebene
Kurventabelle ab.

Format: WMS? [{<WaveTablelD>}]

Arguments: <WaveTablelD> ist die Kurventabellenkennung.

Response {<WaveTablelD>"="<NumberOfPoints> LF}
wobei

<NumberOfPoints> ist die Anzahl der Speicherpunkte, die fiir die
Kurventabelle verfligbar sind (Summe der bereits mit WAV (S. 214)
definierten Punkte und der noch ungenutzten Punkte).

WPA (Save Parameters To Non-Volatile Memory)

Beschreibung: Schreibt die aktuellen Einstellungen aus dem fliichtigen in den
permanenten Speicher.

Die mit WPA gespeicherten Einstellungen werden beim Einschalten
oder Neustart des C-886 automatisch aus dem permanenten Speicher
in den flichtigen Speicher geladen.

Hinweis: Fehlerhafte Einstellungen konnen zur Fehlfunktion des
Systems fiihren. Vergewissern Sie sich, dass die aktuellen
Einstellungen korrekt sind, bevor Sie den Befehl WPA ausfiihren.

Einstellungen im fllichtigen Speicher, die nicht mit WPA gespeichert
wurden, gehen verloren, wenn der C-886 ausgeschaltet oder
neugestartet wird bzw. wenn Einstellungen zurlickgesetzt werden.

Format: WPA <Pswd> [{<ItemID> <PamID>}]
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Argumente: <Pswd> ist das Kennwort zum Schreiben in den permanenten Speicher.
Nadhere Angaben siehe unten.

<ItemID> ist das Element, fiir das ein Parameter aus dem fliichtigen
Speicher im permanenten Speicher gespeichert werden soll. Nahere
Angaben siehe unten.

<PamID> ist die Parameterkennung, kann im Hexadezimal- oder
Dezimalformat geschrieben werden. Nahere Angaben siehe unten.

Antwort: Keine

Fehlersuche: Unzulassige Elementkennung, falsche Parameter-ID, ungiiltiges
Kennwort

Hinweise: Wenn Parametereinstellungen gespeichert werden sollen:

= Parameterwerte konnen im fliichtigen Speicher mit dem Befehl
SPA (S. 196) geandert werden.

=  Ein Element kann eine Achse, ein Antrieb oder das gesamte System
sein. Der Elementtyp hangt vom Parameter ab. Weitere
Informationen siehe "Anpassen von Einstellungen" (S. 247).

= Mit der Abfrage HPA? (S. 145) erhalten Sie eine Liste aller
verfligbaren Parameter. Giiltige Parameter-IDs finden Sie auch in
der Parametertbersicht (S. 250).

Neben den Einstellungen der Parameter kénnen mit WPA die
Einstellungen fir Koordinatensysteme in den permanenten Speicher
geschrieben werden (Details siehe untenstehende Tabelle).

Das Speichern mit WPA Uiberschreibt nicht die Werkseinstellungen, die
mit DPA (S. 133) wiederhergestellt werden kénnen.

Hinweis: Vermeiden Sie es, den C-886 wahrend der WPA-Prozedur
auszuschalten.
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Gultige Kennworter
zum Schreiben in den
permanenten
Speicher:

100

101

SKS

Speichert die aktuell gliltigen Werte aller
Parameter und die aktuell glltigen
Einstellungen fiir Koordinatensysteme (Details
siehe Kennwort SKS)

Speichert die aktuell giiltigen Parameterwerte.
Die Angabe von <ltemID> und <PamID> ist
optional.

Die Angabe von <ltemID> und <PamID> entfallt
bei Verwendung des Passworts SKS.

Speichert die aktuell giiltigen Einstellungen fir
Koordinatensysteme:

= Eigenschaften der im flichtigen Speicher
vorhandenen Koordinatensysteme und
Kombinationen von Koordinatensystemen,
siehe KLS? und KLC?

= Aktivierungszustand von
Koordinatensystemen, siehe KEN

= Verkettung von Koordinatensystemen,
siehe KLN

Wenn ZERO aktiv ist: Die aktuellen Werte fir
NLM, PLM, SSL und SPI werden nicht
gespeichert. Damit wird sichergestellt, dass KEN
ZERO die Werkseinstellungen fiir das
Betriebs-Koordinatensystem wieder im vollen
Umfang aktiviert.

Pl
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Pl

WSL (Set Connection Of Wave Table To Wave Generator)

Beschreibung:

Format:

Argumente:

Antwort:

Auswahl der Kurventabelle: Verbindet eine Kurventabelle mit einem
Funktionsgenerator oder trennt die Verbindung des ausgewahlten
Generators zu einer Kurventabelle.

Zwei oder mehr Generatoren kdnnen mit derselben Kurventabelle
verbunden sein, ein Generator kann jedoch nicht mit mehreren

Kurventabellen verbunden sein.

Das Loschen des Kurventabelleninhalts mit WCL (S. 219) hat keine
Auswirkung auf die WSL-Einstellungen.

Solange ein Funktionsgenerator aktiv ist, ist es nicht moglich, seine
Kurventabellenverbindung zu andern.

Weitere Informationen siehe "Funktionsgenerator" (S. 79).

WSL {<WaveGen|D> <WaveTablelD>}
<WaveGenID> ist die Funktionsgeneratorkennung

<WaveTablelD> ist die Kurventabellenkennung. Wenn <WaveTablelD>
=0, wird die Verbindung des ausgewahlten Generators zu einer
Kurventabelle getrennt.

Keine

WSL? (Get Connection Of Wave Table To Wave Generator)

Beschreibung:

Format:
Argumente:

Antwort:

Fragt die aktuellen Einstellungen der Kurventabellenverbindung fiir den
angegebenen Funktionsgenerator ab.

Weitere Informationen siehe "Funktionsgenerator"” (S. 79).
WSL? [{<WaveGenID>}]

<WaveGenID> ist die Funktionsgeneratorkennung

{<WaveGenID>"="<WaveTablelD> LF}
wobei

<WaveTablelD> die Kurventabellenkennung ist. Wenn <WaveTablelD>
=0, ist keine Kurventabelle mit dem Funktionsgenerator verbunden.
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WTR (Set Wave Generator Table Rate)

Beschreibung: Setzt die Ausgaberate des Funktionsgenerators und den
Interpolationstyp.

Format: WTR {<WaveGenID> <WaveTableRate> <InterpolationType>}

Argumente: <WaveGenID> ist die Funktionsgeneratorkennung. Nahere Angaben
siehe unten.

<WaveTableRate> ist Ausgaberate des Funktionsgenerators (Einheit:
Anzahl der Servozyklen); muss ein Ganzzahlwert sein, der gréRer als
null ist

<InterpolationType> Verfligbare Interpolationstypen siehe unten.

Antwort: Keine

Hinweise: Fiir die einzelnen Funktionsgeneratoren des C-886 kdnnen
unterschiedliche Ausgaberaten eingestellt werden. Die Ausgaberate
wird fir alle Funktionsgeneratoren auf denselben Wert gesetzt, wenn
<WaveGenID> den Wert null hat.

Mit WTR konnen die einzelnen Ausgabezyklen der Kurvenform
verlangert werden. Die Dauer eines Ausgabezyklus fiir die Kurvenform
kann wie folgt berechnet werden:

Ausgabedauer = Zykluszeit des C-886 * WTR-Wert * Anzahl der Punkte
wobei

die Zykluszeit des C-886 durch den Parameter 0xOEO00200 angegeben
wird (in Sekunden)

der WTR-Wert die Anzahl der C-886-Zyklen angibt, Gber die sich die
Ausgabe eines Kurvenpunktes zeitlich erstreckt; Standard ist 1

die Anzahl der Punkte der Lénge der Kurvenform (d. h. der Lange der
Kurventabelle) entspricht

WTR setzt auch den Interpolationstyp, der fiir die
Funktionsgeneratorausgabe verwendet werden soll. Wenn die
Ausgaberate des Funktionsgenerators grofRer als 1 ist, tragt
Interpolation zur Vermeidung plotzlicher Positionsspriinge einer durch
den Funktionsgenerator gesteuerten Achse bei.

Weitere Informationen siehe "Funktionsgenerator" (S. 79). Ein
Anwendungsbeispiel finden Sie unter "Funktionsgenerator
konfigurieren" (S. 90).
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Verfiigbare
Interpolationstypen:

Beispiele:

Folgende Interpolationstypen stehen zur Verfligung:

0 = keine Interpolation
1 = Gerade (Standard)

Interpolationstyp: Gerade (1; Standard)
Die Ausgaberate fir Funktionsgenerator 5 wird auf 3 gesetzt, mit

linearer Interpolation:

WTR531

Wave
generator
output

Xn: value of wave table point n

@n: interpolated value for
wave table point n

Wave table rate here: 3

3

Servo cycles

Interpolationstyp: keine Interpolation (0)
Die Ausgaberate fur Funktionsgenerator 5 wird auf 3 gesetzt, ohne

Interpolation:

Pl

C-886 Parallelkinematik-Controller

WTR530
Wave
generator Xn: value of wave table point n
output X X X Wave table rate here: 3
2 2 2
X3
X X X
1 1 1
Servo cycles
MS245D Version: 1.0.0
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Pl

WTR? (Get Wave Generator Table Rate)

Beschreibung:

Format:

Argumente:
Antwort:

8.5 Fehlercodes

Fragt die aktuelle Ausgaberate des Funktionsgenerators und den
verwendeten Interpolationstyp ab.

Weitere Informationen siehe "Funktionsgenerator" (S. 79). Ein
Anwendungsbeispiel finden Sie unter "Funktionsgenerator
konfigurieren".

WTR? [{<WaveGenI|D>}]

<WaveGenID> ist die Funktionsgeneratorkennung
{<WaveGenID>"="<WaveTableRate> <InterpolationType> LF}

wobei

<WaveTableRate> die Ausgaberate des Funktionsgenerators ist
(Einheit: Anzahl der Servozyklen)

<InterpolationType> der Interpolationstyp ist, der auf Ausgaben
zwischen Kurventabellenpunkten angewendet wird, wenn die
Ausgaberate grofRer als 1 ist. Verfligbare Interpolationstypen siehe
WTR (S. 228).

Die hier aufgelisteten Fehlercodes sind Bestandteil des Pl General Command Set. Einige der
Fehlercodes sind fiir Ihren Controller méglicherweise nicht relevant und werden daher nie

ausgegeben.

Controllerfehler

0 PI_CNTR_NO_ERROR No error

1 PI_CNTR_PARAM_SYNTAX Parameter syntax error

2 PI_CNTR_UNKNOWN_COMMAND Unknown command

3 PI_CNTR_COMMAND_TOO_LONG Command length out of limits or
command buffer overrun

4 PI_CNTR_SCAN_ERROR Error while scanning

PI_CNTR_MOVE_WITHOUT_REF_OR_NO_SERVO Unallowable move attempted on

unreferenced axis, or move attempted
with servo off

6 PI_CNTR_INVALID_SGA_PARAM Parameter for SGA not valid

7 PI_CNTR_POS_OUT_OF_LIMITS Position out of limits

8 PI_CNTR_VEL_OUT_OF_LIMITS Velocity out of limits

9 PI_CNTR_SET_PIVOT_NOT_POSSIBLE Attempt to set pivot point while U,V and
W notall 0
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10
11

12
13
14
15
16
17
18
19
20
21
22
23
24
25
26
27
28
29
30
31
32
33
34

35
36
37
38
39
40
41

42
43

44
45
46
47

48

PI_CNTR_STOP
PI_CNTR_SST_OR_SCAN_RANGE

PI_CNTR_INVALID_SCAN_AXES
PI_CNTR_INVALID_NAV_PARAM
PI_CNTR_INVALID_ANALOG_INPUT
PI_CNTR_INVALID_AXIS_IDENTIFIER
PI_CNTR_INVALID_STAGE_NAME
PI_CNTR_PARAM_OUT_OF_RANGE
PI_CNTR_INVALID_MACRO_NAME
PI_CNTR_MACRO_RECORD
PI_CNTR_MACRO_NOT_FOUND
PI_CNTR_AXIS_HAS_NO_BRAKE
PI_CNTR_DOUBLE_AXIS
PI_CNTR_ILLEGAL_AXIS
PI_CNTR_PARAM_NR
PI_CNTR_INVALID_REAL_NR
PI_CNTR_MISSING_PARAM
PI_CNTR_SOFT_LIMIT_OUT_OF_RANGE
PI_CNTR_NO_MANUAL_PAD
PI_CNTR_NO_JUMP
PI_CNTR_INVALID_JUMP
PI_CNTR_AXIS_HAS_NO_REFERENCE
PI_CNTR_STAGE_HAS_NO_LIM_SWITCH
PI_CNTR_NO_RELAY_CARD
PI_CNTR_CMD_NOT_ALLOWED_FOR_STAGE

PI_CNTR_NO_DIGITAL_INPUT
PI_CNTR_NO_DIGITAL_OUTPUT
PI_CNTR_NO_MCM
PI_CNTR_INVALID_MCM
PI_CNTR_INVALID_CNTR_NUMBER
PI_CNTR_NO_JOYSTICK_CONNECTED
PI_CNTR_INVALID_EGE_AXIS

PI_CNTR_SLAVE_POSITION_OUT_OF RANGE
PI_CNTR_COMMAND_EGE_SLAVE

PI_CNTR_JOYSTICK_CALIBRATION_FAILED
PI_CNTR_REFERENCING_FAILED
PI_CNTR_OPM_MISSING
PI_CNTR_OPM_NOT_INITIALIZED

PI_CNTR_OPM_COM_ERROR

Pl

Controller was stopped by command

Parameter for SST or for one of the
embedded scan algorithms out of range

Invalid axis combination for fast scan
Parameter for NAV out of range
Invalid analog channel

Invalid axis identifier

Unknown stage name

Parameter out of range

Invalid macro name

Error while recording macro
Macro not found

Axis has no brake

Axis identifier specified more than once
Illegal axis

Incorrect number of parameters
Invalid floating point number
Parameter missing

Soft limit out of range

No manual pad found

No more step-response values

No step-response values recorded
Axis has no reference sensor

Axis has no limit switch

No relay card installed

Command not allowed for selected
stage(s)

No digital input installed

No digital output configured
No more MCM responses
No MCM values recorded
Controller number invalid
No joystick configured

Invalid axis for electronic gearing, axis can
not be slave

Position of slave axis is out of range

Slave axis cannot be commanded directly
when electronic gearing is enabled

Calibration of joystick failed
Referencing failed
OPM (Optical Power Meter) missing

OPM (Optical Power Meter) not initialized
or cannot be initialized

OPM (Optical Power Meter)
Communication Error
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49
50

51
52
53
54
55
56
57
58

59

60

61

62
63
64
65

66
67

68

69

70

71

72

73

74

75

76

77

78

PI_CNTR_MOVE_TO_LIMIT_SWITCH_FAILED
PI_CNTR_REF_WITH_REF_DISABLED

PI_CNTR_AXIS_UNDER_JOYSTICK_CONTROL
PI_CNTR_COMMUNICATION_ERROR
PI_CNTR_DYNAMIC_MOVE_IN_PROCESS
PI_CNTR_UNKNOWN_PARAMETER
PI_CNTR_NO_REP_RECORDED
PI_CNTR_INVALID_PASSWORD
PI_CNTR_INVALID_RECORDER_CHAN
PI_CNTR_INVALID_RECORDER_SRC_OPT

PI_CNTR_INVALID_RECORDER_SRC_CHAN

PI_CNTR_PARAM_PROTECTION

PI_CNTR_AUTOZERO_RUNNING

PI_CNTR_NO_LINEAR_AXIS
PI_CNTR_INIT_RUNNING
PI_CNTR_READ_ONLY_PARAMETER
PI_CNTR_PAM_NOT_FOUND

PI_CNTR_VOL_OUT_OF_LIMITS
PI_CNTR_WAVE_TOO_LARGE

PI_CNTR_NOT_ENOUGH_DDL_MEMORY

PI_CNTR_DDL_TIME_DELAY_TOO_LARGE

PI_CNTR_DIFFERENT_ARRAY_LENGTH

PI_CNTR_GEN_SINGLE_MODE_RESTART

PI_CNTR_ANALOG_TARGET_ACTIVE

PI_CNTR_WAVE_GENERATOR_ACTIVE

PI_CNTR_AUTOZERO_DISABLED

PI_CNTR_NO_WAVE_SELECTED

PI_CNTR_IF_BUFFER_OVERRUN

PI_CNTR_NOT_ENOUGH_RECORDED_DATA

PI_CNTR_TABLE_DEACTIVATED

Pl

Move to limit switch failed

Attempt to reference axis with
referencing disabled

Selected axis is controlled by joystick
Controller detected communication error
MOV! motion still in progress

Unknown parameter

No commands were recorded with REP
Password invalid

Data Record Table does not exist

Source does not exist; number too low or
too high

Source Record Table number too low or
too high

Protected Param: current Command Level
(CCL) too low

Command execution not possible while
Autozero is running

Autozero requires at least one linear axis
Initialization still in progress
Parameter is read-only

Parameter not found in non-volatile
memory

Voltage out of limits

Not enough memory available for
requested wave curve

Not enough memory available for DDL
table; DDL can not be started

Time delay larger than DDL table; DDL can
not be started

The requested arrays have different
lengths; query them separately

Attempt to restart the generator while it
is running in single step mode

Motion commands and wave generator
activation are not allowed when analog
target is active

Motion commands are not allowed when
wave generator is active

No sensor channel or no piezo channel
connected to selected axis (sensor and
piezo matrix)

Generator started (WGO) without having
selected a wave table (WSL).

Interface buffer did overrun and
command couldn't be received correctly

Data Record Table does not hold enough
recorded data

Data Record Table is not configured for
recording

232

Version: 1.0.0 MS245D

C-886 Parallelkinematik-Controller



8 GCS-Befehle

79

80
81
82
83
84
85
86
87
88
89

90

91
92

93

94

95

96
97

98
99
100

200
201
202
203

204
205
206
207
208
209
210
211
212

PI_CNTR_OPENLOOP_VALUE_SET_WHEN_SERVO_ON

PI_CNTR_RAM_ERROR
PI_CNTR_MACRO_UNKNOWN_COMMAND
PI_CNTR_MACRO_PC_ERROR

PI_CNTR_JOYSTICK_ACTIVE

PI_CNTR_MOTOR_IS_OFF

PI_CNTR_ONLY_IN_MACRO
PI_CNTR_JOYSTICK_UNKNOWN_AXIS
PI_CNTR_JOYSTICK_UNKNOWN_ID
PI_CNTR_REF_MODE_IS_ON
PI_CNTR_NOT_ALLOWED_IN_CURRENT_MOTION_MODE

PI_CNTR_DIO_AND_TRACING_NOT_POSSIBLE

PI_CNTR_COLLISION
PI_CNTR_SLAVE_NOT_FAST_ENOUGH

PI_CNTR_CMD_NOT_ALLOWED_WHILE_AXIS_IN_MOTION

PI_CNTR_OPEN_LOOP_JOYSTICK_ENABLED

PI_CNTR_INVALID_SERVO_STATE_FOR_PARAMETER

PI_CNTR_UNKNOWN_STAGE_NAME
PI_CNTR_INVALID_VALUE_LENGTH

PI_CNTR_AUTOZERO_FAILED
PI_CNTR_SENSOR_VOLTAGE_OFF
PI_LABVIEW_ERROR

PI_CNTR_NO_AXIS
PI_CNTR_NO_AXIS_PARAM_FILE
PI_CNTR_INVALID_AXIS_PARAM_FILE
PI_CNTR_NO_AXIS_PARAM_BACKUP

PI_CNTR_RESERVED_204
PI_CNTR_SMO_WITH_SERVO_ON
PI_CNTR_UUDECODE_INCOMPLETE_HEADER
PI_CNTR_UUDECODE_NOTHING_TO_DECODE
PI_CNTR_UUDECODE_ILLEGAL_FORMAT
PI_CNTR_CRC32_ERROR
PI_CNTR_ILLEGAL_FILENAME
PI_CNTR_FILE_NOT_FOUND
PI_CNTR_FILE_WRITE_ERROR

Pl

Open-loop commands (SVA, SVR) are not
allowed when servo is on

Hardware error affecting RAM
Not macro command

Macro counter out of range
Joystick is active

Motor is off

Macro-only command

Invalid joystick axis

Joystick unknown

Move without referenced stage

Command not allowed in current motion
mode

No tracing possible while digital I0s are
used on this HW revision. Reconnect to
switch operation mode.

Move not possible, would cause collision

Stage is not capable of following the
master. Check the gear ratio.

This command is not allowed while the
affected axis or its master is in motion.

Servo cannot be switched on when
open-loop joystick control is enabled.

This parameter cannot be changed in
current servo mode.

Unknown stage name

Invalid length of value (too much
characters)

AutoZero procedure was not successful
Sensor voltage is off

Pl LabVIEW driver reports error. See
source control for details.

No stage connected to axis
File with axis parameters not found
Invalid axis parameter file

Backup file with axis parameters not
found

Plinternal error code 204

SMO with servo on

uudecode: incomplete header
uudecode: nothing to decode
uudecode: illegal UUE format

CRC32 error

Illegal file name (must be 8-0 format)
File not found on controller

Error writing file on controller

C-886 Parallelkinematik-Controller
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213

214
215

216

217

218

219

220
221
230
231
232
233
301
302
303

304
305
306
307
308

309
310

311
333
400
401
402
403
404
405
406
500

501

502

PI_CNTR_DTR_HINDERS_VELOCITY_CHANGE

PI_CNTR_POSITION_UNKNOWN
PI_CNTR_CONN_POSSIBLY_BROKEN

PI_CNTR_ON_LIMIT_SWITCH

PI_CNTR_UNEXPECTED_STRUT_STOP

PI_CNTR_POSITION_BASED_ON_ESTIMATION

PI_CNTR_POSITION_BASED_ON_INTERPOLATION

PI_CNTR_INTERPOLATION_FIFO_UNDERRUN
PI_CNTR_INTERPOLATION_FIFO_OVERFLOW
PI_CNTR_INVALID_HANDLE

PI_CNTR_NO_BIOS_FOUND
PI_CNTR_SAVE_SYS_CFG_FAILED
PI_CNTR_LOAD_SYS_CFG_FAILED
PI_CNTR_SEND_BUFFER_OVERFLOW
PI_CNTR_VOLTAGE_OUT_OF_LIMITS
PI_CNTR_OPEN_LOOP_MOTION_SET_WHEN_SERVO_ON

PI_CNTR_RECEIVING_BUFFER_OVERFLOW
PI_CNTR_EEPROM_ERROR
PI_CNTR_I2C_ERROR
PI_CNTR_RECEIVING_TIMEOUT
PI_CNTR_TIMEOUT

PI_CNTR_MACRO_OUT_OF_SPACE
PI_CNTR_EUI_OLDVERSION_CFGDATA

PI_CNTR_EUI_INVALID_CFGDATA
PI_CNTR_HARDWARE_ERROR
PI_CNTR_WAV_INDEX_ERROR
PI_CNTR_WAV_NOT_DEFINED
PI_CNTR_WAV_TYPE_NOT_SUPPORTED
PI_CNTR_WAV_LENGTH_EXCEEDS_LIMIT
PI_CNTR_WAV_PARAMETER_NR
PI_CNTR_WAV_PARAMETER_OUT_OF_LIMIT
PI_CNTR_WGO_BIT_NOT_SUPPORTED
PI_CNTR_EMERGENCY_STOP_BUTTON_ACTIVATED

PI_CNTR_EMERGENCY_STOP_BUTTON_WAS_ACTIVATED

PI_CNTR_REDUNDANCY_LIMIT_EXCEEDED

Pl

VEL command not allowed in DTR
Command Mode

Position calculations failed

The connection between controller and
stage may be broken

The connected stage has driven into a
limit switch, some controllers need CLR to
resume operation

Strut test command failed because of an
unexpected strut stop

While MOV! is running position can only
be estimated!

Position was calculated during MOV
motion

FIFO buffer underrun during interpolation
FIFO buffer overflow during interpolation
Invalid handle

No bios found

Save system configuration failed

Load system configuration failed

Send buffer overflow

Voltage out of limits

Open-loop motion attempted when servo
ON

Received command is too long

Error while reading/writing EEPROM
Error on 12C bus

Timeout while receiving command

A lengthy operation has not finished in
the expected time

Insufficient space to store macro

Configuration data has old version
number

Invalid configuration data

Internal hardware error

Wave generator index error
Wave table not defined

Wave type not supported

Wave length exceeds limit

Wave parameter number error
Wave parameter out of range
WGO command bit not supported

The \"red knob\" is still set and disables
system

The \"red knob\" was activated and still
disables system - reanimation required

Position consistency check failed
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503
504

505

506

507

508

509
530

531

532
533
536

537
539
540

542
543

544
545
546
547
548
549
551
552
553
554

555
556

557

PI_CNTR_COLLISION_SWITCH_ACTIVATED
PI_CNTR_FOLLOWING_ERROR

PI_CNTR_SENSOR_SIGNAL_INVALID

PI_CNTR_SERVO_LOOP_UNSTABLE

PI_CNTR_LOST_SPI_SLAVE_CONNECTION

PI_CNTR_MOVE_ATTEMPT_NOT_PERMITTED

PI_CNTR_TRIGGER_EMERGENCY_STOP
PI_CNTR_NODE_DOES_NOT_EXIST

PI_CNTR_PARENT_NODE_DOES_NOT_EXIST

PI_CNTR_NODE_IN_USE
PI_CNTR_NODE_DEFINITION_[S_CYCLIC
PI_CNTR_HEXAPOD_IN_MOTION

PI_CNTR_TRANSFORMATION_TYPE_NOT_SUPPORTED
PI_CNTR_NODE_PARENT_IDENTICAL_TO_CHILD
PI_CNTR_NODE_DEFINITION_INCONSISTENT

PI_CNTR_NODES_NOT_IN_SAME_CHAIN
PI_CNTR_NODE_MEMORY_FULL

PI_CNTR_PIVOT_POINT_FEATURE_NOT_SUPPORTED

PI_CNTR_SOFTLIMITS_INVALID

PI_CNTR_CS_WRITE_PROTECTED

PI_CNTR_CS_CONTENT_FROM_CONFIG_FILE

PI_CNTR_CS_CANNOT_BE_LINKED

PI_CNTR_KSB_CS_ROTATION_ONLY

PI_CNTR_CS_DATA_CANNOT_BE_QUERIED

PI_CNTR_CS_COMBINATION_DOES_NOT_EXIST

PI_CNTR_CS_COMBINATION_INVALID

PI_CNTR_CS_TYPE_DOES_NOT_EXIST

PI_CNTR_UNKNOWN_ERROR
PI_CNTR_CS_TYPE_NOT_ACTIVATED

PI_CNTR_CS_NAME_INVALID

Pl

Hardware collision sensor(s) are activated

Strut following error occurred, e.g.
caused by overload or encoder failure

One sensor signal is not valid

Servo loop was unstable due to wrong
parameter setting and switched off to
avoid damage.

Digital connection to external SPI slave
device is lost

Move attempt not permitted due to
customer or limit settings

Emergency stop caused by trigger input

A command refers to a node that does
not exist

A command refers to a node that has no
parent node

Attempt to delete a node that is in use
Definition of a node is cyclic

Transformation cannot be defined as long
as Hexapod is in motion

Transformation node cannot be activated
A node cannot be linked to itself

Node definition is erroneous or not
complete (replace or delete it)

The nodes are not part of the same chain

Unused nodes must be deleted before
new nodes can be stored

With some transformations pivot point
usage is not supported

Soft limits invalid due to changes in
coordinate system

Coordinate system is write protected

Coordinate system cannot be changed
because its content is loaded from a
configuration file

Coordinate system may not be linked

A KSB-type coordinate system can only be
rotated by multiples of 90 degrees

This query is not supported for this
coordinate system type

This combination of work and tool
coordinate systems does not exist

The combination must consist of one
work and one tool coordinate system

This coordinate system type does not
exist

BasMac: unknown controller error

No coordinate system of this type is
activated

Name of coordinate system is invalid
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558

559

601
602
603
604

606

607
608

609

650

651
652
653
654
655

656

657
658
700

710
715
716
717
718

719
720
731

732
733

1000
1001
1002
1003

PI_CNTR_CS_GENERAL_FILE_MISSING

PI_CNTR_CS_LEVELING_FILE_MISSING

PI_CNTR_NOT_ENOUGH_MEMORY
PI_CNTR_HW_VOLTAGE_ERROR
PI_CNTR_HW_TEMPERATURE_ERROR
PI_CNTR_POSITION_ERROR_TOO_HIGH

PI_CNTR_INPUT_OUT_OF_RANGE

PI_CNTR_NO_INTEGER
PI_CNTR_FAST_ALIGNMENT_PROCESS_IS_NOT_RUNNING

PI_CNTR_FAST_ALIGNMENT_PROCESS_IS_NOT_PAUSED

PI_CNTR_UNABLE_TO_SET_PARAM_WITH_SPA

PI_CNTR_PHASE_FINDING_ERROR
PI_CNTR_SENSOR_SETUP_ERROR
PI_CNTR_SENSOR_COMM_ERROR
PI_CNTR_MOTOR_AMPLIFIER_ERROR
PI_CNTR_OVER_CURR_PROTEC_TRIGGERED_BY_I2T

PI_CNTR_OVER_CURR_PROTEC_TRIGGERED_BY_AMP_MO
DULE

PI_CNTR_SAFETY_STOP_TRIGGERED
PI_SENSOR_OFF

PI_CNTR_COMMAND_NOT_ALLOWED_IN_EXTERNAL_MO
DE

PI_CNTR_EXTERNAL_MODE_ERROR
PI_CNTR_INVALID_MODE_OF_OPERATION
PI_CNTR_FIRMWARE_STOPPED_BY_CMD
PI_CNTR_EXTERNAL_MODE_DRIVER_MISSING
PI_CNTR_CONFIGURATION_FAILURE_EXTERNAL_MODE

PI_CNTR_EXTERNAL_MODE_CYCLETIME_INVALID
PI_CNTR_BRAKE_ACTIVATED
PI_CNTR_SURFACEDETECTION_RUNNING

PI_CNTR_SURFACEDETECTION_FAILED
PI_CNTR_FIELDBUS_IS_ACTIVE

PI_CNTR_TOO_MANY_NESTED_MACROS
PI_CNTR_MACRO_ALREADY_DEFINED
PI_CNTR_NO_MACRO_RECORDING
PI_CNTR_INVALID_MAC_PARAM

Pl

File with stored CS systems is missing or
erroneous

File with leveling CS is missing or
erroneous

not enough memory
hardware voltage error
hardware temperature out of range

Position error of any axis in the system is
too high

Maximum value of input signal has been
exceeded

Value is not integer

Fast alignment process cannot be paused
because it is not running

Fast alignment process cannot be
restarted/resumed because it is not
paused

Parameter could not be set with SPA - SEP
needed?

Phase finding error

Sensor setup error

Sensor communication error
Motor amplifier error

Overcurrent protection triggered by
I12T-module

Overcurrent protection triggered by
amplifier module

Safety stop triggered
Sensor off?

Command not allowed in external mode

External mode communication error
Invalid mode of operation

Firmware stopped by command (#27)
External mode driver missing

Missing or incorrect configuration of
external mode

External mode cycletime invalid
Brake is activated

Command not allowed while surface
detection is running

Last surface detection failed

Fieldbus is active and is blocking GCS
control commands

Too many nested macros
Macro already defined
Macro recording not activated

Invalid parameter for MAC
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1004
1005

1006

1007
1008
1009

1010

1011

1024

1025
1063

1064

1065

1066

1071
1072

1073
1090

2000
4000
4001
4002
4003
4004
4005
4006
4007
4008
4009
5000
5001

5002

PI_CNTR_RESERVED_1004
PI_CNTR_CONTROLLER_BUSY

PI_CNTR_INVALID_IDENTIFIER

PI_CNTR_UNKNOWN_VARIABLE_OR_ARGUMENT
PI_CNTR_RUNNING_MACRO
PI_CNTR_MACRO_INVALID_OPERATOR

PI_CNTR_MACRO_NO_ANSWER

PI_CMD_NOT_VALID_IN_MACRO_MODE

PI_CNTR_MOTION_ERROR

PI_CNTR_MAX_MOTOR_OUTPUT_REACHED
PI_CNTR_EXT_PROFILE_UNALLOWED_CMD

PI_CNTR_EXT_PROFILE_EXPECTING_MOTION_ERROR

PI_CNTR_PROFILE_ACTIVE

PI_CNTR_PROFILE_INDEX_OUT_OF_RANGE

PI_CNTR_PROFILE_OUT_OF_MEMORY
PI_CNTR_PROFILE_WRONG_CLUSTER

PI_CNTR_PROFILE_UNKNOWN_CLUSTER_IDENTIFIER
PI_CNTR_TOO_MANY_TCP_CONNECTIONS_OPEN

PI_CNTR_ALREADY_HAS_SERIAL_NUMBER
PI_CNTR_SECTOR_ERASE_FAILED
PI_CNTR_FLASH_PROGRAM_FAILED
PI_CNTR_FLASH_READ_FAILED
PI_CNTR_HW_MATCHCODE_ERROR
PI_CNTR_FW_MATCHCODE_ERROR
PI_CNTR_HW_VERSION_ERROR
PI_CNTR_FW_VERSION_ERROR
PI_CNTR_FW_UPDATE_ERROR
PI_CNTR_FW_CRC_PAR_ERROR
PI_CNTR_FW_CRC_FW_ERROR
PI_CNTR_INVALID_PCC_SCAN_DATA
PI_CNTR_PCC_SCAN_RUNNING

PI_CNTR_INVALID_PCC_AXIS

Pl

Pl internal error code 1004

Controller is busy with some lengthy
operation (e.g. reference move, fast scan
algorithm)

Invalid identifier (invalid special
characters, ...)

Variable or argument not defined
Controller is (already) running a macro

Invalid or missing operator for condition.
Check necessary spaces around operator.

No answer was received while executing
WAC/MEX/IRC/...

Command not valid during macro
execution

Motion error: position error too large,
servo is switched off automatically

Maximum motor output reached

User Profile Mode: Command is not
allowed, check for required preparatory
commands

User Profile Mode: First target position in
User Profile is too far from current
position

Controller is (already) in User Profile
Mode

User Profile Mode: Block or Data Set
index out of allowed range

User Profile Mode: Out of memory

User Profile Mode: Cluster is not assigned
to this axis

Unknown cluster identifier

There are too many open tcpip
connections

Controller already has a serial number
Sector erase failed

Flash program failed

Flash read failed

HW match code missing/invalid

FW match code missing/invalid

HW version missing/invalid

FW version missing/invalid

FW update failed

FW Parameter CRC wrong

FW CRC wrong

PicoCompensation scan data is not valid

PicoCompensation is running, some
actions can not be executed during
scanning/recording

Given axis can not be defined as PPC axis
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5003

5004

5005
5006

5100

5101

5102
5103

5104
5200
5300
5301
6000
6001
6002
6003
6004
6005

PI_CNTR_PCC_SCAN_OUT_OF_RANGE

PI_CNTR_PCC_TYPE_NOT_EXISTING

PI_CNTR_PCC_PAM_ERROR
PI_CNTR_PCC_TABLE_ARRAY_TOO_LARGE

PI_CNTR_NEXLINE_ERROR

PI_CNTR_CHANNEL_ALREADY_USED

PI_CNTR_NEXLINE_TABLE_TOO_SMALL
PI_CNTR_RNP_WITH_SERVO_ON

PI_CNTR_RNP_NEEDED
PI_CNTR_AXIS_NOT_CONFIGURED
PI_CNTR_FREQU_ANALYSIS_FAILED
PI_CNTR_FREQU_ANALYSIS_RUNNING
PI_CNTR_SENSOR_ABS_INVALID_VALUE
PI_CNTR_SENSOR_ABS_WRITE_ERROR
PI_CNTR_SENSOR_ABS_READ_ERROR
PI_CNTR_SENSOR_ABS_CRC_ERROR
PI_CNTR_SENSOR_ABS_ERROR
PI_CNTR_SENSOR_ABS_OVERFLOW

Schnittstellenfehler

-10

-11

-12
-13
-14

COM_NO_ERROR
COM_ERROR

SEND_ERROR
REC_ERROR
NOT_CONNECTED_ERROR

COM_BUFFER_OVERFLOW
CONNECTION_FAILED
COM_TIMEOUT
COM_MULTILINE_RESPONSE
COM_INVALID_ID

COM_NOTIFY_EVENT_ERROR

COM_NOT_IMPLEMENTED

COM_ECHO_ERROR
COM_GPIB_EDVR
COM_GPIB_ECIC

Pl

Defined scan area is larger than the travel
range

Given PicoCompensation type is not
defined

PicoCompensation parameter error

PicoCompensation table is larger than
maximum table length

Common error in NEXLINE® firmware
module

Output channel for NEXLINE® can not be
redefined for other usage

Memory for NEXLINE® signals is too small

RNP can not be executed if axis is in
closed loop

Relax procedure (RNP) needed

Axis must be configured for this action
Frequency analysis failed

Another frequency analysis is running
Invalid preset value of absolute sensor
Error while writing to sensor

Error while reading from sensor
Checksum error of absolute sensor
General error of absolute sensor

Overflow of absolute sensor position

No error occurred during function call

Error during com operation (could not be
specified)

Error while sending data
Error while receiving data

Not connected (no port with given ID
open)

Buffer overflow

Error while opening port

Timeout error

There are more lines waiting in buffer

There is no interface or DLL handle with
the given ID

Event/message for notification could not
be opened

Function not supported by this interface
type

Error while sending "echoed" data
IEEE488: System error

IEEE488: Function requires GPIB board to
be CIC
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-15

-16

-17
-18

-23

24
-25

COM_GPIB_ENOL

COM_GPIB_EADR

COM_GPIB_EARG
COM_GPIB_ESAC

COM_GPIB_EABO
COM_GPIB_ENEB
COM_GPIB_EDMA
COM_GPIB_EOIP

COM_GPIB_ECAP

COM_GPIB_EFSO
COM_GPIB_EBUS

COM_GPIB_ESTB
COM_GPIB_ESRQ
COM_GPIB_ETAB
COM_GPIB_ELCK
COM_RS_INVALID_DATA_BITS

COM_ERROR_RS_SETTINGS
COM_INTERNAL_RESOURCES_ERROR

COM_DLL_FUNC_ERROR

COM_FTDIUSB_INVALID_HANDLE
COM_FTDIUSB_DEVICE_NOT_FOUND
COM_FTDIUSB_DEVICE_NOT_OPENED
COM_FTDIUSB_IO_ERROR
COM_FTDIUSB_INSUFFICIENT_RESOURCES
COM_FTDIUSB_INVALID_PARAMETER
COM_FTDIUSB_INVALID_BAUD_RATE
COM_FTDIUSB_DEVICE_NOT_OPENED_FOR_ERASE
COM_FTDIUSB_DEVICE_NOT_OPENED_FOR_WRITE
COM_FTDIUSB_FAILED_TO_WRITE_DEVICE
COM_FTDIUSB_EEPROM_READ_FAILED
COM_FTDIUSB_EEPROM_WRITE_FAILED
COM_FTDIUSB_EEPROM_ERASE_FAILED
COM_FTDIUSB_EEPROM_NOT_PRESENT
COM_FTDIUSB_EEPROM_NOT_PROGRAMMED
COM_FTDIUSB_INVALID_ARGS
COM_FTDIUSB_NOT_SUPPORTED
COM_FTDIUSB_OTHER_ERROR

Pl

IEEE488: Write function detected no
listeners

IEEE488: Interface board not addressed
correctly

IEEE488: Invalid argument to function call

IEEE488: Function requires GPIB board to
be SAC

IEEE488: 1/0 operation aborted
IEEE488: Interface board not found
IEEE488: Error performing DMA

IEEE488: 1/0 operation started before
previous operation completed

IEEE488: No capability for intended
operation

IEEE488: File system operation error

IEEE488: Command error during device
call

IEEE488: Serial poll-status byte lost
IEEE488: SRQ remains asserted
IEEE488: Return buffer full
IEEE488: Address or board locked

RS-232: 5 data bits with 2 stop bits is an
invalid combination, as is 6, 7, or 8 data
bits with 1.5 stop bits

RS-232: Error configuring the COM port

Error dealing with internal system
resources (events, threads, ...)

A DLL or one of the required functions
could not be loaded

FTDIUSB: invalid handle

FTDIUSB: device not found

FTDIUSB: device not opened
FTDIUSB: 10 error

FTDIUSB: insufficient resources
FTDIUSB: invalid parameter

FTDIUSB: invalid baud rate

FTDIUSB: device not opened for erase
FTDIUSB: device not opened for write
FTDIUSB: failed to write device
FTDIUSB: EEPROM read failed
FTDIUSB: EEPROM write failed
FTDIUSB: EEPROM erase failed
FTDIUSB: EEPROM not present
FTDIUSB: EEPROM not programmed
FTDIUSB: invalid arguments

FTDIUSB: not supported

FTDIUSB: other error
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52 COM_PORT_ALREADY_OPEN
53 COM_PORT_CHECKSUM_ERROR
54 COM_SOCKET_NOT_READY

-55 COM_SOCKET_PORT_IN_USE

-56 COM_SOCKET_NOT_CONNECTED
-57 COM_SOCKET_TERMINATED

58 COM_SOCKET_NO_RESPONSE

-59 COM_SOCKET_INTERRUPTED

-60 COM_PCI_INVALID_ID

61 COM_PCI_ACCESS_DENIED

-62 COM_SOCKET_HOST_NOT_FOUND
-63 COM_DEVICE_CONNECTED
DLL-Fehler

-1001 PI_UNKNOWN_AXIS_IDENTIFIER
-1002 PI_NR_NAV_OUT_OF RANGE
-1003 PI_INVALID_SGA

-1004 PI_UNEXPECTED_RESPONSE
-1005 PI_NO_MANUAL_PAD

-1006 PI_INVALID_MANUAL_PAD_KNOB
-1007 PI_INVALID_MANUAL_PAD_AXIS
-1008 PI_CONTROLLER_BUSY

-1009 PI_THREAD_ERROR

-1010 PI_IN_MACRO_MODE

-1011 PI_NOT_IN_MACRO_MODE

-1012 PI_MACRO_FILE_ERROR

-1013 PI_NO_MACRO_OR_EMPTY
-1014 PI_MACRO_EDITOR_ERROR

-1015 PI_INVALID_ARGUMENT

Pl

Error while opening the COM port: was
already open

Checksum error in received data from
COM port

Socket not ready, you should call the
function again

Port is used by another socket
Socket not connected (or not valid)
Connection terminated (by peer)
Can't connect to peer

Operation was interrupted by a
nonblocked signal

No device with this ID is present

Driver could not be opened (on Vista: run
as administrator!)

Host not found

Device already connected

Unknown axis identifier

Number for NAV out of range--must be in
[1,10000]

Invalid value for SGA--must be one of 1,
10, 100, 1000

Controller sent unexpected response

No manual control pad installed, calls to
SMA and related commands are not
allowed

Invalid number for manual control pad
knob

Axis not currently controlled by a manual
control pad

Controller is busy with some lengthy
operation (e.g., reference move, fast scan
algorithm)

Internal error--could not start thread

Controller is (already) in macro
mode--command not valid in macro
mode

Controller not in macro mode--command
not valid unless macro mode active

Could not open file to write or read
macro

No macro with given name on controller,
or macro is empty

Internal error in macro editor

One or more arguments given to function
is invalid (empty string, index out of
range, ...)
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Pl

-1016 PI_AXIS_ALREADY_EXISTS Axis identifier is already in use by a
connected stage

-1017 PI_INVALID_AXIS_IDENTIFIER Invalid axis identifier

-1018 PI_COM_ARRAY_ERROR Could not access array data in COM
server

-1019 PI_COM_ARRAY_RANGE_ERROR Range of array does not fit the number of
parameters

-1020 PI_INVALID_SPA_CMD_ID Invalid parameter ID given to SPA or SPA?

-1021 PI_NR_AVG_OUT_OF_RANGE Number for AVG out of range--must be
>0

-1022 PI_WAV_SAMPLES_OUT_OF_RANGE Incorrect number of samples given to
WAV

-1023 PI_WAV_FAILED Generation of wave failed

-1024 PI_MOTION_ERROR Motion error: position error too large,
servo is switched off automatically

-1025 PI_RUNNING_MACRO Controller is (already) running a macro

-1026 PI_PZT_CONFIG_FAILED Configuration of PZT stage or amplifier
failed

-1027 PI_PZT_CONFIG_INVALID_PARAMS Current settings are not valid for desired
configuration

-1028 PI_UNKNOWN_CHANNEL_IDENTIFIER Unknown channel identifier

-1029 PI_WAVE_PARAM_FILE_ERROR Error while reading/writing wave
generator parameter file

-1030 PI_UNKNOWN_WAVE_SET Could not find description of wave form.
Maybe WG.INI is missing?

-1031 PI_WAVE_EDITOR_FUNC_NOT_LOADED The WGWaveEditor DLL function was not
found at startup

-1032 PI_USER_CANCELLED The user cancelled a dialog

-1033 P1_C844 ERROR Error from C-844 Controller

-1034 PI_DLL_NOT_LOADED DLL necessary to call function not loaded,
or function not found in DLL

-1035 PI_PARAMETER_FILE_PROTECTED The open parameter file is protected and
cannot be edited

-1036 PI_NO_PARAMETER_FILE_OPENED There is no parameter file open

-1037 PI_STAGE_DOES_NOT_EXIST Selected stage does not exist

-1038 PI_PARAMETER_FILE_ALREADY_OPENED There is already a parameter file open.
Close it before opening a new file

-1039 PI_PARAMETER_FILE_OPEN_ERROR Could not open parameter file

-1040 PI_INVALID_CONTROLLER_VERSION The version of the connected controller is
invalid

-1041 PI_PARAM_SET_ERROR Parameter could not be set with
SPA--parameter not defined for this
controller!

-1042 PI_NUMBER_OF_POSSIBLE_WAVES_EXCEEDED The maximum number of wave
definitions has been exceeded

-1043 PI_NUMBER_OF_POSSIBLE_GENERATORS_EXCEEDED The maximum number of wave
generators has been exceeded

-1044 PI_NO_WAVE_FOR_AXIS_DEFINED No wave defined for specified axis

-1045 PI_CANT_STOP_OR_START_WAV Wave output to axis already
stopped/started
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-1046
-1047

-1048
-1049
-1050
-1051
-1052
-1053
-1054
-1055
-1056
-1057

-1058
-1059

-1060

-1061

-1062

-1063

-1064

-1065

-1066

-1067

-1068

-1069

-1070

-1071

PI_REFERENCE_ERROR
PI_REQUIRED_WAVE_NOT_FOUND

PI_INVALID_SPP_CMD_ID

PI_STAGE_NAME_ISNT_UNIQUE

PI_FILE_TRANSFER_BEGIN_MISSING

PI_FILE_TRANSFER_ERROR_TEMP_FILE

PI_FILE_TRANSFER_CRC_ERROR

PI_COULDNT_FIND_PISTAGES_DAT

PI_NO_WAVE_RUNNING

PI_INVALID_PASSWORD

PI_OPM_COM_ERROR

PI_WAVE_EDITOR_WRONG_PARAMNUM

PI_WAVE_EDITOR_FREQUENCY_OUT_OF_RANGE
PI_WAVE_EDITOR_WRONG_IP_VALUE

PI_WAVE_EDITOR_WRONG_DP_VALUE

PI_WAVE_EDITOR_WRONG_ITEM_VALUE

PI_WAVE_EDITOR_MISSING_GRAPH_COMPONENT

PI_EXT_PROFILE_UNALLOWED_CMD

PI_EXT_PROFILE_EXPECTING_MOTION_ERROR

PI_EXT_PROFILE_ACTIVE

PI_EXT_PROFILE_INDEX_OUT_OF_RANGE

PI_PROFILE_GENERATOR_NO_PROFILE

PI_PROFILE_GENERATOR_OUT_OF_LIMITS

PI_PROFILE_GENERATOR_UNKNOWN_PARAMETER

PI_PROFILE_GENERATOR_PAR_OUT_OF RANGE

PI_EXT_PROFILE_OUT_OF_MEMORY

Pl

Not all axes could be referenced

Could not find parameter set required by
frequency relation

Command ID given to SPP or SPP? is not
valid

A stage name given to CST is not unique

A uuencoded file transferred did not start
with "begin" followed by the proper
filename

Could not create/read file on host PC

Checksum error when transferring a file
to/from the controller

The PiStages.dat database could not be
found. This file is required to connect a
stage with the CST command

No wave being output to specified axis
Invalid password

Error during communication with OPM
(Optical Power Meter), maybe no OPM
connected

WaveEditor: Error during wave creation,
incorrect number of parameters

WavekEditor: Frequency out of range

WaveEditor: Error during wave creation,
incorrect index for integer parameter

WaveEditor: Error during wave creation,
incorrect index for floating point
parameter

WavekEditor: Error during wave creation,
could not calculate value

WavekEditor: Graph display component
not installed

User Profile Mode: Command is not
allowed, check for required preparatory
commands

User Profile Mode: First target position in
User Profile is too far from current
position

Controller is (already) in User Profile
Mode

User Profile Mode: Block or Data Set
index out of allowed range

ProfileGenerator: No profile has been
created yet

ProfileGenerator: Generated profile
exceeds limits of one or both axes

ProfileGenerator: Unknown parameter ID
in Set/Get Parameter command

ProfileGenerator: Parameter out of
allowed range

User Profile Mode: Out of memory
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-1072

-1073
-1074

-1075

-1076

-1077

-1078

-1079

-1080

-1081

-1082

-1083

-1084
-1085

-1086

-1087
-1088
-1089
-1090

-1091
-1092
-1093
-1094
-1095
-1096

-1097

-1098

PI_EXT_PROFILE_ WRONG_CLUSTER

PI_UNKNOWN_CLUSTER_IDENTIFIER
PI_INVALID_DEVICE_DRIVER_VERSION

PI_INVALID_LIBRARY_VERSION

PI_INTERFACE_LOCKED

PI_PARAM_DAT_FILE_INVALID_VERSION

PI_CANNOT_WRITE_TO_PARAM_DAT_FILE

PI_CANNOT_CREATE_PARAM_DAT_FILE

PI_PARAM_DAT_FILE_INVALID_REVISION

PI_USERSTAGES_DAT_FILE_INVALID_REVISION

PI_SOFTWARE_TIMEOUT

PI_WRONG_DATA_TYPE

PI_DIFFERENT_ARRAY_SIZES
PI_PARAM_NOT_FOUND_IN_PARAM_DAT_FILE

PI_MACRO_RECORDING_NOT_ALLOWED_IN_THIS_MODE

PI_USER_CANCELLED_COMMAND
PI_TOO_FEW_GCS_DATA
PI_TOO_MANY_GCS_DATA
PI_GCS_DATA_READ_ERROR

PI_WRONG_NUMBER_OF_INPUT_ARGUMENTS
PI_FAILED_TO_CHANGE_CCL_LEVEL
PI_FAILED_TO_SWITCH_OFF_SERVO
PI_FAILED_TO_SET_SINGLE_PARAMETER_WHILE_PERFOR
MING_CST

PI_ERROR_CONTROLLER_REBOOT

PI_ERROR_AT_QHPA
PI_QHPA_NONCOMPLIANT_WITH_GCS

PI_FAILED_TO_READ_QSPA

Pl

User Profile Mode: Cluster is not assigned
to this axis

Unknown cluster identifier

The installed device driver doesn't match
the required version. Please see the
documentation to determine the
required device driver version.

The library used doesn't match the
required version. Please see the
documentation to determine the
required library version.

The interface is currently locked by
another function. Please try again later.

Version of parameter DAT file does not
match the required version. Current files
are available at www.pi.ws.

Cannot write to parameter DAT file to
store user defined stage type.

Cannot create parameter DAT file to store
user defined stage type.

Parameter DAT file does not have correct
revision.

User stages DAT file does not have
correct revision.

Timeout Error. Some lengthy operation
did not finish within expected time.

A function argument has an unexpected
data type.

Length of data arrays is different.

Parameter value not found in parameter
DAT file.

Macro recording is not allowed in this
mode of operation.

Command cancelled by user input.
Controller sent too few GCS data sets
Controller sent too many GCS data sets

Communication error while reading GCS
data

Wrong number of input arguments.
Change of command level has failed.
Switching off the servo mode has failed.

A parameter could not be set while
performing CST: CST was not performed
(parameters remain unchanged).

Connection could not be reestablished
after reboot.

Sending HPA? or receiving the response
has failed.

HPA? response does not comply with
GCS2 syntax.

Response to SPA? could not be received.
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-1099 PI_PAM_FILE_WRONG_VERSION Version of PAM file cannot be handled
(too old or too new)

-1100 PI_PAM_FILE_INVALID_FORMAT PAM file does not contain required data
in PAM-file format

-1101 PI_INCOMPLETE_INFORMATION Information does not contain all required
data

-1102 PI_NO_VALUE_AVAILABLE No value for parameter available

-1103 PI_NO_PAM_FILE_OPEN No PAM file is open

-1104 PI_INVALID_VALUE Invalid value

-1105 PI_UNKNOWN_PARAMETER Unknown parameter

-1106 PI_RESPONSE_TO_QSEP_FAILED Response to SEP? could not be received.

-1107 PI_RESPONSE_TO_QSPA_FAILED Response to SPA? could not be received.

-1108 PI_ERROR_IN_CST_VALIDATION Error while performing CST: One or more
parameters were not set correctly.

-1109 PI_ERROR_PAM_FILE_HAS_DUPLICATE_ENTRY_WITH_DIFF PAM file has duplicate entry with

ERENT_VALUES different values.

-1110 PI_ERROR_FILE_NO_SIGNATURE File has no signature

-1111 PI_ERROR_FILE_INVALID_SIGNATURE File has invalid signature

-10000 PI_PARAMETER_DB_INVALID_STAGE_TYPE_FORMAT Pl stage database: String containing
stage type and description has invalid
format.

-10001 PI_PARAMETER_DB_SYSTEM_NOT_AVAILABLE Pl stage database: Database does not

contain the selected stage type for the
connected controller.

-10002 PI_PARAMETER_DB_FAILED_TO_ESTABLISH_CONNECTION Pl stage database: Establishing the
connection has failed.

-10003 PI_PARAMETER_DB_COMMUNICATION_ERROR Pl stage database: Communication was
interrupted (e.g. because database was
deleted).

-10004 PI_PARAMETER_DB_ERROR_WHILE_QUERYING_PARAMET PI stage database: Querying data failed.

ERS

-10005 PI_PARAMETER_DB_SYSTEM_ALREADY_EXISTS Pl stage database: System already exists.
Rename stage and try again.

-10006 PI_PARAMETER_DB_QHPA_CONTANS_UNKNOWN_PAM_| Pl stage database: Response to HPA?

DS contains unknown parameter IDs.

-10007 PI_PARAMETER_DB_AND_QHPA_ARE_INCONSISTENT Pl stage database: Inconsistency between
database and response to HPA?.

-10008 PI_PARAMETER_DB_SYSTEM_COULD_NOT_BE_ADDED Pl stage database: Stage has not been
added.

-10009 PI_PARAMETER_DB_SYSTEM_COULD_NOT_BE_REMOVED Pl stage database: Stage has not been
removed.

-10010 PI_PARAMETER_DB_CONTROLLER_DB_PARAMETERS_MIS Controller does not support all stage

MATCH parameters stored in Pl stage database.
No parameters were set.
-10011 PI_PARAMETER_DB_DATABASE_IS_OUTDATED The version of PISTAGES3.DB stage

database is out of date. Please update via
PlUpdateFinder. No parameters were set.

-10012 PI_PARAMETER_DB_AND_HPA_MISMATCH_STRICT Mismatch between number of
parameters present in stage database
and available in controller interface. No
parameters were set.
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-10013 PI_PARAMETER_DB_AND_HPA_MISMATCH_LOOSE Mismatch between number of
parameters present in stage database
and available in controller interface.
Some parameters were ignored.

-10014 PI_PARAMETER_DB_FAILED_TO_SET_PARAMETERS_CORRE One or more parameters could not be set
CTLY correctly on the controller.

-10015 PI_PARAMETER_DB_MISSING_PARAMETER_DEFINITIONS_I One or more parameter definitions are
N_DATABASE not present in stage database. Please

update PISTAGES3.DB via
PlUpdateFinder. Missing parameters
were ignored.
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9.1

Pl

Anpassen von Einstellungen

In diesem Kapitel

Uberblick Giber die Einstellungen des C-886...........cccvrueiveeiieeieeeeeeeeeereseseeeeesesseseeseesse e sseeenas 247
Parameterwerte des C-886-Master-Moduls GNAEIN ..........eeceeeiiiiireeeeeeeiiieiireeee e eeeiireeee e 248
Parameterwerte in Textdatei SICNeIN ... 249
ParameterlberSiCRt ........oooovviiiiieeeeeee 250

Uberblick tiber die Einstellungen des C-886

Fiir den C-886 konnen verschiedene Einstellungen als Standardwerte im permanenten Speicher
hinterlegt werden, so dass sie beim Ausschalten oder Neustart des C-886 erhalten bleiben.

Einstellungen des Master-Moduls

Die Einstellungen des Master-Moduls bestimmen zentrale Eigenschaften und Funktionen des
Systems. Die Standardwerte fiir die Einstellungen des Master-Moduls stammen aus
verschiedenen Quellen:

= Konfigurationsdateien: nur fir den Kundendienst (S. 267) zuganglich

= Schnittstellenparameter: Anpassung im permanenten Speicher mit dem Befehl I1FS
(S. 147) moglich, weitere Informationen in "Kommunikation iber TCP/IP-Schnittstelle
herstellen" (S. 57) und "Kommunikation Gber USB-Schnittstelle herstellen" (S. 64)

= Befehle fiir die Arbeit mit anwenderdefinierten Koordinatensystemen: weitere
Informationen in "Koordinatensysteme" (S. 35)

=  Parameter, die mit dem Befehl SPA (S. 196) geandert und mit dem Befehl WPA (S. 224)
gespeichert werden kdnnen. Diese Parameter kdnnen in folgende Kategorien eingeteilt
werden:

— Geschutzte Parameter, deren Werkseinstellung nicht gedandert werden kann

— Parameter, die zur Anpassung an die Anwendung vom Benutzer eingestellt werden
kdénnen

Das Schreibrecht auf die Parameter wird durch Befehlsebenen (S. 129) festgelegt.

Weitere Informationen in "Parameterwerte des C-886-Master-Moduls andern" (S. 248).

Einstellungen der Slave-Module fiir den parallelkinematischen Positionierer

Die Einstellungen der Slave-Module fiir den parallelkinematischen Positionierer sind bei
Auslieferung des C-886 fiir den verwendeten Positionierer konfiguriert. Der Zugriff auf die
Einstellungen der Module darf nur nach Riicksprache mit Pl erfolgen.
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Einstellungen der Slave-Module fiir die optionalen Einzelachsen

Die Einstellungen der Slave-Module fiir die optionalen Einzelachsen konnen durch den
Anwender konfiguriert werden, weitere Informationen in "Slave-Module fiir Einzelachsen
konfigurieren" (S. 66) und in den Handbichern der entsprechenden Module (S. 6).

9.2 Parameterwerte des C-886-Master-Moduls dndern

Jeder Parameter ist sowohl im fllichtigen als auch im permanenten Speicher des
C-886-Master-Moduls vorhanden. Die Werte im permanenten Speicher werden als
Standardwerte beim Einschalten oder Neustart des C-886 in den fliichtigen Speicher geladen.
Die Werte im flichtigen Speicher bestimmen das aktuelle Verhalten des Systems.

Verfiigbare Parameter ermitteln

» Senden Sie den Befehl HPA? (S. 145), um eine Liste aller verfiigbaren Parameter des
Master-Moduls mit Kurzbeschreibung zu erhalten.

Parameterwerte im fliichtigen Speicher dndern

INFORMATION

Das Andern von Parameterwerten kann zu unerwiinschten Ergebnissen fiihren.

> Legen Sie vor dem Andern der Parametereinstellungen des C-886 eine Sicherungskopie auf
dem PC an, siehe "Parameterwerte in Textdatei sichern" (S. 249). Sie kénnen dann
jederzeit die Originaleinstellungen wiederherstellen.

» Senden Sie den Befehl SPA? (S. 197), um eine Liste der Parameterwerte im fllichtigen
Speicher des Master-Moduls zu erhalten.

> Andern Sie die Parameterwerte im fliichtigen Speicher:

a) Wenn flr den Schreibzugriff auf die Parameterwerte notwendig, senden Sie den
Befehl CCL 1 advanced, um auf die Befehlsebene 1 zu wechseln.

b) Andern Sie die Parameterwerte im fliichtigen Speicher des Master-Moduls mit dem
Befehl SPA (S. 196).
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Parameterwerte vom fliichtigen Speicher in den permanenten Speicher schreiben

INFORMATION

Fiir das Speichern von Parameterwerten im permanenten Speicher mit dem Befehl WPA ist die
Eingabe eines Kennworts erforderlich. Verwendbare Kennwoérter:

100 Speichert die aktuell gliltigen Werte aller Parameter und die aktuell giiltigen
Einstellungen fir Koordinatensysteme

101 Speichert die aktuell giiltigen Werte aller Parameter. Parameter kénnen einzeln
ausgewahlt werden.

SKS Speichert die aktuell gliltigen Einstellungen fiir Koordinatensysteme

» Schreiben Sie die aktuellen Parameterwerte mit dem Befehl WPA (S. 224) in den
permanenten Speicher des Master-Moduls.

Alternatives Vorgehen, wenn Sie mit PIMikroMove® arbeiten:

a) Wabhlen Sie im Hauptfenster von PIMikroMove® den Menliieintrag C-886 > Save
parameters to non-volatile memory. Der Dialog Save Parameters to Non-Volatile
Memory o6ffnet sich.

b) Geben Sie in das Auswahlfeld im Dialog Save Parameters to Non-Volatile Memory
entweder das passende Kennwort ein, oder wahlen Sie den passenden Eintrag.

c) Klicken Sie auf OK, um das Speichern auszufiihren und den Dialog zu schliefSen.

9.3 Parameterwerte in Textdatei sichern

INFORMATION

Um die Einstellungen der Slave-Module fiir die optionalen Einzelachsen zu sichern, ist die
direkte Kommunikation mit den Slave-Modulen erforderlich, siehe "Slave-Module fiir
Einzelachsen konfigurieren" (S. 66) und "Kennungen fiir direkten Zugriff auf Slave-Module"
(S. 26). Weitere Informationen zu den Einstellungen der Slave-Module finden Sie in den
Handbiichern der entsprechenden Module (S. 6).

Voraussetzungen

v" Sie haben die allgemeinen Hinweise zur Inbetriebnahme gelesen und verstanden
(S.53).

v" Sie haben die Kommunikation zwischen dem C-886 und dem PC mit PIMikroMove® oder
PITerminal Gber TCP/IP (S. 61) oder USB (S. 64) hergestellt.
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Parameterwerte in Textdatei sichern

Pl

1. Wenn Sie PIMikroMove® verwenden, 6ffnen Sie das Fenster zum Senden von Befehlen:

Wahlen Sie im Hauptfenster den Menleintrag Tools > Command entry oder
driicken Sie die Taste |F4 auf der Tastatur.

In PITerminal ist nach dem Herstellen der Kommunikation automatisch das
Hauptfenster gedffnet, aus dem Befehle gesendet werden kénnen.

2. Fragen Sie mit dem Befehl SPA? die aktuellen Parameterwerte ab.

Die Antwort enthalt standardmalig die Parameterwerte des C-886-Master-Moduls.

Wenn Sie in PIMikroMove® direkt mit Slave-Modulen kommunizieren (S. 66), enthalt
die Antwort die Parameterwerte fiir das Slave-Modul, das im Fenster zum Senden von
Befehlen ausgewahlt ist.

3. Klicken Sie auf die Schaltflache Save....

Das Fenster Save content of terminal as textfile 6ffnet sich.

4. Speichern Sie im Fenster Save content of terminal as textfile die abgefragten
Parameterwerte in einer Textdatei auf lhrem PC.

9.4 Parameteriibersicht
INFORMATION
Der Schreibzugriff auf die Parameter des C-886 ist durch Befehlsebenen festgelegt. Nach dem
Einschalten oder Neustart des Controllers ist die aktive Befehlsebene immer 0. Fiir bestimmte
Parameter ist der Schreibzugriff nur auf der Befehlsebene 1 zugelassen. Auf Befehlsebenen > 1
besteht Schreibzugriff nur fir PI-Servicepersonal.
» Wenn notwendig, senden Sie den Befehl CCL 1 advanced oder geben Sie das Kennwort

advanced ein, um auf die Befehlsebene 1 zu wechseln.
» Wenn Sie Probleme mit Parametern der Befehlsebene 2 oder héher haben, wenden Sie
sich an den Kundendienst (S. 267).
Para- Befehls- |Betroffener |Daten- | Parameter- Beschreibung
meter- ebene Elementtyp typ name
ID (hexa- fiir den (Einheit)
dezimal) Schreib-
zugriff
0x3C 0 Positionierer- | CHAR | Stage Name | Name des parallelkinematischen
Antrieb Positionierers, fir den das
Slave-Modul des Antriebs konfiguriert
ist
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Para- Befehls- |Betroffener |Daten- | Parameter- Beschreibung
meter- ebene Elementtyp |typ name
ID (hexa- fiir den (Einheit)
dezimal) Schreib-
zugriff
0x72 0 System INT Ignore Macro | Makrofehler ignorieren?
Error? Legt fest, ob das Controllermakro
gestoppt wird, wenn bei dessen
Ausfiihrung ein Fehler auftritt.
0 = Bei Fehler Makro anhalten
(Standard)
1 = Makrofehler ignorieren
0x07030401 |0 Positionierer- | INT Behaviour Verhalten der Bewegungsplattform
Achse After des Positionierers nach der
Reference Referenzfahrt
Move Details siehe "Bewegungen des
0x07030402 |0 Positionierer- | FLOAT |Target For Positionierers" (S. 29).
Achse Motion After
Reference
Move
0x0D000700 |2 System CHAR | Device Name |Produktbezeichnung des C-886
0x0D001000 |1 System CHAR | Customer Frei wahlbarer Namenszusatz fiir den
Device Name |C-886
Kann durch den Anwender angepasst
werden, um mehrere C-886 im selben
Netzwerk oder am selben PC
unterscheiden zu kénnen. Wird z. B.
beim Herstellen der Kommunikation
Uber TCP/IP in der Liste der
gefundenen Controller angezeigt.
0x0E000200 |3 System FLOAT |Servo Update |Zykluszeit des C-886 in Sekunden
Time
0xOE000900 |0 System INT Pulse Length | Wird mit der Zyklusdauer
Factor multipliziert
Produkt entspricht der Pulsweite des
Impulses
Standard: 5
0x13000004 |3 System INT Max Wave Gesamtanzahl der flir Kurvenformen
Points verfligbaren Punkte
Details siehe "Funktionsgenerator"
(S.79).
0x1300010A |3 System INT Number Of Anzahl der Kurventabellen zum
Wave Tables | Speichern von Kurvenformen
Details siehe "Funktionsgenerator"
(S.79).
0x16000000 |3 System INT Data Aufzeichnungsrate des
Recorder Datenrekorders (= 1)
Table Rate
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Para- Befehls- |Betroffener |Daten- | Parameter- Beschreibung
meter- ebene Elementtyp |typ name
ID (hexa- fiir den (Einheit)
dezimal) Schreib-
zugriff
0x16000100 |3 System INT Max. Number | Maximale Anzahl der
of Data Datenrekordertabellen
Recorder
Channels
0x16000200 |3 System INT Data Maximale Anzahl aller Punkte der
Recorder Datenrekordertabellen
Max. Points
0x16000201 |0 System INT Data Anzahl der Punkte pro
Recorder Datenrekordertabelle
Points Per 1 bis 8192
Table Standard: 8192
0x16000300 |3 System INT Channel Anzahl der Datenrekordertabellen
Number
0x19001500 |3 System FLOAT | Maximum Maximale Systemgeschwindigkeit
System Siehe Spezifikationen im
Velocity Benutzerhandbuch des Positionierers
(mm/s) und "Bewegungen des Positionierers"
(S.29).
0x19001501 |3 System FLOAT | Minimum Minimale Systemgeschwindigkeit
System Details siehe "Bewegungen des
Velocity Positionierers" (S. 29).
(mm/s)
0x19001502 |3 System FLOAT | Maximum Maximale Systembeschleunigung
System _ Details siehe "Bewegungen des
Acceleration | positionierers” (S. 29).
(mm/s®)
0x19001504 |3 System FLOAT | Path Control |Schrittweite fur die Berechnung des
Step Size Dynamikprofils der
(mm) Plattformbewegung
Details siehe "Bewegungen des
Positionierers" (S. 29).
0x19001510 |0 System FLOAT |Trajectory Geschwindigkeit, Beschleunigung und
Velocity Ruck fir die Bewegungsplattform des
(Phys. Unit/s) | Positionierers
0x19001511 |0 System FLOAT |Trajectory | Details siehe "Profilgenerator fir
Acceleration | Punkt-zu-Punkt-Bewegungen" (S. 31).
(Phys. Unit/s)
0x19001512 System FLOAT |Trajectory
Jerk (Phys.
Unit/s)
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Para- Befehls- |Betroffener |Daten- | Parameter- Beschreibung
meter- ebene Elementtyp |typ name
ID (hexa- fiir den (Einheit)
dezimal) Schreib-
zugriff
0x19001800 |0 System INT Coordination | Koordinationsmodus
Mode 0 = Multiachsenmodus
1 = Hexapod-Modus (=
Parallelkinematik-Modus; Standard)
Der Parameterwert darf nicht
gedndert werden.
0x19001900 |0 System INT Trajectory Quelle des Dynamikprofils fiir
Source MOV-Befehle
0 = Dynamikprofil wird durch
Profilgenerator festgelegt (Standard)
1 = Dynamikprofil wird durch
aufeinander folgende MOV-Befehle
festgelegt
Details siehe "Bewegungen des
Positionierers" (S. 29).
0x19001901 |0 System INT Trajectory Ausfiihrung des Dynamikprofils
Execution 0 = Dynamikprofil wird sofort
ausgefihrt (Standard)
1 = Dynamikprofil wird vor
Ausfiihrung in einem
Zwischenspeicher abgelegt
Details siehe "Zyklische Ubertragung
von Zielpositionen" (S. 33).
0x19001902 |3 System INT Maximum Maximale Anzahl der
Number of Dynamikprofilpunkte
Trajectory Details siehe "Zyklische Ubertragung
Points von Zielpositionen" (S. 33).
0x19001903 |0 System INT Threshold for | Schwellenwert fiir Ausfiihrung des
Trajectory Dynamikprofils
Execution Details siehe "Zyklische Ubertragung
von Zielpositionen" (S. 33).
0x19001904 |3 System INT Current Zeigt die aktuelle Anzahl der
Number of Dynamikprofilpunkte im
Trajectory Zwischenspeicher an.
Points Details siehe "Zyklische Ubertragung
von Zielpositionen" (S. 33).
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Para- Befehls- |Betroffener |Daten- | Parameter- Beschreibung
meter- ebene Elementtyp |typ name
ID (hexa- fiir den (Einheit)
dezimal) Schreib-
zugriff
0x19002001 |0 System INT Start All Startverhalten der
Hexapod Funktionsgeneratoren fiir die Achsen
Wave der Bewegungsplattform des
Generators Positionierers (X, Y, Z, U, V, W).
0 = Jeder Funktionsgenerator, der
gestartet werden soll, muss im
WGO-Befehl addressiert werden
(Standard).
1 = Das Starten eines
Funktionsgenerators startet alle
Funktionsgeneratoren, die mit einer
Kurventabelle verbunden sind. Diese
Option ist nur aus
Kompatibilitdtsgriinden vorhanden.
0x19003000 |2 Positionierer- | FLOAT |Hexapod Positions- und Richtungsvektoren fiir
Antrieb Position die Antriebe und Gelenke des
Vector AO_X | Positionierers
0x19003001 |2 Positionierer- | FLOAT |Hexapod
Antrieb Position
Vector AO_Y
0x19003002 |2 Positionierer- | FLOAT |Hexapod
Antrieb Position
Vector AO_Z
0x19003010 |2 Positionierer- | FLOAT |Hexapod
Antrieb Joint Vector
AO_X
0x19003011 |2 Positionierer- | FLOAT |Hexapod
Antrieb Joint Vector
AO_Y
0x19003012 |2 Positionierer- | FLOAT |Hexapod
Antrieb Joint Vector
A0 Z
0x19003100 |2 Positionierer- | FLOAT |Hexapod
Antrieb Position
Vector BO_X
0x19003101 |2 Positionierer- | FLOAT |Hexapod
Antrieb Position
Vector BO_Y
0x19003102 |2 Positionierer- | FLOAT |Hexapod
Antrieb Position
Vector BO_Z
0x19003110 |2 Positionierer- | FLOAT |Hexapod
Antrieb Joint Vector
BO_X
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Para- Befehls- |Betroffener |Daten- | Parameter- Beschreibung
meter- ebene Elementtyp |typ name
ID (hexa- fiir den (Einheit)
dezimal) Schreib-
zugriff
0x19003111 |2 Positionierer- | FLOAT |Hexapod
Antrieb Joint Vector
BO_Y
0x19003112 |2 Positionierer- | FLOAT |Hexapod
Antrieb Joint Vector
BO Z
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10 Wartung

In diesem Kapitel

o886 MINIZEN ..ttt ettt ettt e e ettt et e e e e s bbbt et e e e e e s e abbbeeeeeeee s ansrbeeeeeeeesannnneeeas 257
Firmware aktUaliSIeren ... 258

10.1 C-886 reinigen

HINWEIS

Kurzschliisse oder Uberschlige!

Io Der C-886 enthalt elektrostatisch gefahrdete Bauteile, die beim E_i_ndringen von
Reinigungsflissigkeiten in das Gehduse durch Kurzschliisse oder Uberschlage beschadigt
werden kdnnen.

» Trennen Sie vor dem Reinigen den C-886 von der Stromversorgung, indem Sie den
Netzstecker ziehen.

» Vermeiden Sie das Eindringen von Reinigungsflissigkeit in das Geh&use.

» Wenn notwendig, reinigen Sie die Geh3duseoberflachen des C-886 mit einem Tuch, das
leicht mit einem milden Reinigungs- oder Desinfektionsmittel angefeuchtet wurde.

C-886 Parallelkinematik-Controller MS245D Version: 1.0.0 257



10 Wartung P I

10.2 Firmware aktualisieren

HINWEIS

Schaden durch ungewollte Positionsdanderungen!
Die maximale Haltekraft bei ausgeschaltetem Servomodus basiert auf der Selbsthemmung der

Antriebe und kann geringer ausfallen als die maximale Belastbarkeit bei eingeschaltetem
Servomodaus (siehe Handbuch des Positionierers).

Wenn die tatsachliche Belastung des Positionierers die auf der Selbsthemmung der Antriebe
basierende maximale Haltekraft Gberschreitet, konnen in folgenden Fallen ungewollte
Positionsanderungen des Positionierers auftreten:

= Ausschalten des C-886

= Neustart des C-886

= Ausschalten des Servomodus fiir die Achsen derBewegungsplattform des Positionierers
Dadurch sind Kollisionen zwischen Positionierer, zu bewegender Last und Umgebung moglich.
Kollisionen kdnnen den Positionierer, die zu bewegende Last oder die Umgebung beschadigen.

> Stellen Sie sicher, dass die tatsdchliche Belastung der Bewegungsplattform des
Positionierers die auf der Selbsthemmung der Antriebe basierende maximale Haltekraft
nicht tiberschreitet, bevor Sie den Servomodus ausschalten, den C-886 neu starten oder
ausschalten.

INFORMATION

Die Firmware des C-886 besteht aus mehreren Komponenten, die separat aktualisiert werden
kénnen.

INFORMATION

Die Firmware der Slave-Module des C-886 kann nicht mit dem PIFirmwareManager aktualisiert
werden.

» Wenn eine Aktualisierung der Firmware der Slave-Module erforderlich ist, kontaktieren Sie
unseren Kundendienst (S. 267).

INFORMATION

Fur die Aktualisierung der Firmware miissen C-886 und PC iber die TCP/IP-Schnittstelle
kommunizieren.
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Ident-Bezeichnung des C-886

Der Befehl *IDN? liest die Ident-Bezeichnung des C-886 aus, die unter anderem die Version
der Firmware des Master-Moduls enthalt.

Beispiel: (¢)2011-2017 Physik Instrumente (PI) GmbH & Co.
KG,C-886,117567891,2.3.3.30

= (C-886 Geratebezeichnung
= 117567891 Seriennummer des C-886, enthélt verschlisselt das Herstellungsdatum

= 2.3.3.30 Version der Firmware des Master-Moduls (Firmwarekomponente FW)

Firmwarekomponenten
Die Versionen der Firmwarekomponenten kénnen mit dem Befehl VER? ausgelesen werden.
Beispiel:

= |dent-Bezeichnungen aller Slave-Module des C-886, enthalten unter anderem jeweils
die Version der Firmware des Slave-Moduls:

— 2: (c)2016 Physik Instrumente (P1) GmbH & Co. KG,
E-873.10C885, 117004372, 02.012

— 3: (c)2016 Physik Instrumente (P1) GmbH & Co. KG,
E-873.10C885, 117007103, 02.012

— 4: (c)2016 Physik Instrumente (PI) GmbH & Co. KG,
E-873.10C885, 117004369, 02.012

— 5: (c)2016 Physik Instrumente (PI) GmbH & Co. KG,
E-873.10C885, 117007100, 02.012

— 6: (c)2016 Physik Instrumente (PI) GmbH & Co. KG,
E-873.10C885, 117007101, 02.012

— 7: (c)2016 Physik Instrumente (P1) GmbH & Co. KG,
E-873.10C885, 117007102, 02.012

— 8: (c)2014 Physik Instrumente(Pl) Karlsruhe,E-861.11C885,
000000000, 00.012

= FW: V 2.3.3.30 Version der Firmware des Master-Moduls
= Macro: V 0.15.0.0 Version der Makrofunktionalitat

= 0S: V #13 SMP PREEMPT Fri Sep 29 09:53:55 CEST 2017 Version des
Betriebssystems des C-886

= Hexdata: V 1.0.0.0 Version der Konfigurationsdatei mit den Geometriedaten fur
den parallelkinematischen Positionierer

= (C886: (c)2017 Physik Instrumente(Pl) Karlsruhe, C-885_M2
Master Hardware des Master-Moduls
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Aktuelle Firmware des C-886 beziehen

» Wenden Sie sich an unseren Kundendienst (S. 267), um aktuelle Versionen der
Firmwarekomponenten zu erhalten.

Werkzeug und Zubehor fiir das Aktualisieren der Firmware
=  PC mit Windows Betriebssystem, der wie folgt vorbereitet wurde:

— Das Programm PIFirmwareManager ist installiert. Weitere Informationen siehe
"PC-Software installieren" (S. 43).

— Die aktuellen Dateien der Firmwarekomponenten, die Sie von unserem
Kundendienst erhalten haben (Dateityp Update Package; Dateiendung IPK), liegen

in einem Verzeichnis auf dem PC.
Voraussetzungen fiir das Aktualisieren der Firmware

v Sie haben alle erforderlichen Vorbereitungen fiir die Kommunikation tiber die

TCP/IP-Schnittstelle getroffen, siehe "Kommunikation Gber TCP/IP in der PC-Software
herstellen" (S. 61).

v" Der C-886 ist eingeschaltet, und der Startvorgang des C-886 ist beendet (S. 56).
v" Der PC ist eingeschaltet.

Firmwarekomponenten des C-886 aktualisieren

1. Starten Sie das Programm PIFirmwareManager am PC {iber den Startmeni-Eintrag Alle
Programme > Pl > PIFirmwareManager.

Das Fenster PIFirmwareManager 6ffnet sich.

=101
PIFirmwareMan ager About PIFirmmwyareM anages

Flease power up the controller and cornect it via TCP/IP.
The PiFirmwaret anager will guide pou

theough the contioller update process. Please follow
the instructions in the dialogs that follow.

PI Physk Instrumente [PI) GmbH & Co KG

v2.4.1.0
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Pl

Klicken Sie auf die Schaltflache Next >.

Die Schaltflache Search for controllers wird angezeigt.

il
PIFirmwareManager
Search for controllers |1321BB1.28 Connect I
|dentification:
[T ¢Back
[ 2.0

Klicken Sie auf die Schaltflache Search for controllers.

Im Feld Identification: wird der gefundene C-886 angezeigt (Seriennummer, Port,
IP-Adresse).

Markieren Sie die Zeile des C-886 im Feld Identification:.
Klicken Sie auf die Schaltflache Next >.

Die momentan aktiven Firmwarekomponenten des C-886 sowie einige auf dem PC

installierte Software-Komponenten werden mit ihren Versionsnummern aufgelistet.

Loixi

PIFirmwareManager

V23330 il

V01500
3601

2 (12016 Physik Instiumente (P1) GmbH & Co. KG, E-873.10C885, 117004372, 02012

3 CI2016 Phwsik Instiumente [P GmbH & Co. KG. E-873.10C885. 117007100, 02012 =)

Check Back | [[Nei>
IC-886,234567891,2.3.3.30 v2.a10

Klicken Sie auf die Schaltflache Next >.

Die Schaltflache Add new package fiir die Auswahl der zu aktualisierenden
Firmwarekomponenten wird angezeigt.

Il
PIFirmwareManager
Add new package | Clear kst
[] [ <Back 1 Update
Ic-886,234567891,2.3.3.30 V2410

Klicken Sie auf die Schaltflaiche Add new package.

Ein Dateiauswahlfenster 6ffnet sich.

C-886 Parallelkinematik-Controller MS245D Version: 1.0.0
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8. Wechseln Sie im Dateiauswahlfenster in das Verzeichnis, in dem die Dateien liegen, die
Sie vom Kundendienst erhalten haben.

9. Wahlen Sie im Dateiauswahlfenster die Dateien fir die zu aktualisierenden
Firmwarekomponenten aus, z. B.:

— Komponente FW: hexapod-firmware_c886_x.x.x.x.ipk
— Komponente Macro: hexapod-macro-manager_c886_x.x.x.x.ipk

10. Klicken Sie im Dateiauswahlfenster auf die Schaltfliche Offnen, um die Auswahl zu
bestatigen.

11. Klicken Sie auf die Schaltflache Update, um die Aktualisierung der ausgewahlten
Firmwarekomponenten auf dem C-886 zu starten.

Das Fenster Information wird angezeigt.
x

Update finished. Controller will be rebooted now.

12. Klicken Sie auf die Schaltflache OK.
Der C-886 fuihrt einen Neustart durch.

Die Aktualisierung der Firmwarekomponenten ist beendet.
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11

Storungsbehebung

Pl

Stoérung

Mogliche
Ursachen

Behebung

Positionierer
bewegt sich nicht
oder
unkontrolliert

Kabel defekt oder
nicht korrekt
angeschlossen

» Prifen Sie die Kabelanschlisse.

Falscher Befehl
oder falsche
Syntax

» Senden Sie den Befehl ERR? (S. 139) und priifen
Sie den zuriickgemeldeten Fehlercode.

Falsche
Konfiguration

Die vom C-886 verwendeten Konfigurationsdaten

miissen auf den Positionierer abgestimmt sein.

» Prifen Sie mit dem Befehl CST? (S. 131), auf
welchen Positionierer der C-886 abgestimmt ist.

> Wenn der Verstellertyp in der Antwort auf CST?
nicht dem angeschlossenen Positionierer
entspricht, kontaktieren Sie unseren Kundendienst
(S. 267). Andern Sie die Einstellungen der
Slave-Module fiir die Antriebe des Positionierers
nur nach Ricksprache mit PI.

Fehler in einem

Slave-Modul, z. B.:

"  Modul
Uberhitzt

= Antriebs-
stoérung

= Storung des
Positions-
sensors

Bei Storungen schaltet ein Slave-Modul den Antrieb ab.

1. Prifen Sie die LEDs des Master-Moduls und der
Slave-Module. Details siehe "Vorderwand" (S. 18).

2. Senden Sie den Befehl ERR? (S. 139) und priifen
Sie den zuriickgemeldeten Fehlercode.

3. Schalten Sie den C-886 aus und lassen Sie ihn
abkihlen.

4. Uberpriifen Sie das System und vergewissern Sie
sich, dass alle Achsen gefahrlos bewegt werden
kénnen.

5. Nehmen Sie den C-886 wieder in Betrieb, siehe
"Inbetriebnahme" (S. 53).

6. Wenn die Stérung erneut auftritt: Kontaktieren Sie
unseren Kundendienst (S. 267).
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Storung Mogliche Behebung
Ursachen
Verringerte Verspannte > Montieren Sie den Positionierer auf ebener
Genauigkeit des | Grundplatte Grundflache (siehe Benutzerhandbuch des
Positionierers Positionierers).
VerschleiR wegen |>» Wenn Uber einen langen Zeitraum nur kleine
kleiner Bewegungen ausgefiihrt werden: Fiihren Sie in
Bewegungen Uber regelmaRigen Abstanden eine Wartungsfahrt tiber
einen langen den gesamten Stellweg durch.
Zeitraum
Storung Mogliche Behebung
Ursachen
Kommunika- Falsches > Prifen Sie das Kabel.
tion mit dem Kommunikations- — Verwenden Sie fiir die TCP/IP-Verbindung tber
C-886 funktio- kabel wird einen Hub oder einen Router (mit
niert nicht verwendet oder es DHCP-Server) ein
ist defekt Straight-Through-Netzwerkkabel.
— Verwenden Sie fir die direkte Verbindung mit
der Ethernet-Anschlussbuchse des PC ein
Crossover-Netzwerkkabel.
» Prufen Sie gegebenenfalls, ob das Kabel an einem
fehlerfreien System funktioniert.
Kommunikations- |Bei Verwendung der TCP/IP-Verbindung:
sc.hnitt.stel.le ist » SchlieRen Sie den Controller an das Netzwerk an,
mCht_ “Chtlg bevor Sie ihn einschalten. Andernfalls miissen Sie
konfiguriert den Controller aus- und wiedereinschalten.
> Prifen Sie die Netzwerk-Einstellungen (S. 57).
> Stellen Sie sicher, dass das Netzwerk nicht fiir
unbekannte Gerate gesperrt ist.
> Stellen Sie sicher, dass nicht mehrere
PC-Software-Anwendungen gleichzeitig auf den
C-886 zugreifen konnen.
> Stellen Sie sicher, dass Sie beim Herstellen der
Kommunikation den richtigen C-886 ausgewahlt
haben.
» Wenn Sie die Probleme nicht beheben kénnen,
wenden Sie sich an Ihren Netzwerkadministrator.
Startvgrgang des |1. Warten Sie nach dem Einschalten oder nach einem
C-886 ist noch Neustart des C-886 einige Sekunden.
nicht beendet . . I
2. Versuchen Sie erneut, die Kommunikation
aufzubauen oder Befehle zu senden.
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Storung Mogliche Behebung
Ursachen
Ein anderes > SchlieRen Sie das andere Programm.
Programm greift
auf die Schnitt-
stelle zu
Probleme mit > Prifen Sie, ob das System mit einer anderen
spezieller PC-Software, wie z. B. einem Terminal-Programm
PC-Software oder einer Entwicklungsumgebung, funktioniert.
Sie kénnen die Kommunikation testen, indem Sie ein
Terminal-Programm (z. B. Pl Terminal) starten und
*IDN? oder HLP? eingeben.
» Achten Sie darauf, dass Sie Befehle mit einem LF
(line feed) abschlieRen.
Ein Befehl wird erst ausgefiihrt, wenn der LF
empfangen wurde.
Storung Maogliche Behebung
Ursachen
Kunden-Soft- Falsche » Prifen Sie, ob das System mit einem

ware lauft nicht
mit den
Pl-Treibern

Kombination der
Treiberroutinen/
Vis

Terminal-Programm lduft.

Wenn ja:

» Lesen Sie die Angaben im Handbuch der
zugehorigen PC-Software und vergleichen Sie den
Beispielcode auf der C-886.CD mit lhrem
Programmcode.

Wenn die Storung lhres Systems nicht in der Tabelle angefiihrt ist oder wenn sie nicht wie
beschrieben behoben werden kann, kontaktieren Sie unseren Kundendienst (S. 267).
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12 Kundendienst

Wenden Sie sich bei Fragen und Bestellungen an Ihre PI-Vertretung oder schreiben Sie uns eine
E-Mail (mailto:service@pi.de).

» Geben Sie bei Fragen zu Ihrem System folgende Systeminformationen an:
— Produkt- und Seriennummern von allen Produkten im System
— Firmwareversion des Controllers (sofern vorhanden)
— Version des Treibers oder der Software (sofern vorhanden)
— PC-Betriebssystem (sofern vorhanden)

» Wenn moglich: Fertigen Sie Fotografien oder Videoaufnahmen Ihres Systems an, die Sie
unserem Kundendienst auf Anfrage senden kénnen.

Die aktuellen Versionen der Benutzerhandbiicher stehen auf unserer Website zum
Herunterladen (S. 7) bereit.
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13 Technische Daten

13

13.1

13.1.1

Pl

Technische Daten

In diesem Kapitel

Spezifikationen..........ccccceeeunnees
Systemanforderungen .............
Abmessungen.........cccccevvveeennnn.
Pinbelegung .......ccccceeevnnnnnenn.

Spezifikationen

Datentabelle

Funktion

Achsen

Bewegung und Regler

Antriebsart

Motoranschluss

Reglertyp

Servozykluszeit Slave-Module
Zykluszeit des C-886

Encodereingang

Blockiererkennung
Endschalter
Referenzschalter
Eigenschaften Einzelachsen
Elektrische Eigenschaften

Ausgangsspannung
Strombegrenzung

Eigenschaften Einzelachsen

C-886.1
Controller fur parallelkinematische Positionierer

6
Optional: 2 zusatzliche Einzelachsen

DC-Motor
Antriebsart Einzelachsen optional

D-Sub 15 (w)
PID-Regler
50 ps

10 ms

A/B-Quadratur TTL-Pegel, einseitig geerdet oder differenziell
gem. RS-422; 60 MHz

Regelung deaktiviert bei Uberschreiten eines Positionsfehlers
2 x TTL je Antrieb (Polaritat programmierbar)

1 xTTL je Antrieb

Abhangig von der Antriebsart

0 bis 24 VDC
3 Aje Antrieb

Abhangig von der Antriebsart
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Schnittstellen und Bedienung

Kommunikations-Schnittstelle
n

Befehlssatz
Bedienersoftware

Schnittstellen zur
Anwendungsprogrammierung

Unterstitzte Funktionen

Umgebung
Betriebsspannung

Max. Stromaufnahme
Betriebstemperaturbereich
Masse

Abmessungen

Funktion

Achsen

Bewegung und Regler

Antriebsart

Motoranschluss

Reglertyp
Mikroschrittauflosung
Servozykluszeit Slave-Module
Zykluszeit des C-886
Encodereingang
Blockiererkennung
Endschalter

Referenzschalter
Indexschalter

Eigenschaften Einzelachsen

Pl

C-886.1

TCP/IP: RJ45/Ethernet; USB: Mini-USB Typ B

Pl General Command Set (GCS)
PIMikroMove®

API fir C/ C++/ C# / VB.NET / MATLAB / python, Treiber fur
LabVIEW

Anwenderdefinierte Koordinatensysteme. Startup-Makro.
Datenrekorder zur Aufnahme von BetriebsgréRen.
Funktionsgenerator fiir periodische Bewegungen.

Externes Netzteil 24 V / 10 A im Lieferumfang enthalten
32A

10 bis 40 °C

4,4 kg ohne Antriebsmodule fiir Einzelachsen

482,6 mm x 132,55 mmx 278,55 mm

C-886.2
Controller fiir parallelkinematische Positionierer

6
Optional: 2 zusatzliche Einzelachsen

2-Phasen-Schrittmotor
Antriebsart Einzelachsen optional

HD D-Sub 26 (w)

PID-Regler

1/2048 Vollschritt

50 ps

10 ms

A/B-Quadratur, TTL, RS-422; 60 MHz
Regelung deaktiviert bei Uberschreiten eines Positionsfehlers
2 x TTL je Antrieb (Polaritat programmierbar)
1 xTTL je Antrieb

1 x RS-422 je Antrieb, fir Indexpuls

Abhangig von der Antriebsart
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Elektrische Eigenschaften
Max. Ausgangsspannung

Max. Leistungsaufnahme
Volllast

Leistungsaufnahme Leerlauf
Max. Ausgangsleistung (< 2 ms)
Dauerausgangsleistung

Strombegrenzung pro
Motorphase

Eigenschaften Einzelachsen
Schnittstellen und Bedienung

Kommunikations-Schnittstellen

Befehlssatz
Bedienersoftware

Schnittstellen zur
Anwendungsprogrammierung

Unterstitzte Funktionen

Umgebung
Betriebsspannung

Max. Stromaufnahme
Betriebstemperaturbereich
Masse

Abmessungen

Funktion

Achsen

Bewegung und Regler

Antriebsart

Motoranschluss

Reglertyp

Pl

C-886.2

48 VDC
48 W je Antrieb

3 W je Antrieb
100 W je Antrieb
<48 W je Antrieb
2,5A

Abhdngig von der Antriebsart

TCP/IP: RJ45/Ethernet; USB: Mini-USB Typ B

Pl General Command Set (GCS)
PIMikroMove®

API fur C/ C++ / C# / VB.NET / MATLAB / python, Treiber fir
LabVIEW

Anwenderdefinierte Koordinatensysteme. Startup-Makro.
Datenrekorder zur Aufnahme von BetriebsgréRen.
Funktionsgenerator fir periodische Bewegungen.

Externes Netzteil 24 V / 10 A im Lieferumfang enthalten
32A

10 bis 40 °C

4,4 kg ohne Antriebsmodule fiir Einzelachsen

482,6 mm x 132,55 mmx 278,55 mm

C-886.31
Controller fiir parallelkinematische Positionierer

6
Optional: 2 zusatzliche Einzelachsen

Q-Motion® Piezotragheitsantrieb
Antriebsart Einzelachsen optional

D-Sub 15 (w)
PID-Regler
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Servozykluszeit Slave-Module
Zykluszeit des C-886
Encodereingang
Blockiererkennung
Endschalter

Referenzschalter

Eigenschaften Einzelachsen

Elektrische Eigenschaften
Ausgangsspannung
Max. Ausgangsleistung

Eigenschaften Einzelachsen

Schnittstellen und Bedienung

Kommunikations-Schnittstelle
n

Befehlssatz
Bedienersoftware

Schnittstellen zur
Anwendungsprogrammierung

Unterstitzte Funktionen

Umgebung
Betriebsspannung
Max. Stromaufnahme

Betriebstemperaturbereich

Pl

C-886.31

50 ps

10 ms

Sin/Cos (differenziell), BiSS-Schnittstelle
Regelung deaktiviert bei Uberschreiten eines Positionsfehlers
2 x TTL je Antrieb (Polaritat programmierbar)
1 x TTL je Antrieb

Abhangig von der Antriebsart

0 bis 48 V
30 W je Antrieb

Abhdngig von der Antriebsart

TCP/IP: RJ45/Ethernet; USB: Mini-USB Typ B

Pl General Command Set (GCS)
PIMikroMove®

API fur C/ C++ / C# / VB.NET / MATLAB / python, Treiber fir
LabVIEW

Anwenderdefinierte Koordinatensysteme. Startup-Makro.
Datenrekorder zur Aufnahme von BetriebsgréRen.
Funktionsgenerator fir periodische Bewegungen.

Externes Netzteil 24 V / 10 A im Lieferumfang enthalten
32A
10 bis 40 °C

Masse 4,4 kg ohne Antriebsmodule fiir Einzelachsen
Abmessungen 482,6 mm x 132,55 mmx 278,55 mm
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13.1.2 Bemessungsdaten
Der C-886 ist fiir folgende BetriebsgroRen ausgelegt:

Eingang an: Maximale Betriebs- A Maximale A
Betriebsspannung frequenz Stromaufnahme

Durchfiihrungs- 24V ey 32A

klemmen GND und

+24V

13.1.3 Umgebungsbedingungen und Klassifizierungen

Folgende Umgebungsbedingungen und Klassifizierungen sind fiir den C-886 zu beachten:

Einsatzbereich Nur zur Verwendung in Innenrdumen

Maximale Hohe 2000 m

Luftdruck 1100 hPa bis 0,1 hPa

Relative Luftfeuchte Hochste relative Luftfeuchte 80 % fiir Temperaturen bis 31 °C
Linear abnehmend bis 50 % relativer Luftfeuchte bei 40 °C

Lagertemperatur 0 °C bis 70 °C

Transporttemperatur —25 °C bis +85 °C

Uberspannungskategorie Il
Schutzklasse I
Verschmutzungsgrad 2
Schutzart gemaR IEC 60529 IP20

13.2 Systemanforderungen

Fiir den Betrieb des Systems miissen folgende Systemanforderungen erfillt sein:
= Geeigneter <parallelkinematischer Positionierer von Pl
= (C-886 mit Netzteil

=  PC mit mindestens 30 MB freiem Speicherplatz und einem der folgenden
Betriebssysteme:

— Windows: Vista Service Pack 1, Windows 7, 8 und 10 (32 Bit, 64 Bit)
— Linux

=  Kommunikationsschnittstelle zum PC:
USB-Schnittstelle am PC
oder
Ethernet-Anschluss im PC oder freier Zugangspunkt im Netzwerk, an das der PC lber
TCP/IP angeschlossen ist

= USB- oder Netzwerkkabel zur Verbindung des C-886 mit dem PC oder mit dem
Netzwerk

=  Produkt-CD mit PC-Software
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13.3 Abmessungen
C-886, hier ohne Antriebsmodule. Abmessungen in mm.
4826
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13.4 Pinbelegung

13.4.1  Axis 1, Axis 2 (nur C-886.1)

D-Sub-Buchse, 15-polig, weiblich

Pin Funktion

1 Ausgang: Programmierbare Motorbremse (0 oder + 5 V)

2 Ausgang: Motor + (differentiell; Power PWM); fiir Versteller ohne PWM-Verstarker
3 Ausgang: PWM Magnitude (TTL); fur Versteller mit PWM-Verstarker

4 Ausgang: +5V

5 Eingang: Positiver Endschalter

6 GND Endschalter

7 Eingang: Encoder: A ( -)

8 Eingang: Encoder: B ( -)

9 Ausgang: Motor — (differentiell; Power PWM); fiir Versteller ohne PWM-Verstarker
10 Power GND

11 Ausgang: PWM Sign (TTL); fur Versteller mit PWM-Verstarker

12 Eingang: Negativer Endschalter

13 Eingang: Referenzschalter

14 Eingang: Encoder: A (+) / ENCA

15 Eingang: Encoder: B (+) / ENCB
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13.4.2 Motor (nur C-886.2)

HD D-Sub 26 (w)

90 O
180 Q

oo
o0

000
0O

O 010
260000000019

Pl

Pin Signal Richtung Funktion

1 OUTOa Ausgang Phase I, pos. (48 V, max. 2 A, 20 kHz PWM)
2 OUTOb Ausgang Phase I, pos. (48 V, max. 2 A, 20 kHz PWM)
3 OUT1a Ausgang Phase |, neg. (48 V, max. 2 A, 20 kHz PWM)
4 OUT1b Ausgang Phase |, neg. (48 V, max. 2 A, 20 kHz PWM)
5 OUT2a Ausgang Phase Il, pos. (48 V, max. 2 A, 20 kHz PWM)
6 OUT2b Ausgang Phase Il, pos. (48 V, max. 2 A, 20 kHz PWM)
7 OUT3a Ausgang Phase Il, neg. (48 V, max. 2 A, 20 kHz PWM)
8 OUT3b Ausgang Phase Il, neg. (48 V, max. 2 A, 20 kHz PWM)
9 - - reserviert

10 REF Eingang Referenzschalter (5 V TTL Eingang, single-ended)
11 NLIM Eingang Negativer Endschalter (5 V TTL Eingang)

12 PLIM Eingang Positiver Endschalter (5 V TTL Eingang)

13 - - reserviert

14 - - reserviert

15 - - reserviert

16 - - reserviert

17 ID-Chip Bidirektional | ID-Chip (vorgesehen fir kiinftige Verwendung)
18 VCC_ENC Ausgang Versorgung Positionssensor (5 V, 200 mA)
19 ENCA+ Eingang Encoder-Eingang A+ (RS-422)

20 ENCA- Eingang Encoder-Eingang A- (RS-422)

21 ENCB+ Eingang Encoder-Eingang B+ (RS-422)

22 ENCB- Eingang Encoder-Eingang B- (RS-422)

23 INDEX+ Eingang Referenzschalter, differenziell

24 INDEX- Eingang Referenzschalter, differenziell

25 GND GND

26 VCC_ENC Ausgang Versorgung Positionssensor (5 V, 200 mA)

An reservierte Pins darf nichts angeschlossen werden.
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13.4.3 Motor & Sensor (nur C-886.31)

Buchse D-Sub 15

8

.

Pl

Q boooooo Q
po000O0®
15 9
Pin Signal Funktion
1 REF- Referenzschalter, differenziell (-)
2 PIEZO- Motorsignal (-)
3 PIEZO+ Motorsignal (+)
4 5V Versorgungsspannung, +5V
5 PLIM Positiver Endschalter
6 ID_CHIP ID-Chip-Daten
7 ENCA- Encoderkanal A, differenziell (-)
8 ENCB- Encoderkanal B, differenziell (-)
9 PIEZO- Motorsignal (-)
10 GND GND
11 PIEZO+ Motorsignal (+)
12 NLIM Negativer Endschalter
13 REF+ Referenzschalter, differenziell (+)
14 ENCA+ Encoderkanal A, differenziell (+)
15 ENCB+ Encoderkanal B, differenziell (+)
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14 Altgerat entsorgen

Nach geltendem EU-Recht diirfen Elektrogerate in den Mitgliedsstaaten der EU nicht (iber den
kommunalen Restmiill entsorgt werden.

Entsorgen Sie das Altgerat unter Beachtung der internationalen, nationalen und regionalen
Richtlinien.

Um der Produktverantwortung als Hersteller gerecht zu werden, ibernimmt die Physik
Instrumente (PlI) GmbH & Co. KG kostenfrei die umweltgerechte Entsorgung eines PI-Altgerates,
sofern es nach dem 13. August 2005 in Verkehr gebracht wurde.

Falls Sie ein solches Altgerat von PI besitzen, kbnnen Sie es versandkostenfrei an folgende
Adresse senden:

Physik Instrumente (Pl) GmbH & Co. KG
Auf der Rodmerstr. 1
D-76228 Karlsruhe
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15 EU-Konformitatserklarung

Flr den C-886 wurde eine EU-Konformitatserklarung gemaR den folgenden europdischen
Richtlinien ausgestellt:

EMV-Richtlinie

RoHS-Richtlinie

Die zum Nachweis der Konformitat zugrunde gelegten Normen sind nachfolgend aufgelistet.
EMV: EN 61326-1

Sicherheit: EN 61010-1

RoHS: EN 50581

ﬁ
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