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1 Uber dieses Dokument

In diesem Kapitel

Ziel und Zielgruppe dieses BenutzerhandbUChs ...........coooiiiiiiiiii e 1

Symbole und KENNZEICANUNGEN........ooiiieee et et e e e e are e e e s aaa e e e e araee s 1

PN o] o1 o TUT o =T o SRR 2

2T 1 Y=Y - T o =SSP SRS 2

Mitgeltende DOKUMENTE ......ociieiiee et e e e e ate e e e e tte e e s e ate e e s sateeeeeanees 6

Handblcher herunterladen .........coouiiiieeniii ettt s e s e e sbe e sbaeesabeeeas 9
1.1 Ziel und Zielgruppe dieses Benutzerhandbuchs

Dieses Benutzerhandbuch enthalt die erforderlichen Informationen fir die
bestimmungsgemale Verwendung des C-887.

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. 9) bereit.

1.2 Symbole und Kennzeichnungen

In diesem Benutzerhandbuch werden folgende Symbole und Kennzeichnungen verwendet:

VORSICHT

Gefahrliche Situation
Bei Nichtbeachtung drohen leichte Verletzungen.

» MaBnahmen, um die Gefahr zu vermeiden.

HINWEIS

Gefahrliche Situation
Bei Nichtbeachtung drohen Sachschaden.

» MaBnahmen, um die Gefahr zu vermeiden.

C-887 Hexapod-Controller mMS244D Version: 1.5.0 1
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INFORMATION

PI

Informationen zur leichteren Handhabung, Tricks, Tipps, etc.

Symbol/
Kennzeichnung

RS-232

A

Start > Einstellungen

Bedeutung

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

Auf dem Produkt angebrachtes Warnzeichen, das auf
ausfihrliche Informationen in diesem Handbuch verweist.

Menipfad in der PC-Software (Beispiel: Zum Aufrufen des Menlis
miissen nacheinander die Menleintrage Start und Einstellungen
gewahlt werden)

POS? Befehlszeile oder Befehl aus dem universellen Befehlssatz GCS
von Pl (Beispiel: Befehl zum Abfragen der aktuellen
Achsenposition)
Device S/N Parameterbezeichnung (Beispiel: Parameter, in dem die
Seriennummer gespeichert ist)
5 Wert, der liber die PC-Software eingegeben bzw. ausgewahlt
werden muss
1.3 Abbildungen
Zugunsten eines besseren Verstandnisses kénnen Farbgebung, GroRenverhaltnisse und
Detaillierungsgrad in Illustrationen von den tatsachlichen Gegebenheiten abweichen. Auch
fotografische Abbildungen kénnen abweichen und stellen keine zugesicherten Eigenschaften
dar.
1.4 Begriffserklarung
Absolut messender Sensor (Encoder) zur Erfassung von Lagednderungen oder
Positionssensor Winkeldanderungen. Die Signale des absolut messenden
Positionssensors werden fiir die Riickmeldung der Achsenposition
verwendet. Nach dem Einschalten des Controllers kdnnen sofort
absolute Zielpositionen kommandiert und erreicht werden. Eine
Referenzwertbestimmung ist nicht erforderlich.
2 Version: 1.5.0 MS244D C-887 Hexapod-Controller
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Achse Auch als "logische Achse" bezeichnet. Logische Achsen bilden die
Translationen und Rotationen der Bewegungsplattform des Hexapods
und die Bewegungen der optional verwendbaren Positionierer in der
Firmware des C-887 ab. Jede Bewegungsrichtung entspricht einer
logischen Achse. Weitere Informationen zu Translationen und
Rotationen finden Sie im Handbuch des Hexapods.

Alle Bewegungsbefehle des C-887 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 Pl_Base aktiv.

Arbeitsraum Die Gesamtheit aller Posen, die der Hexapod von der aktuellen Position
aus anfahren kann, wird als Arbeitsraum bezeichnet.

Der Arbeitsraum kann durch folgende externe Faktoren eingeschrankt
sein:

= Vorhandener Einbauraum
= Abmessungen und Position der Last

Um eine unzuldssige mechanische Belastung des Hexapods zu
vermeiden, missen zusatzlich zum Arbeitsraum auch die Krafte
betrachtet werden, die an den Posen auf die Hexapod-Beine einwirken.
Zuldssige Posen kénnen mit dem Simulationsprogramm PIVirtualMove
berechnet werden.

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

Koordinatensystem  Bewegungsrichtung und der Drehpunkt fiir die Bewegungsplattform
des Hexapods an die Anwendung angepasst. Es ist auch moglich, -->
Work- und Tool-Koordinatensysteme zu verwenden. In der
Werkseinstellung ist das Betriebs-Koordinatensystem ZERO aktiv.
Im Handbuch des Simulationsprogramms PIVirtualMove (SM163E)
werden die Betriebs-Koordinatensysteme als
"Referenzkoordinatensysteme" bezeichnet.

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 SPI aus dem Ursprung des
Koordinatensystems heraus in X- und/oder Y- und/oder Z-Richtung
verschoben werden. Der mit dem Befehl SPI verschiebbare Drehpunkt
wird auch als "Pivotpunkt" bezeichnet.

C-887 Hexapod-Controller mMS244D Version: 1.5.0 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-887 oder von den
Funktionsgeneratoren erzeugt werden, oder es kann extern erzeugt
und durch zyklische Ubertragung von Zielpositionen an den C-887
Ubergeben werden.

Fast-Alignment- Der C-887 unterstitzt Routinen fiir die schnelle Ausrichtung eines

Routine Senders oder Empfangers. Ziel der Routinen ist es, Sender und
Empfanger so auszurichten, dass auf der Empfangerseite die maximale
Intensitdt des ausgesendeten Signals gemessen wird. Zu den Fast-
Alignment-Routinen gehoren alle Routinen, die mit den Befehlen FDR
und FDG definiert und mit dem Befehl FRS gestartet werden.

Firmware Software, die auf dem Controller installiert ist.

Flichtiger 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 fuir Controller von Pl

Hexapod-Bein Fir die Bewegung einer logischen Achse der Bewegungsplattform ist
die Bewegung mehrerer Hexapod-Beine notwendig.

Der C-887 berechnet aus den vorgegebenen Zielpositionen fir die
Translations- und Rotationsachsen die Zielpositionen fir die einzelnen
Beine. Die Geschwindigkeiten und Beschleunigungen der Beine werden
so berechnet, dass alle Beine zur selben Zeit starten und stoppen.

Hexapod-System Die Kombination aus Hexapod, Controller, Kabeln und Netzteil(en) wird
in diesem Handbuch als "Hexapod-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 Referenzierung durchgefihrt
werden, bevor absolute Zielpositionen kommandiert und erreicht
werden kdnnen.

4 Version: 1.5.0 MsS244D C-887 Hexapod-Controller
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Koordinatensystem  Positionsanzeige, Bewegungsrichtung und Drehpunkt fiir die
Bewegungsplattform des Hexapods 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 Hexapods. Die
Malzeichnung im Handbuch des Hexapods zeigt jeweils die Lage des
Koordinatensystems HEXAPOD.

Mit dem Controller kdnnen eigene Koordinatensysteme definiert und
anstelle der werkseitig eingestellten 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.

Korrektur- Mit dem Korrektur-Koordinatensystem kénnen Fehler in der

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

PC-Software Software, die auf dem PC installiert wird.
Permanenter Speicherbaustein (Festspeicher, z. B. EEPROM oder Flash-Speicher),
Speicher von dem beim Start des Controllers die Standardwerte der Parameter

in den flichtigen 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 SPI aus dem Ursprung des
Koordinatensystems heraus in X- und/oder Y- und/oder Z-Richtung
verschoben werden. Der mit dem Befehl SPI verschiebbare Drehpunkt
wird auch als "Pivotpunkt" bezeichnet.
Im Simulationsprogramm PIVirtualMove wird "Pivot Point" als
Bezeichnung fiir ein Betriebs-Koordinatensystem verwendet. Weitere
Informationen finden Sie im PIVirtualMove-Handbuch (SM163E).

C-887 Hexapod-Controller mMS244D Version: 1.5.0 5
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Die raumliche Lage des Hexapods, d.h. die Kombination seiner Position
und Orientierung im dreidimensionalen Raum, wird als "Pose"
bezeichnet. Die Pose eines Hexapods wird durch sechs Koordinaten in
Bezug auf ein rechtshandiges kartesisches Koordinatensystem
definiert:

= Translationsachsen (auch als "lineare Achsen" bezeichnet): X, Y, Z
= Rotationsachsen: U, V, W

Eine Pose ist zuldssig, wenn sie mit dem verwendeten Systemaufbau
(Einbaulage des Hexapods, zu bewegende Last, externe Krafte und
Momente) und dem verwendeten Koordinatensystem von allen der
sechs Achsen X, Y, Z, U, V, W erreicht werden kann und die zulassige
Belastung der Beine nicht Gberschritten wird.

Zuldssige Posen kdnnen mit dem Simulationsprogramm PIVirtualMove
berechnet werden.

Fiir die Arbeit mit benutzerdefinierten Koordinatensystemen kann das
Work-und-Tool-Konzept eingesetzt werden.

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 Bewegungsplattform des
Hexapods verbunden, d.h. das Tool-Koordinatensystem bewegt sich
zusammen mit der Plattform. Die Achsen X, Y, Z des Work-
Koordinatensystems sind immer raumfest (in Bezug auf den Hexapod),
d.h. das Work-Koordinatensystem bewegt sich nicht mit, wenn sich die
Plattform des Hexapods bewegt.

Die aktuelle Position der Bewegungsplattform des Hexapods ist als
Position des Tool-Koordinatensystems im Work-Koordinatensystem zu
verstehen.

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

1.5 Mitgeltende Dokumente
Alle in dieser Dokumentation erwahnten Gerate und Programme von Pl sind in separaten
Handbiichern beschrieben.
Die aktuellen Versionen der Benutzerhandbiicher stehen auf unserer Website zum
Herunterladen (S. 9) bereit.
Erganzende Dokumentation fiir den C-887:
Beschreibung Dokument
Koordinatensysteme fiir Hexapod-Mikroroboter [ C887T0007 Benutzerhandbuch
6 Version: 1.5.0 MS244D C-887 Hexapod-Controller
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Beschreibung Dokument

Bewegungen des Hexapods C887T0021 Technical Note
Position und Orientierung im Raum, Drehpunkt

Schnelle, mehrkanalige Ausrichtung in der E712T0016 User Manual
Photonik

Nur fir Modelle C-887.53, .531, .532, .533: C887T0011 User Manual

EtherCAT Interface Description

Dokumentation fiir die verfligbare PC-Software:

Beschreibung Dokument

Release News fiir die Pl Software Suite: C-990.CD1 Release News
Bestandteile und ihre Kompatibilitdt mit PC-
Betriebssystemen

PIVirtualMove: Zuldssige Posen des Hexapods SM163E User Manual
durch Simulation ermitteln

GCS Array: Datenformatbeschreibung SM146E Software Manual

GCS Treiberbibliothek zur Verwendung mit NI SM158E Software Manual
LabVIEW-Software

PI GCS 2.0 DLL SM151E Software Manual

PI MATLAB-Treiber GCS 2.0 SM155D Softwarehandbuch
PIPython: Python-Module fiir den Zugriff auf PIPython Hilfedatei

Gerate von Pl und die Verarbeitung von GCS- (https://pipython.physikinstrumente.com/)
Daten

PIPython: Arbeiten mit Controllern, die mit SM157D Benutzerhandbuch
PIPython ausgestattet sind

PIMikroMove® SM148E Software Manual
PIHexapodEmulator C887T0001 User Manual
PIStages3Editor SM156D Benutzerhandbuch
PIFirmwareManager: Updateprogramm fir SM164E User Manual
Controllerfirmware

PIUpdateFinder: Updates suchen und A000T0028 Benutzerhandbuch

herunterladen

C-887 Hexapod-Controller mMS244D Version: 1.5.0
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Grundsatzliche Informationen zu EtherCAT-Netzwerken und zum Antriebsprofil CiA402:

Beschreibung Dokument

Elektrische Leistungsantriebssysteme mit DIN EN 61800-7-201:2016
einstellbarer Drehzahl - Teil 7-201: Generisches
Interface und Nutzung von Profilen fur
Leistungsantriebssysteme (PDS) - Spezifikation
von Profil-Typ 1 (IEC 61800-7-201:2015)

Elektrische Leistungsantriebssysteme mit DIN EN 61800-7-301:2016
einstellbarer Drehzahl - Teil 7-301: Generisches
Interface und Nutzung von Profilen fir
Leistungsantriebssysteme (PDS) - Abbildung von
Profil-Typ 1 auf Netzwerktechnologien (IEC
61800-7-301:2015)

EtherCAT Implementation Directive for CiA402 |ETG.6010 D (R) V1.1.0
Drive Profile: Directive for using IEC 61800-7-
201 within EtherCAT-based servo drives

Dokumentation flr ein EtherCAT-Beispiel von PI:

Beschreibung Dokument

Implementing a C-887 Pl Controller in TwinCAT [ A000T0075 User Manual
3.1 for Motion and Activation of new Coordinate
Systems

Benutzerhandbiicher fiir Hexapod-Mikroroboter, z. B.:

Modellfamilie Dokument
H-810 Miniatur-Hexapod-Mikroroboter MS252D
H-811 Miniatur-Hexapod-Mikroroboter MS235D
H-820 Hexapod-Mikroroboter MS207D
H-824 Kompakter Hexapod-Mikroroboter MS200D
H-825 Kompakter Hexapod-Mikroroboter MS250D
H-840 Hexapod-Mikroroboter MS201D
H-850 Hexapod-Mikroroboter MS202D
H-860 Hochdynamischer Hexapod-Mikroroboter H860T0002
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1.6 Handbiicher herunterladen

INFORMATION

Wenn ein Handbuch fehlt oder Probleme beim Herunterladen auftreten:
» Wenden Sie sich an unseren Kundendienst (S. 367).

Handbiicher herunterladen
1. Offnen Sie die Website www.pi.de.
Suchen Sie auf der Website nach der Produktnummer (z. B. C-887).

Um die Produktdetailseite zu 6ffnen, wahlen Sie in den Suchergebnissen das Produkt.

P W N

Wihlen Sie Downloads.

Die Handbiicher werden unter Dokumentation angezeigt. Softwarehandblicher werden
unter Allgemeine Software-Dokumentation angezeigt.

Wihlen Sie fiir das gewiinschte Handbuch HINZUFUGEN und dann ANFORDERN.
6. Fillen Sie das Anfrageformular aus und wahlen Sie ANFRAGE SENDEN.

Der Download-Link wird an die eingegebene E-Mail-Adresse gesendet.

C-887 Hexapod-Controller mMS244D Version: 1.5.0 9
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Sicherheit

In diesem Kapitel

BestimmungsgemaRe VErWeNUUNE......cccoi i iiiiieeee ettt e e e et e e e e e s e e nere e e e e s e e sennnreeeeaaeeas 11
Allgemeine SicherheitShiNWEISE ........cooivciiii i e 11

Bestimmungsgemalle Verwendung

Der C-887 ist ein Laborgerat im Sinne der DIN EN 61010-1. Er ist fir die Verwendung in
Innenrdumen und in einer Umgebung vorgesehen, die frei von Schmutz, Ol und Schmiermitteln
ist.

Entsprechend seiner Bauform ist der C-887 vorgesehen fiir den geregelten Betrieb eines
Hexapod-Mikroroboters von PI, der mit Antrieben mit integrierten Motortreibern ausgestattet
ist. Ab der Seriennummer 121017873 unterstitzt der C-887 auch Hexapod-Mikroroboter, die
zur Datenibertragung das BiSS-Protokoll verwenden.

Der C-887 darf nicht fir andere als die in diesem Benutzerhandbuch genannten Zwecke
verwendet werden.

Der C-887 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-887 ist nach dem Stand der Technik und den anerkannten sicherheitstechnischen Regeln
gebaut. Bei unsachgemaler Verwendung des C-887 kdnnen Benutzer gefdhrdet werden
und/oder Schdden am C-887 entstehen.

» Benutzen Sie den C-887 nur bestimmungsgemaR und in technisch einwandfreiem
Zustand.

» Lesen Sie das Benutzerhandbuch.
> Beseitigen Sie Stérungen, die die Sicherheit beeintrachtigen kénnen, umgehend.

Der Betreiber ist fiir den korrekten Einbau und Betrieb des C-887 verantwortlich.

C-887 Hexapod-Controller mMS244D Version: 1.5.0 11
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221 Organisatorische MaBnahmen

Benutzerhandbuch

» Halten Sie dieses Benutzerhandbuch stindig am C-887 verfiigbar.
Die aktuellen Versionen der Benutzerhandblicher stehen auf unserer Website zum
Herunterladen (S. 9) bereit.

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

» Wenn Sie den C-887 an Dritte 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 fuhren.

» Installieren und bedienen Sie den C-887 nur, nachdem Sie dieses Benutzerhandbuch
gelesen und verstanden haben.

Personalqualifikation

Nur autorisiertes und entsprechend qualifiziertes Personal darf den C-887 installieren, in
Betrieb nehmen, bedienen, warten und reinigen.

2.2.2 MafRnahmen bei der Installation

» Installieren Sie den C-887 in der Nahe der Stromversorgung, damit der Netzstecker
schnell und einfach vom Netz getrennt werden kann.

» Verwenden Sie zum AnschlieRen des C-887 an das Netz das mitgelieferte Netzkabel.

» Wenn das mitgelieferte Netzkabel ersetzt werden muss, verwenden Sie ein ausreichend
bemessenes Netzkabel.

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

> Halten Sie den Hexapod nur an der Grundplatte.

» Ermitteln Sie mit dem Simulationsprogramm PIVirtualMove vor der ersten Installation
von Hexapod und Last die zuldssigen Posen. Fiir die Definition einer zuladssigen Pose
siehe "Zulassige Posen ermitteln" (S. 62).

» Wiederholen Sie die Ermittlung der zulassigen Posen, wenn Sie den Hexapod-Typ
wechseln und vor jeder Anderung von Einbaulage, zu bewegender Last, externen
Kraften und Momenten oder verwendetem Koordinatensystem.

» Wenn Sie ein eigenes Koordinatensystem definieren und anstelle des werkseitig
eingestellten Koordinatensystems verwenden: Beachten Sie, dass das

12 Version: 1.5.0 MS244D C-887 Hexapod-Controller
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Simulationsprogramm PIVirtualMove bei der Verwendung benutzerdefinierter
Koordinatensysteme engere Stellwegsgrenzen berechnet als der Controller. Wenn Sie
das Kommandieren von Posen vermeiden wollen, die aulRerhalb der von PIVirtualMove
berechneten Stellwegsgrenzen liegen:

a) Ermitteln Sie mit dem Controller durch Abfragen mit dem Befehl TRA?, ob Posen
kommandiert werden kdnnen, die auBerhalb der von PIVirtualMove berechneten
Stellwegsgrenzen liegen.

b) Wenn notwendig, setzen Sie im Controller mit den Befehlen NLM und PLM
Verfahrbereichsgrenzen entsprechend den von PIVirtualMove berechneten
Stellwegsgrenzen.

> Stellen Sie bei der Installation des Hexapods und der Last sicher, dass der tatsachliche
Systemaufbau dem Systemaufbau entspricht, fiir den Sie im Simulationsprogramm
PIVirtualMove die zuldssigen Posen ermittelt haben.

» Vermeiden Sie bei der Installation des Hexapods und der Last hohe Krafte und
Momente auf die Bewegungsplattform.

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

» Stellen Sie sicher, dass im Arbeitsraum des Hexapods keine Kollisionen zwischen
Hexapod, zu bewegender Last und Umgebung moglich sind.

2.2.3 MaRnahmen bei Inbetriebnahme und Betrieb

Zwischen den bewegten Teilen des Hexapods 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.

Wenn die Kommunikation zwischen C-887 und PC iiber TCP/IP hergestellt wird, bietet die PC-
Software alle im selben Netzwerk vorhandenen Controller zur Auswahl an. Nach Auswahl eines
C-887 fir die Verbindung werden alle Befehle an diesen Controller geschickt. Bei Auswahl eines
falschen Controllers besteht fiir das Bedien- und Wartungspersonal des angeschlossenen
Hexapods die Gefahr von leichten Verletzungen durch Quetschung aufgrund von unerwartet
kommandierten Bewegungen.

» Wenn in der PC-Software mehrere C-887 angezeigt werden, vergewissern Sie sich, dass
Sie den richtigen C-887 auswahlen.

Wenn die Transportsicherung des Hexapods nicht entfernt wurde und eine Bewegung
kommandiert wird, kénnen Schaden am Hexapod entstehen.

> Entfernen Sie die Transportsicherung, bevor Sie das Hexapod-System in Betrieb
nehmen.

C-887 Hexapod-Controller mMS244D Version: 1.5.0 13
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Kollisionen kénnen den Hexapod, die zu bewegende Last und die Umgebung beschadigen.
Generelle MaBnahmen zur Vermeidung von Kollisionen:

» Stellen Sie sicher, dass im Arbeitsraum des Hexapods keine Kollisionen zwischen
Hexapod, zu bewegender Last und Umgebung moglich sind.

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

» Kommandieren Sie nur zuldssige Posen. Fiir die Definition einer zuldssigen Pose siehe
"Zulassige Posen ermitteln” (S. 62).

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

» Beachten Sie, dass sich der Hexapod wahrend einer Referenzierungsfahrt auf
unvorhersehbare Weise bewegt. Es findet keine Kollisionspriifung und -vermeidung
statt. Verfahrbereichsgrenzen, die mit den Befehlen NLM und PLM fiir die
Bewegungsplattform des Hexapods gesetzt wurden, werden wahrend der
Referenzierungsfahrt ignoriert.

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

Wenn das Dynamikprofil durch den Profilgenerator des C-887 festgelegt wird (Standard):

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

» Wenn neue Zielpositionen gesendet werden miissen, wahrend sich der Hexapod 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 (1D 0x19001504) abweichen.

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

» Setzen Sie mit den aufeinanderfolgenden MOV-Befehlen nur Zielpositionen, deren
Abstand zueinander maximal so groRR wie der Wert des Parameters Path Control Step
Size (1D 0x19001504) ist.

Wenn Scanprozeduren mit den Befehlen AAP, FIO, FLM, FLS, FSA, FSC, FSM ausgefiihrt werden,
bewegt sich die Plattform des Hexapods bei zu groBen Werten fiir Strecken oder Winkel auf
einer undefinierten Bahn und kann verkippen. Dadurch sind Kollisionen zwischen Hexapod, zu
bewegender Last und Umgebung moglich, und die Scanprozedur kann mit einem
unbefriedigenden Ergebnis enden. MalRnahmen zur Vermeidung des Verkippens:

» Wahlen Sie fir Strecken und Winkel passende Werte. Fir die Hexapod-Modelle H-810,
H-811 und H-206 sollten 0,2 mm bzw. 0,2 Grad nicht Gberschritten werden; fiir andere
Hexapod-Modelle sowie bei gednderten Einstellungen fir Koordinatensysteme und
Pivotpunkt missen die idealen Werte experimentell ermittelt werden.

14
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» Stellen Sie die Geschwindigkeit fir die Bewegungsplattform des Hexapods so gering wie
moglich ein (mit dem Befehl VLS).

» Richten Sie die Bewegungsplattform vor der Scanprozedur schon passend aus.

» Verwenden Sie passende Halterungen fiir die auszurichtenden Ein- und/oder Ausginge
des optischen Elements auf der Bewegungsplattform, so dass die Bewegung wahrend
der Scanprozedur nur lber kleine Strecken oder Winkel erfolgt.

Wahrend einer mit dem Befehl FSA gestarteten Scanprozedur kann sich der Scanbereich auf
maximal das Doppelte des urspriinglichen Bereichs vergrofRern. Dadurch sind Kollisionen
zwischen Hexapod, zu bewegender Last und Umgebung mdglich.

» Stellen Sie sicher, dass sich die Plattform auch auRerhalb des urspriinglich
vorgegebenen Scanbereichs gefahrlos bewegen kann.

Wenn die tatsachliche Belastung der Bewegungsplattform des Hexapods die auf der
Selbsthemmung der Aktoren basierende maximale Haltekraft tGiberschreitet, kann das
Ausschalten des Servomodus fiir die Achsen der Bewegungsplattform des Hexapods ungewollte
Positionsanderungen des Hexapods verursachen. Dadurch sind Kollisionen zwischen Hexapod,
zu bewegender Last und Umgebung moglich.

» Stellen Sie sicher, dass die tatsdchliche Belastung der Bewegungsplattform des Hexapod
die auf der Selbsthemmung der Aktoren basierende maximale Haltekraft nicht
Uiberschreitet, bevor Sie den Servomodus ausschalten, den C-887 neu starten oder
ausschalten.

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

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

> Andern Sie Parameter nur nach sorgfiltiger Uberlegung.

MaBnahmen bei der Wartung

Der C-887 enthilt elektrostatisch gefihrdete Bauteile, die bei Kurzschliissen oder Uberschlagen
beschadigt werden kénnen.

» Trennen Sie vor dem Reinigen des Gehauses den C-887 von der Stromversorgung,
indem Sie den Netzstecker ziehen.

Zwischen den bewegten Teilen des Hexapods 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.

C-887 Hexapod-Controller mMS244D Version: 1.5.0 15
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Kollisionen kénnen den Hexapod, die zu bewegende Last und die Umgebung beschadigen.

Wahrend eines Beintests bewegt sich der Hexapod auf unvorhersehbare Weise. Es findet keine
Kollisionsprifung und -vermeidung statt, selbst wenn eine Konfiguration zur
Kollisionsvermeidung auf dem C-887 abgelegt wurde (z. B. mit der kostenpflichtigen PIVeriMove
Hexapod Software zur Kollisionspriifung). Verfahrbereichsgrenzen, die mit den Befehlen NLM
(S. 248) und PLM (S. 251) fiir die Bewegungsplattform des Hexapods gesetzt wurden, werden
wahrend eines Beintests ignoriert. Dadurch sind Kollisionen zwischen Hexapod, zu bewegender
Last und Umgebung moglich.

» Stellen Sie sicher, dass wahrend eines Beintests des Hexapods keine Kollisionen
zwischen Hexapod, zu bewegender Last und Umgebung moglich sind.

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

» Beaufsichtigen Sie den Hexapod wahrend eines Beintests, um bei Stérungen schnell
eingreifen zu kénnen.

Wahrend eines Beintests kann das Hexapod-Bein auf einen Endschalter fahren. Dadurch wird
automatisch der Servomodus fir die Achsen der Bewegungsplattform des Hexapods
ausgeschaltet. Das Ausschalten des Servomodus kann ungewollte Positionsanderungen des
Hexapods verursachen. Dadurch sind Kollisionen zwischen Hexapod, zu bewegender Last und
Umgebung maglich.

> Stellen Sie sicher, dass die tatsachliche Belastung der Bewegungsplattform des
Hexapods die auf der Selbsthemmung der Aktoren basierende maximale Haltekraft
nicht Uberschreitet, bevor Sie einen Beintest starten.
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Modelliibersicht

Der C-887 Hexapod-Controller ist in folgenden Ausflihrungen erhaltlich:

Modell Bezeichnung

C-887.52 6-Achs-Controller fiir Hexapoden, TCP/IP, RS-232, Tischgerat, inkl. Ansteuerung
von zwei Zusatzachsen

C-887.521 6-Achs-Controller fiir Hexapoden, TCP/IP, RS-232, Tischgerit, inkl. Ansteuerung
von zwei Zusatzachsen, Analogeingange

C-887.522 6-Achs-Controller fiir Hexapoden, TCP/IP, RS-232, Tischgerat, inkl. Ansteuerung
von zwei Zusatzachsen, Motion Stop

C-887.523 6-Achs-Controller fiir Hexapoden, TCP/IP, RS-232, Tischgerit, inkl. Ansteuerung
von zwei Zusatzachsen, Motion Stop, Analogeingange

C-887.53 6-Achs-Controller fiir Hexapoden, TCP/IP, RS-232, Tischgerat, inkl. Ansteuerung
von zwei Zusatzachsen, EtherCAT-Schnittstelle

C-887.531 6-Achs-Controller fiir Hexapoden, TCP/IP, RS-232, Tischgerit, inkl. Ansteuerung
von zwei Zusatzachsen, EtherCAT-Schnittstelle, Analogeingange

C-887.532 6-Achs-Controller fiir Hexapoden, TCP/IP, RS-232, Tischgerat, inkl. Ansteuerung
von zwei Zusatzachsen, EtherCAT-Schnittstelle, Motion Stop

C-887.533 6-Achs-Controller fiir Hexapoden, TCP/IP, RS-232, Tischgerit, inkl. Ansteuerung
von zwei Zusatzachsen, EtherCAT-Schnittstelle, Motion Stop, Analogeingange

C-887 Hexapod-Controller mMS244D Version: 1.5.0 17
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INFORMATION

Ab der Seriennummer 121017873 unterstiitzt der C-887 auch Hexapod-Mikroroboter, die zur
Dateniibertragung das BiSS-Protokoll verwenden.

3.2 Produktansicht

3.2.1 Vorderwand

24VOut  24Vin
to SPI Hexapod il file
y

vesolf 0 Yo &)
— = \

Slave

E-Stop

In6 Motor B —
@ = - : e of o /d
: > O

' C-887 Hexapod Controller

Abbildung 1: C-887.523 Vorderwand; siehe Tabelle fiir Vorhandensein von Bedienelementen bei

anderen Modellen

24 V Out 24V In
to SPI RS-232 Hexapod 8A

Master / S A = e

o

EtherCAT. ™
Port1 _ Port2 Motor B
‘ e

Jeo o Yo o 3o

S

RUN - ERR

C-887 Hexapod Controller (3

Abbildung 2: C-887.533 Vorderwand; siehe Tabelle fiir Vorhandensein von Bedienelementen bei
anderen Modellen
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Beschriftung |Typ

Funktion

1/0 HD D-Sub 26 (w)
(5.381)

Digitale Ein-/Ausgénge:

= Ausgdnge: Triggern externer Gerate
®  Eingdnge: Verwendung in Makros
Analoge Eingdnge (multifunktionell)

to SPI Slave | DisplayPort

Anschluss fur einen SPI-Slave. Nur fir interne Zwecke.

USB-Typ-A, fiir
hohe Steck- und

Ziehkrafte

USB-Schnittstelle zum Anschluss einer manuellen
Bedieneinheit C-887.MC2 oder C-887.MC

USB-Schnittstelle zum Anschluss von Peripheriegeraten

Netzwerkverbindung tGber TCP/IP

to SPI Master | DisplayPort

Anschluss fiir einen SPI-Master. Nur fir interne Zwecke.

Serielle Verbindung zum PC

RS-232 D-Sub 9 (m) (S. 385)
ERR LED
rot/aus

Fehleranzeige:
= Dauerhaftes Leuchten: Fehler (Fehlercode # 0)
= Aus: Kein Fehler (Fehlercode = 0)

Der Fehlercode kann mit dem Befehl ERR? abgefragt
werden. Durch die Abfrage wird der Fehlercode auf null
zurlickgesetzt, und die LED wird ausgeschaltet.

PWR LED
griin/aus

Power:

®  Dauerhaftes Leuchten: Das Booten der Firmware ist
abgeschlossen, und der Controller ist bereit fiir den
Normalbetrieb.

= Aus: Der Controller ist ausgeschaltet oder die
Firmware bootet.

C-887 Hexapod-Controller

MS244D Version: 1.5.0
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Beschriftung | Typ Funktion
STA LED Status:
grin/aus = Dauerhaftes Leuchten: Das Booten der Firmware ist
abgeschlossen, und der Controller ist bereit fiir den
> Normalbetrieb.
= Aus: Der Controller ist ausgeschaltet oder die
Firmware bootet.
MAC LED Makro:
grin/rot/aus = Grines Leuchten: Makro lauft
S = Rotes Leuchten: Makrofehler
= Der Fehlercode kann mit dem Befehl MAC ERR?
abgefragt werden. Durch die Abfrage wird der
Fehlercode auf null zurtickgesetzt, und die LED wird
ausgeschaltet.
= Aus: Es lauft kein Makro und es liegt kein Makrofehler
vor.
Hexapod HD D-Sub 78 (w) Anschluss zur Dateniibertragung zwischen Hexapod und
(S. 383) Controller
@ Der C-887 unterstitzt ab der Seriennummer 121017873
IR auch die Datenlibertragung tber das BiSS-Protokoll.
24V Out7 A |Buchse M12 4-polig | Stromversorgung fiir Hexapod
(w) (S. 381) C-887.522, .523, .532, .533: Der 24-V-Ausgang fiir den
) Hexapod muss Uber die Buchse E-Stop aktiviert werden.
24VIin8A Einbaustecker M12 | Anschluss fir die Versorgungsspannung des C-887
4-polig (m) (S. 380) | Wenn der Hexapod an der Buchse 24 V Out 7 A des
~ Controllers angeschlossen ist, wird die
Versorgungsspannung des Controllers auch fiir den
Hexapod verwendet.
Analog C-887.521, C- Nur C-887.521, .523, .531, .533:
In5 887.523, .531, .533: | Analoge Einginge, -5 V bis 5 V
In6 BNC-Buchsen Details siehe "Spezifikationen der analogen Eingédnge"
(S. 376).
C-887.52, C-
887.522, .53, .532:
Abgedeckt mit
Blindblech
20 Version: 1.5.0 MsS244D C-887 Hexapod-Controller
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Beschriftung | Typ Funktion
EthercAT™ C-887.53x**: Nur C-887.53x**:
Port 1 Buchse RJ45 mit Port 1 (links): Anschluss fiir EtherCAT-Master
Port 2 griner und gelber | port 2 (rechts): Anschluss fiir den nachsten EtherCAT-
LED Slave
Port 1 Port 2
e Grine LED:
= Dauerhaftes Leuchten: EtherCAT-Verbindung wurde
C-887.52x*: hergestellt
Abgedeckt mit ®  Flackern: EtherCAT-Slave sendet oder empfangt
Blindblech Ethernet-Frames

= Aus: Keine EtherCAT-Verbindung
Gelbe LED: Keine Verwendung

EthereAT™ C-887.53x**: Nur C-887.53x**:

RUN LED Kommunikationsstatus des EtherCAT-Slaves:
griin/aus = Aus: Slave ist im Zustand INIT.
RUN = Blinken (2,5 Hz): Slave ist im Zustand PRE-
C-887.52x*: OPERATIONAL (vor dem Betrieb)
Abgedeckt mit = Einzelblitz: Slave ist im Zustand SAFE-OPERATIONAL
Blindblech (im sicheren Betrieb)

= Dauerhaftes Leuchten: Slave ist im Zustand
OPERATIONAL (in Betrieb)

EtherCAT™ C-887.53x**: Nur C-887.53x**:

ERR LED Kommunikationsstatus des EtherCAT-Slaves:
rot/aus = Aus: Kein Fehler, Slave kommuniziert Gber EtherCAT
[_ERR] = Blinken (2,5 Hz): Ungilltige Konfiguration. Allgemeiner
C-887.52x*: Konfigurationsfehler. Mégliche Ursache: Eine durch
Abgedeckt mit den Master vorgegebene Zustandsanderung ist
Blindblech aufgrund von Register- oder Objekteinstellungen nicht

moglich.

®  Einzelblitz: Lokaler Fehler. Die Slave-Anwendung hat
den EtherCAT-Zustand eigenstandig geandert.
Mogliche Ursache 1: Ein Host-Watchdog-Timeout ist
aufgetreten. Mogliche Ursache 2:
Synchronisationsfehler, der Slave wechselt
automatisch zu SAFE-OPERATIONAL.

=  Doppelblitz: Ein Prozessdaten-Watchdog-Timeout ist
aufgetreten. Mogliche Ursache: Sync-Manager-
Watchdog-Timeout.

Motor A D-Sub 15 (w) Zwei Anschlisse fir Positionierer. Nur fir Positionierer
Motor B (S. 385) mit DC-Motor und integriertem Motortreiber!
(B ) = Ausgabe der PWM-Signale fiir den Positionierer
IS 8 g

= Eingang der Signale des Positionssensors

®  Eingang der End- und Referenzschaltersignale

C-887 Hexapod-Controller mMS244D Version: 1.5.0 21
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Beschriftung | Typ Funktion

E-Stop C-887.522, .523, Nur C-887.522, .523, .532, .533:
.532, .533: Anschluss fiir externe Hardware (z. B. Push-Buttons oder
Buchse M12 8-polig | Schalter): Der Anschluss steuert ein internes Relais mit

(w) (S. 381) SchlieRer, das den 24-V-Ausgang fiir den Hexapod (Buchse
Easlon 24 V Out 7 A) deaktiviert oder aktiviert.
Wenn keine externe Hardware verwendet wird, muss fur
die Aktivierung des 24-V-Ausgangs der Kurzschlussstecker
C887B0038 angeschlossen werden (im Lieferumfang
C-887.52,.521, .53, | (S. 23)).
.531:

Abgedeckt mit
Blindstopfen

- Kippschalter Ein-/Ausschalter:
»  Stellung O: Der Controller ist ausgeschaltet

= Stellung | : Der Controller ist eingeschaltet

Wenn der Hexapod an der Buchse 24 V Out 7 A des
Controllers angeschlossen ist, wird auch der Hexapod ein-
/ausgeschaltet.

C-887.522,.523, .532, .533: Der 24-V-Ausgang fiir den
Hexapod muss Uber die Buchse E-Stop aktiviert werden.

* C-887.52x steht fur C-887.52, .521, .522, .523
** C-887.53x steht fiir C-887.53, .531, .532, .533

3.2.2 Typenschild

Beschriftung Funktion

% DataMatrix-Code (Beispiel; enthélt die Seriennummer)

C-887.521 Produktbezeichnung (Beispiel), die Stellen nach dem Punkt kennzeichnen
das Modell

PI Herstellerlogo

115040741 Seriennummer (Beispiel), individuell fir jeden C-887

Bedeutung der Stellen (Zahlung von links): 1 = interne Information, 2 und 3
= Herstellungsjahr, 4 bis 9 = fortlaufende Nummer

Country of origin: | Herkunftsland

Germany

A Warnzeichen "Handbuch beachten!"
" Altgerateentsorgung (S. 389)

c € Konformitatszeichen CE
WWW.PI.WS Herstelleradresse (Website)
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3.23 Erdungsanschluss

PI

Abbildung 3:  C-887 Controller, Erdungsanschluss

Beschriftung

Typ

Funktion

D

Gewindestift M4

Erdungsanschluss

Wenn ein Potentialausgleich erforderlich ist, kann
der C-887 mit dem Erdungssystem verbunden
werden.

3.3 Lieferumfang
Artikelnummer Komponenten
C-887 Hexapod-Controller gemal Ihrer Bestellung
C-815.563 Crossover-Netzwerkkabel
C-815.553 Straight-Through-Netzwerkkabel
C-815.34 Nullmodemkabel fiir den Anschluss an den PC tiber RS-232

C-501.24180M12

Separates 24-V-Weitbereichsnetzteil (180 W / 7,5 A) zur Verwendung bei
Netzspannungen von 100 bis 240 V AC und Spannungsfrequenzen von 50
oder 60 Hz, mit Stecker M12 4-polig (w)

3763

Netzkabel

C-887 Hexapod-Controller

MS244D Version: 1.5.0 23



3 Produktbeschreibung

PI

Artikelnummer Komponenten

C-990.CD1

Datentrager mit der Pl Software Suite

MS247EK

Kurzanleitung fir Hexapod-Systeme

Nur bei den Modellen C-887.522, C-887.523, C-887.532, C-887.533:

C887B0038

Kurzschlussstecker fiir die E-Stop-Buchse des Controllers

1540

C88780038

3.4 Optionales Zubehor
3.4.1 Ubersicht
Bestell- Beschreibung
nummer
C-887.5xxx [Verschiedene Hexapod-Kabelsatze (S. 26)
C-887.MC2 |= Manuelle Bedieneinheit fiir Hexapoden, USB-Anschluss mit 3 m
Anschlusskabel, Drehknopfe fir alle kartesischen Achsen, Taster flr
Bewegungsstopp und Referenzierung, Positionsanzeige
= User Manual C887T0036
Fir die Verwendung der Bedieneinheit C-887.MC2 muss auf dem Controller
mindestens die Version 2.7.1.1 der Firmwarekomponente FW (S. 157) vorhanden
sein. Wenn notwendig, aktualisieren Sie die Firmware des Controllers (S. 342).
Das Vorgangermodell C-887.MC ist nicht mehr erhaltlich, wird aber vom
Controller weiterhin unterstiitzt.
24 Version: 1.5.0 MS244D C-887 Hexapod-Controller
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Bestell-
nummer

Beschreibung

C-887.MSB

Motion-Stop-Box
Fiir C-887-Modelle mit E-Stop-Buchse

.

Details siehe "Buchse E-Stop verwenden" (S. 93).

F-712.PM1

Optischer Leistungsmesser, 400-1550 nm Wellenlangenbereich, bis 1 mA
Eingangsstrom, 20 kHz Signalbandbreite, logarithmischer Ausgang £5V,
Tischgerat, inklusive Netzteil

Fiir C-887-Modelle mit BNC-Buchsen Analog In 5 und In 6

Details siehe Handbuch des optischen Leistungsmessers (MP165D).

F-712.IRP1

Hochauflésender optischer Leistungsmesser mit logarithmischem Ausgangssignal,
600 bis 1700 nm Wellenldngenbereich, Eingangsleistung von 230 pW bis 1,3 mW,
6 kHz Signalbandbreite, logarithmische Ausgangsspannung von 0,1 bis 1,6 V,
einkanaliges Tischgerat.

Fiir C-887-Modelle mit BNC-Buchsen Analog In 5 und In 6

Details siehe Handbuch des optischen Leistungsmessers (MP192D).

R-FMP-
GSM

Gradientensuchmodus. Firmwarefunktionalitat zur gleichzeitigen Ausfiihrung von
Fast-Alignment-Routinen zur Gradientensuche in mehreren Bewegungsachsen.
Fir alle Hexapod-Systeme mit H-811 Miniatur-Hexapod Mikroroboter ist die
Gradientensuche bereits standardmaRig verfligbar.

Details zur Gradientensuche siehe Handbuch "Schnelle, mehrkanalige Ausrichtung
in der Photonik" (E712T0016).

L-xxx
M-xxx

Positionierer von PI, die mit DC-Motor und PWM-Verstarker ausgeristet sind.
Informationen zu geeigneten Modellen auf Anfrage.

INFORMATION

Die kostenpflichtige PIVeriMove Hexapod Software zur Kollisionspriifung (Bestellnummer C-
887.VM1) wird mit Release 2.8.0 der Pl Software Suite abgekiindigt und ist nicht mehr
erhaltlich, wird aber vom Controller weiterhin unterstiitzt.

» Wenden Sie sich bei Bestellungen und Fragen an den Kundendienst (S. 367).
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PI

3.4.2 Hexapod-Kabel

Informationen zur Eignung der Kabel fir bestimmte Hexapod-Modelle finden Sie in

"Spezifikationen Kabel" (S. 379).

Bestellnummer |Dateniibertragungskabel, verfiigbare Lingen

C-815.82D02 Datenilibertragungskabel fir Hexapoden, schleppkettentauglich, HD D-Sub
78 m/w, 2 m

C-815.82D03 Datenlibertragungskabel fiir Hexapoden, schleppkettentauglich, HD D-Sub
78 m/w, 3 m

C-815.82D05 Datenilibertragungskabel fiir Hexapoden, schleppkettentauglich, HD D-Sub
78 m/w, 5m

C-815.82D07 Datenlibertragungskabel fiir Hexapoden, schleppkettentauglich, HD D-Sub
78 m/w, 7,5 m

C-815.82D10 Datenilibertragungskabel fir Hexapoden, schleppkettentauglich, HD D-Sub
78 m/w, 10 m

C-815.82D20 Datenlibertragungskabel fiir Hexapoden, schleppkettentauglich, HD D-Sub
78 m/w, 20 m

Bestellnummer |Stromversorgungskabel, verfiigbare Langen

C-815.82P02A Stromversorgungskabel fir Hexapoden, schleppkettentauglich, M12 m/w
abgewinkelt, 2 m

C-815.82P03A Stromversorgungskabel fir Hexapoden, schleppkettentauglich, M12 m/w
abgewinkelt, 3 m

C-815.82P05A Stromversorgungskabel fir Hexapoden, schleppkettentauglich, M12 m/w
abgewinkelt, 5 m

C-815.82P07A Stromversorgungskabel fir Hexapoden, schleppkettentauglich, M12 m/w
abgewinkelt, 7,5 m

C-815.82P10A Stromversorgungskabel fir Hexapoden, schleppkettentauglich, M12 m/w
abgewinkelt, 10 m

C-815.82P20A Stromversorgungskabel fir Hexapoden, schleppkettentauglich, M12 m/w
abgewinkelt, 20 m

Bestellnummer |Stromversorgungskabel, verfiigbare Lingen

C-815.82P02E Stromversorgungskabel fir Hexapoden, schleppkettentauglich, M12 m/w
gerade, 2 m

C-815.82P03E Stromversorgungskabel fir Hexapoden, schleppkettentauglich, M12 m/w
gerade, 3 m

C-815.82P0O5E Stromversorgungskabel fir Hexapoden, schleppkettentauglich, M12 m/w
gerade, 5m
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Bestellnummer

Stromversorgungskabel, verfiigbare Langen

C-815.82P07E

Stromversorgungskabel fir Hexapoden, schleppkettentauglich, M12 m/w
gerade, 7,5 m

C-815.82P10E

Stromversorgungskabel fiir Hexapoden, schleppkettentauglich, M12 m/w
gerade, 10 m

C-815.82P20E

Stromversorgungskabel fir Hexapoden, schleppkettentauglich, M12 m/w
gerade, 20 m

Wenden Sie sich fiir Bestellungen an den Kundendienst (S. 367).

3.5 Kommandierbare Elemente

Die folgende Tabelle enthalt die mit den Befehlen des GCS (S. 139) kommandierbaren

Elemente.

INFORMATION

Die Modelle C-887.53, .531, .532 und .533 sind mit einer EtherCAT-Schnittstelle ausgestattet.
Bei Kommandierung tiber die EtherCAT-Schnittstelle wird das Hexapod-System als
Mehrachsgerat entsprechend des Antriebsprofils CiA402 verwendet. Der EtherCAT-Master
kommandiert die logischen Achsen X, Y, Z, U, V und W der Bewegungsplattform des Hexapods.

Weitere Informationen siehe "Kommandierung tGber EtherCAT-Schnittstelle" (S. 47).

Element An- Ken- Beschreibung
zahl nung
Logische Achse 6 X,Y,Z, |Dielogischen Achsen X bis W bilden die
U,V, W [Translationen und Rotationen der

Bewegungsplattform des Hexapods in der Firmware
des C-887 ab.
Translationsachsen: X, Y und Z
Rotationsachsen: U, V und W
Beachten Sie, dass die Achsen U, V, W in der
Dokumentation des Hexapods auch mit 86X, 8Y, 6Z
oder A (rot X), B (rot Y), C (rot Z) bezeichnet
werden.

Logische Achse 2 AB Die logischen Achsen A und B bilden die Bewegung
zusatzlicher Positionierer in der Firmware des C-887
ab.

C-887 Hexapod-Controller mMS244D Version: 1.5.0 27
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Element An- Ken- Beschreibung
zahl nung
Hexapod-Bein 6 1bis6 [Die Hexapod-Beine sind nicht fur

Bewegungsbefehle zugénglich, kénnen aber zu
Diagnosezwecken als Datenquellen fiir die
Aufzeichnung durch den Datenrekorder ausgewahlt
werden, siehe auch DRC (S. 168) und HDR?

(S. 200).

Eingangs- Maximal |1bis6 |Kandle der Analogeingdnge; die Kennung ist den
signalkanal 6 Eingangssignalkandlen in folgender Reihenfolge
zugeordnet:

= 1 bis 4: analoge Eingdnge auf der Buchse I/0
(S.381)

®  5und 6: Nur bei den Modellen C-887.521, .523,
.531, .533. Analoge Eingdnge an den BNC-
Buchsen Analog In 5 (Kennung 5) und In 6
(Kennung 6)

Der Befehl TAC? (S. 269) fragt die Anzahl der

installierten analogen Eingange ab.

Digitaler Ausgang |4 1bis4 |1 bis 4 kennzeichnen die digitalen
Ausgangsleitungen 1 bis 4 der Buchse I/0 (S. 381).

Der Befehl DIO (S. 166) setzt den Status der
digitalen Ausgangsleitungen.

Digitaler Eingang 4 1bis4 |1 bis 4 kennzeichnen die digitalen
Eingangsleitungen 1 bis 4 der Buchse 1/0O (S. 381).

Der Befehl DIO? (S. 167) fragt den Status der
digitalen Eingangsleitungen ab.

Funktionsgenerator |8 1 bis 8 |Jeder Funktionsgenerator (S. 102) ist einer
logischen Achse fest zugeordnet:

Mechanik |Hexapod

Achse X |Y |Z (U |V |W
Funktions- |1 |2 (3 (4 |5 |6
generator

Mechanik Zusatzachsen
Achse A B
Funktionsgenerator |7 8
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Element An- Ken- Beschreibung
zahl nung
Kurventabelle 100 1 bis Die Kurventabellen enthalten die gespeicherten
100 Daten (insgesamt 10.000.000 Punkte) fir die
Kurvenformen, die durch die Funktionsgeneratoren
ausgegeben werden.
Der Wert des Parameters Number Of Waves
(ID 0x1300010A) gibt die Anzahl der Kurventabellen
(S. 102) an.
Koordinatensystem |Unbe- Name Mit dem Controller kénnen eigene
grenzt wird Koordinatensysteme definiert und anstelle der
beim werkseitig eingestellten Koordinatensysteme
Definie- [verwendet werden.
rendes |Weitere Informationen siehe "Bewegungen des
Koordi- | Hexapods" (S. 34).
naten- | konventionen fiir Namen von
systems | koordinatensystemen:
\l;(;rnge— Zulassige Zeichen:
1234567890ABCDEFGHIJKLMNOPQRSTUVWXYZ _
Die Zeichenanzahl ist unbegrenzt.
Der Name muss mit einem Buchstaben beginnen.
Reservierte Namen, die nicht zum Definieren,
Kopieren oder Léschen verwendet werden dirfen:
HEXAPOD, PI_LEVELLING, PI_BASE, ZERO, O, NULL,
XML, KLF, KLF(USER), KLF(PI), KLD, KLD(USER),
KLD(PI), KSB, KSB(USER), KSB(PI), 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.
Fast-Alignment- 100 Name Zu den Fast-Alignment-Routinen gehoren alle
Routinen wird Routinen, die mit den Befehlen FDR und FDG
beim definiert werden.
Definie- | Konventionen fiir Namen von Fast-Alignment-
ren dF" Routinen:
Routine | string bestehend aus alphanumerischen Zeichen.
vergeb- || cerzeichen und Sonderzeichen sind nicht zulissig.
en Weitere Informationen finden Sie im Dokument
"Schnelle, mehrkanalige Ausrichtung in der
Photonik" (E712T0016).
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Element An- Ken- Beschreibung
zahl nung

Datenrekorder- 16 1 bis 16 |[Die Datenrekordertabellen enthalten die

tabelle aufgezeichneten Daten. Der C-887 hat 16
Datenrekordertabellen (Abfrage mit TNR? (S. 273))
mit maximal 262144 Datenpunkten pro Tabelle
(Standard: 8192 Datenpunkte pro Tabelle).
Die Anzahl der Punkte pro Datenrekordertabelle
kann mit dem Parameter Data Recorder Points Per
Table (1D 0x16000201) eingestellt werden.

Gesamtsystem 1 1 C-887 als Gesamtsystem.

3.6 Wichtige Komponenten der Firmware

Die Firmware des C-887 stellt die folgenden funktionalen Einheiten bereit:

Firmwarekompo-
nente

Beschreibung

ASClI-Befehle

Die Kommunikation mit dem C-887 kann mit den Befehlen des Pl General
Command Set (GCS; Version 2.0) geflihrt werden. Der GCS ist von der
Hardware (Controller, angeschlossene Positionierer) unabhangig.

Beispiele fiir die Verwendung des GCS:

= Bewegungen des Hexapods starten

= System- und Bewegungswerte abfragen
= Koordinatensystem definieren

= Fast-Alignment-Routinen definieren

Eine Liste der verfligbaren Befehle finden Sie im Abschnitt
"Befehlstbersicht" (S. 142).

Konfigurations-
dateien,
Positionierer-
datenbanken,
Parameter

Die Einstellungen, mit denen der C-887 z. B. an die Eigenschaften der
angeschlossenen Mechanik oder an die verwendeten
Kommunikationsschnittstellen angepasst wird, werden bestimmt durch:

Konfigurationsdateien: siehe "Firmware und Konfigurationsdateien
aktualisieren" (S. 340)

Positioniererdatenbanken: siehe "Betriebsparameter der Achsen A

und B" (S. 32)

=  Schnittstellenparameter: siehe "Kommunikation Gber TCP/IP-
Schnittstelle herstellen" (S. 74) und "Kommunikation tber die RS-232-
Schnittstelle herstellen" (S. 82)

= Weitere Parameter siehe "Anpassen von Einstellungen" (S. 317)
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3.7

Firmwarekompo- |Beschreibung
nente

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. 317).

Datenrekorder Der C-887 besitzt einen Echtzeit-Datenrekorder (S. 99). Er kann
verschiedene Ein- und Ausgangssignale (z. B. aktuelle Position,
kommandierte Position) von verschiedenen Datenquellen (z. B. logische
Achsen, Eingangssignalkanale) aufzeichnen (S. 99).

Funktionsgenerator [Jede logische Achse kann von einem Funktionsgenerator gesteuert
werden, der Kurvenformen ausgibt. Der Funktionsgenerator eignet sich
besonders fir dynamische Anwendungen, bei denen zum Beispiel
periodische Bewegungen der Achse ausgefihrt werden (S. 102).

Makros Der C-887 kann Makros speichern. Uber die Makrofunktion kénnen
Befehlssequenzen festgelegt und dauerhaft gespeichert werden. Ein
Startup-Makro kann festgelegt werden, das bei jedem Einschalten oder
Neustart des C-887 ausgefiihrt wird. Dies vereinfacht den Betrieb ohne
Verbindung zum PC. Weitere Informationen finden Sie im Abschnitt
"Controllermakros" (S. 127).

Die Firmware kann mit einem Hilfsprogramm aktualisiert werden (S. 340).

ID-Chip-Erkennung

Der Hexapod enthalt einen ID-Chip, auf dem der Hexapod-Typ, die Seriennummer und das
Herstelldatum gespeichert sind. Die Daten werden beim Einschalten oder Neustart des
Controllers vom ID-Chip geladen. In Abhangigkeit von den geladenen Daten behalt der
Controller die aktuelle Konfiguration bei oder installiert eine neue Konfiguration.

Flr den einfachen Austausch sind die Konfigurationsdaten aller Standard-Hexapoden werkseitig
auf jedem Standardcontroller gespeichert (z. B. Geometriedaten und Regelparameter). Die
Konfigurationsdaten fiir kundenspezifische Hexapoden sind nur dann auf dem Controller
gespeichert, wenn Hexapod und Controller zusammen ausgeliefert werden, oder wenn Pl vor
der Auslieferung des Controllers entsprechend informiert wurde.

In Abhangigkeit von den Daten, die vom ID-Chip geladen wurden, verhilt sich der Controller
nach dem Einschalten oder Neustart wie folgt:

=  Wenn der Hexapod-Typ und die Seriennummer, die vom ID-Chip geladen wurden,
identisch sind mit den im Controller gespeicherten Daten, behélt der Controller die
aktuelle Konfiguration bei. Das System ist sofort betriebsbereit.

=  Wenn der Hexapod-Typ und/oder die Seriennummer, die vom ID-Chip geladen wurden,
von den im Controller gespeicherten Daten abweichen:

— Wenn der Hexapod-Typ identisch ist, aber die Seriennummer abweicht, installiert
der Controller die Standardkonfiguration fiir diesen Typ.
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— Wenn der Hexapod-Typ abweicht, installiert der Controller eine neue Konfiguration,
die zum neuen Hexapod-Typ passt.

Zum Aktivieren der installierten Konfiguration kann ein Neustart des Controllers
erforderlich sein.

INFORMATION

Anwendungshinweise fiir die ID-Chip-Erkennung:

> Bevor Sie den angeschlossenen Hexapod austauschen, sichern Sie die aktuellen
Parameterwerte des Controllers auf dem PC (S. 319).

» SchlieRen Sie den Hexapod nur an den ausgeschalteten Controller an.

» Wenn das Booten der Firmware abgeschlossen ist, senden Sie den Befehl CST? (S. 164),
um zu prifen, ob die installierte Konfiguration durch einen Neustart des Controllers
aktiviert werden muss. Ein Neustart ist erforderlich, wenn die Antwort "NOSTAGE" lautet.
Der Controller kann mit dem Befehl RBT (S. 253) neu gestartet werden.

» Senden Sie den Befehl ERR? (S. 176), um zu priifen, ob die Konfiguration erfolgreich
aktiviert wurde. Wenn die Antwort auf ERR? den Fehlercode 233 oder 211 enthilt, fehlt im
Controller die Konfigurationsdatei fiir den neuen Hexapod (moglich z. B. fir
kundenspezifische Hexapoden oder neue Standard-Hexapoden). Kontaktieren Sie unseren
Kundendienst (S. 367), um eine geeignete Konfigurationsdatei zu erhalten. Fiir die
Installation der neuen Konfigurationsdatei siehe "Firmware und Konfigurationsdateien
aktualisieren" (S. 340).

» Senden Sie den Befehl VER? (S. 278), um die auf dem ID-Chip gespeicherten Angaben fiir

Hexapod-Typ, Seriennummer und Herstelldatum zu prifen. Beispiel fir die Antwort:
IDChip: H-811.F-2 SN123456789 20/1/2016

3.8 Betriebsparameter der Achsen A und B

Die Buchsen Motor A und Motor B (Sub-D 15 (f)) des C-887 sind fiir den Anschluss von
Positionierern mit DC-Motor und integrierten Motortreibern vorgesehen.

Wenn Sie Pl vor Auslieferung des Hexapod-Systems Uber die verwendeten Positionierertypen
informieren, konfiguriert Pl den C-887 entsprechend Ihrer Bestellung, so dass die
entsprechenden Positionierertypen zu den Achsen A und B des C-887 zugewiesen sind:

= Wenn Sie nur einen Positionierer bestellen, wird der entsprechende Positionierertyp
der Achse A zugewiesen.

= Wenn Sie zwei Positionierer bestellen, werden die entsprechenden Positionierertypen
den Achsen A und B in aufsteigender alphabetischer Reihenfolge zugewiesen, z. B. M-
403.1DG zu A und M-403.2PD zu B; M-414.1PD zu A und M-511.DD1 zu B.

Die Achsen A und B sind deaktiviert und werden in der PC-Software(z. B. in PIMikroMove®)
nicht angezeigt, wenn der Positionierertyp fiir sie auf NOSTAGE gesetzt ist.
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Sie kdnnen die Zuweisung des Positionierertyps andern, indem Sie die PC-Software von PI
verwenden (z. B. PIMikroMove®, siehe "Bewegungen starten (S. 84)") oder den Befehl CST

(S. 163) senden.

Bei der Zuweisung eines neuen Positionierertyps werden dessen Betriebsparameter aus einer

der beiden folgenden Positioniererdatenbanken geladen:

Dateiname

PISTAGES3.DB

PlIStages2.dat

Speicherort

PC

C-887

Beschreibung

Enthalt im Auslieferungszustand
Parametersatze fiir
Standardpositionierer von Pl und
Pl miCos; wird bei der Installation
der PC-Software automatisch auf
dem PC gespeichert.

Neue Parametersatze kbnnen
angelegt, editiert und gespeichert
werden.

Enthalt Parametersatze flr
Standardpositionierer von Pl und
Pl miCos.

Wenn Sie PIStages2.dat im C-887
aktualisieren mochten, wenden Sie
sich an den Kundendienst (S. 367).

Notwendige
Bedingungen fir
die Verwendung
der Datenbank

Alle Bedingungen missen erfillt

sein:

= Der C-887 unterstiitzt den
Parameter 0x3C (ab
Firmwareversion 2.5.2.1).

= Version 3.17.0 oder héher der
dynamischen
Programmbibliothek fiir GCS
(PI' GCS 2.0 DLL) ist auf dem
PC installiert.

= Die Funktionen PI_gVST() und
PI_CST() der PI GCS 2.0 DLL
werden verwendet. Beispiel:
PIMikroMove® ruft diese
Funktionen auf, wenn Sie im
Fenster Start up controller
einen Positionierertyp
zuweisen oder im Fenster
Command entry die Befehle
CST und VST? senden.

Mindestens eine Bedingung muss
erfillt sein:

®  Dije Version der Firmware des C-
887 ist alter als 2.5.2.1.

= Die Version der dynamischen
Programmbibliothek fir GCS (Pl
GCS 2.0 DLL) ist alter als 3.17.0.

= Sie senden die Befehle CST und
VST? in einem

Terminalprogramm ohne
Verwendung der PI GCS 2.0 DLL.

Es wird empfohlen, die Versionen von Firmware und PC-Software so zu aktualisieren, dass die
Datenbank PISTAGES3.DB verwendet wird. Die Datenbank PIStages2.dat wird nur noch aus
Kompatibilitdtsgrinden bereitgestellt.

Die in lhrem Hexapod-System verwendeten Versionen kdnnen Sie der Antwort auf den Befehl
VER? (S. 278) entnehmen.

Weitere Informationen zu Positioniererdatenbanken finden Sie in den Handblichern zum
PIStages3Editor und zur Programmbibliothek Pl GCS 2.0 DLL.

C-887 Hexapod-Controller
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3.9

3.9.1

3.9.2

Bewegungen des Hexapods

Einfihrung

Der C-887 Hexapod-Controller wird zur Ansteuerung eines Hexapods in sechs Freiheitsgraden
mit sehr hoher Positioniergenauigkeit verwendet. Ein Hexapod bietet lineare Bewegungen in
Richtung der X-, Y- und Z-Achsen sowie Rotationen um jede dieser drei Achsen.

Der C-887 regelt die Motoren der sechs Hexapod-Beine. Die Hexapod-Beine tragen die
Bewegungsplattform und bringen sie in die gewlinschte Position.

Positionierungsbefehle verwenden kartesische Koordinaten. Der C-887 rechnet diese um in die
jeweiligen Positionen und Geschwindigkeiten der Hexapod-Beine, bevor sich die Plattform in
die gewlinschte Position bewegt.

Stellweg und Verfahrbereichsgrenzen

Fragen Sie mit TRA? (S. 273) die absolute Position ab, die maximal kommandiert werden kann,
wenn sich die Plattform des Hexapods entlang eines vorgegebenen Richtungsvektors bewegt.
Die maximal kommandierbare Position wird ausgehend von der aktuellen Position berechnet
und kann nur abgefragt werden, wenn sich die Plattform des Hexapods nicht bewegt. Die
aktuellen Einstellungen fir die Verfahrbereichsgrenzen (siehe NLM (S. 248), PLM (S. 251), SSL
(S. 263)) und, falls vom aktiven Betriebs-Koordinatensystem verwendet, fiir den mit SPI
definierten Pivotpunkt (siehe SPI (S. 260)) werden in die Berechnung einbezogen.

INFORMATION

Unvermeidliche Rundungsfehler bei der internen Positionsberechnung mit TRA?

Wenn der mit TRA? vorgegebene Richtungsvektor die Plattform in die Nahe einer

Stellwegsgrenze bewegen wiirde, zeigt die Antwort rundungsbedingt moglicherweise eine

Position an, die nicht erreicht werden kann. Das Kommandieren einer solchen Position schldgt

fehl und erzeugt den Fehlercode 7 ("Position out of limits"). Sie kdnnen deshalb die Antwort

auf TRA? mit einem Faktor so begrenzen, dass nur Positionen angezeigt werden, die auch

tatsachlich kommandiert werden kénnen:

» Setzen Sie mit SPA den Parameter Reduction Factor for TRA? Response (0x19006000) auf
einen geeigneten Wert zwischen 0 und 1.

Wenn fir das aktuell verwendete Koordinatensystem zuldssig, kénnen Sie die kleinste und die
groRte kommandierbare Position der einzelnen Achsen mit TMN? (S. 271) und TMX? (S. 272)
abfragen. Beachten Sie dabei, dass die Stellwege in X, Y, Z, U, V, W voneinander abhangig sind.
Je nach der aktuellen Position der Bewegungsplattform des Hexapods kann der tatsachlich
verfligbare Stellweg fir die Achsen X, Y, Z, U, V und W geringer ausfallen als in den Antworten
auf TMN? und TMX? angegeben. Die Antworten auf TMN? und TMX? entsprechen dem
tatsachlich verfligbaren Stellweg einer Achse nur dann, wenn die folgenden Bedingungen erfillt
sind:

= Alle anderen Achsen stehen auf Nullposition.
= Die werkseitig eingestellten Koordinatensysteme sind aktiv.

= Die Standardeinstellungen fiir die Pivotpunktkoordinaten gelten.
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Verwenden Sie VMO? (S. 280), um abzufragen, ob eine Zielposition erreicht werden kann.

Die physikalische Einheit der Position kann mit PUN? (S. 253) abgefragt werden.

INFORMATION

Stellwegsgrenzen in PIVirtualMove

Wenn Sie ein eigenes Koordinatensystem definieren und anstelle des werkseitig eingestellten
Koordinatensystems verwenden: Beachten Sie, dass das Simulationsprogramm PIVirtualMove
bei der Verwendung benutzerdefinierter Koordinatensysteme engere Stellwegsgrenzen
berechnet als der Controller.

3.9.3 Unterstiitzte Bewegungsarten

Der C-887 unterstiitzt die folgenden Bewegungsarten:

Bewegungsart

Auslésen der Bewegung

Referenzierungsfahrt
(S.185)

FRF

Manuelle Bedieneinheit (C-887.MC2 oder C-887.MC) (S. 24) fiur die
Achsen der Bewegungsplattform des Hexapods (X, Y, Z, U, V, W)

Nur C-887-Modelle mit EtherCAT-Schnittstelle:

Homing-Modus gemaR Antriebsprofil CiA402.

Der Parameter Configure Command Mode (ID 0x19002000) muss den
Wert 1 = "External: EtherCAT" haben.

Weitere Informationen siehe "Kommandierung Gber EtherCAT-
Schnittstelle" (S. 47).

Punkt-zu-Punkt-
Bewegung;
Profilgenerator erzeugt
das Dynamikprofil
(S.37)

MOV: Bewegung zu absoluter Zielposition

Der Parameter Trajectory Source (1D 0x19001900) muss den Wert 0
haben (Standard).

STE, IMP: Sprung oder Impuls starten, mit Datenaufzeichnung
MVR: Bewegung relativ zur letzten kommandierten Zielposition

MRT, MRW: Bewegt die angegebene Achse relativ im Tool- bzw.
Work-Koordinatensystem. Siehe "Begriffserklarung" (S. 2) fur
weiterfiihrende Erlauterungen zu Koordinatensystemen

Manuelle Bedieneinheit (C-887.MC2 oder C-887.MC) fiir die Achsen
der Bewegungsplattform des Hexapods (X, Y, Z, U, V, W)

Die Drehknopfe der Bedieneinheit starten Bewegungen. Die Knopfe
sind schrittweise drehbar. Eine Drehung um einen Schritt startet eine
Bewegung um die Schrittweite, die mit dem Befehl SST eingestellt
wurde.
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Bewegungsart Auslésen der Bewegung

Zyklische Ubertragung | Aufeinander folgende MOV-Befehle

von Zielpositionen Der Parameter Trajectory Source (1D 0x19001900) muss den Wert
(s. 39) 1 ="Dynamikprofil wird durch aufeinander folgende MOV-Befehle

festgelegt" haben.

Nur C-887-Modelle mit EtherCAT-Schnittstelle:

Cyclic-Synchronous-Position-Modus (CSP) gemal Antriebsprofil
CiA402.

Der Parameter Configure Command Mode (ID 0x19002000) muss den
Wert 1 = "External: EtherCAT" haben.

Weitere Informationen siehe "Kommandierung tGber EtherCAT-
Schnittstelle" (S. 47).

Funktionsgenerator WGO: Startet/stoppt die Funktionsgeneratorausgabe

(S.102)

Fast-Alignment- Weitere Informationen finden Sie im Dokument "Schnelle,
Routinen (S. 2) mehrkanalige Ausrichtung in der Photonik" (E712T0016).
Scanprozeduren Befehle AAP, FIO, FLM, FLS, FSA, FSC, FSM
INFORMATION

Der C-887 kann Befehlsfolgen als Controllermakros (S. 127) speichern und abarbeiten.

Uber die Kommunikationsschnittstellen des C-887 kénnen samtliche Befehle gesendet werden,
wahrend auf dem C-887 ein Makro lauft. Der Makroinhalt und Befehle, die liber die
Kommunikationsschnittstellen empfangen werden, kénnen sich gegenseitig liberschreiben.

INFORMATION

Fiir Achsen mit inkrementellen Sensoren kdnnen Bewegungen erst nach einer erfolgreichen
Referenzierungsfahrt kommandiert werden (S. 185) (auch als "Initialisierung" bezeichnet).
Das Verhalten der Achsen des Hexapods nach der Referenzierungsfahrt wird durch die
Parameter Behaviour After Reference Move (ID 0x07030401) und Target For Motion After
Reference Move (ID 0x07030402) festgelegt. Entsprechend der Parameterwerte kénnen die
Achsen der Plattform z. B. nach der Referenzierungsfahrt automatisch zu einer vorgegebenen
Position bewegt werden.

= Wert des Parameters 0x07030401 = 0: Achse bleibt nach der Referenzierungsfahrt in der
Referenzposition.

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

Fiir Achsen mit absolut messenden Sensoren ist keine Referenzierungsfahrt erforderlich. Die
Verwendung des Befehls FRF wird fir diese Achsen trotzdem empfohlen. FRF startet fir
Achsen mit absolut messenden Sensoren keine Referenzierungsfahrt, 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.
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INFORMATION

Wenn eine manuelle Bedieneinheit (C-887.MC2 oder C-887.MC) (S. 24) verwendet wird: Der
Wert des Parameters HID Device Button Mode (ID 0xOE001600) bestimmt das Verhalten der
Drucktasten fiir Stop und Referenzierungsfahrt:

= Parameterwert ist O (Standard): Die Drucktasten I6sen die entsprechenden Aktionen aus.

= Parameterwert ist 1: Die Drucktasten |6sen keine Aktionen aus. Das kann z. B. sinnvoll sein,
wenn der Status der Drucktasten in einem Makro ausgewertet werden soll (Abfrage mit
dem Befehl HIB? (S. 202)).

Der Wert des Parameters kann mit dem Befehl SPA (S. 258) gedndert und mit dem Befehl WPA
(S. 293) gespeichert werden, siehe "Anpassen von Einstellungen" (S. 317).

Weitere Informationen finden Sie in der Dokumentation der manuellen Bedieneinheit.

3.94 Profilgenerator fiir Punkt-zu-Punkt-Bewegungen
Fiir Punkt-zu-Punkt-Bewegungen legt der Profilgenerator des C-887 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 maogliche 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 gehdrenden Hexapod abgeglichen.

Trajectory Velocity Geschwindigkeit fir die Bewegungsplattform des Hexapods

(Phys. Unit/s) Das Andern der Geschwindigkeit mit dem Befehl VLS iiberschreibt den

0x19001510 Wert des Parameters im fliichtigen Speicher.

Trajectory Beschleunigung fiir die Bewegungsplattform des Hexapods

Acceleration (Phys.

Unit/s2)

0x19001511

Trajectory Jerk (Phys. |Ruck flr die Bewegungsplattform des Hexapods

Unit/s3)

0x19001512

Trajectory Source Quelle des Dynamikprofils flir MOV-Befehle

0x19001900 Flir Punkt-zu-Punkt-Bewegungen, die mit dem Befehl MOV ausgelost
werden, muss der Parameter den Wert 0 haben (Standard).
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Befehle fiir den Profilgenerator

Befehl Syntax Funktion

VLS VLS <SystemVelocity> Setzt die Geschwindigkeit fur die
Bewegungsplattform des Hexapods.

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

Priifung des vom Profilgenerator erzeugten Dynamikprofils

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

= Liegen die Stitzstellen und die Zielposition aulRerhalb der Stellwegsgrenzen, die mit
TMN? (S.271) und TMX? (S. 272) oder TRA? (S. 273) abgefragt werden kénnen?

= Sind die mit NLM (S. 248) und PLM (S. 251) gesetzten Verfahrbereichsgrenzen mit SSL
(S. 263) 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 Stitzstellen
und zur vorgegebenen Zielposition zu bewegen?

= Wenn eine Konfiguration zur Kollisionsvermeidung auf dem C-887 abgelegt wurde (z. B.
mit der kostenpflichtigen PIVeriMove Hexapod Software zur Kollisionspriifung): Treten
Kollisionen auf zwischen den folgenden Gruppen?

— Umgebung inkl. Grundplatte des Hexapods
— Antriebe des Hexapods
— Bewegungsplattform des Hexapods inkl. Last

Der Befehl VMO? (S. 280) fragt ab, ob eine vorgegebene Zielposition erreicht werden kann.

INFORMATION

Wenn Bewegungsbefehle den Fehlercode 7 ("Position out of limits") erzeugen, obwohl die
kommandierte Zielposition zuldssig ist, befindet sich die Bewegungsplattform moglicherweise
an einer Position auBerhalb der Stellwegsgrenzen.

» Wenn der Hexapod mit absolut messenden Sensoren ausgestattet ist, deaktivieren Sie
temporar die automatische Priifung des Dynamikprofils, um die Bewegungsplattform
zurilick an eine zuldssige Position kommandieren zu kdnnen. Details siehe
"Stérungsbehebung” (S. 357).
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3.9.5 Zyklische Ubertragung von Zielpositionen

Optionen fiir die Vorgabe des Dynamikprofils durch die zyklische Ubertragung von
Zielpositionen:

Vorgabe durch aufeinander folgende MQOV-Befehle
Details siehe die nachfolgenden Beschreibungen von Parametern und Befehlen

Nur C-887-Modelle mit EtherCAT-Schnittstelle: Cyclic-Synchronous-Position-Modus
(CSP) gemaR Antriebsprofil CiA402.

Weitere Informationen siehe "Kommandierung Giber EtherCAT-Schnittstelle" (S. 47).

HINWEIS

Zyklische Ubertragung von Zielpositionen!

Beschleunigung_/ Verzogerung, Geschwindigkeit und Stetigkeit der Bewegung hangen wahrend
der zyklischen Ubertragung von Zielpositionen von folgenden Faktoren ab:

Zielpositionswerte

Einhalten der Zykluszeit

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

>

Beachten Sie deshalb bei der zyklischen Ubertragung von Zielpositionen:

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

Bei der Ausfiihrung des Dynamikprofils diirfen die maximal zuldssige Geschwindigkeit
und Beschleunigung des Hexapods nicht Giberschritten werden.

Fir die Erzeugung der Zielpositionen und deren stetige Ubergabe an den C-887
wahrend der Bewegung wird die Verwendung eines geeigneten Programms
empfohlen.

Wenn Sie die Zielpositionen durch aufeinander folgende MOV-Befehle vorgeben:
Verwenden Sie den Zwischenspeicher des C-887, um sicherzustellen, dass die Zykluszeit
eingehalten wird:

Legen Sie das Dynamikprofil vor Ausfliihrung im Zwischenspeicher des C-887 ab. Setzen
Sie dazu mit SPA den Parameter Trajectory Execution (1D 0x19001901) auf den Wert
1.

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

INFORMATION

Empfehlung: Wenn das abzufahrende Dynamikprofil bekannt ist, sollten Sie den
Funktionsgenerator (S. 102) als Alternative zu aufeinander folgenden MOV-Befehlen
verwenden.
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PI

Parameter fiir die Vorgabe des Dynamikprofils durch aufeinander folgende MOV-

Befehle

Parameter

Beschreibung und mégliche Werte

Path Control Step Size
(mm)

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

0x19001504 den zum System gehorenden Hexapod 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 Hexapods zu
vermeiden.

Trajectory Source Quelle des Dynamikprofils flir 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 missen (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.
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3.9.6

Befehle fiir die Vorgabe des Dynamikprofils durch aufeinander folgende MOV-Befehle

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 zuldssig.

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 Hexapods festlegt, wenn die
Parameter 0x19001900 und 0x19001901
jeweils den Wert 1 haben.

Koordinatensysteme

Positionsanzeige, Bewegungsrichtung und Drehpunkt fir die Bewegungsplattform des
Hexapods 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 Hexapods. Die MaRzeichnung im Handbuch des Hexapods zeigt jeweils die Lage des
Koordinatensystems HEXAPOD.

Mit dem Controller kdnnen eigene Koordinatensysteme definiert und anstelle der werkseitig
eingestellten 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 Hexapods an die Anwendung angepasst. Es ist
auch moglich, --> Work- und Tool-Koordinatensysteme zu verwenden. In der Werkseinstellung
ist das Betriebs-Koordinatensystem ZERO aktiv.
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Die wichtigsten Befehle fiir die Arbeit mit benutzerdefinierten Koordinatensystemen:

= KSD (S. 229): Betriebs-Koordinatensystem durch Angabe von Offsetwerten fiir die
Achsen X, Y, Z, U, Vund W definieren

= KSF (S. 231): Betriebs-Koordinatensystem an der aktuellen Position der
Bewegungsplattform des Hexapods definieren ("Homekoordinatensystem")

= KLN (S. 221): Koordinatensysteme miteinander verketten
= KEN (S. 211): Koordinatensysteme aktivieren
= WPA SKS (S. 293): Sichern der aktuell giiltigen Einstellungen fiir Koordinatensysteme

= DPASKS (S. 167): Einstellungen fir Parameter und Koordinatensysteme auf
Werkseinstellungen zurlicksetzen

Fir die Modelle C-887.53, .531 .532, und .533 ist nach dem Einschalten oder Neustart
standardmaRig die EtherCAT-Schnittstelle (S. 47) aktiviert. Die verwendeten
Koordinatensysteme (Work- und Tool-Koordinatensysteme) werden tber die EtherCAT-
Schnittstelle durch anwendungsspezifische Objekte (SDO) definiert und aktiviert. Die
Einstellungen fur Koordinatensysteme konnen bei aktivierter EtherCAT-Schnittstelle nicht durch
GCS-Befehle geandert werden.

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 Registerkarte Positioner 3D View

werden der Hexapod und das aktive Koordinatensystem grafisch abgebildet.

Wenn im Hauptfenster nicht das Fenster Positioner Platform und die Registerkarte Positioner

3D View angezeigt werden:

» Blenden Sie das Fenster Positioner Platform mit dem Menleintrag C-887 > Show
Positioner Platform Settings ein.

» Blenden Sie die Registerkarte Positioner 3D View mit dem Menlieintrag C-887 > Positioner
3D View > Show ein.

Weitere Informationen zu Koordinatensystemen und zum Work-und-Tool-Konzept finden Sie im
Dokument "Koordinatensysteme fiir Hexapod-Mikroroboter" (C887T0007) und in
"Begriffserklarung" (S. 2).

Ein Beispiel fur die Verwendung benutzerdefinierter Koordinatensysteme siehe "Beispiel fiir die
Definition eines Betriebs-Koordinatensystems mit dem Befehl KSD" (S. 44).
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3.9.7

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 flir U, V und W mit dem aktuellen Befehl explizit gegeben wurden oder aus den
vorangegangenen Befehlen resultieren.

Abbildung 4: 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.

Der Drehpunkt kann durch die Definition und Aktivierung eines Betriebs-Koordinatensystems
vom Typ KSD oder von Work- und Tool-Koordinatensystemen (Typen KSW und KST) jederzeit
geandert werden.

Der Drehpunkt kann mit dem Befehl SPI (S. 260) aus dem Ursprung des Koordinatensystems
heraus in X- und/oder Y- und/oder Z-Richtung verschoben werden, wenn als Betriebs-
Koordinatensystem das Koordinatensystem ZERO oder ein Koordinatensystem vom Typ KSF
aktiv ist und fur die Rotationskoordinaten der Bewegungsplattform U =V = W = 0 gilt. Der mit
dem Befehl SPI verschiebbare Drehpunkt wird auch als "Pivotpunkt" bezeichnet.

Weitere Informationen zur Berechnung von Translationen und Rotationen durch den C-887
finden Sie im Dokument "Bewegungen des Hexapods - Position und Orientierung im Raum,
Drehpunkt" (C887T0021).
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3.9.8 Beispiel fiir die Definition eines Betriebs-Koordinatensystems mit dem
Befehl KSD

{

SECE it

-

>

Abbildung 5: F-712.HA2 Hochprazises Faserausrichtungssystem: Anwendungsbeispiel

In einem hochprazisen Faserausrichtungssystem F-712.HA2, das auf Sender- und
Empfangerseite jeweils einen Hexapod H-811 enthalt, werden kundenspezifische Faserhalter
verwendet. Bei Auslieferung des Faserausrichtungssystems sind die werkseitig eingestellten
Koordinatensysteme fiir Sender und Empfanger aktiv (Koordinatensysteme sender, receiver).
Der Drehpunkt fiir Bewegungen des Hexapods soll aber jeweils in der Faserspitze liegen.
Deshalb werden in den Hexapod-Controllern fiir Sender- und Empfangerseite kundenspezifische
Koordinatensysteme definiert, mit denen der Drehpunkt aus der werkseitigen Position in die
Faserspitze verschoben wird. Der Abstand zwischen dem werkseitigen Drehpunkt und der
Faserspitze betrdgt im nachfolgenden Beispiel 85,37 mm in X-Richtung und 71,88 mm in Z-
Richtung, siehe auch die Abbildung unten. Die neuen Koordinatensysteme sollen fibertipls
(Sender) und fibertiplr (Empfanger) heiRen und beim Einschalten oder Neustart des
Faserausrichtungssystems sofort aktiv sein.

Fir den Hexapod-Controller auf der Senderseite werden folgende Befehle gesendet:

Befehl Funktion

KSD fibertipls X 85.37 271.88 Definiert das neue Koordinatensystem

KLN fibertipls sender Hangt das neue Koordinatensystem als Nachfolger an
das Koordinatensystem sender an

KEN fibertipls Aktiviert das neue Koordinatensystem

WPA SKS Sichert die Einstellungen im permanenten Speicher

44 Version: 1.5.0 MS244D C-887 Hexapod-Controller



3 Produktbeschreibung P I

Das werkseitig eingestellte Koordinatensystem receiver fiir die Empfangerseite ist so gedreht,
dass die Richtung der X-Achse in Bezug auf die Senderseite invertiert ist. Deshalb muss bei der
Definition des neuen Koordinatensystems fiir die Empfangerseite ein negativer Offsetwert fir
die X-Achse angegeben werden. Fiir den Hexapod-Controller auf der Empfangerseite werden
folgende Befehle gesendet:

Befehl Funktion

KSD fibertiplr X -85.37 2 71.88 Definiert das neue Koordinatensystem

KLN fibertZp1r receiver Hangt das neue Koordinatensystem als Nachfolger an
das Koordinatensystem receiver an

KEN fibertiplr Aktiviert das neue Koordinatensystem

WPA SKS Sichert die Einstellungen im permanenten Speicher

Die nachfolgende Abbildung zeigt die Koordinatensysteme und ihre Definition am Beispiel der
Senderseite. Zum besseren Verstandnis wird nicht nur das resultierende Koordinatensystem
fibertipls dargestellt, sondern auch die anderen Betriebs-Koordinatensysteme, von denen
fibertipls durch Verkettung seine Eigenschaften Gibernimmt: ZERO und sender (basiert auf
ZERO). Durch die Umsetzung einzelner Anpassungsschritte als separate Koordinatensystem-
Definitionen und die anschlieBende Verkettung dieser Koordinatensysteme werden die
komplexen Berechnungen fiir das resultierende Koordinatensystem in den C-887 verlagert.
AulRerdem lassen sich die einzelnen Anpassungsschritte flexibel kombinieren.

KSD Sender V -60

KSD Fibertip1S X 85.37 2 71.88
KLN FibertiplS Sender

KEN Fibertip1S

O
Ry Y. 26RO | 71.88ﬁ

XF bertip1s

Abbildung 6: F-712.HA2: Drehpunkt fiir Senderseite in Faserspitze verschieben
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3.9.9 Bewegungsstatus, Einschwingfenster, Einschwingzeit

Bewegungsstatus

Der C-887 zeigt den Bewegungsstatus und damit das Erreichen der Zielposition anhand von
Statusregisterbits an. Statusregister sind verfligbar fir die Hexapod-Beine und die Achsen A
und B.

Registerbits flr die Anzeige des Bewegungsstatus:
=  Statusregister fir jedes Hexapod-Bein und die Achsen A und B (S. 386):
— Bit 13 = 1: Hexapod-Bein / Achse A / B ist in Bewegung
— Bit 13 = 0: Hexapod-Bein / Achse A / B ist nicht in Bewegung
— Bit 15 = 1: Zielposition ist erreicht
— Bit 15 = 0: Zielposition ist nicht erreicht

Sie kénnen die Bits der Register mit dem Befehl SRG? (S. 262) abfragen. Zusatzlich
kénnen Sie diese Bits mit dem Datenrekorder des C-887 (S. 99) aufzeichnen,
Aufzeichnungsoption 80 (Status register of axis).

=  Gemeinsames Systemstatusregister (S. 386):

— Bits 8 bis 15 = 1: Zielposition ist nicht erreicht (entsprechende/s Hexapod-Bein /
Achse A / B ist in Bewegung)

— Bits 8 bis 15 = 0: Zielposition ist erreicht (entsprechende/s Hexapod-Bein / Achse A /
B ist nicht in Bewegung)

Sie kdnnen die Bits des Systemstatusregisters mit den Befehlen STA? (S. 266) und #4
(S. 152) abfragen.

Fiir achsenbezogene Abfragen sind auBerdem folgende Befehle verfiigbar:
= Befehl #5 (S. 153): Fragt den Bewegungsstatus der Achsen ab.

Der Bewegungsstatus aller Achsen des Hexapods (X bis W) lautet "in Bewegung",
solange mindestens ein Hexapod-Bein in Bewegung ist (Beinstatus gemaR den oben
genannten Registerbits).

= Befehl ONT? (S. 250): Fragt den On-Target-Status der angegebenen Achse ab.

Fiir die Achsen des Hexapods (X bis W) priift ONT? nur, ob das Ende des Dynamikprofils
erreicht ist, aber nicht den tatsachlichen Bewegungsstatus.

Einschwingfenster, Einschwingzeit

Der Bewegungsstatus der Hexapod-Beine bezieht sich auf die Zielpositionen, die der C-887 fir
die Beine aus den Zielpositionen der Achsen des Hexapods errechnet hat. Der C-887 ermittelt
den Bewegungsstatus der Hexapod-Beine und der Achsen A und B anhand folgender Kriterien:

= Einschwingfenster um die Zielposition:

Vorgabe durch Parameter Settling Window (encoder counts), ID 0x36. Der
Parameterwert entspricht der Halfte der Fensterbreite. Einheit: Impulse des Encoders.
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= Verzogerungszeit flr das Setzen des Statusbits auf "Zielposition ist erreicht":

Vorgabe durch Parameter Settle Time, |D 0x38. Einheit: Anzahl Servozyklen.

PI

= Die Zielposition gilt als erreicht, wenn die aktuelle Position im Einschwingfenster ist und

dort mindestens fir die Dauer der Verzégerungszeit bleibt.

Pl
Hexapod

3.10 Kommandierung uiber EtherCAT-Schnittstelle
3.10.1 Einfiihrung
Der EtherCAT-Master gibt die Zielpositionen fiir die Achsen der Bewegungsplattform des
Hexapods in kartesischen Koordinaten vor und wertet die entsprechende Positionsriickmeldung
der Achsen aus. Der C-887.53x (.53x steht fuir C-887.53, .531, .532, .533) wandelt die
Zielpositionen der Achsen in Bewegungsbefehle fiir die sechs Antriebe des Hexapods um. Das
Hexapod-System (C-887.53x plus Hexapod) verhalt sich wie ein intelligenter Mehrachsantrieb
gemall dem Antriebsprofil CiA402.
Pl Controller C-887.53x
Kartesische
Zielposition B h d Fein-
> = eree m'mg er. ! interpo- [P m
Ether inversen Kinematik ;
lation Motor-
EtherCAT- CAT controller
Master Slaves mit
Kartesische Posi- Schnitt- B s Drehzahl-
tionsriickmeldung stelle S — regelung
< - kartesische 1

Koordinaten

Abbildung 7:  Vom EtherCAT-Master kommandiertes Hexapod-System

Die nachfolgende Tabelle gibt einen Uberblick tiber die wichtigsten Merkmale der
Kommandierung des C-887.53x durch einen EtherCAT-Master:

Feldbus-Protokoll: EtherCAT (CoE = CANopen over EtherCAT)
Antriebsprofil: CiA402 (IEC 61800-7-201)

Typ des kommandierten Geréats, Anzahl | Mehrachsgerat mit 6 einzelnen kartesischen Achsen
der Achsen:

Zykluszeit fiir Vorgabe von >1ms

Zielpositionen, Signalverarbeitung und
Synchronisation:
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Unterstlitzte Betriebsmodi gemaR
CiA402:

Modus Objekt Anmerkung
0x6060
Keine Modus- 0 Sicherer Grundzustand,
dnderung / kein Zielpositionen werden
Modus ausge- ignoriert; erforderlich
wahlt fir das Aktivieren von
Koordinatensystemen
Homing Modus 6 Referenzierungsfahrt
ausfuhren
Cyclic-Synchro- 8 Zyklische Vorgabe von
nous-Position- Zielpositionen durch
Modus (CSP) den EtherCAT-Master

Unterstiitzter Synchronisationsmodus: | Distributed Clocks, Synchron mit SYNCO Event
Anschluss an den Feldbus: Buchse RJ45

Die EtherCAT-Schnittstelle wird im C-887.53x durch eine Parametereinstellung aktiviert,
Standardeinstellung: Nach dem Einschalten oder Neustart des C-887.53x ist die EtherCAT-
Schnittstelle aktiviert. Details siehe "Konfiguration des C-887 fiir Kommandierung durch
EtherCAT-Master" (S. 48).

Die Integration des C-887.53x in das EtherCAT-Netzwerk erfolgt (iber eine von Pl bereitgestellte
XML-Datei, Details siehe "Konfiguration des EtherCAT-Masters" (S. 49).

Die LED RUN des C-887.53x (S. 18) zeigt den aktuellen Zustand der EtherCAT-
Kommunikationszustandsmaschine an.

Weitere Informationen finden Sie im Dokument "EtherCAT Interface Description" (C887T0011).

3.10.2 Konfiguration des C-887 fiir Kommandierung durch EtherCAT-Master

Aktivierung der EtherCAT-Schnittstelle

Bewegungen der Achsen X, Y, U, V, W und Z kdnnen bei Modellen mit EtherCAT-Schnittstelle
durch einen EtherCAT-Master ausgelost werden (Details siehe "Bewegungen des Hexapods"
(S. 34)). Die EtherCAT-Schnittstelle des C-887 wird durch den Wert des Parameters Configure
Command Mode (1D 0x19002000) aktiviert. Mogliche Werte des Parameters Configure
Command Mode:

= 0 = EtherCAT-Schnittstelle deaktiviert ("GCS")

= 1 =EtherCAT-Schnittstelle aktiviert ("External: EtherCAT"); Standardeinstellung fir die
Modelle C-887.53, .531, .532, .533

Der Wert des Parameters Configure Command Mode kann mit GCS-Befehlen liber die TCP/IP-
oder RS-232-Schnittstelle des C-887.53x gedndert werden.
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3.10.3

1. Gewinschten Aktivierungszustand wahlen:
SPA 1 0x19002000 1

oder
SPA 1 0x19002000 O

2. Geanderten Parameterwert aktivieren:

a) Parameterwert im permanenten Speicher des C-887 speichern:
WPA 101 1 0x19002000

b) C-887 neu starten durch Senden von RBT oder Aus- und Einschalten des C-887.

EtherCAT-Schnittstelle und GCS-Befehle

Wenn die EtherCAT-Schnittstelle durch den Parameter Configure Command Mode aktiviert ist,
kénnen immer noch GCS-Befehle Gber die TCP/IP- oder RS-232-Schnittstelle des C-887.53x
gesendet werden. Die Ausfiihrung der folgenden GCS-Befehle wird jedoch vom C-887.53x
verweigert, wenn die Hexapod-Achsen im Zustand Operation enabled der CiA402-
Zustandsmaschine sind:

= Befehle, die Bewegungen ausldsen (z. B. MOV)
= Befehle, die Bewegungen stoppen (z. B. HLT und STP)
= Befehl WPA
Der Zustand Operation enabled kann nicht durch GCS-Befehle verlassen werden.

Wenn die EtherCAT-Schnittstelle aktiviert ist, werden die verwendeten Koordinatensysteme

(S. 41) durch anwendungsspezifische Objekte (SDO) definiert und aktiviert. Die Einstellungen fir
Koordinatensysteme kdnnen bei aktivierter EtherCAT-Schnittstelle nicht durch GCS-Befehle
geandert werden.

Die GCS-Kommunikation kann die Leistungsfahigkeit der EtherCAT-Schnittstelle des C-887.53x
reduzieren. Deshalb sollte die GCS-Kommunikation vermieden werden (z. B. das Senden von
GCS-Befehlen oder die Verwendung von PC-Software wie PIMikroMove®), wenn die EtherCAT-
Schnittstelle verwendet wird. Verwenden Sie die GCS-Kommunikation nur fiir die erste
Inbetriebnahme, in Supportfallen und zur Fehlersuche.

Wenn die EtherCAT-Schnittstelle deaktiviert ist, ist keine Kommandierung durch den EtherCAT-
Master moglich, sondern nur durch GCS-Befehle.

Konfiguration des EtherCAT-Masters

Die Schritte fiir Konfiguration, Inbetriebnahme und Betrieb des EtherCAT-Masters hdngen vom
verwendeten Gerat ab. Details finden Sie in der Dokumentation Ihres EtherCAT-Masters.

Fir die Integration des C-887 in das EtherCAT-Netzwerk muss die von Pl bereitgestellte XML-
Datei Physik_Instrumente_Hexapod.xml auf dem EtherCAT-Master gespeichert werden. Die
XML-Datei finden Sie im Verzeichnis EDS auf dem Datentrager aus dem Lieferumfang des C-887.

Zusatzlich miissen die folgenden Einstellungen des EtherCAT-Masters gedandert werden, um ihn
an den C-887 anzupassen.
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3.11

PI

Einzustellen pro kartesischer Achse des Hexapod-Systems:

=  Scaling Factor Numerator: 1
Scaling Factor Denominator: 100000

= Reference System: Absolut (der C-887 liefert absolute Positionen an den EtherCAT-
Master)

= Totzeitkompensation: Hangt von der Zykluszeit ab. Berechnung und Beispiele:
Totzeit = 4 * Zykluszeit + 5 * Interpolationspufferzeit (2 ms)
1 ms Zykluszeit: 14 ms Totzeit
2 ms Zykluszeit: 18 ms Totzeit
Empirische Optimierung empfohlen

= Beschleunigung, Geschwindigkeit und Ruck sollten an den Hexapod angepasst werden,
um Bewegungsfehler zu vermeiden (technische Daten siehe Dokumentation des
Hexapods)

Einzustellen fir das gesamte Hexapod-System:
= Synchronisationsmodus: Distributed Clocks, Synchron mit SYNCO Event

Wahrend der Kommandierung durch den EtherCAT-Master muss die minimale Zykluszeit des
Hexapod-Systems (1 ms) eingehalten werden. Wenn die tatsachliche Zykluszeit kirzer ist als die
minimale Zykluszeit des Hexapod-Systems, bewegt sich der Hexapod nicht.

Wahrend der Kommandierung durch den EtherCAT-Master kann die tatsachliche Zykluszeit des
C-887 liber den Wert des Parameters Cycletime For Interpolation In External Mode (1D
0x19002010) ausgelesen werden. Der Parameterwert kann mit dem GCS-Befehl SPA? (S. 259)
Uber die TCP/IP- oder RS-232-Schnittstelle des C-887 ausgelesen werden.

Kommunikationsschnittstellen

Der C-887 kann (iber folgende Schnittstellen mit ASCIl-Befehlen gesteuert werden:
= TCP/IP
=  Serielle RS-232-Verbindung

Die Modelle C-887.53, .531, .532 und .533 sind mit einer EtherCAT-Schnittstelle ausgestattet.
Bei Kommandierung liber die EtherCAT-Schnittstelle wird das Hexapod-System als
Mehrachsgerat entsprechend des Antriebsprofils CiA402 verwendet. Der EtherCAT-Master
kommandiert die logischen Achsen X, Y, Z, U, V und W der Bewegungsplattform des Hexapods.

Weitere Informationen siehe "Kommandierung Gber EtherCAT-Schnittstelle" (S. 47).
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3.12 PC-Softwareiibersicht

3.12.1 Ansteuerung von Pl Systemen

Systeme von Pl kénnen grundsatzlich wie folgt angesteuert werden:

> Inbetriebnahme, Pr:ﬂ:ag?:;'i:':':g Pr?iiavn;:"i::'rng Echtzeit-
Systemoptimie- ) hni llen /
S Manuelle Y _pf h Sprachen und verbreiteten Sc h 't,tSte IT"
kel Bedienung rung, einfache Betrieb o Sprachen oder Schnittstellen
§ Automatisierungs- G(}V\;'Ied ssysL_emen nicht unterstiitzten | 2U7 industriellen
indows, Linux, P
g aufgaben macos) Betriebssystemen Automatisierung
&
T
c
>
niedrig
Pl Host-
Software
Sofort einsatz-
bereite All-in-One-
Anwendungen,
z. B. PIMikroMove®
o
©
E
I} Komfortable API
. (dynamische Programmbibliotheken,
Treiber fiir NI LabVIEW, Python,
MATLAB, mit Programmierbeispielen)
E Textbefehle E
o (PI General Command Set) !
Q2
2 HID TTL, analoge
% (Joystick, manuelle USB / RS-232 /TCP/IP Signale, SPI,
< Bedieneinheit) EtherCAT
(&)
%]

Pl Motion Controller

Low-Level-Funktionalitat High-Level-Funktionalitat
(z.B. Parameter setzen, Achse verfahren) (z.B. Makros, Datenrekorder, Funktionsgenerator)
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3.12.2 Pl Software Suite
Im Lieferumfang (S. 23) des C-887 ist ein Datentrager mit der Pl Software Suite enthalten. Einige
Bestandteile der Pl Software Suite werden in der nachfolgenden Tabelle beschrieben.
Informationen zur Kompatibilitat der Software mit PC-Betriebssystemen finden Sie in der C-
990.CD1 Release News im Hauptverzeichnis des Datentragers.
Bibliotheken, Treiber
PC-Software |Kurzbeschreibung Empfohlene
Verwendung
Dynamische Ermoglicht die Softwareprogrammierung fir Fiir Anwender, die fir ihre
Programmbib- | den C-887 mit Programmiersprachen wie z. B. Anwendung eine
liothek flir GCS | C++. Die Funktionen in der dynamischen dynamische Programm-
Programmbibliothek basieren auf dem PI bibliothek nutzen mochten.
General Command Set (GCS). Wird fiir PIMikroMove®
benotigt.
Wird fir die NI LabVIEW-
Treiber bendotigt.
Pl Hexapod 3D | Programmbibliothek, die folgende Funktionen | Wird fir PIMikroMove®
Library far PIMikroMove® bereitstellt: bendtigt.
= 3D-Darstellung der Bewegungen des
Hexapods und des aktiven
Koordinatensystems
= Konfiguration und Verwaltung von
benutzerdefinierten Koordinatensystemen
Pl Hexapod Konfigurationsdateien fir die grafische Werden fiir die Pl Hexapod
DataFiles Darstellung der Hexapoden in der PC-Software |3D Library bendétigt.
Treiber zur NI LabVIEW ist eine Software fiir die Fur Anwender, die NI
Verwendung | Datenerfassung und Prozesssteuerung (von LabVIEW zur Program-
mit NI National Instruments separat zu beziehen). Die | mierung ihrer Anwendung
LabVIEW Treiberbibliothek ist eine Sammlung von Virtual- | verwenden mdchten.
Software Instrument-Treibern fiir Elektroniken von PI.
Die Treiber unterstiitzen das GCS.
MATLAB- MATLAB ist eine Entwicklungsumgebung und Fiir Anwender, die MATLAB
Treiber Programmiersprache fiir numerische zur Programmierung ihrer
Berechnungen (von MathWorks separat zu Anwendung verwenden
beziehen). mochten.
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.
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PC-Software |Kurzbeschreibung Empfohlene
Verwendung
PIPython Eine Sammlung von Python-Modulen fir die Fiir Anwender, die Python
komfortable Nutzung von Elektroniken und GCS- | zur Programmierung von
Daten. Skripten fiir ihre Anwendung
Die Module kénnen mit Python 3.6+ eingesetzt |verwenden mdchten.
werden. Uber Sockets ist auch der Einsatz auf Die Verwendung von Python
weiteren Betriebssystemen moglich. erweitert den Funktions-
umfang des GCS-
Befehlssatzes betrachtlich.
Anwendersoftware

PC-Software

Kurzbeschreibung

Empfohlene
Verwendung

PIVirtualMove

Simulationsprogramm fir
parallelkinematische Mehrachssysteme von
PIl. Bestimmte Posen kénnen fir einen
bestimmten Aufbau des Systems (Einbaulage,
zu bewegende Last, externe Krafte und
Momente, verwendetes Koordinatensystem)
simuliert und geprift werden hinsichtlich:

= Maximale und tatsachlich verfiigbare
Stellwege

= Krafte, die aktuell auf die Beine oder
Aktoren der Mechanik einwirken

Fur alle Anwender.

PIHexapod
Emulator

Programm, mit dem der C-887 und der
angeschlossene Hexapod sowie die Achsen A
und B emuliert werden kénnen. Der
PIHexapodEmulator kann direkt gestartet
werden (verbinden tiber TCP/IP mit der
Adresse localhost und dem Port 50000) oder
aus PIMikroMove® (im Dialog Start up
controller den C-887 auswahlen und auf der
Registerkarte PIHexapodEmulator die
Verbindung herstellen).

Fur Anwender, die das
Verhalten des Hexapod-
Systems testen mochten,
wenn Controller und/oder
Hexapod nicht zur
Verfligung stehen.

C-887 Hexapod-Controller
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PC-Software

Kurzbeschreibung

Empfohlene
Verwendung

PIMikroMove®

Grafische Benutzerschnittstelle fiir Windows,
mit der der C-887 und andere Controller von
Pl bedient werden kénnen:

= Das System kann ohne
Programmieraufwand gestartet werden

= Grafische Darstellung der Bewegungen
im geregelten und ungeregelten Betrieb

= Makrofunktionalitat zum Abspeichern
von Befehlsfolgen auf dem PC
(Hostmakros)

= Komplette Umgebung fiir die
Befehlseingabe, zum Ausprobieren von
verschiedenen Befehlen

PIMikroMove® verwendet die dynamische
Programmbibliothek zur Kommandierung des
Controllers.

Fur Anwender, die einfache
Automatisierungsaufgaben
ausfuhren oder ihre
Ausriistung vor oder anstelle
der Programmierung einer
Anwendung testen
mochten. Ein Logfenster mit
Anzeige der gesendeten
Befehle ermdglicht auch das
Erlernen der Befehls-
verwendung.

PITerminal

Terminalprogramm, das fiir nahezu alle
Controller von Pl verwendet werden kann.

Fur Anwender, die die
Befehle des GCS direkt an
den Controller senden
mochten.

PIStages3Editor

Programm zum Offnen und Editieren von
Positioniererdatenbanken des Formats .db.

Fur Anwender, die sich
intensiv mit den Inhalten
der Positioniererdaten-
banken auseinandersetzen
mochten.

PIUpdateFinder

Uberprift die auf dem PC installierte
Software von Pl. Wenn auf dem Server von PI
aktuellere Versionen der PC-Software
vorhanden sind, wird das Herunterladen
angeboten.

Fur Anwender, die die PC-
Software aktualisieren
mochten.

PIFirmware Programm zur Aktualisierung der Firmware | Fir Anwender, die die
Manager des C-887. Firmware aktualisieren
mochten.
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4 Auspacken

1. Packen Sie den C-887 vorsichtig aus.

2. Vergleichen Sie die erhaltene Lieferung mit dem Lieferumfang laut Vertrag und mit dem
Lieferschein.

3. Uberpriifen Sie den Inhalt auf Anzeichen von Schiden. Bei Schaden oder fehlenden
Teilen wenden Sie sich sofort an unseren Kundendienst (S. 367).

4. Bewahren Sie das komplette Verpackungsmaterial auf fir den Fall, dass das Produkt
zurlickgeschickt werden muss.
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5 Installation
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5.1 Allgemeine Hinweise zur Installation

Der Hexapod kann in beliebiger Orientierung montiert werden.

HINWEIS

Unzulassige mechanische Belastung und Kollisionen!

Unzuldssige mechanische Belastung und Kollisionen zwischen Hexapod, zu bewegender Last
und Umgebung kénnen den Hexapod beschadigen.

» Halten Sie den Hexapod nur an der Grundplatte.

» Ermitteln Sie mit dem Simulationsprogramm PIVirtualMove vor der ersten Installation von
Hexapod und Last die zuldssigen Posen. Fiir die Definition einer zuldssigen Pose siehe
"Zulassige Posen ermitteln" (S. 62).

» Wiederholen Sie die Ermittlung der zuldssigen Posen, wenn Sie den Hexapod-Typ wechseln
und vor jeder Anderung von Einbaulage, zu bewegender Last, externen Kréften und
Momenten oder verwendetem Koordinatensystem.

» Wenn Sie ein eigenes Koordinatensystem definieren und anstelle des werkseitig
eingestellten Koordinatensystems verwenden: Beachten Sie, dass das
Simulationsprogramm PIVirtualMove bei der Verwendung benutzerdefinierter
Koordinatensysteme engere Stellwegsgrenzen berechnet als der Controller. Wenn Sie das
Kommandieren von Posen vermeiden wollen, die aufRerhalb der von PIVirtualMove
berechneten Stellwegsgrenzen liegen:

— Ermitteln Sie mit dem Controller durch Abfragen mit dem Befehl TRA?, ob Posen
kommandiert werden kénnen, die auBerhalb der von PIVirtualMove berechneten
Stellwegsgrenzen liegen.
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Wenn notwendig, setzen Sie im Controller mit den Befehlen NLM und PLM
Verfahrbereichsgrenzen entsprechend den von PlVirtualMove berechneten
Stellwegsgrenzen.

» Stellen Sie bei der Installation des Hexapods und der Last sicher, dass der tatsachliche
Systemaufbau dem Systemaufbau entspricht, fir den Sie im Simulationsprogramm
PIVirtualMove die zuldssigen Posen ermittelt haben.

» Vermeiden Sie bei der Installation hohe Krafte und Momente auf die Bewegungsplattform.

» Sorgen Sie fur eine unterbrechungsfreie Stromversorgung, um eine ungewollte
Deaktivierung des Hexapod-Systems und daraus resultierende ungewollte
Positionsdanderungen des Hexapods zu vermeiden.

» Stellen Sie sicher, dass im Arbeitsraum des Hexapods keine Kollisionen zwischen Hexapod,
zu bewegender Last und Umgebung maoglich sind.

5.2

5.2.1

PC-Software installieren

Die Kommunikation zwischen dem C-887 und einem PC ist zur Konfiguration des C-887 und zur
Bewegungskommandierung mit den Befehlen des GCS notwendig. Dafiir stehen verschiedene
PC-Softwareanwendungen zur Verfligung.

Erstinstallation ausfiihren

Zubehor

PC mit Betriebssystem Windows oder Linux und mindestens 30 MB freiem
Speicherplatz

Datentrager mit der Pl Software Suite (im Lieferumfang)

Informationen zur Kompatibilitdt der Software mit PC-Betriebssystemen finden Sie in
der C-990.CD1 Release News im Hauptverzeichnis des Datentragers.

PC-Software auf Windows installieren

1.

Starten Sie den Installationsassistenten, indem Sie im Installationsverzeichnis
(Hauptverzeichnis des Datentragers) auf die Datei PISoftwareSuite.exe doppelklicken.

Das Fenster InstallShield Wizard fur die Installation der Pl Software Suite wird gedffnet.
Folgen Sie den Anweisungen am Bildschirm.

Die PI Software Suite umfasst unter anderem folgende Komponenten:

— Treiber zur Verwendung mit NI LabVIEW-Software

— Dynamische Programmbibliothek fiir GCS

— PIMikroMove®

— PC-Software zum Aktualisieren der Firmware des C-887

— PlUpdateFinder zum Aktualisieren der Pl Software Suite

— USB-Treiber
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PC-Software auf Linux installieren

1. Entpacken Sie das tar-Archiv aus dem Verzeichnis /Linux des Datentrédgers 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. Um die Installation zu starten, geben Sie ./INSTALL ein.
Achten Sie beim Eingeben des Befehls auf GroR-/Kleinschreibung.

5. Folgen Sie den Anweisungen am Bildschirm.

Sie kdnnen einzelne Komponenten zur Installation auswahlen.

5.2.2 Updates installieren
Die Pl Software Suite wird von Pl standig verbessert.
» Installieren Sie immer die neueste Version der Pl Software Suite und der
Positioniererdatenbank.
Voraussetzungen
v" Aktive Verbindung zum Internet
v" Wenn lhr PC ein Windows-Betriebssystem verwendet:

— Sie haben das Handbuch fiir den PIUpdateFinder (AOO0T0028) von der Pl Website
heruntergeladen. Sie finden den Link in der Datei "A000T0081-Downloading
Manuals from Pl.pdf" im Ordner \Manuals auf dem Datentrager mit der Pl Software
Suite.

PC-Software und PISTAGES3.DB auf Windows aktualisieren
» Verwenden Sie den PIUpdateFinder:
— Folgen Sie den Anweisungen im Handbuch fir den PIUpdateFinder (AOOOT0028).

PC-Software auf Linux aktualisieren

1. Offnen Sie die Webseite https://www.physikinstrumente.de/de/produkte/software-
suite (https://www.physikinstrumente.de/de/produkte/software-suite).

Scrollen Sie nach unten zu Downloads.
Fiir PI Software Suite C-990.CD1: Wihlen Sie HINZUFUGEN+
Wahlen Sie ANFORDERN

v o wN

Flllen Sie das Anfrageformular aus und senden Sie die Anfrage ab.
Der Download-Link wird an die eingegebene E-Mail-Adresse gesendet.

6. Entpacken Sie die Archivdatei auf Ihrem PC in ein separates Installationsverzeichnis.
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7. Wechseln Sie im Verzeichnis mit den entpackten Dateien in das Unterverzeichnis linux.

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

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

10. Installieren Sie das Update.

INFORMATION

Wenn Software im Bereich Downloads fehlt oder Probleme beim Herunterladen auftreten:
» Wenden Sie sich an unseren Kundendienst (S. 367).

PISTAGES3.DB auf Linux aktualisieren

1. Wenden Sie sich an den Kundendienst (S. 367), um die neueste Version der
Positioniererdatenbank PISTAGES3.DB zu erhalten.

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

3. Installieren Sie das Update, das Sie von unserem Kundendienst erhalten haben, auf dem
PC.

5.2.3 Kundenspezifische Positioniererdatenbank installieren
Mit einem kundenspezifischen Positionierer erhalten Sie von Pl einen Datentrager mit
folgendem Inhalt:
=  Programm Import Pl CustomStage
= Kundenspezifische Positioniererdatenbank mit dem Parametersatz fiir den Positionierer
Damit der Parametersatz in der PC-Software ausgewahlt werden kann, muss er zuvor mit dem
Programm Import Pl Custom Stage in die Positioniererdatenbank PIStages3 eingefligt werden.
> Installieren Sie die kundenspezifische Positioniererdatenbank, indem Sie im
Hauptverzeichnis des Datentragers auf die Datei Import_PI_CustomStage.exe
doppelklicken.
Der Parametersatz aus der kundenspezifischen Positioniererdatenbank wird in
PIStages3 eingefiigt.
Wenn eine Meldung erscheint, dass die Installation der kundenspezifischen
Positioniererdatenbank fehlgeschlagen ist:
a) Aktualisieren Sie die Positioniererdatenbank PIStages3 auf Ihrem PC, siehe
"Updates installieren" (S. 59).
b) Wiederholen Sie die Installation der kundenspezifischen Positioniererdatenbank.
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5.3 Beliiftung sicherstellen

Hohe Temperaturen kdnnen den C-887 liberhitzen.

> Installieren Sie den C-887 mit einem Abstand von mindestens 10 cm zur Oberseite und
mindestens 5 cm zu dessen Seiten. Wenn dies nicht moglich ist, kiihlen Sie die
Umgebung ausreichend.

» Sorgen Sie fur ausreichende BelUftung am Aufstellungsort.

» Halten Sie die Umgebungstemperatur auf einem unkritischen Wert (zwischen 5 °C und
40 °C).

5.4 C-887 erden

Der C-887 ist nicht iber den Netzteilanschluss geerdet.

» Schlielen Sie den mit dem Schutzleitersymbol gekennzeichneten Gewindestift (siehe
Abbildung) am Gehé&use des C-887 an den Schutzleiter an.

5.5 C-887 an die Stromversorgung anschlieRen

INFORMATION

Wenn der Hexapod an der Buchse 24 V Out 7 A des Controllers angeschlossen ist, wird die
Versorgungsspannung des Controllers auch fiir den Hexapod verwendet.

Nur Modelle C-887.522, .523, .532, .533:

Die Buchse E-Stop steuert ein internes Relais mit SchliefRer, das den 24-V-Ausgang fiir den
Hexapod (Buchse 24 V Out 7 A) deaktiviert oder aktiviert.

Voraussetzungen
v’ Der C-887 ist ausgeschaltet, d. h. der Ein-/Ausschalter befindet sich in der Stellung O.

v" Der C-887 ist in der Nihe der Stromversorgung installiert, damit der Netzstecker schnell
und einfach vom Netz getrennt werden kann.

Werkzeug und Zubehor

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

=  Mitgeliefertes Netzkabel

= Alternativ: ausreichend bemessenes Netzkabel
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C-887 an die Stromversorgung anschlieBen

1. Verbinden Sie den Stecker M12 (w) des Netzteils mit dem Anschluss 24 V In 8 A des C-
887.

2. Verbinden Sie das Netzkabel mit dem Netzteil.

3. SchlieRen Sie das Netzteil (iber das Netzkabel an die Steckdose an.

Hexapod installieren

Zuldssige Posen ermitteln

Um Schaden am Hexapod zu vermeiden, diirfen nur zuldssige Posen kommandiert werden. Fiir
die Ermittlung zulassiger Posen gemal} der folgenden Definition ist das Simulationsprogramm
PIVirtualMove vorgesehen:

Eine Pose ist zuldssig, wenn sie mit dem verwendeten Systemaufbau (Einbaulage des Hexapods,
zu bewegende Last, externe Krdfte und Momente) und dem verwendeten Koordinatensystem
von allen der sechs Achsen X, Y, Z, U, V, W erreicht werden kann und die zuldssige Belastung der
Beine nicht Gberschritten wird.

Werkzeug und Zubehor

=  PC mit Windows-Betriebssystem, auf dem das Simulationsprogramm PIVirtualMove
installiert ist.

Zuldssige Posen des Hexapods ermitteln
» Folgen Sie den Anweisungen im PIVirtualMove-Handbuch (SM163E).

INFORMATION

Das Simulationsprogramm PIVirtualMove berechnet die zuldssigen Posen auf Basis der
maximalen Nutzlast des Hexapods (= Grenzwert bei eingeschaltetem Servomodus). Die
maximale Haltekraft bei ausgeschaltetem Servomodus basiert auf der Selbsthemmung der
Aktoren in den Hexapod-Beinen und fallt geringer aus als die maximale Nutzlast.

INFORMATION

Die Belastung der Hexapod-Beine variiert in Abhangigkeit von folgenden Faktoren:
= Aktivierungszustand des Servomodus im Controller
®  Einbaulage des Hexapods

= Zu bewegende Last: Masse und Position des Massenschwerpunkts auf der
Bewegungsplattform

= An der Bewegungsplattform angreifende Krafte und Momente

= Von der Bewegungsplattform im Betrieb anzufahrende Posen (Translations- und
Rotationskoordinaten)
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5.6.2 Hexapod erden

» Folgen Sie den Anweisungen im Handbuch des Hexapods.

5.6.3 Hexapod auf Unterlage befestigen

> Folgen Sie den Anweisungen im Handbuch des Hexapods.

5.6.4 Last auf Hexapod befestigen

> Folgen Sie den Anweisungen im Handbuch des Hexapods.

5.7 Hexapod liber Kabelsatz an C-887 anschliefl3en

INFORMATION

Wenn der Hexapod an der Buchse 24 V Out 7 A des Controllers angeschlossen ist, wird die
Versorgungsspannung des Controllers auch fiir den Hexapod verwendet.

Nur Modelle C-887.522, .523, .532, .533:

Die Buchse E-Stop steuert ein internes Relais mit SchlieRer, das den 24-V-Ausgang fiir den
Hexapod (Buchse 24 V Out 7 A) deaktiviert oder aktiviert.

INFORMATION

Wenn eine Sicherheitsfunktion gemaR geltenden Normen erforderlich ist:
> Definieren und implementieren Sie geeignete MalRnahmen. Beispiele fir mogliche
Malnahmen:
— Wenn die Stromversorgung des Hexapods Uiber den C-887 erfolgt, unterbrechen Sie die
Versorgungsleitung durch geeignete Sicherheitstechnik.
— Verwenden Sie flir den Hexapod ein externes Netzteil mit geeigneter
Sicherheitstechnik.

— Nur Modelle C-887.522, .523, .532, .533: Schliel3en Sie an der Buchse E-Stop geeignete
Sicherheitstechnik an. Weitere Informationen siehe "Buchse E-Stop verwenden"
(S.93).

INFORMATION

Ab der Seriennummer 121017873 unterstitzt der C-887 auch Hexapod-Mikroroboter, die zur
Datenibertragung das BiSS-Protokoll verwenden.
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Hexapod iiber Kabelsatz an C-887 anschlief3en
» Folgen Sie den Anweisungen im Handbuch des Hexapods.

» Nur Modelle C-887.522, .523, .532, .533: Beschalten Sie die Buchse E-Stop so, dass
Bewegungen der Achsen moglich sind. Details siehe "Buchse E-Stop verwenden" (S. 93).

5.8 Positionierer fiir Achsen A und B anschlieRen

HINWEIS

Schiden bei Anschluss eines falschen Motors!

Das AnschlieBen eines Positionierers mit Schrittmotor kann irreparable Schaden am C-887
verursachen.

» SchlieRen Sie an die Buchsen A und B des C-887 nur Positionierer mit DC-Motor und
integrierten Motortreibern an.

INFORMATION

Die Buchsen Motor A und Motor B (Sub-D 15 (f)) des C-887 sind fiir den Anschluss von
Positionierern mit DC-Motor und integrierten Motortreibern vorgesehen.

Wenn Sie Pl vor Auslieferung des Hexapod-Systems liber die verwendeten Positionierertypen
informieren, konfiguriert Pl den C-887 entsprechend lhrer Bestellung, so dass die
entsprechenden Positionierertypen zu den Achsen A und B des C-887 zugewiesen sind:

= Wenn Sie nur einen Positionierer bestellen, wird der entsprechende Positionierertyp der
Achse A zugewiesen.

= Wenn Sie zwei Positionierer bestellen, werden die entsprechenden Positionierertypen den
Achsen A und B in aufsteigender alphabetischer Reihenfolge zugewiesen, z. B. M-403.1DG
zu A und M-403.2PD zu B; M-414.1PD zu A und M-511.DD1 zu B.

Weitere Informationen zur Zuweisung von Positionierertypen finden Sie in "Betriebsparameter
der Achsen A und B" (S. 32).

Voraussetzungen
v’ Der C-887 ist ausgeschaltet, d. h. der Ein-/Ausschalter befindet sich in der Stellung O.
v" Sie haben das Benutzerhandbuch des Positionierers gelesen und verstanden.
v" Sie haben den Positionierer gemaR der Beschreibung im entsprechenden
Benutzerhandbuch montiert.
Werkzeug und Zubehoér

= Positionierer von Pl, der mit einem PWM-Verstarker ausgestattet ist, erhaltlich als
optionales Zubehor (S. 24)
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Positionierer fiir Achsen A und B an C-887 anschlie8en
1. SchlieRen Sie die Positionierer an den Buchsen Motor A und Motor B an.

— Wenn bekannt, beachten Sie die Einstellungen des C-887 fiir die Positionierertyp-
Zuweisung.

Der Positionierer an Motor A wird als Achse A kommandiert, und der Positionierer an
Motor B wird als Achse B kommandiert.

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

5.9 Analoge Signalquellen anschlieen

Alle C-887-Modelle sind mit vier analogen Eingangen auf der Buchse I/O (S. 381) ausgestattet.

Die Modelle C-887.521, .523, .531 und .533 sind zusatzlich mit zwei hochauflésenden analogen
Eingangen auf den BNC-Buchsen Analog In 5 und Analog In 6 ausgestattet.

Details siehe "Spezifikationen der analogen Eingdnge" (S. 376).
Anwendungsmoglichkeiten der analogen Eingangssignale:

=  Verwendung in Fast-Alignment-Routinen (S. 2). Weitere Informationen finden Sie im
Dokument "Schnelle, mehrkanalige Ausrichtung in der Photonik" (E712T0016).

= Verwendung in Scanprozeduren:

— Vom C-887 ausgefiihrte Scanprozeduren: siehe die Befehle AAP (S. 158), FIO
(S.177), FLM (S. 180), FLS (S. 182), FSA (S. 187), FSC (S. 190), FSM (S. 195)

— Von PIMikroMove® ausgefiihrte Scanprozeduren (im Tools-Meni von
PIMikroMove® verfiigbar): siehe PIMikroMove®-Handbuch

= Verwendung in Makros:
— Bedingte Ausfiihrung des Makros: siehe WAC (S. 281)
— Bedingtes Stoppen der Makroausfiihrung: siehe MEX (S. 241)
— Bedingter Sprung des Makroausfiihrungszeigers: siehe JRC (S. 210)
— Kopieren des Eingangszustands in eine Variable: siehe CPY (S. 163)

Details und Beispiele zu Makros finden Sie in "Controllermakros” (S. 127).

INFORMATION

Fiir dynamische und hochauflésende Anwendungen wie zum Beispiel Fast-Alignment-Routinen
oder Scanprozeduren wird die Verwendung der BNC-Buchsen Analog In 5 und Analog In 6
empfohlen.

Die analogen Eingange auf der Buchse 1/0 eignen sich fir die Verwendung in Makros.
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Werkzeug und Zubehoér

= Geeignete Signalquelle gemaR den Spezifikationen des Eingangs (S. 376), z. B. optischer
Leistungsmesser F-712.PM1 (erhaltlich als optionales Zubehor (S. 24)) fir den Anschluss
an Analog In 5 oder Analog In 6
Analoge Signalquelle anschlie8en
1. SchlieBen Sie die Signalquelle am analogen Eingang an.

2. Sichern Sie die Steckverbindung gegen unbeabsichtigtes Abziehen.

5.10 Digitale Ein- und Ausgange anschlieRen
Die digitalen Ein- und Ausgédnge auf der Buchse 1/0 (S. 381) des C-887 (TTL-Signale) kénnen wie
folgt verwendet werden:
= Ausgdnge: Status setzen mit dem Befehl DIO (S. 166)
= Eingdnge: Status abfragen mit dem Befehl DIO? (S. 167), Verwendung in Makros:
— Bedingte Ausfiihrung des Makros: siehe WAC (S. 281)
— Bedingtes Stoppen der Makroausfiihrung: siehe MEX (S. 241)
— Bedingter Sprung des Makroausfiihrungszeigers: siehe JRC (S. 210)

Kopieren des Eingangszustands in eine Variable: siehe CPY (S. 163)

Details und Beispiele zu Makros finden Sie in "Controllermakros" (S. 127).

Werkzeug und Zubehor
= Geeigneter Stecker HD D-Sub 26 (m)

= Wenn Sie die digitalen Eingdnge verwenden wollen: Geeignete Signalquelle gemaR den
Spezifikationen des Eingangs (S. 381)

= Wenn Sie die digitalen Ausgange verwenden wollen: Geeignetes Gerat fir die
Signalauswertung gemaf den Spezifikationen des Ausgangs (S. 381)
Digitale Ein- und Ausgdnge anschlieen

> Digitale Eingdnge: SchlieRen Sie die Signalquelle an einen der Pins 7, 16, 17 und 25 der
Buchse 1/0 an.

» Digitale Ausgédnge: SchlieRen Sie das Gerat fiir die Signalauswertung an einen der Pins 8,
9, 18 und 26 der Buchse 1/O an.

» Sichern Sie die Steckverbindung gegen unbeabsichtigtes Abziehen.
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5.11 PC anschlieRen

Die Kommunikation zwischen dem C-887 und einem PC kann zur Konfiguration des C-887 und
zur Bewegungskommandierung mit den Befehlen des GCS genutzt werden. Der C-887 verfligt
dazu Uber folgende Schnittstellen:

=  TCP/IP
= RS-232-Schnittstelle

In diesem Abschnitt erfahren Sie, wie Sie den C-887 liber die entsprechenden Kabel an den PC
anschlielRen. Alle weiteren Schritte, die flr die Herstellung der Kommunikation zwischen C-887
und PC erforderlich sind, finden Sie in "Kommunikation Gber TCP/IP-Schnittstelle herstellen"
(S. 74) und in "Kommunikation iber RS-232-Schnittstelle herstellen" (S. 82).

5.11.1 C-887 iiber die TCP/IP-Schnittstelle anschlieBen

Voraussetzungen

v" Wenn der C-887 direkt an den PC angeschlossen werden soll:
Der PC verfligt Gber eine freie RJ45-Ethernet-Anschlussbuchse.

v" Wenn C-887 und PC gemeinsam in einem Netzwerk betrieben werden sollen:
Flr den C-887 ist ein freier Zugangspunkt zum Netzwerk vorhanden, gegebenenfalls ist
dazu ein geeigneter Hub oder Switch an das Netzwerk angeschlossen.

Werkzeug und Zubehoér

= Wenn der C-887 direkt an den PC angeschlossen werden soll:
Crossover-Netzwerkkabel (C-815.563 im Lieferumfang)

=  Wenn der C-887 an einen Netzwerk-Zugangspunkt angeschlossen werden soll: Straight-
Through-Netzwerkkabel (C-815.553 im Lieferumfang)
C-887 direkt an den PC anschlieBen
» Verbinden Sie die RJ45-Buchse bl des C-887 liber das Crossover-Netzwerkkabel mit der
RJ45-Ethernet-Anschlussbuchse des PC.
C-887 an das Netzwerk anschlieRen, in dem sich auch der PC befindet

» Verbinden Sie die RJ45-Buchse bl des C-887 lber das Straight-Through-Netzwerkkabel
mit dem Netzwerk-Zugangspunkt.

5.11.2 C-887 liber die RS-232-Schnittstelle anschlieRen

Voraussetzungen

v" Der PC verfiigt (iber eine freie RS-232-Schnittstelle (auch als "serielle Schnittstelle" oder
"COM-Port" bezeichnet, z. B. COM1 oder COM2).
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Werkzeug und Zubehoér
= RS-232-Nullmodemkabel (C-815.34 im Lieferumfang)

C-887 an den PC anschlieRen

» Verbinden Sie den Einbaustecker RS-232 des C-887 und die RS-232-Schnittstelle des PC
(ein Einbaustecker D-Sub 9 (m)) mit dem Nullmodemkabel.

5.12 EtherCAT-Master anschlieRen

Die Modelle C-887.53x (.53x steht fiir .53, .531, .532 und .533) sind mit einer EtherCAT-
Schnittstelle ausgestattet.

Weitere Informationen zur Verwendung der EtherCAT-Schnittstelle finden Sie im Dokument
"EtherCAT Interface Description" (C887T0011).

HINWEIS

Fehlfunktion wegen falschem Anschluss!

Falsch angeschlossene Kabel kénnen zu falscher Adressierung und Kommunikationsstérungen
fihren.

» Verwenden Sie die RJ45-Buchse Port 1 (links), um den C-887.53x mit dem EtherCAT-Master
zu verbinden (die RJ45-Buchse Port 2 (rechts) ist fiir den Anschluss des ndchsten EtherCAT-
Slaves vorgesehen).

» Verwenden Sie EtherCAT und Standard-Ethernet nicht zusammen in einem physikalischen
Netzwerk. Wenn moglich, verwenden Sie Kabel mit unterschiedlichen Farben fiir EtherCAT-
Verbindungen und Standard-Ethernet-Verbindungen.

Werkzeug und Zubehor
= Geeignetes Kabel:
— Patchkabel CAT 5 oder héher, Straight-Through oder Crossover
— Kabelldnge: 0,3 bis 100 m

EtherCAT-Master anschlieRen

» Verbinden Sie den EtherCAT-Master lber ein geeignetes Kabel mit der RJ45-Buchse
Port 1 des C-887.53x.
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6 Inbetriebnahme
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BEWEBUNEEN STAMEN it 84
6.1 Allgemeine Hinweise zur Inbetriebnahme

VORSICHT

‘g Quetschgefahr durch bewegte Teile!
Zwischen den bewegten Teilen des Hexapods 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.

HINWEIS

Falsche Konfiguration des Controllers!

Die vom Controller verwendeten Konfigurationsdaten (z. B. Geometriedaten und
Regelparameter) missen auf den Hexapod abgestimmt sein. Bei Verwendung falscher
Konfigurationsdaten kann der Hexapod durch unkontrollierte Bewegungen oder Kollisionen
beschadigt werden.

Eine Anpassung der Konfigurationsdaten findet beim Einschalten oder Neustart des Controllers
anhand der vom ID-Chip geladenen Daten statt (S. 31).

» Nachdem Sie die Kommunikation Gber TCP/IP (S. 74) oder RS-232 (S. 82) hergestellt haben,
senden Sie den Befehl CST?. Die Antwort zeigt an, auf welchen Hexapod der Controller
abgestimmt ist.

» Betreiben Sie den Hexapod nur mit einem Controller, dessen Konfigurationsdaten auf den
Hexapod abgestimmt sind.
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HINWEIS

Zuweisung eines falschen Positionierertyps!
Wenn den Achsen A und B ein falscher Positionierertyp zugewiesen wird, kdnnen unpassende

Parametereinstellungen geladen werden. Unpassende Parametereinstellungen kénnen bei
Inbetriebnahme und Betrieb zu Schaden am Positionierer flihren.

» Stellen Sie sicher, dass der zugewiesene Positionierertyp mit dem angeschlossenen
Positionierer ibereinstimmt.

> Andern Sie die Parameterwerte fiir die Achsen A und B nur nach sorgfiltiger Uberlegung.

HINWEIS

Schaden durch Kollisionen!
Kollisionen kénnen den Hexapod, die zu bewegende Last und die Umgebung beschadigen.

» Stellen Sie sicher, dass im Arbeitsraum des Hexapods keine Kollisionen zwischen Hexapod,
zu bewegender Last und Umgebung maoglich sind.

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

» Kommandieren Sie nur zulassige Posen. Fur die Definition einer zuldssigen Pose siehe
"Zulassige Posen ermitteln" (S. 62).

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

HINWEIS

Schiaden durch nicht entfernte Transportsicherung!
Wenn die Transportsicherung (S. 55) des Hexapods nicht entfernt wurde und eine Bewegung

kommandiert wird, kdnnen Schaden am Hexapod entstehen.

» Entfernen Sie die Transportsicherung, bevor Sie das Hexapod-System in Betrieb nehmen.
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HINWEIS

MW schiden durch ungewollte Positionsdanderungen!
(\ /) Das Simulationsprogramm PIVirtualMove berechnet die zuldssigen Posen auf Basis der
- maximalen Nutzlast des Hexapods (= Grenzwert bei eingeschaltetem Servomodus). Die

maximale Haltekraft bei ausgeschaltetem Servomodus basiert auf der Selbsthemmung der
Aktoren in den Hexapod-Beinen und fallt geringer aus als die maximale Nutzlast.

Wenn die tatsachliche Belastung des Hexapods die auf der Selbsthemmung der Aktoren
basierende maximale Haltekraft Gberschreitet, kdnnen in folgenden Fallen ungewollte
Positionsanderungen des Hexapods auftreten, obwohl PIVirtualMove die aktuelle Pose als
zuldssig eingestuft hat:

= Ausschalten des C-887
=  Neustart des C-887

= Ausschalten des Servomodus fiir die Achsen der Bewegungsplattform des Hexapods, z. B.
durch Verwendung der Buchse E-Stop (S. 93)

Dadurch sind Kollisionen zwischen Hexapod, zu bewegender Last und Umgebung méglich.

Kollisionen kénnen den Hexapod, die zu bewegende Last oder die Umgebung beschadigen.

» Stellen Sie sicher, dass die tatsichliche Belastung der Bewegungsplattform des Hexapods
die auf der Selbsthemmung der Aktoren basierende maximale Haltekraft nicht
liberschreitet, bevor Sie den Servomodus ausschalten, den C-887 neu starten oder
ausschalten.

HINWEIS

(/0) Schiaden durch Kollisionen wahrend der Referenzierungsfahrt!
&

Wahrend einer Referenzierungsfahrt bewegt sich der Hexapod auf unvorhersehbare Weise. Es
findet keine Kollisionspriifung und -vermeidung statt, selbst wenn eine Konfiguration zur
Kollisionsvermeidung auf dem C-887 abgelegt wurde (z. B. mit der kostenpflichtigen
PIVeriMove Hexapod Software zur Kollisionspriifung). Verfahrbereichsgrenzen, die mit den
Befehlen NLM und PLM fiir die Bewegungsplattform des Hexapods gesetzt wurden, werden
wahrend der Referenzierungsfahrt ignoriert.

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

» Stellen Sie sicher, dass wahrend der Referenzierungsfahrt des Hexapods keine Kollisionen
zwischen Hexapod, zu bewegender Last und Umgebung moglich sind.

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

» Kommandieren Sie nach erfolgreicher Referenzierungsfahrt die entsprechende
Zielposition, um von einer beliebigen Position zur Referenzposition (Standard: Nullposition)
zuriickzukehren. Starten Sie nicht eine erneute Referenzierungsfahrt.
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HINWEIS

Schaden durch unkontrollierte Bewegung des Hexapods!

Geschwindigkeit und Beschleunigung der Bewegungsplattform des Hexapods werden in
folgenden Fallen nicht vom C-887 vorgegeben:

Zyklische Ubertragung von Zielpositionen (S. 39)

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

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

Wenn Sie Bewegungen durch zyklische Ubertragung von Zielpositionen auslésen:

>

Setzen Sie 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. 34):

>

>

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

Wenn neue Zielpositionen gesendet werden miissen, wahrend sich der Hexapod 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.

INFORMATION

Anwendungshinweise fiir die ID-Chip-Erkennung:

>

>
>

>

Bevor Sie den angeschlossenen Hexapod austauschen, sichern Sie die aktuellen
Parameterwerte des Controllers auf dem PC (S. 319).

SchlielRen Sie den Hexapod nur an den ausgeschalteten Controller an.

Wenn das Booten der Firmware abgeschlossen ist, senden Sie den Befehl CST? (S. 164),
um zu prifen, ob die installierte Konfiguration durch einen Neustart des Controllers
aktiviert werden muss. Ein Neustart ist erforderlich, wenn die Antwort "NOSTAGE" lautet.
Der Controller kann mit dem Befehl RBT (S. 253) neu gestartet werden.

Senden Sie den Befehl ERR? (S. 176), um zu priifen, ob die Konfiguration erfolgreich
aktiviert wurde. Wenn die Antwort auf ERR? den Fehlercode 233 oder 211 enthilt, fehlt im
Controller die Konfigurationsdatei fiir den neuen Hexapod (moglich z. B. fir
kundenspezifische Hexapoden oder neue Standard-Hexapoden). Kontaktieren Sie unseren
Kundendienst (S. 367), um eine geeignete Konfigurationsdatei zu erhalten. Fiir die
Installation der neuen Konfigurationsdatei siehe "Firmware und Konfigurationsdateien
aktualisieren" (S. 340).

Senden Sie den Befehl VER? (S. 278), um die auf dem ID-Chip gespeicherten Angaben fir

Hexapod-Typ, Seriennummer und Herstelldatum zu prifen. Beispiel fir die Antwort:
IDChip: H-811.F-2 SN123456789 20/1/2016
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INFORMATION

Die Kommunikation zwischen dem C-887 und einem PC kann zur Konfiguration des C-887 und
zur Bewegungskommandierung mit den Befehlen des GCS genutzt werden.

=  Uber die RS-232-Schnittstelle ist die Kommunikation ohne weitere Einstellungen méglich.

®  Fir die Kommunikation Gber TCP/IP kann einmalig die Anpassung der
Schnittstellenparameter erforderlich sein (S. 75).

INFORMATION

Die Kommunikationsschnittstellen des C-887 (TCP/IP, RS-232) 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-887.

INFORMATION

Beim Einschalten oder Neustart schaltet der C-887 automatisch den Servomodus fiir alle
Achsen ein. Wenn der Servomodus fiir die Achsen der Bewegungsplattform des Hexapods (X, Y,
Z, U, V, W) ausgeschaltet ist, wird er beim Starten der Referenzierungsfahrt automatisch
eingeschaltet.

INFORMATION

Fiir Achsen mit inkrementellen Sensoren kdnnen Bewegungen erst nach einer erfolgreichen
Referenzierungsfahrt kommandiert werden (S. 185) (auch als "Initialisierung" bezeichnet).
Das Verhalten der Achsen des Hexapods nach der Referenzierungsfahrt wird durch die
Parameter Behaviour After Reference Move (ID 0x07030401) und Target For Motion After
Reference Move (ID 0x07030402) festgelegt. Entsprechend der Parameterwerte konnen die
Achsen der Plattform z. B. nach der Referenzierungsfahrt automatisch zu einer vorgegebenen
Position bewegt werden.

= Wert des Parameters 0x07030401 = 0: Achse bleibt nach der Referenzierungsfahrt in der
Referenzposition.

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

Fiir Achsen mit absolut messenden Sensoren ist keine Referenzierungsfahrt erforderlich. Die
Verwendung des Befehls FRF wird fiir diese Achsen trotzdem empfohlen. FRF startet fir
Achsen mit absolut messenden Sensoren keine Referenzierungsfahrt, 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.
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6.2

6.3

C-887 einschalten

Voraussetzungen

PI

v" Sie haben die allgemeinen Hinweise zur Inbetriebnahme gelesen und verstanden

(S. 69).

v" Der C-887 wurde ordnungsgemaR installiert (S. 57).

C-887 einschalten

» Bringen Sie den Kippschalter an der Vorderwand des C-887 in die Stellung | .

Der C-887 startet das Betriebssystem und die Firmware. Der Startvorgang dauert circa
40 Sekunden, Beginn und Ende werden jeweils durch einen Signalton angezeigt. Nach
dem Ende des Startvorgangs leuchten die LEDs PWR und STA.

Wahrend des Startvorgangs fihrt der C-887 unter anderem folgende Aktionen aus:

— Einschalten des Servomodus fiir die Achsen der Bewegungsplattform des Hexapods

— Aktivieren der im permanenten Speicher hinterlegten Einstellungen

— Wenn vorhanden: Starten des Startup-Makros

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 IFS (S. 207)
kdnnen im permanenten Speicher des C-887 folgende Schnittstellenparameter fiir die TCP/IP-

Kommunikation angepasst werden:

Schnittstellen-
parameter

Werkseitige
Einstellung

Bemerkung

Standard-IP-
Adresse

(IPADR)

192.168.1.28:50000 |Ermoglicht die Definition einer statischen (d. h.

festen) Adresse. Diese statische Adresse wird nicht
verwendet, wenn der C-887 fiir die Zuweisung einer
IP-Adresse durch einen DHCP-Server oder AutolP
konfiguriert ist (werkseitige Einstellung des
Startverhaltens zur Konfiguration der IP-Adresse).
Wenn die statische Adresse verwendet werden soll:

= Das Startverhalten muss umgestellt werden,
damit der C-887 die mit "IPADR" definierte IP-
Adresse verwendet.

= Die IP-Adressen und Subnetzmasken von C-887
und PC bzw. allen restlichen
Netzwerkteilnehmern missen aufeinander
abgestimmt werden.

Details siehe "PC und C-887 fiir Verwendung

statischer IP-Adressen vorbereiten" (S. 75).
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6.3.1

Schnittstellen- Werkseitige

parameter Einstellung Bemerkung

Startverhalten zur | DHCP oder AutolP Die IP-Adresse des C-887 wird mit der werkseitigen
Konfiguration der |wird verwendet, um |Einstellung des Startverhaltens Gber DHCP

IP-Adresse fir die |die IP-Adresse zu zugewiesen oder mit AutolP automatisch
TCP/IP- erhalten konfiguriert.

Kommunikation Die werkseitige Einstellung des Startverhaltens
(IPSTART) muss nur geandert werden, wenn die

Netzwerkteilnehmer stattdessen statische Adressen
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-887 fiir Verwendung
statischer IP-Adressen vorbereiten" (S. 75).

Nach dem Einschalten oder dem Neustart des C-887

Der Startvorgang des C-887 muss beendet sein, bevor die Kommunikation zwischen C-887 und
PC hergestellt werden kann. Der Startvorgang dauert circa 40 Sekunden (zweiter Signalton zeigt
das Ende an).

Wenn die IP-Adresse des C-887 liber DHCP zugewiesen wird oder die IP-Adressen der
Netzwerkteilnehmer mit AutolP konfiguriert werden, dauert es nach dem Ende des
Startvorgangs des C-887 (S. 74) bis zu 2 Minuten, bis die Kommunikation tiber TCP/IP
moglich ist.

Anschluss des Netzwerkkabels bei eingeschaltetem Controller

Die Herstellung der Kommunikation Giber TCP/IP kann fehlschlagen, wenn das Netzwerkkabel
bei eingeschaltetem C-887 an die RJ45-Buchse des C-887 angeschlossen wurde.

» Wenn die Herstellung der Kommunikation fehlschlagt, schalten Sie den C-887 aus und
bei gestecktem Netzwerkkabel wieder ein.

Porteinstellung

Fir die Kommunikation mit GCS-Befehlen Giber TCP/IP steht beim C-887 ein unveradnderlicher
Port (50000) zur Verfligung.

PC und C-887 fiir Verwendung statischer IP-Adressen vorbereiten

Wenn ein Netzwerk ohne DHCP-Server vorliegt oder wenn der C-887 direkt an die Ethernet-
Anschlussbuchse des PC angeschlossen ist und statische IP-Adressen verwendet werden sollen,
sind folgende Anpassungen der Schnittstellenparameter notwendig:

=  Startverhalten zur Konfiguration der IP-Adresse des C-887 so einstellen, dass eine
statische Adresse verwendet wird
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=  |P-Adressen und Subnetzmasken von C-887 und PC bzw. allen restlichen
Netzwerkteilnehmern aufeinander abstimmen

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

= Die PC-Einstellungen und gegebenenfalls die Einstellungen weiterer
Netzwerkteilnehmer anpassen. Die Einstellungen des C-887 bleiben unverandert.

= Die Einstellungen des C-887 anpassen. Die PC-Einstellungen und gegebenenfalls die
Einstellungen weiterer Netzwerkteilnehmer bleiben unverandert.

Voraussetzungen

v" Sie haben die Kommunikation zwischen dem C-887 und dem PC (iber RS-232
hergestellt, um die Einstellungen des C-887 zu ermitteln und gegebenenfalls dndern zu
kénnen (S. 82).

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
hangen vom verwendeten Betriebssystem ab.

Wenn lhr Betriebssystem zwischen Internet Protocol Version 4 (IPv4) und Internet
Protocol Version 6 (IPv6) unterscheidet (z. B. Windows 10), 6ffnen Sie das Fenster flr
Version 4.

Eigenschaften von Internetprotokoll Version 4 (TCP/IPv4) ? @

Allgemein

IP-Einstellungen kénnen automatisch zugewiesen werden, wenn das
Netzwerk diese Funktion unterstiitzt. Wenden Sie sich andernfalls an
den Netzwerkadministrator, um die geeigneten IP-Einstellungen zu
beziehen.

*) IP-Adresse automatisch beziehen

@) Folgende IP-Adresse verwenden:

IP-Adresse: 192.168. 0 . 2
Subnetzmaske: 255, 255,255 . 0
Standardgateway:

tisch beziehen

DNS-Serverad
@ Folgende DNS-Serveradressen verwenden:
Bevorzugter DNS-Server:

Alternativer DNS-Server:

[ Einstellungen beim Beenden tberpriifen

Abbildung 8: Fenster "Eigenschaften von Internet Protocol (TCP/IP)" mit beispielhaften Einstellungen
(nicht unbedingt fur Ihr System geeignet)

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

2. Notieren Sie die Einstellungen.
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IP-Adresse und Subnetzmaske des C-887 ermitteln, Startverhalten des C-887 anpassen

1. Wenn Sie die Kommunikation zwischen C-887 und PC Uber die RS-232-Schnittstelle
hergestellt haben, 6ffnen Sie im verwendeten Programm das Fenster zum Eingeben von
Befehlen.

2. Geben Sie den Befehl IFS? ein.

Dieser Befehl fragt die Werte der Schnittstellenparameter im permanenten Speicher ab.
3. Notieren Sie die Einstellungen fur 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.

INFORMATION

In PIMikroMove® kénnen Sie im Fenster Configure Interface die IP-Adresse und die
Subnetzmaske des C-887 ermitteln und das Startverhalten des C-887 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-887-Einstellungen anpassen" fort (S. 78).

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-887 an:

a) Ubernehmen Sie fiir die IP-Adresse am PC die ersten drei Abschnitte der IP-Adresse
des C-887.

b) Stellen Sie sicher, dass sich der letzte Abschnitt der IP-Adresse am PC vom letzten
Abschnitt der IP-Adresse des C-887 unterscheidet und nicht "255" oder "0" ist.

c) Ubernehmen Sie fiir die Subnetzmaske am PC die Subnetzmaske des C-887.

Beispiel:

Neue IP-Adresse des PC: 192.168.1.29 (wenn der C-887 die IP-Adresse 192.168.1.28
hat)

Neue Subnetzmaske des PC: 255.255.255.0 (wenn der C-887 die Subnetzmaske
255.255.255.0 hat)

Bestatigen Sie die Einstellungen mit der Schaltflache OK.

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

5. SchlieRen Sie die Verbindung liber die RS-232-Schnittstelle, z. B. in PIMikroMove® im
Hauptfenster (iber den Meniieintrag Connections > Close > C-887.

6. Schalten Sie den C-887 aus.

7. Fahren Sie mit dem Abschnitt "Kommunikation Gber TCP/IP in der PC-Software
herstellen" fort (S. 79).

C-887-Einstellungen anpassen
1. Passen Sie mit dem Befehl IFS die Einstellungen des C-887 an die des PC an:

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

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

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

— 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 Portnummer "50000" darf nicht geandert 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. SchlieRBen Sie die Verbindung liber die RS-232-Schnittstelle, z. B. in PIMikroMove® im
Hauptfenster iber den Meniieintrag Connections > Close > C-887.

Schalten Sie den C-887 aus.

4. Fahren Sie mit dem Abschnitt "Kommunikation tuber TCP/IP in der PC-Software
herstellen" fort (S. 79).
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6.3.2

PI

Kommunikation tiber TCP/IP in der PC-Software herstellen

VORSICHT

Quetschgefahr durch unerwartete Bewegung

Wenn die Kommunikation zwischen C-887 und PC (iber TCP/IP hergestellt wird, bietet die PC-
Software alle im selben Netzwerk vorhandenen Controller zur Auswahl an. Nach Auswahl eines
C-887 fiir die Verbindung werden alle Befehle an diesen Controller geschickt. Bei Auswahl eines
falschen Controllers besteht fiir das Bedien- und Wartungspersonal des angeschlossenen
Hexapods die Gefahr von leichten Verletzungen durch Quetschung aufgrund von unerwartet
kommandierten Bewegungen.

» Wenn in der PC-Software mehrere C-887 angezeigt werden, vergewissern Sie sich, dass Sie
den richtigen C-887 auswahlen.

» Vergeben Sie einen eindeutigen Namenszusatz fiir jeden C-887 im selben Netzwerk: Tragen
Sie den Namenszusatz als Wert des Parameters Customer Device Name
(ID 0x0D001000) ein.

INFORMATION

In der Auflistung der im selben Netzwerk gefundenen Controller wird der C-887 nicht als C-887
angezeigt, sondern als HEXAPOD oder F-HEX, gefolgt von der 9-stelligen Seriennummer des
C-887.

Fiir den C-887 kann ein frei wahlbarer Namenszusatz vergeben werden, um mehrere C-887 im
selben Netzwerk oder am selben PC unterscheiden zu konnen. Gehen Sie wie folgt vor, um den
Namenszusatz zu vergeben:

1. Stellen Sie die Kommunikation Gber 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 0x0D001000.

5. SchlieRen Sie die Verbindung.

Alternativ:

> Identifizieren Sie den zu verbindenden C-887 in der Auflistung der gefundenen Controller
anhand seiner Seriennummer (SN). Die Seriennummer des Controllers konnen Sie dem
Typenschild auf der Riickwand des C-887 entnehmen.
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Voraussetzungen

v" Sie haben die allgemeinen Hinweise zur Inbetriebnahme gelesen und verstanden
(S. 69).

v' Der C-887 ist liber die RI45-Buchse an das Netzwerk oder direkt an den PC
angeschlossen.

v" Wenn der C-887 an ein Netzwerk angeschlossen ist:
Der zur Kommunikation mit dem C-887 zu verwendende PC ist auf geeignete Weise an
dasselbe Netzwerk wie der C-887 angeschlossen.

v" Wenn das verwendete Netzwerk keinen DHCP-Server besitzt oder wenn der C-887
direkt an die Ethernet-Anschlussbuchse des PC angeschlossen ist und statische IP-
Adressen verwendet werden sollen:

Sie haben durch Anpassen der Schnittstellenparameter das passende Startverhalten zur
Konfiguration der IP-Adresse des C-887 eingestellt und die IP-Adressen und
Subnetzmasken von C-887 und PC bzw. allen restlichen Netzwerkteilnehmern
aufeinander abgestimmt (S. 75).

v" Wenn mehrere C-887 liber ihre TCP/IP-Schnittstellen mit dem gleichen Netzwerk
verbunden sind: Sie haben liber den Parameter Customer Device Name (ID
0x0D001000) einen eindeutigen Namenszusatz fiir den C-887 vergeben, mit dem die
Kommunikation hergestellt werden soll. Alternativ haben Sie die Seriennummer dieses
C-887 parat. Die Seriennummer kdnnen Sie dem Typenschild auf der Riickwand des C-
887 entnehmen.

<\

Der PC ist eingeschaltet.

<

Die bendétigte Software ist auf dem PC installiert (S. 58).

v" Sie haben das Handbuch der verwendeten PC-Software gelesen und verstanden. Links
auf die Softwarehandbiicher finden Sie in der Datei AOOOT0081 auf dem Datentrager
der Pl Software Suite.

v' Der C-887 ist ausgeschaltet.

Kommunikation Giber TCP/IP herstellen

Im Folgenden ist das Vorgehen fiir PIMikroMove® beschrieben. Das Vorgehen bei den anderen
PC-Softwareprogrammen (z. B. PITerminal, Treiber zur Verwendung mit NI LabVIEW-Software)
ist ahnlich.

1. Schalten Sie den C-887 ein.

Wenn die IP-Adressen der Netzwerkteilnehmer mit AutolP konfiguriert werden, dauert
es nach dem Ende des Startvorgangs des C-887 (S. 74) bis zu 2 Minuten, bis die
Kommunikation tiber TCP/IP moglich ist.

— Warten Sie, bis die AutolP-Konfiguration beendet ist, bevor Sie PIMikroMove® oder
eine andere PC-Software von Pl starten.

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....
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7.

Waihlen Sie im Feld fiir die Controllerauswahl C-887 aus.

PI

Wihlen Sie auf der rechten Seite des Fensters die Registerkarte TCP/IP aus.

Alle Controller im selben Netzwerk werden angezeigt.

Start Up Controller

2. Select connected stages i
C-891

| &
3. Start up axes a
E-135

3 |
Ll
- i

=8
—_—

Version Info...

C-887
'

C-887 Hexapod Controller

RS-232 TCP/IP  PIHexapodEmulator

Hostname / TCP/IP Address | o

Port

Pl Controllers

Identification

[ 50000

HEXAPOD SN ________- listening on port 50000

HEXAPOD SN _______">- listening on port 50000

HEXAPOD SN @EEEEEEES-- connected to NS GEENNNNNND 50000

IP-Address  Port ~
S 50000
Eammmem—) 50000

v

Start Search

Connect

Help Cancel

Wahlen Sie in der Liste der gefundenen Controller den Eintrag HEXAPOD SN ... oder F-
HEX SN ... (SN steht flr Seriennummer).

— Wenn mehrere Eintrdage HEXAPOD SN ... oder F-HEX SN ... angezeigt werden,
identifizieren Sie Ilhren C-887 anhand des Namenszusatzes, den Sie zuvor vergeben

haben, oder anhand seiner neunstelligen Seriennummer (SN ...).

Wenn der C-887 nicht in der Liste der gefundenen Controller angezeigt wird:

— Der C-887 befindet sich in einem anderen Subnetz als der PC. Bei entsprechender
Netzwerkkonfiguration konnen Sie die Kommunikation trotzdem herstellen, wenn
Sie die aktuelle IP-Adresse des C-887 kennen. Geben Sie die IP-Adresse im Feld
Hostname / TCP/IP Address ein.

— Prifen Sie die Netzwerkeinstellungen (S. 357). Wenden Sie sich gegebenenfalls an
Ihren Netzwerkadministrator.

Priifen Sie die IP-Adresse im Feld Hostname / TCP/IP Address und die Portnummer im

Feld Port.

Wahlen Sie die Schaltflache Connect, um die Kommunikation herzustellen.

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

C-887 Hexapod-Controller

MS244D

Version: 1.5.0

81



6 Inbetriebnahme

PI

6.4 Kommunikation liber RS-232-Schnittstelle herstellen

6.4.1 Baudrate @dndern

Die Schnittstellenparameter fiir die RS-232-Kommunikation sind werkseitig wie in der
untenstehenden Tabelle eingestellt. Mit dem Befehl IFS? (S. 208) kdnnen die Werte im

permanenten Speicher abgefragt werden.

Schnittstellenparameter Werkseltlge Bemerkung

Einstellung
Port fiir RS-232- 1 Schreibgeschiitzt
Kommunikation Gibt den fir die RS-232-Kommunikation genutzten
(RSPORT) Port des C-887 an.
Handshake fiir RS-232- RTS/CTS Schreibgeschitzt
Kommunikation Gibt die Handshake-Einstellung des C-887 fiir die
(RSHSHK) RS-232-Kommunikation an.
Baudrate 115200 Gibt die Baudrate des C-887 fiir die RS-232-
(RSBAUD) Kommunikation an.

Weitere mogliche Werte sind 9600, 19200, 38400,
57600.

Fir die erfolgreiche Herstellung der
Kommunikation missen die Baudraten von C-887
und PC Gbereinstimmen.

Vor der Herstellung der Kommunikation kann die Anderung der werkseitigen Baudrate-
Einstellung des C-887 erforderlich sein.

Voraussetzungen

v" Sie haben die Kommunikation zwischen dem C-887 und dem PC iiber eine der
vorhandenen Schnittstellen hergestellt.

Baudrate fiir RS-232-Verbindung dndern

1. Offnen Sie im verwendeten Programm das Fenster zum Eingeben von Befehlen.

2. Senden Sie den Befehl IFS 100 RSBAUD xxxxx, wobei xxxxx die neue

Baudrate ist.

Die Anderung der Baudrate erfolgt im permanenten Speicher und wird erst nach einem
Neustart des C-887 wirksam.
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PI

6.4.2 Kommunikation liber RS-232 in der PC-Software herstellen

Voraussetzungen

v

AN NN

Sie haben die allgemeinen Hinweise zur Inbetriebnahme gelesen und verstanden
(S. 69).

Der C-887 ist an die RS-232-Schnittstelle des PC angeschlossen.

Der C-887 ist eingeschaltet, und der Startvorgang des C-887 ist beendet (S. 74).
Der PC ist eingeschaltet.

Die bendétigte Software ist auf dem PC installiert.

Sie haben das Handbuch der verwendeten PC-Software gelesen und verstanden. Links
auf die Softwarehandblicher finden Sie in der Datei AOOOT0081 auf dem Datentrager
der Pl Software Suite.

Kommunikation tiber RS-232 herstellen

Im Folgenden ist das Vorgehen fiir PIMikroMove® beschrieben. Das Vorgehen bei den anderen
PC-Softwareprogrammen (PITerminal, Treiber zur Verwendung mit NI LabVIEW-Software) ist

ahnlich.

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 X
‘ Gl C-887 Hexapod Controller
RS-232 TCP/IP PlHexapodEmulator
C-887
COM Port | COM4 v
« i Baudrate | 115200 -
2. Select connected stages ”m
C-891
| & =
3. Start up axes
E-135
L0 r
=i’ v
Version Info... Connect
Help Cancel

Wahlen Sie im Feld fiir die Controllerauswahl C-887 aus.

Wahlen Sie auf der rechten Seite des Fensters die Registerkarte RS-232 aus.
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4. Wahlen Sie im Feld COM Port den COM-Port des PC aus, an dem Sie den C-887
angeschlossen haben.

5. Stellen Sie im Feld Baudrate den Wert 115200 ein (werkseitige Einstellung bei
Auslieferung des C-887).

Damit passen Sie die Baudrate des PC an die Baudrate des C-887 an.

Sofern Sie die Baudrate des C-887 geandert haben, miissen Sie stattdessen den neuen
Wert in das Feld Baud Rate eintragen (S. 82).

6. Wahlen Sie Connect, um die Kommunikation herzustellen.

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

6.5 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. 69).

v" PIMikroMove® ist auf dem PC installiert (S. 58).

v" Sie haben das PIMikroMove®-Handbuch gelesen und verstanden. Links auf die
Softwarehandblicher finden Sie in der Datei AOOOT0081 auf dem Datentrager der Pl
Software Suite.

v" Sie haben die Benutzerhandbiicher aller angeschlossenen Positionierer (Hexapod,
Achsen A und B) gelesen und verstanden.

v" Sie haben die Positionierer gemaR den Anweisungen in den entsprechenden
Benutzerhandbiichern installiert und am C-887 angeschlossen (S. 63, S. 64).

v" Sie haben die Kommunikation zwischen dem C-887 und dem PC mit PIMikroMove® tiber
die TCP/IP-Schnittstelle (S. 79) oder die RS-232-Schnittstelle (S. 82) hergestellt.

Bewegungen starten mit PIMikroMove®
1. Wenn notwendig, weisen Sie den Achsen A und B den passenden Positionierertyp zu:

a) Wabhlen Sie im Fenster Start up controller in der linken Spalte 2. Select connected
stages, um zum Schritt fir die Zuweisung des Positionierertyps zu wechseln.

b) Wahlen Sie die Achse, der Sie einen Positionierertyp zuweisen wollen, in der Liste
Controller axes.

c) Wabhlen Sie den Positionierertyp in der Liste Stage database entries.
d) Wabhlen Sie Assign.
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e) Wenn notwendig, wiederholen Sie die Schritte b bis d fiir die zweite Achse.

Start up stages/axes for C-887 on TCP/IP host 172.16.50.24, port 50000

Start up axes

Stage database entries

M-505. 1DG-PWM
M-505. 1PD
M-505.2DG
M-505.2DG-PWM
M-505.2PD
M-505.4DG
M-505.4DG-PWM
M-505.4PD
M-505.6DG
M-505.6DG-PWM
M-505.6PD
M-510.11
M-510. 11-PWM
M-510.12
M-510. 12-P\WM
M-511.DD1
M-511.DD2
M-511.DDB
M-511.DG
M-511.DG1
M-511.DG-PWM
M-511.EC
M-511.PD
M-511.PD1
M-511PG

Al

i

[
=]

Controller axes
Axis | Current stage type | Action
A M-511.DD <do not change >
B NOSTAGE <do not change >

< [

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

f) Bestatigen Sie die Auswahl mit OK, um die Parametereinstellungen fiir den
ausgewahlten Positionierertyp aus der Positioniererdatenbank zu laden (Details
siehe "Betriebsparameter der Achsen A und B" (S. 32)). Der Dialog Save all changes
permanently? 6ffnet sich.

Start up stages/axes for E-861 on USB DaisyChain: C-886 SN , device8

Select connected stages

Ctmmn Ambabhnnn Anbvinn

Save all changes permanently?

x|

Fambeallae ~van

By default, the stage settings in the controller are changed temporarily

Start up axes

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

Advantage: Itis possible to test the settings and, if necessary,

return to the previous settings by simply rebooting the controller.

If you are sure that the stage settings function correctly, you can save

them permanently on the controller. Permanently saved settings wil still 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.

o

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

I Keep the changes temporarily I Save all settings permanently on oontroller'l Cancel
|

N
’ 4

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

Hep |

g) Geben Sie im Dialog Save all changes permanently? an, wie Sie die
Parametereinstellungen laden wollen:

C-887 Hexapod-Controller
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o Als Standardwerte laden (empfohlen): Wahlen Sie Save all settings
permanently on controller, um die Parametereinstellungen in den
permanenten Speicher zu laden. Die Einstellungen sind nach dem Einschalten
oder Neustart des C-887 sofort vorhanden und missen nicht erneut geladen
werden.

o Tempordr laden: Wahlen Sie Keep the changes temporarily, um die
Parametereinstellungen in den fliichtigen Speicher zu laden. Die Einstellungen
gehen beim Ausschalten oder Neustart des C-887 verloren.

Das Fenster Start up controller wechselt zum Schritt Start up axes.

2. Fuhren Sie im Schritt Start up axes die Referenzierungsfahrt fir die Achsen aus
(erforderlich fiir Achsen mit inkrementellen Sensoren). Wahlen Sie dazu Ref.position
oder auf Automatic.

Select all I Select unreferenced | Select axes with stored states I

Axisl Stage I Reference ... | Reference ... ] State |
H-811.I2_A... yes —
H-811.12_A... vyes

X
Y

Z PE .

U  HS8I1LI2 A.. yes frhis will move the selected axes! =
v H-811LI2_A... yes %

w

A

H-8ILI2 A.. yes Stop |

Start up axes
w M-511.DD yes

[ Start referencing immediately after dialog appearance Close |

[~Reference selected axes by moving to:

Ref. position | Automatic |

Help | Close |
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3. Nach erfolgreicher Referenzierungsfahrt wahlen Sie OK > Close.
Startup stages/axes for C-867 on TCPIIP host 172.16.50.24,port50000 i

Select all I Select unreferenced I Select axes with stored states |

Axis | Stage [ Reference ... [ Reference ... [ state |

Select connected stages X H-811.12_A... yes no on target
Y H-811.12_A... vyes no on target
z H-811.12_A... vyes no on target
u H-811.12_A... vyes no on target
v H-811.12_A... vyes no on target
A M-511.DD yes

All axes were successfully referenced.
I” Remember and do not show again: OK |

—Reference selected axes by moving to:

Ref. position | ‘ Automatic

o |_ome |

4. Wenn im Hauptfenster von PIMikroMove® nicht das Fenster Positioner Platform und
die Registerkarte Positioner 3D View angezeigt werden:

— Blenden Sie das Fenster Positioner Platform mit dem Meniieintrag C-887 > Show
Positioner platform settings ein.

— Blenden Sie die Registerkarte Positioner 3D View mit dem Menleintrag C-887 >
Positioner 3D View > Show ein.

280.1 Il =18l

(172.16.50.29) Tools View

g Help
(89S RMEHALE |E |0 B E|[eterhpseahe: D 2 @

[Posboner Platforn - C-887 on TCR/IP host 172.16.50.28, . X| || Maves | 33 Hostmacros | o Contoler macros | [JPezoWak(®) channels | [ Jinputchornels | .
Posiboner —
= e[|« v |2 o1 [ [ [ e v ] u
e | % pemaosx| <] oo mm = 0,1000000 mm | 0,0000000 mm ontarget ®
(|} < 00000000 7 | > 0,1000000 mm | 0,0000000 men torget =
= |
» Z H81LI2 AXS Z < | 0,0000000 mm > 0,1000000 mm | 0,0000000 mm on target A
System veocty [rmjsed): 0000000 = | [ v sz sy < 00000000 ceg | > 0,1000000 deg | 0,0000000 deg on target 5
. v s sy <| 00000000 ceg | > 0,1000000 deg | 0,0000000 deg on target
Prot settngs =
W 1Lz Ads W < 00000000 deg | > 0,1000000 deg | 0,0000000 deg ontarget
i i |
FIRID 0.000000 = || 70 w5100 i<[<]| s mm >[51] om0 em 53500 om EEER|enteoet | 250000y
N
PivotZ () frm: 0,0000000 =
4 positon and absolute Move
Xint: 00000000 [ 0,99999% [ positioner 30 View - C.887 (172.165028) x g
Y[l 0,0000000 | 0,0000000 =
2Z[mml: 0,0000000. 0,0000000 =
Uféeg]: 0,0000000 0,0000000 =
Videgl: 0,0000000 0,0000000 =
W degl: -0,0000000 0,0000000 =
Move toTarget
Move to zero Position
D o active custom coordinate Systems
4 Coordrnate System Detads ————————————
acim: | 09000000 = [ o0000000 =
avms [ 000000 = [ o000 =]
daim: | o000 = [ oseeoo00 =]
aiaeg: [ om0 =) [ oo =]
et | oo = [ o000 =]
awidess [ oo = [ 000000 =
Move Relatve Work | Move Relative Tool
Defne Home Coordnate System (SF)
Manage Coardnate Systens..
Lastermors
‘ ces7(17216.50.29: | =

[ ]
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6 Inbetriebnahme

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

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

b) Wahlen Sie 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 Registerkarte Positioner 3D View wird die Bewegung grafisch abgebildet.

Starten Sie im Hauptfenster von PIMikroMove® auf der Registerkarte Axes einige
Testbewegungen der Achsen A und B.

a) Wenn notwendig, schalten Sie den Servomodus fiir die Achsen A und B ein, indem
Sie das entsprechende Kontrollkdstchen in der Spalte Servo aktivieren.

b)

Starten Sie die Testbewegungen: Sie kdnnen z. B. Schritte mit einer bestimmten
Schrittweite (2) ausfiihren, indem Sie die entsprechenden Pfeilschaltflachen (1) fiir
eine Achse wahlen.

[ Pirikrotove 2.28.0.1 LIRS
Connections C-887 (172.16.50.24) Tools View Help
(B p@MEDANS (S |0B E|[ewhhean: D 2 | @
L [lives | 3 ostmacros | oD Contolermacros | [ Jpezowaki®) channes | [Jinput hamels -
e P — =
s [ o [1<]< [t [ ot [ [our e[y ] m
— i I <| 00000000 o > 0,1000000 mm | 0,0000000 mm on target ®
| ¥ fHsiL aKs Y 1< 00000000 mm > | 0,1000000 mm | 0,0000000 mm on target bl
o
L z ofrenzausz <] oo mm 3| | 01000000 mm 00000000 mm on trget pod
System Velociy [nm/sec]: 10,0000000 u |Heii Ay < 0000000 5 > | 0,1000000 deg | 0,0000000 deg target 2
. v lHsiLRAKs Y 1< 000000 65 > | 0,1000000 deg | 0,0000000 deg target
st
w lHeiLE As W 1< 00000000 seg > | 0,1000000 deg | -0,0000000 deg target
. =
FOREID 0.0000000 || 70 51100 i<[<| sssoomm 5|51 o0 mm  szs00 mm EHER|ontaroet | 25.0000[]
Pivot Y (5) frm: 0,0000000 =
otz 1) ol 50000 =] @ )
M e —
et oo 555565 [ 17 rostoner 30 view- .87 (2165020) -
¥ [mm]:  0,0000000 u,nnnumﬂj‘
Z[mm]:  0,0000000 0,0000000 =
Uldeg): -0,0000000 0,0000000 j
V [degl:  0,0000000 0,0000000 j
W [deg]: -0,0000000 0,0000000 j
o Tt
G
O ot o
S —
acim: | 00000000 2 [ o00000m0 =
o oo = [ 0000000 2]
PO | |
" =
e [ oo = [ oo =]
avidegts | o0000m =| [ 00000000 =]
owidets | 0000000 = [ o000000 |
e wvn| | e
Define Home Coordinate System (KSF)
e
T
‘ c87(172.16.50.29): | )
\
.
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7 Betrieb

In diesem Kapitel
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7.1 Allgemeine Hinweise zum Betrieb

VORSICHT

‘g Quetschgefahr durch bewegte Teile!
Zwischen den bewegten Teilen des Hexapods 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.

HINWEIS

MW schiden durch Kollisionen!
(\ /) Kollisionen kdnnen den Hexapod, die zu bewegende Last und die Umgebung beschadigen.
o » Stellen Sie sicher, dass im Arbeitsraum des Hexapods keine Kollisionen zwischen Hexapod,
zu bewegender Last und Umgebung maoglich sind.

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

» Kommandieren Sie nur zuldssige Posen. Fir die Definition einer zuldssigen Pose siehe
"Zulassige Posen ermitteln" (S. 62).

> Halten Sie bei einer Fehlfunktion des Controllers die Bewegung sofort an.
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7 Betrieb P I

HINWEIS

Schaden durch ungewollte Positionsanderungen!

Das Simulationsprogramm PIVirtualMove berechnet die zuldssigen Posen auf Basis der
maximalen Nutzlast des Hexapods (= Grenzwert bei eingeschaltetem Servomodus). Die
maximale Haltekraft bei ausgeschaltetem Servomodus basiert auf der Selbsthemmung der
Aktoren in den Hexapod-Beinen und fallt geringer aus als die maximale Nutzlast.

Wenn die tatsachliche Belastung des Hexapods die auf der Selbsthemmung der Aktoren
basierende maximale Haltekraft Gberschreitet, konnen in folgenden Fallen ungewollte
Positionsanderungen des Hexapods auftreten, obwohl PIVirtualMove die aktuelle Pose als
zuldssig eingestuft hat:

= Ausschalten des C-887

=  Neustart des C-887

= Ausschalten des Servomodus fiir die Achsen der Bewegungsplattform des Hexapods, z. B.
durch Verwendung der Buchse E-Stop (S. 93)

Dadurch sind Kollisionen zwischen Hexapod, zu bewegender Last und Umgebung méglich.
Kollisionen kénnen den Hexapod, die zu bewegende Last oder die Umgebung beschadigen.

» Stellen Sie sicher, dass die tatsdchliche Belastung der Bewegungsplattform des Hexapods
die auf der Selbsthemmung der Aktoren basierende maximale Haltekraft nicht
Uiberschreitet, bevor Sie den Servomodus ausschalten, den C-887 neu starten oder
ausschalten.

7.2 Schutzfunktionen des C-887

INFORMATION

Wenn eine Sicherheitsfunktion gemald geltenden Normen erforderlich ist:
» Definieren und implementieren Sie geeignete MaRRnahmen. Beispiele fir mogliche
MaBnahmen:

— Wenn die Stromversorgung des Hexapods lber den C-887 erfolgt, unterbrechen Sie die
Versorgungsleitung durch geeignete Sicherheitstechnik.

— Verwenden Sie flir den Hexapod ein externes Netzteil mit geeigneter
Sicherheitstechnik.

— Nur Modelle C-887.522, .523, .532, .533: SchlieBen Sie an der Buchse E-Stop geeignete
Sicherheitstechnik an. Weitere Informationen siehe "Buchse E-Stop verwenden"
(5.93).
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7 Betrieb P I

7.2.1 Automatisches Ausschalten des Servomodus / Stoppen der Bewegung
Bewegungen der Achsen sind nur bei eingeschaltetem Servomodus moglich.

Der C-887 schaltet in folgenden Fallen automatisch den Servomodus fiir die Achsen des
Hexapods (X, Y, Z, U, V, W) und die Achsen A und B aus und stoppt damit die Bewegung:

Fehlercode Ursachen

66 Der Parameter Check PowerGood Signal (1D 0x19004000) hat den Wert 1. Der
C-887 priift deshalb das Power-Good-Signal (Pin 59 der Buchse Hexapod). Die
Priifung hat ergeben, dass das Power-Good-Signal auRerhalb des
erforderlichen Bereichs (S. 383) liegt. Mogliche Griinde:

= Stromversorgung der Antriebe des Hexapods ist unterbrochen oder
fehlerhaft.

=  Der angeschlossene Hexapod gehort zu einer adlteren Modellreihe, die
nicht mit einem Power-Good-Signal ausgestattet ist.
501 Nur Modelle C-887.522, .523, .532, .533:

Durch die aktuelle Beschaltung der Buchse E-Stop ist das Power-OK-Signal
nicht vorhanden, und der 24-V-Ausgang flir den Hexapod (24 V Out 7 A) ist
deaktiviert.

Weitere Informationen siehe "Buchse E-Stop verwenden" (S. 93).

216 Fir mindestens ein Hexapod-Bein oder eine der Achsen A und B ist ein
Endschalter aktiv.

Fiir bestimmte Fehler kann die Behandlung der Achsen konfiguriert werden. Je nach
Konfiguration stoppt der C-887 im Fehlerfall alle Achsen oder nur die betroffene Achse mit oder
ohne Abschaltung des Servomodus.

Die folgenden Parameter konfigurieren die Behandlung der Achsen:

Parameter Beschreibung und mégliche Werte

Axis Handling on Auswahl der im Fehlerfall zu behandelnden Achsen

Motion Error 0 = Behandlung nur fiir die betroffene Achse

(1D 0x19004001) 1 = Behandlung fiir alle Achsen (Standard)

Type of Axis Art der Behandlung im Fehlerfall

Handling on Motion |0 = Stoppen der Bewegung durch STP (Fehlercode 10 wird gesetzt),

Error Servomodus bleibt eingeschaltet

(1D 0x19004002) 1 = Stoppen der Bewegung durch Ausschalten des Servomodus
(Standard)

Die Konfiguration wird in folgenden Fallen wirksam:

Fehlercode Ursachen

1024 Bewegungsfehler liegt fir mindestens ein Hexapod-Bein vor:

Differenz zwischen aktueller Position und kommandierter Position
Uberschreitet maximal zuldssigen Wert, z. B. wegen einer Antriebs- oder
Sensorstdrung oder wegen Uberschreiten der Dynamikgrenzen fiir den
aktuellen Lastfall.
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Fehlercode Ursachen
202 Die Bewegung wurde durch Funktionsgenerator (S. 102) oder Fast-Alignment-
Routinen (S. 2) ausgel6st, und der interne FIFO-Puffer enthalt nicht mehr
genug Zielpositionen.
657 Flir mindestens ein Hexapod-Bein ist der Antrieb blockiert.
Weitere Informationen siehe "Sicherheitsabschaltung konfigurieren" (S. 97).
606 Flr mindestens ein Hexapod-Bein wurde die maximal zuldssige
Geschwindigkeit flr fehlerfreie Positionserfassung tiberschritten.
Weitere Informationen siehe "Sicherheitsabschaltung konfigurieren" (S. 97).
INFORMATION
Abhangig von der aktuellen Geschwindigkeit und Last kann sich die Plattform des Hexapods
nach dem Stoppen auf einer undefinierten Bahn bis zum kompletten Stillstand bewegen.
Die Sensoren des Hexapods werden tber das Dateniibertragungskabel (Buchse Hexapod
(S. 383)) mit Strom versorgt. Deshalb ist die aktuelle Position der Achsen des Hexapods auch
dann bekannt, wenn die Stromversorgung der Antriebe des Hexapods unterbrochen ist.
Betriebsbereitschaft wiederherstellen

1. Lesen Sie den Fehlercode und Diagnoseinformationen aus. Verwenden Sie die Befehle
ERR? (S.176) und DIA? (S. 165) oder die entsprechenden Bedienelemente der PC-
Software.

Die Abfrage setzt den Fehlercode auf null zuriick.

2. Uberpriifen Sie lhr System und stellen Sie sicher, dass alle Achsen gefahrlos bewegt
werden kdnnen. Siehe auch "Stérungsbehebung” (S. 357).

3. Wenn die Stromversorgung der Antriebe des Hexapods unterbrochen ist: Stellen Sie die
Stromversorgung wieder her.

4. Nur Modelle C-887.522, .523, .532, .533: Beschalten Sie die Buchse E-Stop so, dass
Bewegungen der Achsen moglich sind. Details siehe "Buchse E-Stop verwenden" (S. 93).

5. Nur wenn der angeschlossene Hexapod nicht mit einem Power-Good-Signal (Pin 59 der
Buchse Hexapod) ausgestattet ist: Deaktivieren Sie die Priifung des Power-Good-
Signals. Details siehe "Storungsbehebung" (S. 357).

6. Prifen Sie den Aktivierungszustand des Servomodus: Verwenden Sie den Befehl SVO?
(S. 269) oder die entsprechenden Bedienelemente der PC-Software.

7. Wenn der Servomodus ausgeschaltet ist: Schalten Sie den Servomodus fiir alle Achsen
ein. Verwenden Sie den Befehl SVO (S. 268) oder die entsprechenden Bedienelemente
der PC-Software.

Eine erneute Referenzierungsfahrt ist nicht erforderlich.
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7.2.2 Buchse E-Stop verwenden

Die Modelle C-887.522, .523, .532 und .533 sind mit der Buchse E-Stop ausgestattet. Die Buchse
E-Stop steuert ein internes Relais mit SchlieBer, das den 24-V-Ausgang fiir den Hexapod (Buchse
24 V Out 7 A) aktiviert oder deaktiviert. Ein internes Power-OK-Signal zeigt dem C-887 die
aktuelle Beschaltung der Buchse E-Stop an.

Externe Hardware, “E-Stop”,
z. B. Pushbuttons M12 8-pin

Abbildung 9: Beschaltung der Buchse E-Stop durch externe Hardware

ON
OFF
E-Stop

Make contact
Break contact

Pins der Buchse E-Stop auf der Vorderwand des C-887, Ansicht von vorn, fiir die
komplette Pinbelegung siehe "E-Stop" (S. 381)

Damit Bewegungen der Achsen moglich sind, muss durch die externe Beschaltung der Buchse E-
Stop Pin 1 mit Pin 2 verbunden sein und Pin 5 mit Pin 6 (24-V-Ausgang des C-887 ist aktiviert,
das Power-OK-Signal wird bereitgestellt).

Wenn die Verbindung zwischen den Pins 1 und 2 und/oder zwischen den Pins 5 und 6
unterbrochen wird, werden alle Achsen gestoppt. Bei unterbrochener Verbindung ist das
erneute Auslésen einer Bewegung nicht moglich. Details:

Das interne Power-OK-Signal ist nicht vorhanden.
Der 24-V-Ausgang des C-887 ist deaktiviert.

Der C-887 schaltet automatisch den Servomodus fiir die Achsen des Hexapods (X, Y, Z,
U, V, W) und die Achsen A und B aus und verhindert das erneute Einschalten.

Der Fehlercode 501 wird gesetzt.

Wenn der Hexapod am 24-V-Ausgang des C-887 angeschlossen ist, zeigt das Power-
Good-Signal (Pin 59 der Buchse Hexapod) an, dass die Stromversorgung der Antriebe
des Hexapods unterbrochen ist (siehe auch "Automatisches Ausschalten des
Servomodus / Stoppen der Bewegung" (S. 91)).
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INFORMATION

Die Buchse E-Stop bietet keine direkte Sicherheitsfunktion im Sinne geltender Normen (z. B.
IEC 60204-1, IEC 61508 oder IEC 62061). Wenn eine Sicherheitsfunktion gemal geltenden
Normen erforderlich ist, missen durch den Betreiber des Hexapod-Systems geeignete
MaBnahmen definiert und implementiert werden.

INFORMATION

Abhangig von der aktuellen Geschwindigkeit und Last kann sich die Plattform des Hexapods
nach dem Stoppen auf einer undefinierten Bahn bis zum kompletten Stillstand bewegen.

Die Sensoren des Hexapods werden liber das Datenlibertragungskabel (Buchse Hexapod
(S. 383)) mit Strom versorgt. Deshalb ist die aktuelle Position der Achsen des Hexapods auch
dann bekannt, wenn die Stromversorgung der Antriebe des Hexapods unterbrochen ist.

Werkzeug und Zubehor

Wenn Sie die Buchse E-Stop aktiv verwenden wollen und keine Sicherheitsfunktion gemaR
geltenden Normen bendtigen:

=  Motion-Stop-Box C-887.MSB (erhiltlich als optionales Zubehor (S. 24))

Wenn Sie die Buchse E-Stop aktiv verwenden wollen und eine Sicherheitsfunktion gemal
geltenden Normen implementieren wollen:

=  Geeignete externe Hardware fiir die Beschaltung der Buchse E-Stop, z. B. Drucktaster
oder Schalter

=  Wenn die Stromversorgung des Hexapods nicht Giber den 24-V-Ausgang des C-887
erfolgen soll: separates geeignetes Netzteil

Wenn Sie die Buchse E-Stop nicht aktiv verwenden, sondern die Pinpaare 1/2 und 5/6
dauerhaft Gberbriicken wollen (Bewegungen sind immer moglich):

= Kurzschlussstecker C887B0038 (im Lieferumfang (S. 23))

Buchse E-Stop verwenden

1. Verbinden Sie die externe Hardware gemaR den Anforderungen lhrer Anwendung mit
der Buchse E-Stop. Die Abbildungen unten zeigen Beispiele fiir Anschlussvarianten.

— Sichern Sie die Steckverbindung gegen unbeabsichtigtes Abziehen.

2. Stellen Sie bei der Inbetriebnahme (S. 69) des Hexapod-Systems sicher, dass die externe
Beschaltung der Buchse E-Stop Bewegungen der Achsen erlaubt.

3. Wenn Sie die Achsen durch die an E-Stop angeschlossene Hardware gestoppt haben:
Stellen Sie die Betriebsbereitschaft der Achsen wieder her:

a) Lesen Sie den Fehlercode aus. Verwenden Sie den Befehl ERR? (S. 176) oder die
entsprechenden Bedienelemente der PC-Software.
Der Fehlercode 501 zeigt an, dass die Beschaltung der Buchse E-Stop Bewegungen
verhindert.

94
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b) Uberpriifen Sie Ihr System und stellen Sie sicher, dass alle Achsen gefahrlos bewegt
werden kdnnen. Siehe auch "Stérungsbehebung" (S. 357).

c) Stellen Sie die Stromversorgung der Antriebe des Hexapods wieder her.
d) Beschalten Sie die Buchse E-Stop so, dass Bewegungen der Achsen méglich sind.

e) Schalten Sie den Servomodus fiir alle Achsen ein. Verwenden Sie den Befehl SVO
(S. 268) oder die entsprechenden Bedienelemente der PC-Software.
Eine erneute Referenzierungsfahrt ist nicht erforderlich.

Anschlussvariante ohne Sicherheitsfunktion gemaR geltenden Normen

Motion-Stop-Box
C-887.MSB

Controller
C-887.5x2 oder C-887.5x3

T [ male e—
) e Hexapod

Beispiel: H-850
] i
] 7z

Stromversorgungskabel
male

a female

i[ ‘ m12 m12
| apin 4-pin
5 Y

E

‘f 0 HD D-Sub 78

female
HD D-Sub 78

" l ‘ Dateniibertragungskabel

§ femalec mu——
| m12
&l 4-pin

[o
o

Netzteil
C-887.5PS

—

Abbildung 10: Buchse E-Stop mit Motion-Stop-Box C-887.MSB

Bedienung der Motion-Stop-Box:

Stoppen der Bewegung:
STOP durch Driicken verriegeln

Betriebsbereitschaft wiederherstellen:
STOP durch erneutes Driicken

entriegeln, anschliefend RUN driicken
Abbildung 11:  Bedienelemente der Motion-Stop-Box

C-887.MSB
STOP  Pilzsperrtaster mit Verriegelung
RUN Grlner Drucktaster
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Anschlussvariante mit Sicherheitsfunktion

Die Stromversorgung des Hexapods erfolgt Gber den C-887. Der Betreiber stellt externe
Hardware fiir die Buchse E-Stop mit Sicherheitsfunktion gemaR geltenden Normen.

Controller
C-887.5x2 oder C-887.5x3

w12 Hexapod
8-pin

Beispiel: H-850

‘ Stromversorgungskabel

Mi12
4-pin

female

M12
4-pin

Dateniibertragungskabel

male
HD D-Sub 78

female
HD D-Sub 78

female m———

Mi12
4-pin

Netzteil
C-887.5PS

EE

Abbildung 12: Buchse E-Stop mit externer Hardware verwenden
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Anschlussvariante mit Sicherheitsfunktion
Der Betreiber stellt externe Hardware fiir die Buchse E-Stop und ein separates Netzteil fiir den
Hexapod mit Sicherheitsfunktion gemaR geltenden Normen.
Externes Netzteil
Controller
C-887.5x2 oder C-887.5x3
(AN
@ O e .
e

female

m12
4-pin

Dateniibertragungskabel
male female

HD D-Sub 78 HD D-Sub 78

M12
4-pin

Netzteil
C-887.5PS

E

Abbildung 13: Buchse E-Stop mit externer Hardware verwenden, externes Netzteil fir Hexapod

7.2.3 Sicherheitsabschaltung konfigurieren

Pro Hexapod-Bein kann im C-887 eine Sicherheitsabschaltung konfiguriert werden. Je nach
Konfiguration der Sicherheitsabschaltung stoppt der C-887 im Fehlerfall alle Achsen oder nur

die betroffene Achse mit oder ohne Ausschalten des Servomodus.
Fehler konnen zum Beispiel verursacht werden durch:

*  Mechanische Uberlastung

= Zu hohe Beschleunigung

= Defekter oder falscher Sensoranschluss

= Elektrischer oder mechanischer Sensorfehler

=  Motorstrombegrenzung

=  Phasenfehler des Motors

C-887 Hexapod-Controller mMS244D Version: 1.5.0
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Die Sicherheitsabschaltung basiert auf folgenden Priifungen:
= "Blockiererkennung": Ist der Antrieb blockiert?
= "Sensorfehler": Uberschreitet die aktuelle Geschwindigkeit des Antriebs die maximal
zuldssige Geschwindigkeit fur fehlerfreie Positionserfassung durch den Sensor?
Flr das Wiederherstellen der Betriebsbereitschaft nach einer Sicherheitsabschaltung siehe
"Automatisches Ausschalten des Servomodus / Stoppen der Bewegung" (S. 91).
Die folgenden Parameter konfigurieren die Sicherheitsabschaltung:
Parameter Beschreibung und mogliche Werte
Axis Handling on Auswahl der im Fehlerfall zu behandelnden Achsen
Motion Error 0 = Behandlung nur fiir die betroffene Achse
(1D 0x19004001) 1 = Behandlung fiir alle Achsen (Standard)
Type of Axis Handling | Art der Behandlung im Fehlerfall
on Motion Error 0 = Stoppen der Bewegung durch STP (Fehlercode 10 wird gesetzt),
(ID 0x19004002) Servomodus bleibt eingeschaltet
1 = Stoppen der Bewegung durch Ausschalten des Servomodus
(Standard)
Max Enc Vel Sicherheitsabschaltung "Sensorfehler"
0x1A002000 Maximal zulassige Geschwindigkeit fiir fehlerfreie Positionserfassung
durch den Sensor. Wenn die Geschwindigkeit des Antriebs den Wert
des Parameters Uberschreitet, wird die Sicherheitsabschaltung
ausgeldst und der Fehlercode 606 gesetzt.
in mm/s
Activate Motor Stuck |Sicherheitsabschaltung "Blockiererkennung"
Check Status der Blockiererkennung fiir den Antrieb
(1D 0x1A002100) 0 = Blockiererkennung deaktiviert (Standard)
1 = Blockiererkennung aktiviert
Fir sinnvolle Verwendung der Blockiererkennung missen I-Term und I-
Limit fir die Positionsregelung des Antriebs ausreichend hoch
eingestellt sein.
Ablauf der Blockiererkennung:
= Schritt 1: Prifung, ob der Motorstellwert des Antriebs den Wert
des Parameters 0x1A002200 Uiberschritten hat.
= Schritt 2: Wenn Motorstellwert > Parameter 0Ox1A002200: Nach
Ablauf der Verzégerungszeit (Vorgabe durch Parameter
0x1A002400) wird gepriift, ob die Geschwindigkeit des Antriebs
groRer ist als der Wert des Parameters 0x1A002300.
= Schritt 3: Wenn Geschwindigkeit < Parameter 0x1A002300, ist der
Antrieb blockiert. Die Sicherheitsabschaltung wird ausgeldst, und
der Fehlercode 657 wird gesetzt.
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Parameter Beschreibung und mégliche Werte

Minimal MotorOut to | Sicherheitsabschaltung "Blockiererkennung"

Move Axis Motorstellwert, ab dem der Antrieb den Status "in Bewegung" hat
(1D 0x1A002200) dimensionslos

Dieser Parameter wird nur ausgewertet, wenn der Parameter
0x1A002100 den Wert 1 hat.

Velocity Threshold Sicherheitsabschaltung "Blockiererkennung"
under which Axis is | Geschwindigkeit, ab der der Antrieb den Status "in Bewegung" hat.

considered not Sinnvolle Werte hdangen ab von der Sensorauflésung und der
moving minimalen Systemgeschwindigkeit (Parameter 0x19001501) des
(ID 0x1A002300) Hexapods.

in mm/s

Dieser Parameter wird nur ausgewertet, wenn der Parameter
0x1A002100 den Wert 1 hat.

Time Period for which | Sicherheitsabschaltung "Blockiererkennung"

Axis {'5 not yet Verzdgerungszeit flr die Prifung der Geschwindigkeit des Antriebs, gilt
considered not fir das gesamte System

moving ins

(ID 0x1A002400) Dieser Parameter wird nur ausgewertet, wenn der Parameter

0x1A002100 den Wert 1 hat.

Datenrekorder

Eigenschaften des Datenrekorders

Der C-887 enthalt einen Echtzeit-Datenrekorder. Der Datenrekorder kann verschiedene GroRen
flr Achsen (z. B. aktuelle Position) sowie die Signale der analogen Eingdnge aufzeichnen.

Die aufgezeichneten Daten werden temporér in 16 Datenrekordertabellen mit jeweils maximal
262144 Punkten gespeichert. Jede Datenrekordertabelle enthalt die Daten einer Datenquelle.

Sie kdnnen den Datenrekorder konfigurieren, indem Sie z. B. den aufzuzeichnenden Datentyp
und die Datenquellen bestimmen und festlegen, wie die Aufzeichnung gestartet werden soll.

Datenrekorder einrichten

INFORMATION

Die Einstellungen zur Einrichtung des Datenrekorders lassen sich nur im fliichtigen Speicher des
C-887 andern. Nach dem Einschalten oder dem Neustart des C-887 sind Standardeinstellungen
aktiv, wenn nicht durch ein Startup-Makro bereits eine Konfiguration erfolgt.
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Allgemeine Informationen iiber den Datenrekorder auslesen
» Senden Sie den Befehl HDR? (S. 200).

Die verfligbaren Aufzeichnungs- und Triggeroptionen sowie Information Gber zusatzliche

Parameter und Befehle fiir die Datenaufzeichnung werden angezeigt.

Datenrekorder konfigurieren

Sie kdnnen den Datenrekordertabellen die Datenquellen und die Aufzeichnungsoptionen

zuordnen.

» Senden Sie den Befehl DRC? (S. 170), um die aktuelle Konfiguration auszulesen.
Datenrekordertabellen mit Aufzeichnungsoption 0 sind deaktiviert, d. h. es wird nichts
aufgezeichnet. In der Standardeinstellung zeichnen die Datenrekordertabellen des C-
887 Folgendes auf:

— Datenrekordertabelle 1, 3, 5, 7, 9, 11: kommandierte Position der Achsen X, Y, Z, U,
Vund W

— Datenrekordertabelle 2, 4, 6, 8, 10, 12: aktuelle Position der Achsen X, Y, Z, U, V und
W

— Datenrekordertabelle 13: die Zeit

» Konfigurieren Sie den Datenrekorder mit dem Befehl DRC (S. 168).

INFORMATION

Mit der Aufzeichnungsoption 80 (Status register of axis) konnen fir die Beine 1 bis 6 des

Hexapods und fur die Achsen A und B die Bits des Signalstatusregisters (S. 386) aufgezeichnet

werden.

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

Sie kénnen festlegen, wie die Aufzeichnung ausgeldst werden soll.

» Fragen Sie mit DRT? (S. 175) die aktuelle Triggeroption ab.

> Andern Sie die Triggeroption mit dem Befehl DRT (S. 173). Die Triggeroption gilt fiir alle
Datenrekordertabellen, deren Aufzeichnungsoption nicht auf 0 eingestellt ist.

Sie kdnnen festlegen, wieviele Punkte pro Datenrekordertabelle maximal aufgezeichnet werden

sollen.

> Andern Sie mit dem Befehl SPA (S. 258) den Parameter Data Recorder Points Per
Table, ID 0x16000201. Maximaler Wert: 262144 Punkte (Standard: 8192 Punkte).
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Aufzeichnungsrate einstellen

» Senden Sie den Befehl RTR? (S. 255), um die Aufzeichnungsrate des Datenrekorders
auszulesen.
Die Aufzeichnungsrate gibt tiber einen Faktor an, mit welcher Frequenz Datenpunkte
aufgezeichnet werden. Der mogliche Wertebereich der Faktoren fir RTR ist 1 bis 10000.
Dabei entspricht der Faktor 1 einer Frequenz von 10 kHz. Der Standardwert betragt 10
und entspricht 1 kHz.

> Andern Sie die Aufzeichnungsrate mit dem Befehl RTR (S. 254).

Je groRRer die mit RTR gesetzte Aufzeichnungsrate ist, desto groRer ist die maximale Dauer der
Datenaufzeichnung.

INFORMATION

Wenn der C-887 Fast-Alignment-Routinen (S. 2) ausfiihrt, setzt er die Aufzeichnungsrate auf
den Faktor 4.

7.33 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. 266)
=  Starten einer Impulsantwortmessung mit IMP (S. 209)
= Starten der Funktionsgeneratorausgabe mit WGO (S. 289)

= Wahrend der Funktionsgeneratorausgabe: WGR (S. 291) startet die Aufzeichnung mit
dem nachsten Ausgabezyklus des Funktionsgenerators

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

7.3.4 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.
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» Lesen Sie die zuletzt aufgezeichneten Daten mit dem Befehl DRR? (S. 172) aus.

Die Daten werden im GCS-Array-Format ausgegeben (siehe Benutzerhandbuch
SM146E).

> Fragen Sie die Anzahl der in der letzten Aufzeichnung enthaltenen Punkte mit dem
Befehl DRL? (S. 171) ab.

7.4 Funktionsgenerator

7.4.1 Funktionsweise des Funktionsgenerators

Die Funktionsgeneratoren sind den Achsen des C-887 fest zugeordnet, siehe "Kommandierbare
Elemente" (S. 27).

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-887.

WGC: Anzahl der Ausgabezyklen einstellen
WTR: Lange des Ausgabezyklus einstellen
I

WAV: Kurvenformen erstellen

WCL: Kurvenformen Ioschen WGO: Ausgabe starten/stoppen

B ——

I
1
|

A 4

K f i \ Funktions '
urvenrormen in . = . "
> — > Zielposition

Kurventabellen generator Y

= * a

i i v

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

Speicherpunkte abfragen Funktionsgenerator verbinden

Abbildung 14: Blockdiagramm eines Funktionsgenerators

Kurvenformen kdnnen definiert und im fliichtigen Speicher des C-887 temporar in bis zu 100
Kurventabellen gespeichert werden (S. 106). Jede Kurventabelle enthalt die Daten einer
Kurvenform. Insgesamt sind 10.000.000 Datenpunkte flir Kurventabellen verfiigbar. Die
Datenpunkte werden bei der Definition der Kurvenformen auf die einzelnen Kurventabellen
verteilt.

Die Kurventabellen kdnnen den Funktionsgeneratoren und damit den Achsen beliebig
zugeordnet werden (S. 113). Eine Kurventabelle kann gleichzeitig von mehreren
Funktionsgeneratoren verwendet werden.

Die Anzahl der Ausgabezyklen (S. 114) und die Ausgaberate (S. 114) des Funktionsgenerators
kann eingestellt werden.
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INFORMATION

Mit der Makrofunktionalitdat des C-887 konnen Sie die Einstellungen des Funktionsgenerators
dauerhaft im C-887 speichern. Zusatzlich kdnnen Sie ein Startup-Makro verwenden, um bei
jedem Einschalten oder Neustart des C-887 den Funktionsgenerator zu konfigurieren und die
Ausgabe zu starten, Details siehe "Anwendungstipps: Makros fir Funktionsgenerator
verwenden" (S. 124).

INFORMATION

Fiir 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 von Pl Frequency Generator Tool und Pl Wave Generator Tool ist im
PIMikroMove®-Handbuch beschrieben (SM148E).

Sie kénnen Makros verwenden, um Kurvenformen zu definieren und die Funktionsgeneratoren
zu konfigurieren. Fiir die Arbeit mit Makros siehe "Controllermakros" (S. 127).

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
<WaveParameter|D>}] (Punkteanzahl).

WCL WCL {<WaveTablelD>} Loscht den Inhalt der Kurventabellen.

WGC WGC {<WaveGenID> Stellt die Anzahl der Ausgabezyklen ein.
<Cycles>}
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Befehl Syntax Funktion

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 fir

den Funktionsgenerator kommandiert wurde.

WGR WGR Startet die Datenaufzeichnung bei laufendem

Funktionsgenerator neu.

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

WMS ? [{<WaveTablelD>}] Fragt die Anzahl freier Speicherpunkte fir 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 mogliche Werte

Maximum Number |Gesamtanzahl der fiir Kurvenformen verfligbaren Punkte

Of Wave Points Die Kurventabellen des C-887 haben insgesamt 10.000.000 Punkte.

(1D 0x13000004) Die verfiigbaren Punkte werden wahrend der Definition von
Kurvenformen mit dem Befehl WAV (S. 282) auf die Kurventabellen
verteilt.

Dieser Parameter ist schreibgeschiitzt.

Number of Wave Anzahl der Kurventabellen zum Speichern von Kurvenformen

Tables Der C-887 hat 100 Kurventabellen.

(ID 0x1300010A) Dieser Parameter ist schreibgeschiitzt.
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Parameter Beschreibung und mégliche Werte

Start All Hexapod Startverhalten der Funktionsgeneratoren flr die Achsen der

Wave Generators Bewegungsplattform des Hexapods (X, Y, Z, U, V, W):

(ID 0x19002001) 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.
Diese Option ist nur aus Kompatibilitatsgriinden vorhanden.

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

7.4.3 Kurvenform definieren
Das Definieren von Kurvenformen umfasst folgende Schritte:
=  QOptional: Informationen zu Kurventabellen abfragen (S. 105)
= Kurvenform in Kurventabelle erstellen (S. 106)
=  Optional: Inhalt der Kurventabelle I6schen (S. 107)

In diesem Handbuch finden Sie Beispiele fiir das Erstellen von Kurvenformen (S. 107).

INFORMATION

Mit der Makrofunktionalitat des C-887 konnen Sie den Inhalt der Kurventabellen (= definierte
Kurvenformen) dauerhaft im C-887 speichern, Details siehe "Anwendungstipps: Makros fir
Funktionsgenerator verwenden" (S. 124).

Optional: Informationen zu Kurventabellen abfragen

» Senden Sie den Befehl SPA? 1 0x13000004, um die Gesamtanzahl der Punkte

abzufragen, die der C-887 fiir das Definieren von Kurvenformen in Kurventabellen
bereitstellt.

» Senden Sie den Befehl SPA? 1 0x13000102, um die Anzahl der im C-887
verfligbaren Kurventabellen abzufragen.

> Fragen Sie mit dem Befehl WAV ? (S. 287) fur die Kurventabellen die aktuelle Anzahl
bereits definierter Kurvenformpunkte ab.

> Fragen Sie mit dem Befehl GWD? (S. 199) 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. 292) fur die Kurventabellen die Anzahl der
verfligbaren freien Speicherpunkte ab.
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Kurvenform in Kurventabelle erstellen

1. Stellen Sie sicher, dass die gewdhlte Kurventabelle nicht mit einem Funktionsgenerator
verbunden ist, fiir den die Ausgabe gestartet ist. Details siehe "Funktionsgenerator
konfigurieren" (S. 113) und "Funktionsgeneratorausgabe stoppen" (S. 116).

2. Erstellen Sie mit dem Befehl WAV (S. 282) (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. 107).

INFORMATION

Bei der Definition einer Kurvenform mit WAV (S. 282) werden die Zielpositionen und die
resultierenden Geschwindigkeiten nicht geprift. Die Priifung erfolgt erst wahrend der
Funktionsgeneratorausgabe (S. 115).

INFORMATION

Bei der Definition einer Kurvenform prift der C-887 nicht die Zielpositionen und die
resultierenden Geschwindigkeiten. Die Prifung erfolgt erst wahrend der
Funktionsgeneratorausgabe (S. 115). Wenn die Bewegung nicht moglich ist, stoppt der C-887
die Funktionsgeneratorausgabe und damit die Bewegung abrupt.

Um mit WAV (S. 282) geeignete Kurvenformen zu definieren und einen Abbruch der

Funktionsgeneratorausgabe zu vermeiden, beachten Sie Folgendes:

» Berechnen Sie die Kurvenform extern moglichst exakt (z. B. mit NI LabVIEW, MATLAB oder
Python), bevor Sie die Kurvenformdefinition mit WAV in den C-887 libertragen.

» Beachten Sie, dass die Kurvenform die Geschwindigkeit wéhrend der Bewegungen
beeinflusst. Definieren Sie die Kurvenform so, dass die Spezifikationen der
angeschlossenen Mechanik wahrend der Funktionsgeneratorausgabe eingehalten werden.
Die Geschwindigkeit wird unter anderem durch folgende Faktoren begrenzt:

— Typ der Mechanik

— Kombination der zu bewegenden Achsen

— Aktuelle Einstellungen fir Koordinatensystem und Drehpunkt

Amplitude der Bewegung

» Wenn die Kurvenform periodisch ausgegeben werden soll (d.h., mehr als ein
Ausgabezyklus in Folge), muss das Ende der Kurvenform in Position und Geschwindigkeit
identisch sein mit dem Anfang der Kurvenform.

» Wenn Sie eine Kurvenform aus mehreren Segmenten zusammensetzen, muss die
Anfangsposition und Anfangsgeschwindigkeit eines anzuhdngenden Segments jeweils an
die Endposition und Endgeschwindigkeit des Vorgangersegments angepasst sein.

» Definieren Sie die Kurvenform moglichst so, dass sie mit der Standardausgaberate
ausgegeben werden kann. Bei grofReren Ausgaberaten interpoliert der C-887 fehlende
Positionswerte, wodurch die ausgegebene Kurvenform moglicherweise nicht mehr exakt
der Definition entspricht.
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Optional: Inhalt der Kurventabellen l6schen

1. Stellen Sie sicher, dass die gewdhlte Kurventabelle nicht mit einem Funktionsgenerator
verbunden ist, flir den die Ausgabe gestartet ist. Details siehe "Funktionsgenerator
konfigurieren" (S. 113) und "Funktionsgeneratorausgabe stoppen" (S. 116).

2. Loschen Sie mit dem Befehl WCL (S. 288) den Inhalt der Kurventabellen.

Der komplette Inhalt der gewahlten Kurventabelle wird gel6scht. Das segmentweise
Loschen des Kurventabelleninhaltes ist nicht moglich.

INFORMATION

Beim Ausschalten oder Neustart des C-887 wird der Inhalt der Kurventabellen automatisch
geldscht.

Beispiele fiir das Erstellen von Kurvenformen

Die folgenden Beispiele helfen lhnen beim Erstellen der Kurvenform.

Sinuskurve 1
= Symmetrische Sinuskurve mit Offset
= Segment Uberschreibt den Inhalt der Kurventabelle

Befehl: WAV 2 X SIN P 2000 0.2 0.1 2000 0 1000

<WaveTablelD> =2 ‘
<AppendWave> = X
<WaveType>=SIN_P
<Seglength> = 2000
<Amp>=0.2

<Offset>=0.1
<Wavelength> = 2000
<StartPoint>=0
<CurveCenterPoint> = 1000

centeypoint

Amplitude

L]
Cain

Start point

| R

Segment length
Wave length

Offset

"
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Sinuskurve 2
= Symmetrische Sinuskurve ohne Offset
= Segment liberschreibt den Inhalt der Kurventabelle

Befehl: WAV 2 X SIN P 2000 0.3 0 2000 499 1000

<WaveTablelD> =2
<AppendWave> = X
<WaveType>=SIN_P
<Seglength> = 2000
<Amp>=0.3

<Offset>=0
<Wavelength> = 2000
<StartPoint> =499
<CurveCenterPoint> = 1000

center point

=0

Amplitude
Offset

Start point

Segment length
Wave length

L 4

Sinuskurve 3
= Symmetrische Sinuskurve ohne Offset
=  Segment wird an den Inhalt der Kurventabelle angehangt

Befehl: WAV 2 & SIN P 2000 0.25 0 1800 100 900

<WaveTablelD> =2
<AppendWave> = &
<WaveType>=SIN_P
<Seglength> = 2000
<Amp>=0.25
<Offset>=0
<Wavelength> = 1800
<StartPoint> =100
<CurveCenterPoint> =900

Amplitude
Offset=0

Wave length

J

Segment length l
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Sinuskurve 4
=  Asymmetrische Kurve ohne Offset
= Segment liberschreibt den Inhalt der Kurventabelle

Befehl: WAV 3 X SIN P 4000 0.2 0 4000 0 3100

<WaveTablelD> =3
<AppendWave> = X
<WaveType>=SIN_P
<Seglength> = 4000

©
<Amp>=0.2 = ':,:ll
<Offset>=0 =

= E &
<Wavelength> = 4000 <6

<StartPoint>=0

<CurveCenterPoint> = 3100 tart point

Segment length
Wave length L

Sinuskurve 5
= Symmetrische Kurve mit negativer Amplitude
= Segment Uberschreibt den Inhalt der Kurventabelle

Befehl: WAV 1 X SIN P 1000 -0.3 0.45 1000 0 500

<WaveTablelD>=1
<AppendWave> = X
<WaveType>=SIN_P
<Seglength> = 1000
<Amp>=-0.3
<Offset>=0.45
<Wavelength> = 1000
<StartPoint>=0

<CurveCenterPoint> = 500 Curve L, .
center point_| -Start point

Offset
Amplitude * (-1

Segment length
Wave length
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= Symmetrische Rampenkurve mit Offset

= Segment liberschreibt den Inhalt der Kurventabelle

Befehl: WAV 4 X RAMP 2000 0.2 0.1 2000 0 300 1000

<WaveTablelD> =4
<AppendWave> = X
<WaveType> = RAMP
<Seglength> = 2000
<Amp>=0.2

<Offset>=10.1
<Wavelength> = 2000
<StartPoint>=0
<SpeedUpDown> = 300
<CurveCenterPoint> = 1000

Rampenkurve 2

ik}
E Cunge
= centeppoint
E
<
rT'.
i Speed up do
E Start point
E >
| Segment length |
Wave length

=  Symmetrische Rampenkurve ohne Offset

= Segment Uberschreibt den Inhalt der Kurventabelle

Befehl: WAV 4 X RAMP 2000 0.35 0 2000 499 300 1000

<WaveTablelD> =4

<AppendWave> = X i
<WaveType> = RAMP (—)‘
<Seglength> = 2000 o|o center goint 1 T
<Amp>=0.35 Bln
<Offset> = 0 = Speed up dojun
<Wavelength> = 2000 E :g
<StartPoint> =499
<SpeedUpDown> = 300 Start point
<CurveCenterPoint> = 1000
- >
| Segment length |
Wave length
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Rampenkurve 3

= Symmetrische Rampenkurve ohne Offset

= Segment liberschreibt den Inhalt der Kurventabelle
Befehl: WAV 5 X RAMP 2000 0.15 0 1800 120 150 900
<WaveTablelD>=5

<AppendWave> = X
<WaveType> = RAMP

<Seglength> = 2000 olo . Cury ,
<Amp>=0.15 = center point
<Offset>=0 % o

- S
<Wavelength> = 1800 216

<StartPoint> =120
<SpeedUpDown> =150

<CurveCenterPoint> =900 € r

Wave length

Segment length

Rampenkurve 4

=  Asymmetrische Rampenkurve ohne Offset

= Segment wird an den Inhalt der Kurventabelle angehangt
Befehl: WAV 5 & RAMP 3000 0.35 0 3000 0 200 2250

<WaveTablelD> =5
<AppendWave> = &

<WaveType> = RAMP

<Seglength> = 3000 als

<Amp>=0.35 il

<Offset>=0 =lw
_ £l

<Wavelength> = 3000 Z16

<StartPoint>=0 Speed up Bown

<SpeedUpDown> = 200
<CurveCenterPoint> = 2250

point

Segment length
Wave length
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Einzelne Abtastzeile 1
=  Abtastzeile mit Offset
= Segment liberschreibt den Inhalt der Kurventabelle

Befehl: WAV 1 X LIN 1500 0.3 0.15 1500 0 370

<WaveTablelD>=1
<AppendWave> = X
<WaveType> = LIN
<Seglength> = 1500
<Amp>=0.3
<Offset>=0.15
<Wavelength> = 1500
<StartPoint>=0
<SpeedUpDown> = 370

1

ed up down

Amplitude

Start point

| R

Segment length
Wave length

ffset

i

Einzelne Abtastzeile 2
= Abtastzeile ohne Offset
= Segment Uberschreibt den Inhalt der Kurventabelle

Befehl: WAV 2 X LIN 1500 0.4 0 1100 210 180

<WaveTablelD> =2
<AppendWave> = X
<WaveType> = LIN
<Seglength> = 1500
<Amp>=0.4
<Offset>=0
<Wavelength>=1100
<StartPoint> =210
<SpeedUpDown> =180

W

Amplitude

Segment length
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74.4

PI

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 0 650

<WaveTablelD> =2
<AppendWave> = &
<WaveType> = LIN
<Seglength> = 3000
<Amp>
<Offset>=0.5

<StartPoint>=0

A
=-0.4 o il
§ B
[ =
<Wavelength> = 3000 E— dup dli"r"-"-’f'l
< Start point
<SpeedUpDown> = 650 o
| >
" Segment length |
Wave length

Funktionsgenerator konfigurieren

Das Konfigurieren des Funktionsgenerators umfasst folgende Schritte:

Funktionsgenerator und Kurventabelle verbinden oder trennen (S. 113)
Optional: Anzahl der Ausgabezyklen einstellen (S. 114)
Optional: Ausgaberate einstellen (S. 114)

In diesem Handbuch finden Sie ein Beispiel fir das Einstellen der Ausgaberate (S. 114).

Funktionsgenerator und Kurventabelle verbinden oder trennen

>

>

Fragen Sie mit dem Befehl WSL? (S. 295) 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. 116).

b) Verbinden Sie mit dem Befehl WSL (S. 295) 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.
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Optional: Anzahl der Ausgabezyklen einstellen
Die Standardeinstellung fiir die Anzahl der Ausgabezyklen ist 0. Mit der Standardeinstellung
erfolgt die Ausgabe der Kurvenform ohne zeitliche Begrenzung, bis sie mit den Befehlen WGO
(S. 289) oder HLT (S. 204) oder #24 (S. 156) oder STP (S. 267) gestoppt wird.
» Senden Sie den Befehl WGC? (S. 289), um die aktuelle Einstellung fiir die Anzahl der
Ausgabezyklen des Funktionsgenerators abzufragen.
> Stellen Sie mit dem Befehl WGC (S. 288) 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 = Servozykluszeit * Ausgaberate * Anzahl der Punkte
wobei
= die Servozykluszeit fiir den C-887 durch den Parameter 0OxOE000200 angegeben wird (in
Sekunden)
= die Ausgaberate der Anzahl der Servozyklen entspricht, Uber die sich die Ausgabe eines
Kurvenpunkts zeitlich erstreckt; ganzzahliges Vielfaches von 10 (Minimum und
Standard: 10, Maximum: 1000)
= die Anzahl der Punkte der Lange der Kurvenform (d. h. der Lange der Kurventabelle)
entspricht
Die Ausgabe der Kurvenpunkte erfolgt bei Ausgaberaten > 10 standardmaRig mit Interpolation,
um Positionsspriinge der Achsen zu vermeiden.
» Senden Sie den Befehl WTR? (S. 298), um die aktuellen Einstellungen fur Ausgaberate
und Interpolation abzufragen.
» Stellen Sie mit dem Befehl WTR (S. 296) die Ausgaberate und die Interpolation ein.
Fir die einzelnen Funktionsgeneratoren des C-887 kdnnen unterschiedliche Ausgaberaten
eingestellt werden.
INFORMATION
> Bei Ausgaberaten >10 interpoliert der C-887 fehlende Positionswerte linear. Die
Kurvenform ist dann an den Stiitzstellen nicht mehr differenzierbar. Daraus kdnnen
grolRere Geschwindigkeits- und Beschleunigungsspriinge resultieren, die Schwingungen der
Mechanik anregen. Verwenden Sie deshalb mdoglichst die Standardausgaberate (10).
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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 fiir Kurventabelle
2 definieren.

WAV 2 X SIN P 2000 0.2
0.1 2000 0 1000

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

Servozykluszeit des C-887
auslesen.

SPA? 1 0x0E000200

Die Servozykluszeit des C-887
ist 100 us

Aktuelle Ausgaberate
auslesen.

WTR?

Standardwert fir die
Ausgaberate = 10 (jeder Punkt
in der Kurventabelle wird
wahrend 10 Servozyklen
ausgegeben)

Dauer eines Ausgabezyklus
(siehe Berechnungsformel
oben):
0,0001se102000=2s

Anzahl der Servozyklen pro
Punkt der Kurventabelle fir
alle Funktionsgeneratoren
verdreifachen.

WIR 0 30 1

Dauer eines Ausgabezyklus
(siehe Berechnungsformel
oben):
0,0001s*302000=6s
Zwischen der Ausgabe der
Punkte interpoliert der C-887
linear.

Ausgabe starten und stoppen

Der Funktionsgenerator gibt absolute Zielpositionen aus.

= Funktionsgeneratorausgabe starten (S. 116)

= Funktionsgeneratorausgabe stoppen (S. 116)

=  Optional: Aktivierungszustand und Status des Funktionsgenerators abfragen (S. 117)

=  Optional: Datenaufzeichnung wahrend Funktionsgeneratorausgabe starten (S. 117)

In diesem Handbuch finden Sie Beispiele fiir das Starten/Stoppen der
Funktionsgeneratorausgabe (S. 118).

C-887 Hexapod-Controller
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INFORMATION

Wenn die Funktionsgeneratorausgabe aktiv ist, sind Befehle zum Starten oder Konfigurieren
von Bewegungen sowie das Ausfiihren entsprechender Makros nicht zulassig.

INFORMATION

Wahrend der Funktionsgeneratorausgabe priift der C-887 standig, ob die Bewegung noch
moglich ist. In folgenden Fallen stoppt der C-887 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. 176) den Fehlercode des zuletzt aufgetretenen
Fehlers ab.

Voraussetzungen
v" Sie haben die gewiinschte Kurvenform erstellt (S. 106).

v" Sie haben den Funktionsgenerator mit der entsprechenden Kurventabelle verbunden
(S. 113).

Funktionsgeneratorausgabe starten
» Starten Sie die Funktionsgeneratorausgabe mit dem Befehl WGO (S. 289).

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

Die Ausgabe erfolgt synchron mit den Servozyklen des C-887.

Beim Start der Funktionsgeneratorausgabe wird automatisch ein
Datenaufzeichnungszyklus gestartet.

Funktionsgeneratorausgabe stoppen
» Stoppen Sie die Funktionsgeneratorausgabe durch Senden eines der folgenden Befehle:
— WGO (S. 289) stoppt die angegebenen Funktionsgeneratoren
— STP (S. 267) stoppt alle Funktionsgeneratoren

— #24 (S. 156) stoppt alle Funktionsgeneratoren
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— HLT (S. 204) stoppt die Funktionsgeneratoren der angegebenen Achsen

Wenn die Funktionsgeneratorausgabe durch Senden von STP, #24 oder HLT gestoppt
wird, setzt der C-887 den Fehlercode 10 (Abfrage mit dem Befehl ERR? (S. 176)).

Wenn die Anzahl der Ausgabezyklen begrenzt wurde (S. 114), 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. 155) ab, ob die Funktionsgeneratorausgabe lauft.

» Fragen Sie mit dem Befehl WGO? (S. 291) die zuletzt kommandierten Start-/Stopp-
Einstellungen des Funktionsgenerators ab.

Die Antwort auf WGO? wird auch durch das Stoppen der Funktionsgeneratorausgabe
mit #24 (S. 156), STP (S. 267) oder HLT (S. 204) und Ende der Ausgabe nach einer
festgelegten Anzahl von Ausgabezyklen beeinflusst.

> 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 wiahrend der Funktionsgeneratorausgabe, indem Sie
den Befehl WGR (S. 291) senden.

Beim Starten der Funktionsgeneratorausgabe (S. 116) startet automatisch ein erster
Datenaufzeichnungszyklus.

Die aufgezeichneten Daten kénnen mit dem Befehl DRR? (S. 172) ausgelesen werden. Weitere
Informationen siehe "Datenrekorder” (S. 99).
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Beispiele fiir das Starten/Stoppen der Funktionsgeneratorausgabe

Aktion Befehl Ergebnis

Sinuskurve fir WAV 4 X SIN P Die Lange der Kurvenform und damit die

Kurventabelle 4 2000 1 0 2000 O |Anzahl der Punkte in der Kurventabelle ist

definieren. 1000 2000.

Sinuskurve fir WAV 5 X SIN P Die Lange der Kurvenform und damit die

Kurventabelle 5 2000 0.2 0 2000 | Anzahl der Punkte in der Kurventabelle ist

definieren. 0 1000 2000.

Funktionsgenerator 1 WSL 1 4 3 5 Voraussetzung flir 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.

Funktionsgeneratoren1l [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 Hexapods, deren
Funktionsgeneratoren nicht gestartet
wurden, werden die zuletzt gliltigen
Zielpositionen kommandiert.

Funktionsgeneratoren1l [WGO 1 0 3 0 Die Ausgabe der Kurvenpunkte (und damit

und 3 stoppen. die Bewegung des Hexapods) wird
gestoppt.

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 fir Funktionsgeneratoren ist nicht erforderlich.

Funktionsgeneratoren 1

und 3 auf 100 begrenzen.

Funktionsgeneratoren1l [WGO 1 1 3 1 Die Ausgabe der Funktionsgeneratoren

und 3 starten. endet automatisch nach 100
Ausgabezyklen.
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Anwendungstipps: Kundenspezifische Daten laden

Sie kdnnen kundenspezifische Daten (Zeitreihen) aus Dateien vom PC in den C-887 laden und
als benutzerdefinierte Kurven verwenden. Vor dem Laden miissen Sie die Daten in das GCS-
Array-Format umwandeln. Fir das Laden der umgewandelten Daten in den C-887 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 das PIMikroMove®-Handbuch
(SM148E).

Daten in das GCS-Array-Format umwandeln

Das GCS-Array-Format basiert auf ASClI-Zeichen. Eine GCS-Array-Datei besteht aus einem
Headerabschnitt und einem Datentabellenabschnitt. 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. Flgen Sie den Header zur Datei hinzu. Struktur und Inhalt des Headers miissen wie folgt
aufgebaut sein:

Template fiir den GCS-Array-Header:

DISP UNITO = mm

I
3
3

DISP UNITI1

[GCS ARRAY Target Positions XY ]
# VERSION = 1

# TYPE = 1

# SEPARATOR = 32

# DIM = 2

# SAMPLE TIME = 0,001

# NDATA = 256

#

# NAMEO = TARGET POSITION X
# NAME1l = TARGET POSITIONY
#

#

#

#

END HEADER
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Passen Sie die folgenden Angaben im Header an Ihre 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)

DISPiUNIT%

Optional: Beschreibung der physikalischen Einheit fiir Spalte % (wobei % ein positiver
ganzzahliger Wert < DIM ist; die Zahlung beginnt mit 0)

SAMPLE TIME

Abtastintervall 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

3. Figen Sie Ihre Daten zur Datei hinzu gemal den Headerangaben fiir DIM, NDATA und

SEPARATOR:
Datentabellenabschnitt der GCS-Array-Datei, Leerzeichen werden hier als
dargestellt:

Valuel TimeSeries OValue l_TimeSeriesl...
Value2 TimeSeries OValueZ_TimeSeriesl...
Value3 TimeSeries OValue3_TimeSeriesl...

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.

# REM data recorded with C-887 controller

VERSION = 1

TYPE = 1

SEPARATOR = 32

DIM = 2

SAMPLE TIME = 0.009009
NDATA = 3

H H= H= H FH= H= HFH

120 Version: 1.5.0 MsS244D C-887 Hexapod-Controller



7 Betrieb P I

NAMEO TARGET POSITION X

NAME 1 TARGET POSITION Y

3

DISP UNITI1 mm
END HEADER

0.1

0.2

3 0.3

#
#
#
#
# DISP UNITO
#
#
1
2

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-887 importiert werden.

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-887 > Show wave generator....
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Wahlen Sie im Hauptfenster des Pl Wave Generator Tools die Schaltfliche Load Data
Set , um das Fenster Load Data Set for Wave Tables zu 6ffnen.

PI Pl Wave Generator Tool E]
l.‘,n[?v]l[’q‘E,Em|%‘+:. @ ,.'- }@|autoselect
o Cursor 1
1 X: | 0.00000
Y: | 0.00000
038 Cursor 2
] X: | 0.00000
S os v: | 0.00000
©
9O
g - Go to max. values
=
o Diff (Cur. 1 -Cur. 2)
02 dx: | 0.00000
dv: | 0.00000
" d/dx: | 0.00000
0 0,2 04 06 08 1 1/dx: | 0.00000
Time /ms

Wave Table Editor | Data Recorder | Wave Generator |

Wave Table 1
Remaining memory available for The waveform(s) to be -
t
wave tables: AD0O0N0NR output by the wave (g
generator(s) is/are stored |~
The a:lrrent length of the defined 0 pt in “wave tables" on the
wave: controller one waveform
le.
Wave segment definition SRETHELS
[ Define a new segment ... ] How to create a waveform:

Get the whole wave table automatically

after the segment definition Stepl: Select the wave

table for which the
waveform is to be defined.
[ Get the wave table ] [ Clear the wave table ] - - o

Axis information
This wave table is used by the axes:

Load a data set
from a file and
assign curves from
the data set to
the wave tables
and send them to
the controller

Load Data Set

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

Abbildung 15: Hauptfenster des Pl Wave Generator Tools

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
sleRR EEE W % ¢ @D EE [ -]
. Cursor 1
[ Import data ] C:\Users\frie\Desktop\test.dat
X: | 0.00000
3 W+ TARGETPOSITIONX Y: | 0.00000
E Cursor 2
=2
< X: | 0.00000
z Y: | 0.00000
O 18
=
()]
@]
& 1,2 Diff (Cur, 1-Cur, 2)
w dx: | 0.00000
[0]
& o6 dv: | 0.00000
ff dy/dx: | 0,00000
1/dx: | 0.00000
0 0,0004 0,0008 0,0012 0,0016 0,002
Time/s
Wave Tables
1 2 3 4 5 6
Curve form  [NONE (] none (] none (] none (] none (] none hall
Wave table size 0 0 0 0 0 0 (
< m »
[ Cancel ] [ Ok ]

Abbildung 16: Fenster "Load Data Set for Wave Tables" mit grafischer Anzeige der geladenen Daten

4. Weisen Sie die einzelnen Zeitreihen den Kurventabellen des C-887 zu (siehe Abbildung
unten).
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Beachten Sie, dass die Daten erst dann an den C-887 gesendet werden, wenn Sie in der
unteren rechten Ecke des Fensters Ok wahlen.

Load Data Set for Wave Tables

OB ®(EEAAL % ¢ @D ([EE B [aosckes -]

C:\Users\frie\Desktop'test dat

Cursor 1

X: | 0.00000
3 |+ TARGETPOSITIONX T T T v: | 0.00000
E Cursor 2
E24
< X: | 0.00000
> v: | 0,00000
O 18
=
]
(@]
& 1,2 Diff (Cur. 1-Cur. 2)
L(bJ dx: | 0.00000
X o6 dv: | 0.00000
5 dv/dx: | 0.00000
1/dx: | 0.00000
0
0 0,0004 0,0008 0,0012 0,0016 0,002
Time/s
Wave Tables
1 2 3 4 5 6
Curve form | NONE v |fione () none (™) none () none (] none hall
Wave table sizg 0 0 0 0 (
TARGET POSITION X
TARGET POSITION Y
< " »

[ Cancel ] [ Ok ]

Abbildung 17: Zuweisung der geladenen Daten zu Kurventabellen, hier fiir Kurventabelle 1

Anwendungstipps: Makros fiir Funktionsgenerator verwenden

Die folgenden Einstellungen fiir den Funktionsgenerator lassen sich nur im fliichtigen Speicher
des C-887 andern und gehen beim Ausschalten oder Neustart des C-887 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 Makrofunktionalitdt des C-887 kdonnen Sie die Einstellungen des Funktionsgenerators
dauerhaft im C-887 speichern. Zusatzlich kénnen Sie ein Startup-Makro verwenden, um bei
jedem Einschalten oder Neustart des C-887 den Funktionsgenerator zu konfigurieren und die
Ausgabe zu starten.

Weitere Informationen zur Makrofunktionalitat siehe "Controllermakros" (S. 127).
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Im folgenden Beispiel werden zwei Makros verwendet, um fiir die Achsen U und V
(Funktionsgeneratoren 4 und 5) des Hexapods 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)

b)

c)

d)

f)

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

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

Ausgaberate fir Funktionsgeneratoren 4 und 5 auf 10 setzen, mit linearer
Interpolation (Befehl WTR; die Einstellung fiir die Interpolation muss ebenfalls
gesetzt werden, wird aber bei der Ausgabe mit Ausgaberate 10 ignoriert).

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

Optional, aber empfohlen, um Spriinge der Achsen zu vermeiden: Achsen U und V
zur Startposition der Funktionsgeneratorausgabe kommandieren. Danach warten,
bis die Zielpositionen erreicht sind.

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

Inhalt des Makro "UVdata":

WAV
WAV
WAV
[...]
WAV

WAV
WAV
WAV

1
1
1

X
&
&

PNT 1 1 O

PNT 1 1 5.654625319357E-06

PNT 1 1 3.091004951757E-05

PNT 1 1 0.000148233661

PNT 1 1 O

& PNT 1 1 -4.742444189387E-06

WAV 2 &

PNT 1 1 -3.027352414704E-05

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
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WTR 4 10 1 5 10 1
WGC 4 100 5 100
MOV U startposU V startposV
WAC ONT? U = 1
WAC ONT? V = 1
WGO 4 1 5 1
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).
Kurvenformdefinitionen kdnnen leicht erstellt werden, indem der Inhalt des Logfensters von
PIMikroMove® in ein Makro kopiert wird:
1. Offnen Sie das Logfenster iiber den Meniieintrag C-887 > Log window... im
Hauptfenster von PIMikroMove®.
2. Offnen Sie aus dem Menii C-887 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-
887.
Die gesendeten Befehle werden im Logfenster aufgelistet.
Beispielsweise konnen Sie mit dem Pl Frequency Generator Tool eine Sinuskurve mit
einer bestimmten Frequenz definieren. Die entsprechenden Befehle WAV ... PNT
kdénnen 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 Referenzierungsfahrt erforderlich sein. In diesem Fall missen
die folgenden Zeilen vor der Zeile MOV U startposU V startposV in das Makro
eingefligt werden:
FRE X
WAC FREF? X = 1
Die Zeilen starten eine Referenzierungsfahrt und warten, bis die Referenzierungsfahrt
erfolgreich beendet wurde.
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7.5

7.5.1

7.5.2

PI

Controllermakros

Ubersicht: Makrofunktionalititen und Beispielmakros
Der C-887 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-887 ausgefiihrt.

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

=  Makros kdnnen sich selbst oder andere Makros aufrufen.

= Variablen (S. 135) kénnen fiir das Makro und im Makro selbst gesetzt und in
verschiedenen Operationen verwendet werden.

= Eingangssignale kdnnen fir Bedingungen und Variablen ausgewertet werden.

In diesem Handbuch finden Sie Beispielmakros fiir folgende Aufgaben:
= Achse hin und her bewegen (S. 131)
= Achse mit variablem Verfahrweg hin und her bewegen (S. 133)

= Referenzierungsfahrt fiir Hexapod durch Startup-Makro auslésen (S. 135)

Befehle und Parameter fiir Makros

Befehle

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

Befehl Syntax Funktion
ADD (S.161) |ADD <Variable> Kann nur in Makros verwendet werden. Addiert zwei
<FLOAT1> <FLOAT2> Werte und speichert das Ergebnis als Variable
(S. 135).

CPY (S. 163) |CPY <Variable> <CMD?> |Kann nur in Makros verwendet werden. Kopiert eine
Antwort auf einen Befehl in eine Variable (S. 135).

DEL (S. 165) |DEL <uint> Kann nur in Makros verwendet werden. Bewirkt eine
Verzdgerung um <uint> Millisekunden.
JRC (S. 210) |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.237) [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 wahrend der
Ausfiihrung 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 fir das Makro gesetzt
werden.
MAC START Startet eine Ausflihrung des angegebenen Makros.
<macroname> Mit <String> konnen die Werte lokaler Variablen fiir
[{<String>}] das Makro gesetzt werden.
MAC? MAC? [<macroname>] Listet alle Makros oder den Inhalt des angegebenen
(S. 240) Makros auf.
MEX (S. 241) [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. 253)
STP (S.267) |STP Stoppt die Makroausfiihrung.
VAR (S. 275) | VAR <Variable> <String> | Setzt eine Variable (S. 135) auf einen bestimmten
Wert oder 16scht sie.
VAR? VAR? [{<Variable>}] Gibt Variablenwerte zurtick.
(S.277)
WAC (S.281) [WAC<CMD?><OP> Kann nur in Makros verwendet werden. Wartet, bis
<Value> eine Bedingung erfillt ist.
#8 (S.155) |- Prift, ob ein Makro auf dem Controller ausgefiihrt
wird.
#24 (S.156) |- Stoppt die Makroausfiihrung.
INFORMATION
Pro Befehlszeile sind maximal 256 Zeichen zulassig.
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Parameter

Folgender Parameter steht fiir die Arbeit mit Makros zur Verfligung:

Parameter Beschreibung und magliche 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

7.5.3 Mit Makros arbeiten
Die Arbeit mit Makros umfasst Folgendes:
=  Aufzeichnen von Makros (S. 129)
=  Starten der Makroausfiihrung (S. 132)
= Stoppen der Makroausfiihrung (S. 134)
= Einrichten eines Startup-Makros (S. 134)
= Loschen von Makros (S. 135)

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-887 kann eine unbegrenzte Anzahl von Makros gleichzeitig speichern. Maximal 10
Verschachtelungsebenen sind in Makros moglich.

INFORMATION

Grundsatzlich konnen alle GCS-Befehle (S. 139) Bestandteil eines Makros werden. Ausnahmen:
= RBT fiir den Neustart des C-887

= MAC BEG und MAC END fir die Makroaufzeichnung

® MAC DEL zum LOschen eines Makros

=  #27 zum Anhalten des C-887

Abfragebefehle kdnnen 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.
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INFORMATION

Um die Anwendung von Makros flexibler zu gestalten, kdnnen Sie in Makros lokale und globale
Variablen verwenden. Weitere Informationen siehe "Variablen" (S. 135).

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. 135) in Makros, und geben Sie beim Starten der
Makroausfiihrung die entsprechenden Variablenwerte an.

» Wenden Sie sich an unseren Kundendienst (S. 367), wenn der C-887 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:
Wahlen Sie 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 konnen sich selbst oder andere Makros in mehreren Verschachtelungsebenen
aufrufen.

3. Beenden Sie die Makroaufzeichnung.

— 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. Wahlen Sie 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-887 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-887 gespeichert sind, indem Sie den Befehl
MAC? senden.
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— 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:

— Wabhlen Sie das Symbol Read list of macros from controller.

— Wabhlen Sie das zu prifende Makro in der Liste auf der linken Seite, und wahlen Sie

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

» Zeichnen Sie die Makros auf, indem Sie senden:

MAC
MVR
WAC
MAC
MAC
MVR
WAC
MAC
MAC
MAC
MAC
MAC

2 auf.

BEG macrol

X 12.5

ONT? X = 1
END

BEG macro2

X -12.5

ONT? X = 1
END

BEG macro3
START macrol
START macro?
END
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Makroausfiihrung starten

INFORMATION

Wahrend auf dem C-887 ein Makro ausgefiihrt wird, kdnnen (ber alle
Kommunikationsschnittstellen Befehle an den C-887 gesendet werden. Befehle werden in der
Reihenfolge ihres Eintreffens abgearbeitet. Die Zeitdauer fir das Abarbeiten einzelner Befehle
hangt vom jeweiligen Befehl ab. Die Ausfiihrung eines zeitaufwandigen Befehls, der liber eine
Kommunikationsschnittstelle gesendet wurde, kann daher zu einer Pause in der
Makroausfiihrung flihren. Makros sind deshalb z. B. nicht fiir das zeitkritische Abfahren
festgelegter Dynamikprofile geeignet.

» Verwenden Sie zum Abfahren eines festgelegten zeitkritischen Dynamikprofils kein Makro,
sondern den Funktionsgenerator (S. 102) oder aufeinander folgende MOV-Befehle, die in
einem Zwischenspeicher abgelegt werden (S. 39).

» Vermeiden Sie die Verwendung einer Bedieneinheit (C-887.MC2 oder C-887.MC) wahrend
der Makroausfiihrung.

» Wenn moglich, starten oder verwenden Sie wahrend der Makroausfihrung keine PC-
Software wie PIMikroMove® oder Treiber zur Verwendung mit NI LabVIEW-Software.

» Wenn moglich, vermeiden Sie wahrend der Makroausflihrung das Senden von Befehlen.

INFORMATION

Zeitgleiche Ausfihrung 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 knipfen.
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:

— 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. 317).
2. 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.
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— 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 fiir 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 missen durch
Leerzeichen voneinander getrennt werden.

3. Wenn Sie die Makroausfiihrung priifen 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 gedandert werden mussen. 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-887
erneut an, da sie nur in den fllichtigen Speicher des C-887 geschrieben werden.

2. Zeichnen Sie das Makro MOVLR auf, indem Sie senden:
MAC BEG movlr
MAC START movwai S${LEFT}
MAC START movwaili S$S{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
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Variable 1 zu setzen (Dollarzeichen und geschweifte Klammern sind erforderlich, damit
die lokale Variable 1 im Makro tatsachlich mit dem Wert der globalen Variable und
nicht mit ihrem Namen ersetzt wird).

3. 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.
4. Starten Sie die Ausfliihrung des Makros MOVLR, indem Sie senden:
MAC NSTART movlr 5
Das Makro MOVLR wird fiinfmal hintereinander ausgefiihrt, d. h. die Achse X bewegt
sich finfmal 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 prufen 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.

Startup-Makro einrichten

Ein beliebiges Makro kann als Startup-Makro festgelegt werden. Das Startup-Makro wird bei
jedem Einschalten oder Neustart des C-887 ausgefihrt.

INFORMATION

Das Loschen eines Makros 16scht 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.
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» 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: Referenzierungsfahrt fiir Hexapod 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 Referenzierungsfahrt. STARTCL wird als Startup-Makro
festgelegt, so dass der Hexapod die Referenzierungsfahrt sofort nach dem Einschalten ausfihrt.
» Senden Sie:

MAC BEG startcl

DEL 1000

FRE X

MAC END

MAC DEF startcl

Makro l6schen

INFORMATION

Ein laufendes Makro kann nicht gel6scht 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.

Variablen

Fiir eine flexiblere Programmierung unterstiitzt der C-887 die Verwendung von Variablen in
Makros. Wahrend globale Variablen fiir alle Makros verwendet werden kdnnen, gelten lokale
Variablen immer nur fir 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.
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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. 161), CPY
(S.163) und VAR (S. 275), 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 auBerhalb eines Makros
= Ldschen von Variablen: mit VAR innerhalb eines Makros; globale Variablen auch
aulerhalb eines Makros
Flr Variablennamen gelten folgende Konventionen:
= Variablennamen dirfen 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.
Wenn der Wert einer Variablen verwendet werden soll, muss folgende Schreibweise angewandt
werden:
* Dem Variablennamen muss ein "$" vorangestellt werden.
= Variablennamen, die aus mehreren Zeichen bestehen, miissen in geschweifte
Klammern gesetzt werden.
Wenn der Variablenname aus nur einem Zeichen besteht, konnen die geschweiften Klammern
weggelassen werden.
Wenn die geschweiften Klammern bei Variablennamen weggelassen werden, die aus mehreren
Zeichen bestehen, wird das erste Zeichen nach dem "S$" 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>}]
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<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 tGber 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. 237).

= 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
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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 (Zeilenvorschub, ASCII-Zeichen 10) ist das Standardabschlusszeichen
(Zeichen am Ende einer Befehlszeile).

Space (ASCII-Zeichen 32) steht fir 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 dazugehorigen Abfragebefehl wird
am Ende ein Fragezeichen hinzugefiigt, z. B. CMD?.

Befehlskirzel:

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.

= *TIDN? (fiir 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 muss mit
Zeilenvorschub () beendet werden.

CMD[{{[SP}}<Argument>}]LF|
CM D?[{{}<Argument>}]
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-887 unterstiitzten Kennungen sind im
Abschnitt "Kommandierbare Elemente" (S. 27) 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[SP|1[SP|10. O[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: MOVISP|1[SP|17. 3[SP|2[SPJ2 . 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: RPALF]|
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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>[{SPKkArgument>}]"="]<Wert>[SP| LF]}
[<Argument>[{{SPl<Argument>}]"="]<Wert>LF] fir die letzte Zeile!

In der Antwort werden die Argumente in derselben Reihenfolge aufgelistet wie im
Abfragebefehl.

Abfragebefehl:

CMD?[SPkArg3>[SPKkArg1>[SPKArg2>[LF]

Antwort auf diesen Befehl:

<Arg3>"="<Wert3>/SP|

<Argl>"="<Wert1>/SP|

<Arg2>"="<Wert2>
Beispiel 5:

Senden: TSP?[SP|2[SP1LF]
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. 152) #3 Get Real Position
#4 (S. 152) #4 Request Status Register
#5 (S. 153) #5 Request Motion Status
#6 (S. 154) #6 Query for Position Change
#7 (S. 154) #7 Request Controller Ready
Status
#8 (S. 155) #8 Query if Macro is Running
#9 (S. 155) #9 Get Wave Generator Status
#11(S.155) [#11 Get Memory Space for
Trajectory Points
#24 (S. 156) |#24 Stop All Axes
#27 (S.156) |#27 System Abort
*IDN? (S. 157) | *IDN? Get Device ldentification
AAP (S.158) | AAP <AxisID> <Distance> <AxisID> <Distance> | Automated Alignment Part
["SA" <StepSize>] ["N"
<NumberOfRepetitions>]
["A" <AnaloginputID>]
ADD (S. 161) |ADD <Variable> <FLOAT1> <FLOAT2> Add and Save to Variable
CCL(S.162) |[CCL <Level> [<PSWD>] Set Command Level
CCL? (S.162) |[cCCL? Get Command Level
CPY (S.163) |CPY <Variable> <CMD?> Copy into Variable
CST(S.163) | CST {<AxisID> <StageName>} Set Assignment of Stages to
Axes
CST? (S.164) |[CST? [{<AxisID>}] Get Assignment Of Stages To
Axes
CSV? (S. 164) |CSV? Get Current Syntax Version
DEL (S. 165) |DEL <uint> Delay the Command
Interpreter
DIA? (S. 165) |DIA? [{<MeasurelD>}] Get Diagnosis Information
DIO (S.166) |DIO {<DIOID> <OutputOn>} Set Digital Output Lines
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Befehl Format Beschreibung

DIO? (S. 167) |DIO? [{<DIOID>}] Get Digital Input Lines

DPA (S.167) |DPA <Pswd> [{<ItemID> <PamID>}] Reset Volatile Memory Settings
To Default

DRC (S.168) |DRC {<RecTablelD> <Source> <RecOption>} Set Data Recorder
Configuration

DRC? (S. 170) | DRC? [{<RecTablelD>}] Get Data Recorder
Configuration

DRL? (S. 171) |DRL? [{<RecTablelD>}] Get Number Of Recorded
Points

DRR? (S.172) |DRR? [<StartPoint> <NumberOfPoints> Get Recorded Data Values

[{<RecTablelD>}]]
DRT (S. 173) | DRT {<RecTablelD> <TriggerSource> <Value>} |Set Data Recorder Trigger

Source
DRT? (S. 175) |DRT? [{<RecTablelD>}] Get Data Recorder Trigger
Source
ECO? (S. 175) [ECO? <String> Echo a String
ERR? (S. 176) [ERR? Get Error Number
FDG FDG <routine name> <scan axis> <step axis> | Fast Alignment: Defines a fast
[ML <stop level>] [A <alighment signal input | alignment gradient search
channel>] [MIA <min radius>] [MAA <max routine.
radius>] [F <frequency>] [SP <speed factor>] |Details siehe E712T0016
[V <max velocity>] [MDC <max direction "Schnelle, mehrkanalige
changes>] [SPO <speed offset>] Ausrichtung in der Photonik".
FDR FDR <routine name> <scan axis> <scan axis Fast Alignment: Defines a fast
range> <step axis> <step axis range> [L alignment area scan routine.

<threshold level>] [A <alignment signal input | Details siehe E712T0016
channel>] [F <frequency>] [V <velocity>] [MP1 | "Schnelle, mehrkanalige
<scan axis middle position>] [MP2 <step axis | Ausrichtung in der Photonik".
middle position>] [TT <target type>] [CM
<estimation method>] [MIIL <minimum level
of fast alignment input>] [MAIL <maximum
level of fast alignment input>] [ST <stop
position option>]
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Befehl Format Beschreibung
FGC FGC {<routine name> <scan axis center Fast Alignment: Changes the
position> <step axis center position>} center position of a gradient
search routine that is currently
running.
Details siehe E712T0016
"Schnelle, mehrkanalige
Ausrichtung in der Photonik".
FGC? FGC? [{<routine name>}] Fast Alignment: Gets the
current center position of a
gradient search routine.
Details siehe E712T0016
"Schnelle, mehrkanalige
Ausrichtung in der Photonik".
FIO (S.177) FIO <AxisID> <Distance> <AxisID> <Distance> | Fast Input-Output Alignment
['S" <LinearSpiralStepSize>] ["AR" Procedure
<AngularScanSize>]
["L" <Threshold>] ["A" <AnaloglnputID>]
FLM (S. 180) |FLM <AxisID> <Distance> ["L" <Threshold>] Fast Line Scan to Maximum
["A" <AnaloglnputID>] ["D" <ScanDirection>]
FLS (S. 182) FLS <AxisID> <Distance> ["L" <Threshold>] Fast Line Scan
["A" <AnalogInputID>] ["D" <ScanDirection>]
FRF (S. 185) FRF [{<AxisID>}] Fast Reference Move To

Reference Switch

FRF? (S. 186)

FRF? [{<AxisID>}]

Get Referencing Result

FRH?

FRH?

Fast Alignment: Lists
descriptions and physical units
for the routine results that can
be queried with the FRR?
command

Details siehe E712T0016
"Schnelle, mehrkanalige
Ausrichtung in der Photonik".

FRP

FRP {<routine name> <routine action>}

Fast Alignment: Stops a fast
alignment routine.

Details siehe E712T0016
"Schnelle, mehrkanalige
Ausrichtung in der Photonik".
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Befehl Format Beschreibung
FRP? FRP? [{<routine name>}] Fast Alignment: Gets the
current state of a fast
alignment routine
Details siehe E712T0016
"Schnelle, mehrkanalige
Ausrichtung in der Photonik".
FRR? FRR? [<routine name> [<result ID>]] Fast Alignment: Gets the
results of a fast alignment
routine
Details siehe E712T0016
"Schnelle, mehrkanalige
Ausrichtung in der Photonik".
FRS FRS {<routine name>} Fast Alignment: Starts a fast
alignment routine
Details siehe E712T0016
"Schnelle, mehrkanalige
Ausrichtung in der Photonik".
FSA (S. 187) | FSA <Axis1ID> <Distancel> <Axis2|D> Fast Scan with Automated
<Distance2> ["L" <Threshold>] Alignment
['S" <ScanLineDistance>] ["SA" <StepSize>]
["A" <AnaloginputID>]
FSC (S. 190) FSC <Axis1ID> <Distancel> <Axis2ID> Fast Scan with Abort
<Distance2> ["L" <Threshold>]
["S" <ScanLineDistance>] ["A"
<AnaloglnputiD>]
FSM (S. 195) |FSM <Axis1ID> <Distancel> <Axis2|D> Fast Scan to Maximum

<Distance2> ["L" <Threshold>]
['S" <ScanLineDistance>] ["A"
<AnaloglnputID>]

FSS? (S.198) |FSS? Get Status of Fast Scan
Routines

GWD? GWD? [<StartPoint> <NumberOfPoints> Get Wave Table Data

(S. 199) [{<WaveTablelD>}]]

HDI? (S. 200) [HDI? Get Help For Interpretation Of
DIA? Response

HDR? (S. 200) |HDR? Get All Data Recorder Options

HIB? (S. 202)

HIB? [{<HIDevicelD> <HIDeviceButton>}]

Get State Of HID Button

HLP? (S. 203)

HLP?

Get List of Available Commands

C-887 Hexapod-Controller
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Befehl Format Beschreibung

HLT (S. 204) HLT [{<AxisID>}] Halt Motion Smoothly

HPA? (S. 204) |HPA? Get List Of Available
Parameters

IFC? (S. 205) |IFC? [{<InterfacePam>}] Get Current Interface
Parameters

IFS (S. 207) IFS <Pswd> {<InterfacePam> <PamValue>} Set Interface Parameters as
Default Values

IFS? (S.208) |[IFS? [{<InterfacePam>}] Get Interface Parameters as
Default Values

IMP (S.209) | IMP <AxisID> <Amplitude> Start Impulse and Response
Measurement

JRC(S.210) |JRC <Jump><CMD?> <OP> <Value> Jump Relatively Depending on
Condition

KCP (S.210) [KCP <CSNameSource> <CSNameCopy> Copy Coordinate System

KEN (S.211) |KEN <CSName> Activate Coordinate System

KEN? (S. 213)

KEN? [{<CSName>}]

Get Active Coordinate Systems

KET? (S. 214)

KET? [{<CSType>}]

Get Active Coordinate System
Types

KLC? (S. 215)

KLC?
[<CSNamel>[<CSName2>[<ltem1>[<Item2>]]]
]

Get Properties Of Work-And-
Tool Combinations

KLD (S. 218)

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).

KLF (S. 220)

KLF <CSName>

Define Leveling Coordinate
System At Current Position
Vor dem Definieren eines
Korrektur-Koordinatensystems
ist der Wechsel auf
Befehlsebene 1 erforderlich
(siehe CCL).

KLN (S. 221)

KLN <ChildCS> <ParentCS>

Link Coordinate Systems
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Befehl

Format

Beschreibung

KLN? (S. 223)

KLN? [{<CSName>}]

Get Coordinate System Chains

KLS? (S. 223)

KLS? [<CSName>[<Item1>[<ltem2>]]]

Get Coordinate System
Properties

KLT? (S. 226)

KLT? [<StartCS> [<EndCS>]]

Get Offsets Resulting From A
Chain

KRM (S. 227)

KRM <CSName>

Remove Coordinate System

KSB (S. 227)

KSB <CSName> [{<AxisID> <Angle>}]

Define Orientational
Coordinate System

Vor dem Definieren eines
Achsorientierungs-
Koordinatensystems ist der
Wechsel auf Befehlsebene 1
erforderlich (siehe CCL).

KSD (S. 229)

KSD <CSName> [{<AxisID> <Offset>}]

Define Operating Coordinate
System By Specifying Values

KSF (S. 231)

KSF <CSName>

Define Operating Coordinate
System At Current Position

KST (S. 232)

KST <CSName> [{<AxisID> <Offset>}]

Define “Tool” Operating
Coordinate System

KSW (S. 235)

KSW <CSName> [{<AxisID> <Offset>}]

Define “Work” Operating
Coordinate System

LIM? (S. 237)

LIM? [{<AxisID>}]

Indicate Limit Switches

MAC (S. 237)

MAC <keyword> {<parameter>}

Call Macro Function

MAC? (S. 240)

MAC? [<macroname>]

List Macros

MAN? (S. 240)

MAN? {<CMD>}

Get Help String For Command

MEX (S. 241) [ MEX <CMD?> <OP> <value> Stop Macro Execution due to
Condition
MOV (S. 242) | MOV {<AxisID> <Position>} Set Target Position

MOV? (S. 243)

MOV? [{<AxisID>}]

Get Target Position

MRT (S. 244)

MRT {<AxisI|D> <Distance>}

Set Target Relative In Tool
Coordinate System

C-887 Hexapod-Controller
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Befehl Format Beschreibung

MRW (S. 245) [ MRW {<AxisID> <Distance>} Set Target Relative In Work
Coordinate System

MVR (S. 246) | MVR {<AxisID> <Distance>} Set Target Relative To Current
Position

NAV (S. 247) [NAV {<AnaloglnputlD> <NumberOfReadings>} | Set Number of Readout Values

to be Averaged

NAV? (S. 248)

NAV? [{<AnaloglinputID>}]

Get Number of Readout Values
to be Averaged

NLM (S. 248)

NLM {<AxisID> <LowLimit>}

Set Low Position Soft Limit

NLM? (S. 249)

NLM? [{<AxisID>}]

Get Low Position Soft Limit

ONT? (S. 250)

ONT? [{<AxisID>}]

Get On-Target State

PLM (S. 251)

PLM {<AxisID> <HighLimit>}

Set High Position Soft Limit

PLM? (S. 252)

PLM? [{<AxisID>}]

Get High Position Soft Limit

POS? (S. 252)

POS? [{<AxisID>}]

Get Real Position

PUN? (S. 253)

PUN? [{<AxisID>}]

Get Axis Unit

RBT (S. 253)

RBT

Reboot System

RMC? (S. 253)

RMC?

List Running Macros

RON? (S. 254)

RON? [{<AxisID>}]

Get Reference Mode

RTR (S.254) |RTR <RecordTableRate> Set Record Table Rate
RTR? (S. 255) |RTR? Get Record Table Rate
SAI? (S. 256) [SAI? [ALL] Get List Of Current Axis
Identifiers
SCT (S.256) | SCT "T" <CycleTime> Set Cycle Time
SCT? (S. 257) [SCT? [<T>] Get Cycle Time
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Befehl Format Beschreibung
SGA (S. 258) |SGA {<AnaloglnputID> <Gain>} Set Gain
SGA? (S. 258) |SGA? [{<AnaloglinputIiD>}] Get Gain

SIC

SIC <FA input channel ID> <calculation type>

[{<calculation parameter>}]

Fast Alignment: Defines
calculation settings for an
analog input channel

Details siehe E712T0016
"Schnelle, mehrkanalige
Ausrichtung in der Photonik".

SIC?

SIC? [{<FA input channel ID>}]

Fast Alignment: Gets the
calculation settings for an
analog input channel

Details siehe E712T0016
"Schnelle, mehrkanalige
Ausrichtung in der Photonik".

SPA (S. 258)

SPA {<ItemID> <PamID> <PamValue>}

Set Volatile Memory
Parameters

SPA? (S. 259)

SPA? [{<ItemID> <PamID>}]

Get Volatile Memory

Parameters
SPI(S. 260) SPI {<PPCoordinate> <Position>} Set Pivot Point
SPI? (S.262) |SPI? [{<PPCoordinate>}] Get Pivot Point

SRG? (S. 262)

SRG? {<ltemID> <RegisterID>}

Query Status Register Value

SSL (S. 263)

SSL {<AxisID> <SoftLimitsOn>}

Set Soft Limit

SSL? (S. 264)

SSL? [{<AxisID>}]

Get Soft Limit Status

SSN? (S. 264)

SSN?

Get Device Serial Number

SST (S. 264)

SST {<AxisID> <StepSize>}

Set Step Size

SST? (S. 265)

SST? [{<AxisID>}]

Get Step Size

STA? (S. 266)

STA?

Query Status Register Value

STE (S. 266) STE <AxisID> <Amplitude> Start Step And Response
Measurement
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Befehl Format Beschreibung
STP (S.267) |STP Stop All Axes
SVO (S. 268) [SVO {<AxisID> <ServoState>} Set Servo Mode

SVO? (S. 269)

SVO? [{<AxisID>}]

Get Servo Mode

TAC? (S. 269)

TAC?

Tell Analog Channels

TAD? (S. 270)

TAD? [{<InputSignallD>}]

Get ADC Value Of Input Signal

TAV? (S. 270)

TAV? [{<AnaloglnputID>}]

Get Analog Input Voltage

TCI?

TCI? [{<FA input channel ID>}]

Fast Alignment: Gets calculated
value of an analog input
channel

Details siehe E712T0016
"Schnelle, mehrkanalige
Ausrichtung in der Photonik".

TMN? (S. 271)

TMN? [{<AxisID>}]

Get Minimum Commandable
Position

TMX? (S. 272)

TMX? [{<AxisID>}]

Get Maximum Commandable
Position

TNR? (S. 273)

TNR?

Get Number Of Record Tables

TRA? (S. 273)

TRA? {<AxisID> <Component>}

Get Maximum Commandable
Position For Direction Vector

TRS? (S. 275)

TRS? [{<AxisID>}]

Indicate Reference Switch

TWG? (S. 275) [ TWG? Get Number of Wave
Generators
VAR (S. 275) | VAR <Variable> <String> Set Variable Value

VAR? (S. 277)

VAR? [{<Variable>}]

Get Variable Value

VEL (S. 277)

VEL {<AxisID> <Velocity>}

Set Closed-Loop Velocity

VEL? (S. 278)

VEL? [{<AxisID>}]

Get Closed-Loop Velocity

Version: 1.5.0 MS244D

C-887 Hexapod-Controller




8 GCS-Befehle P I

Befehl Format Beschreibung

VER? (S. 278) |VER? Get Version

VLS (S. 279) | VLS <SystemVelocity> Set System Velocity

VLS? (S.280) [VLS? Get System Velocity

VMO? (S. 280) | VMO? {<AxisID> <Position>} Virtual Move

VST? (S.281) |VST? Get Connectable Stages

WAC (S. 281) |WAC <CMD?> <OP> <value> Wait for Condition

WAV (S. 282) | WAV <WaveTablelD> <AppendWave> Set Waveform Definition

<WaveType> <WaveTypeParameters>
WAV? (S. 287) | WAV? [{<WaveTablelD> Get Waveform Definition
<WaveParameter|D>}]

WCL (S. 288) |WCL {<WaveTablelD>} Clear Wave Table Data

WGC (S. 288) [WGC {<WaveGenID> <Cycles>} Set Number Of Wave
Generator Cycles

WGC? (S. 289) | WGC? [{<WaveGenID>}] Get Number Of Wave
Generator Cycles

WGO (S. 289) | WGO {<WaveGenID> <StartMode>} Set Wave Generator Start/Stop
Mode

WGO? WGO? [{<WaveGenID>}] Get Wave Generator Start/Stop

(S.291) Mode

WGR (S.291) |WGR Starts Recording In Sync With
Wave Generator

WGS? (S. 292) | WGS? [<WaveGenID> [<ItemID>]] Get Status Information of Wave
Generator

WMS? WMS? [{<WaveTablelD>}] Get Maximum Number of

(S.292) Values for the Waveform

WPA (S. 293) | WPA <Pswd> [{<ItemID> <PamID>}] Save Parameters To Nonvolatile
Memory

WSL (S. 295) |WSL {<WaveGenID> <WaveTablelD>} Set Connection Of Wave Table
To Wave Generator

WSL? (S. 295) | WSL? [{<WaveGenID>}] Get Connection Of Wave Table
To Wave Generator
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Befehl Format Beschreibung

WTR (S. 296) | WTR {<WaveGenID> <WaveTableRate> Set Wave Generator Table Rate
<InterpolationType>}

WTR? (S. 298) | WTR? [{<WaveGenID>}] Get Wave Generator Table Rate

8.4 Befehlsbeschreibungen fiir GCS 2.0

#3 (Get Real Position)

Beschreibung: Fragt die aktuelle Achsenposition ab.
Format: #3 (einzelnes ASCIl Zeichen Nummer 3)
Argumente: Keine
Antwort: {<AxisID>"="<float> LF}

wobei

<float> die aktuelle Achsenposition in physikalischen Einheiten ist.

Hinweise: Dieser Befehl ist funktionsgleich mit POS? (S. 252), aber es muss nur ein
Zeichen Uber die Schnittstelle gesendet werden.

Die aktuelle Position der Achsen X, Y, Z, U, V und W wird aus den
gemessenen Positionen der einzelnen Beine berechnet.

Zwischen Einschalten des Controllers und der Referenzierung des
Hexapods mit FRF (S. 185) ist die aktuelle Position des Hexapods und
der Achsen A und B unbekannt. Dennoch liefert die Antwort auf #3 fir
alle Achsen den Positionswert 0.

Die physikalische Einheit, in der die Achsenposition angegeben wird,
kann mit PUN? (S. 253) abgefragt werden.

#4 (Request Status Register)

Beschreibung: Fragt die Systemstatusinformation ab.

Format: #4
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Argumente: Keine

Antwort: Die Antwort ist bit-codiert. Fiir die individuellen Codes siehe unten.

Hinweise: Die Antwort ist die Summe der Codes in Hexadezimalformat. Fir die
Beschreibung der Bits und ein Beispiel siehe "Systemstatusregister"
(S. 386).

Dieser Befehl ist funktionsgleich mit STA? (S. 266), aber es muss nur ein
Zeichen Uber die Schnittstelle gesendet werden.

Zusatzliche Statusinformationen, die nicht mit #4 und STA? abgefragt
werden kdnnen: Fiir jedes der Beine 1 bis 6 des Hexapods und fiir die
Achsen A und B hat der C-887 jeweils ein Statusregister (S. 386). Sie
kénnen die Bits dieser Register mit dem Befehl SRG? (S. 262) abfragen
und mit dem Datenrekorder des C-887 (S. 99) aufzeichnen,
Aufzeichnungsoption 80 (Status register of axis).

#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

0 gibt an, dass die Bewegung aller Achsen abgeschlossen ist.

Hinweis: Der Bewegungsstatus aller Achsen des Hexapods (X bis W) lautet "in
Bewegung", solange mindestens ein Hexapod-Bein in Bewegung ist
(Beinstatus gemaR den Statusregisterbits, Details siehe
"Bewegungsstatus, Einschwingfenster, Einschwingzeit" (S. 46)).

Die Achsen 1 bis 8 entsprechen den Achsen X, Y, Z, U, V, W, Aund B in
dieser Reihenfolge.

Ausnahme: Wenn einer Achse der Positionierertyp "NOSTAGE"
zugewiesen ist (moglich fiir die Achsen A und B; Abfrage mit dem
Befehl CST? (S. 164)), ist diese Achse nicht in der bit-codierten Antwort
enthalten. Sie wird in diesem Fall bei der Zahlung der Achsen
Ubersprungen.
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#6 (Query for Position Change)

Beschreibung: Fragt, ob sich die Achsenpositionen seit der zuletzt gesendeten
Positionsabfrage durch die Kommandierung einer neuen Zielposition
geandert haben (Kommandierungsmaoglichkeiten siehe "Unterstiitzte
Bewegungsarten" (S. 35)).

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 gedndert
2 = Position der zweiten Achse hat sich gedandert
4 = Position der dritten Achse hat sich gedandert

Beispiele: 0 gibt an, dass sich keine Achsenposition gedndert hat.
3 gibt an, dass sich die Positionen der ersten und der zweiten Achse
geandert haben.

49 gibt an, dass sich die Positionen der Achsen X, U und A gedandert
haben.

Hinweise: Wenn einer Achse der Positionierertyp "NOSTAGE" zugewiesen ist
(moglich fur die Achsen A und B; Abfrage mit dem Befehl CST? (S. 164)),
ist diese Achse nicht in der bit-codierten Antwort enthalten. Sie wird in
diesem Fall bei der Zdhlung der Achsen tbersprungen.

Als Positionsdanderung wird gewertet, wenn seit dem zuletzt
gesendeten POS? (S. 252) oder #3 (S. 152) eine neue Zielposition per
Befehl - auch innerhalb eines Makros -, durch den Funktionsgenerator
oder Uber eine angeschlossene Bedieneinheit (S. 24) (C-887.MC2 oder
C-887.MC) vorgegeben wurde.

#7 (Request Controller Ready Status)

Beschreibung: Fragt den Bereitschaftsstatus des Controllers ab (priift, ob Controller
zum Ausfiihren eines neuen Befehls bereit ist).

Hinweis: Verwenden Sie #5 (S. 153) anstelle von #7, um zu verifizieren,
ob die Bewegung beendet ist.

Format: #7

Argumente: Keine
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Antwort: B1h (ASCIll Zeichen 177 ="+" in Windows) wenn Controller bereit ist

BOh (ASCII Zeichen 176 = "°" in Windows) wenn Controller nicht bereit
ist
(z. B. fuhrt eine Referenzierungsfahrt aus)

Fehlersuche: Die Antwortzeichen kénnen in nicht-westeuropdischen 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 fir die Punkte des Dynamikprofils ab.
Format: #11 (einzelnes ASCIlI Zeichen Nummer 11)
Argumente: Keine
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Antwort: <uint> ist der freie Speicherplatz, Angabe als Anzahl der
Dynamikprofilpunkte.

Hinweise: #11 fragt den freien Speicherplatz eines Zwischenspeichers ab, der
Dynamikprofilpunkte fir den Hexapod enthalt. Ein Dynamikprofilpunkt
entspricht einem Satz von Zielpositionen fiir die Achsen des Hexapods
(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. 39).

#24 (Stop All Axes)

Beschreibung: Stoppt alle Achsen abrupt. Nahere Angaben siehe Hinweise unten.
Setzt den Fehlercode auf 10.

Dieser Befehl ist funktionsgleich mit STP (S. 267), aber es wird nur ein
Zeichen Uber die Schnittstelle gesendet.

Format: #24

Argumente: Keine

Antwort: Keine

Hinweise: #24 stoppt alle Achsenbewegungen, die durch Bewegungsbefehle,

Fast-Alignment-Routinen, Scanprozeduren oder
Funktionsgeneratorausgabe verursacht werden, und die
Referenzierungsfahrt.

#24 stoppt Makros.

Nachdem die Achsen gestoppt sind, werden ihre Zielpositionen auf ihre
aktuellen Positionen gesetzt.

#27 (System Abort)

Beschreibung: Halt den Controller an.

Format: #27 (einzelnes ASCIl Zeichen Nummer 27)
Argumente: Keine

Antwort: Keine
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Hinweise: #27 |6st Folgendes aus:
=  Motoren der Beine werden abgeschaltet
= Servomodus wird ausgeschaltet
= Befehle werden nicht mehr abgearbeitet

= Parameter im flichtigen Speicher werden auf Standardwerte
gesetzt

= Netzteil des Controllers bleibt eingeschaltet

Fiir einen Neustart muss der Controller 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: Beispiel-Antwort fiir den C-887:

(c)2011-2017 Physik Instrumente (PI) GmbH & Co.
KG,C-887,117009333,2.3.1.1

Bedeutung der Antwort:

®=  (C-887 Gerdtebezeichnung
"= 117009333 Seriennummer des C-887

= 2.3.1.1 Version der Firmwarekomponente FW
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AAP (Automated Alignment Part)

Beschreibung: Startet eine Scanprozedur zum verfeinerten Ermitteln des
Intensitatsmaximums eines analogen Eingangssignals.

Die mit AAP gestartete Scanprozedur entspricht dem ,Feinanteil" der
Scanprozedur, die mit dem Befehl FSA (S. 187) gestartet wird.

Scannt eine vorgegebene Flache (,,Scanbereich") mit Hilfe einer
Gradientenbildung Giber die Intensitat, bis ein lokales
Intensitatsmaximum des analogen Eingangssignals gefunden wird.

Die Ebene, in der der Scanbereich liegt, kann durch eines der folgenden
Achsenpaare definiert sein:

XY

YZ

XZ

uv

uw

VW

Die Scanprozedur startet an der aktuellen Position zum Zeitpunkt des

Befehlsempfangs (,Ausgangsposition"). Der Scanbereich ist um die
Ausgangsposition herum zentriert.

Die Schrittweite der Bewegung wird automatisch angepasst, um das
lokale Maximum moglichst genau zu erfassen.

AAP (und damit die Bewegung der Plattform) ist erfolgreich beendet,
wenn die mit <NumberOfRepetitions> festgelegte Anzahl von
Uberpriifungen bestitigt hat, dass an der aktuellen Position das lokale
Maximum vorliegt. Durch mehrmalige Uberpriifungen kann der EinfluR
eines liberlagerten Rauschsignals vermindert werden.

Wenn <NumberOfRepetitions> auf null gesetzt ist, wird kontinuierlich
nach einem Gradienten der Intensitat gesucht. Mit dieser Einstellung
kann ein wanderndes lokales Maximum kontinuierlich verfolgt werden.
Die Scanprozedur endet nur, wenn sie mit #24 (S. 156), STP (S. 267)
oder HLT (S. 204) abgebrochen wird, und gilt dann als erfolglos beendet.
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AAP wird in folgenden Fallen erfolglos beendet:

= Kein Gradient Gber die Intensitat gefunden: die
Bewegungsplattform kehrt zurilick zur Ausgangsposition

= Scanbereich wiirde liberschritten: die Bewegungsplattform kehrt
zuriick zur Ausgangsposition

= #24(S. 156), STP (S. 267) oder HLT (S. 204) wurde gesendet: die
Bewegungsplattform bleibt an der aktuellen Position stehen

Mit FSS? (S. 198) kann gepriift werden, ob eine Scanprozedur
erfolgreich beendet wurde.

Um zu priifen, ob eine Scanprozedur noch andauert, kann mit #5
(S. 153) der Bewegungsstatus der Achsen abgefragt werden.

Format: AAP <AxisID> <Distance> <AxisID> <Distance>
["SA" <StepSize>] ["N" <NumberOfRepetitions>]
["A" <AnaloginputID>]

Argumente: <AxisID>: ist eine Achse des Controllers, Format: String
Zulassig sind die Achsen X, Y, Z, U, V, W.

<Distance>: abzuscannende Strecke entlang der Achse, Format: double

"SA": erforderliches Schliisselwort zur Eingabe von <StepSize>
<StepSize>: Startwert fir die Schrittweite, Format: double

"N": erforderliches Schllisselwort zur Eingabe von
<NumberOfRepetitions>

<NumberOfRepetitions>: Anzahl der erfolgreichen Uberpriifungen des
lokalen Maximums an der aktuellen Position, die fiir erfolgreiches
Beenden von AAP erforderlich ist. Format: Integer

"A": erforderliches Schliisselwort zur Eingabe von <AnaloglnputID>

<AnaloglnputlID>: ist die Kennung des analogen Eingangssignals, dessen
Intensitatsmaximum gesucht wird, Format: Integer

Antwort: Keine
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Hinweise: Die physikalische Einheit, in der <Distance> und <Stepsize> anzugeben
sind, kann mit PUN? abgefragt werden.

Die Werte fur <Distance> missen fiir beide Achsen identisch sein.

Folgende Standardwerte werden verwendet, wenn die entsprechenden
Argumente weggelassen werden:

<StepSize>: 0,001

<NumberOfRepetitions>: 3

<AnaloglnputID>: 1

Diese Standardwerte wurden ausschlieRlich fiir die Hexapoden H-810,
H-811 und H-206 geprift. Fir andere Hexapoden missen die idealen
Parameter experimentell ermittelt werden.

Wenn mehrere lokale Maxima im Scanbereich vorhanden sind, kann vor
dem Aufruf von AAP FSM (S. 195) verwendet werden, um das globale
Intensitatsmaximum zu finden. Dazu wird empfohlen, zuerst eine FSM-
Scanprozedur mit groBer Schrittweite (iber den gesamten Scanbereich
durchzufiihren, anschliefend mit kleinerer Schrittweite einen
verringerten Bereich mittels FSM zu scannen und schlieBlich die
Ausrichtung der Bewegungsplattform auf das gefundene globale
Intensitatsmaximum mit AAP zu optimieren.

Je groRRer das Rauschen des abzuscannenden Signals ist, desto haufiger
sollte geprift werden, ob ein lokales Maximum erreicht wurde, d. h., fur
<NumberOfRepetitions> sollte ein moglichst groBer Wert gewahlt
werden.

Je groBer das Rauschen des abzuscannenden Signals ist, desto hoher
sollte mit NAV (S. 247) die Anzahl der Auslesewerte des Analogsignals
gesetzt werden, Uber die der Mittelwert des Analogsignals gebildet
wird.

Dabei ist zu beachten, dass diese Einstellung den Zeitbedarf fir die
Scanprozedur erhoht.

Wenn der Parameter Trajectory Source (ID 0x19001900) auf 1 gesetzt
ist, muss das Dynamikprofil durch aufeinander folgende MOV-Befehle
vorgegeben werden, und AAP ist nicht zuldssig.

Weitere Informationen siehe "Bewegungen des Hexapods" (S. 34).
Beispiel: Senden: AAPY0.1Z0.1SA0.001N3A2

Startet eine Scanprozedur in der YZ-Ebene:
= Seitenlange der quadratischen Flache: 0,1 mm
= Startwert der Schrittweite: 1 um

= Anzahl der erfolgreichen Uberpriifungen des lokalen Maximums,
nach denen AAP erfolgreich beendet ist: 3

= Kennung des analogen Eingangskanals, dessen Intensitatsmaximum
gesucht wird: 2
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ADD (Add And Save To Variable)

Beschreibung: Addiert zwei Werte und speichert das Ergebnis als Variable (S. 135).

Die Variable ist nur im fliichtigen 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.

Fiir die Summanden werden Gleitkommazahlen erwartet. Sie kénnen
direkt angegeben werden oder Gber den Wert einer Variablen.

Antwort: Keine
Hinweis: ADD kann nur in Makros verwendet werden.
Beispiel 1: Wert S$B wird zu Wert SA addiert und das Ergebnis wird als Variable C

gespeichert:

Senden: ADD C S$SA S$B

Beispiel 2: 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 AS${3Z} SA SB

Senden: VAR?

Empfangen: A=468
B=123
AWORKS=591
3Z=WORKS

Senden: ADD ${3Z} SA S$B

Senden: VAR?

Empfangen: A=468
B=123
AWORKS=591
WORKS=591
3Z=WORKS
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CCL (Set Command Level)

Beschreibung: Andert die aktive "Befehlsebene" und bestimmt somit die
Verfligbarkeit von Befehlen und von Schreibzugriff auf
Systemparameter.

Format: CCL <Level> [<PSWD>]

Argumente: <Level> ist eine Befehlsebene des Controllers

<PSWD> ist das Kennwort, das flir den Wechsel in die entsprechende
Befehlsebene erforderlich ist

Es gelten folgende Befehlsebenen und Kennworter:

Level = 0 ist die Standardeinstellung, alle Befehle, die dem "normalen"
Benutzer zur Verfligung gestellt werden, sowie der Lesezugriff auf alle
Parameter sind zuganglich, kein Kennwort erforderlich.

Level = 1 fligt zusatzliche Befehle und den Schreibzugriff fiir Parameter
der Ebene 1 hinzu (Befehle und Parameter der Ebene 0 sind
inbegriffen). Das erforderliche Kennwort lautet "advanced".

Level > 1 ist nur flr Servicepersonal von Pl vorgesehen. Die Benutzer
kénnen nicht zu einer Ebene > 1 wechseln. Wenn Sie Probleme mit
Parametern der Ebene 2 oder hdoher haben sollten, wenden Sie sich an
den Kundendienst (S. 367).

Antwort: Keine

Fehlersuche: Ungilltiges Kennwort

Hinweise: HLP? (S. 203) fiihrt alle in der aktuellen Befehlsebene verfiigbaren
Befehle auf.

HPA? (S. 204) listet die Parameter einschlieBlich der Information
dariber, welche Befehlsebene Schreibzugriff auf sie erlaubt. Weitere
Informationen zur Parameterverwendung siehe "Anpassen von
Einstellungen" (S. 317).

Nach dem Anschalten oder Neustart des Controllers ist die aktive
Befehlsebene immer 0.

CCL? (Get Command Level)

Beschreibung: Fragt die aktive "Befehlsebene" ab.
Format: CcCL?
Argumente: Keine
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Antwort: <Level> ist die aktuell aktive Befehlsebene; uint.

Hinweise: <Level> sollte 0 oder 1 sein.
<Level> =0 ist die Standardeinstellung, alle Befehle, die dem
»,hormalen” Benutzer zur Verfligung gestellt werden, sowie der

Lesezugriff auf alle Parameter sind zuganglich

<Level> =1 lasst zusatzliche Befehle und Schreibzugriff fir 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. 135).
Die Variable ist nur im fliichtigen 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 tblichen 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 (Set Assignment of Stages to Axes)

Beschreibung: Weist einer Achse einen Positionierertyp zu.
Format: CST {<AxisID> <StageName>}
Argumente: <AxisID> ist eine Achse des Controllers

<StageName> ist der Name des Positionierertyps
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Hinweise: Die Zuweisung eines Positionierertyps mit CST ist nur fir die Achsen A
und B zul3ssig.

CST schaltet fur die Achsen A und B auch den Servomodus ein.

CST |adt die Betriebsparameter des zugewiesenen Positionierertyps aus
der Positioniererdatenbank PIStages2.dat auf dem Controller in den
Arbeitsspeicher. Die zuldssigen Positionierertypen kdnnen mit dem
Befehl VST? (S. 281) aufgelistet werden. Weitere Informationen finden
Sie in "Betriebsparameter der Achsen A und B" (S. 32).

Die Zuweisung der Positionierertypen kann mit dem Befehl WPA A12
(S. 293) im permanenten Speicher des C-887 gespeichert werden.

Die aktuelle Zuweisung der Positionierertypen kann mit dem Befehl
CST? (S. 164) abgefragt werden.

Wenn der Positionierertyp mit CST auf NOSTAGE gesetzt wird, ist die
Achse "deaktiviert". Eine deaktivierte Achse ist nicht fiir
achsenbezogene Befehle zuganglich (z. B. Bewegungsbefehle oder
Positionsabfragen). Die Kennung einer deaktivierten Achse kann nur
mit SAI? ALL abgefragt werden.

CST? (Get Assignment Of Stages To Axes)

Beschreibung: Fragt den Namen des Positionierertyps 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 Positionierertyps ist, der der Achse zugewiesen
ist.

CSV? (Get Current Syntax Version)

Beschreibung: Fragt die GCS-Syntaxversion ab, die in der Firmware verwendet wird.

Format: Csv?
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Argumente: Keine
Antwort: Die aktuelle GCS-Syntaxversion
Hinweis: Als Antwort ist nur 2.0 (fir GCS 2.0) moglich.

DEL (Delay the Command Interpreter)

Beschreibung: Verzégert um <uint> Millisekunden.

Format: DEL <uint>

Argumente: <uint> ist der Verzégerungswert in Millisekunden.
Antwort: Keine

Hinweis: DEL sollte nur in Makros verwendet werden.

DIA? (Get Diagnosis Information)

Beschreibung: Fragt den aktuellen Wert der angegebenen Messgrofie ab.

Werden alle Argumente weggelassen, werden die aktuellen Werte aller
MessgroRen abgefragt.

Format: DIA? [{<MeasurelD>}]

Argumente: <MeasurelD> ist die Kennung einer MessgréRe; ndhere Angaben siehe
unten.

Antwort: {<MeasurelD>"="<MeasuredValue> LF}
wobei

<MeasuredValue> den aktuellen Wert der MessgroRe angibt; nahere
Angaben siehe unten.
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Hinweise: Verwenden Sie die Antwort auf den Befehl HDI? (S. 200), um
Beschreibungen und physikalische Einheiten der unterstitzten
MessgroRen zu erhalten.

C-887 unterstiitzt die folgenden MessgroRen:

<MeasurelD> <Description> (mit HDI? abfragen)

1 Hexapod Powered: Power-Good-Signal (Pin 59
der Buchse Hexapod (S. 381)):

0 = Power-Good-Signal auRerhalb des
erforderlichen Bereichs oder nicht vorhanden.
1 = Power-Good-Signal im erforderlichen
Bereich

Anmerkung: Der Wert des Parameters Check
PowerGood Signal (1D 0x19004000) ist fiir die
Antwort auf DIA? nicht relevant.

2 Controller E-Stop Activated: Aktueller Status

0 = OFF, d. h. 24-V- Ausgang deaktiviert, kein
Power-OK-Signal

1 =0N, d. h. 24-V-Ausgang aktiviert, Power-OK-
Signal ist vorhanden

3 Temperature of Controller: Aktuelle
Temperatur der CPU, in °C.

4 Index of Faulty Point in Waveform: Index des
Kurvenformpunktes, an dem der letzte Fehler
wahrend der Funktionsgeneratorausgabe
aufgetreten ist

DIO (Set Digital Output Lines)

Beschreibung: Schaltet die angegebene(n) digitale(n) Ausgangsleitung(en) in den
angegebenen Status.

Verwenden Sie TIO?, um die Anzahl installierter digitaler 1/O-Leitungen

abzufragen.
Format: DIO {<DIOID> <OQutputOn>}
Argumente: <DIOID> ist eine digitale Ausgangsleitung des Controllers; weitere

Angaben siehe unten.

<OutputOn> ist der Status der digitalen Ausgangsleitung; ndhere
Angaben siehe unten.

Antwort: Keine
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Hinweise:

PI

Mit dem Befehl DIO kénnen die digitalen Ausgangsleitungen 1 bis 4, die
sich auf der Buchse I/0O (S. 381) befinden, aktiviert/deaktiviert werden.

Die fir die Leitungen zu verwendenden Kennungen <DIOID> sind 1 bis
4,

Wenn <QutputOn>=1 wird die Leitung auf HIGH/ON gesetzt, wenn
<OutputOn>=0 wird sie auf LOW/OFF gesetzt.

DIO? (Get Digital Input Lines)

Beschreibung:

Format:

Argumente:

Antwort:

Hinweise:

Fragt den Status der angegebenen digitalen Eingangsleitungen ab.

Verwenden Sie TIO?, um die Anzahl verfugbarer digitaler I/O-Leitungen
abzufragen.

DIO? [{<DIOID>}]

<DIOID> ist die Kennung der digitalen Eingangsleitung; nahere Angaben
siehe unten.

{<DIOID>"="<InputOn> LF}
wobei

<InputOn> den Status der digitalen Eingangsleitung angibt; ndhere
Angaben siehe unten.

Mit dem Befehl DIO? kdnnen die digitalen Eingangsleitungen 1 bis 4,
die sich auf der Buchse 1/0 (S. 381) befinden, direkt gelesen werden.

Die fir die Leitungen zu verwendenden Kennungen <DIOID> sind 1 bis
4. Wenn die Kennung weggelassen wird, werden alle Leitungen
abgefragt.

Wenn <InputOn>=0, ist das digitale Eingangssignal LOW/OFF, wenn
<InputOn>=1, ist das digitale Eingangssignal HIGH/ON.

DPA (Reset Settings to Default)

Beschreibung:

Format:

Setzt Parameterwerte und parameterunabhangige Einstellungen auf
Werkseinstellungen zurtick.

DPA <Pswd> [{<ItemID> <PamID>}]
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Argumente: <Pswd> ist das Kennwort zum Zuriicksetzen des Speichers. Ndhere
Angaben siehe unten.

<ltemID> ist das Element, fiir das ein Parameter zuriickzusetzen ist.
Nahere Angaben siehe unten.

<PamID> ist die Parameterkennung, kann im Hexadezimal- oder
Dezimalformat geschrieben werden. Nahere Angaben siehe unten.

Antwort: Keine

Fehlersuche: Unzul3ssige Elementkennung, falsche Parameter-ID, ungiiltiges
Kennwort

Hinweise: DPA setzt im fllichtigen Speicher des C-887 die mit WPA gespeicherten

Parameterwerte und die Einstellungen fiir Koordinatensysteme auf
Werkseinstellungen zuriick.

Beim C-887 entfallt fiir 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. 293)
Uberschrieben werden kénnen. Die (mit WPA gespeicherten)
Einstellungen aus dem permanenten Speicher werden beim
Einschalten oder Neustart des C-887 automatisch in den fllichtigen
Speicher geladen.

Gultige Kennworter: 100 Setzt die Werte aller Parameter und die Einstellungen fir
Koordinatensysteme (Details siehe Kennwort SKS) auf
Werkseinstellungen zuriick

SKS Einstellungen, die mit DPA SKS auf Werkseinstellungen
zurlickgesetzt werden:

= Achsorientierungs-Koordinatensystem (Typ KSB()):
PI_BASE wird aktiviert

= Korrektur-Koordinatensystem (Typ KLD() oder KLF()):
Pl_Levelling wird aktiviert

= Betriebs-Koordinatensystem ZERO wird aktiviert und
basiert auf PI_BASE und PI_Levelling

= Pivotpunkt (siehe SPI (S. 260)), Verfahrbereichsgrenzen
der Achsen (siehe NLM (S. 248), PLM (S. 251) und SSL
(S. 263)), Schrittweite fiir Bewegungen, die durch eine
manuelle Bedieneinheit ausgelost werden (siehe SST
(S. 264))

DRC (Set Data Recorder Configuration)

Beschreibung: Bestimmt fiir die angegebene Datenrekordertabelle die zu
verwendende Datenquelle und die aufzunehmende Datenart
(Aufzeichnungsoption).
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Format: DRC {<RecTablelD> <Source> <RecOption>}
Argumente: <RecTablelD> ist eine Datenrekordertabelle des Controllers, siehe
unten.

<Source> ist die ID der Datenquelle, zum Beispiel einer Achse oder
eines Kanals des Controllers. Die erforderliche Quelle ist von der
ausgewahlten Aufzeichnungsoption abhangig.

<RecOption> bezeichnet die aufzuzeichnende Datenart
(Aufzeichnungsoption).

Fir Details siehe die nachfolgende Liste der verfligbaren
Aufzeichnungsoptionen und der entsprechenden Datenquellen

Antwort: Keine

Hinweise: Die Anzahl verfiigbarer Datenrekordertabellen kann mit TNR? (S. 273)
abgefragt werden. Der C-887 hat 16 Datenrekordertabellen.

Die maximale Anzahl der fiir die Datenaufzeichnung verfligbaren
Punkte pro Datenrekordertabelle ist 262144 (Standard: 8192).

Mit HDR? (S. 200) erhalten Sie eine Liste aller verfligbaren
Aufzeichnungsoptionen und Informationen lGber zusatzliche Parameter
und Befehle fiir die Datenaufzeichnung.

N&here Informationen finden Sie unter "Datenrekorder" (S. 99).

Aufzeichnungsopt- <Source> <RecOption>
ionen fir die Achse /
entsprechenden
Datenquellen:

0 = Nothing is recorded

Hexapod- 1 = Commanded position of axis

Bein 2 = Real position of axis

3 = Position error of axis

8 = Measurement time

70 = Commanded velocity of axis

71 = Commanded acceleration of axis

73 = Motor output of axis

74 = Current proportion to the current error of axis
75 = Current integrated position error of axis
76 = Current derivative position error of axis
80 = Status register of axis

Weitere Informationen finden Sie in "Statusregister
fiir Hexapod-Beine und Achsen A und B" (S. 386).

84=Real position of second sensor in axis
86 = FIFO size for continuous position mode

87 = Commanded position for continuous position
mode
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Continuous position mode steht fiir "zyklische
Ubertragung von Zielpositionen" (S. 39);
aufgezeichnet werden nicht die empfangenen Werte,
sondern bereits vom C-887 bearbeitete Werte.

Eingangs- 17 = Input value of channel, calculated, in volt.
signal- 18 = Input value of channel, directly from channel,
kanal without dimension.

150 = Input value of channel, calculated in Volt, input
calculation made with SIC

HDR? zeigt an, flir welche Datenquellen die einzelnen
Aufzeichnungsoptionen verwendet werden kdnnen. Fiir Details zu
vorhandenen Achsen und Kanalen siehe "Kommandierbare Elemente
(S. 27).

Die Standardeinstellungen des Datenrekorders sind wie folgt:

drc?
1=X

= © © J ? a oW N
=l & [l oY 1] ff (1< <

T
<

O O O N = DN

PN RN RN RN e

=
O
= =

13=1
14=0
15=0
16=0
Beispiel: Senden: DRC4 X2

Die aktuelle Position der Achse X soll in Datenrekordertabelle 4
aufgezeichnet werden.

DRC? (Get Data Recorder Configuration)

Beschreibung: Fragt die Einstellungen fiir die aufzuzeichnenden Daten ab.

Format: DRC? [{<RecTablelD>}]
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Argumente: <RecTablelD>: ist eine Datenrekordertabelle des Controllers; wird die
Angabe weggelassen, enthalt die Antwort die Einstellungen fir alle
Tabellen.

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. 200) kénnen die verfiigbaren 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.

Hinweise: Die Anzahl der Punkte wird fiir die Datenrekordertabelle auf Null
zuriickgesetzt, wenn ihre Konfiguration mit DRC (S. 168) gedndert
wird.
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DRR? (Get Recorded Data Values)

PI

Beschreibung:

Fragt die zuletzt aufgezeichneten Daten ab.

In Abhangigkeit 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>}]]
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 fir <NumberOfPoints> der Wert -1 gesetzt wird, werden alle
glltigen Punkte der ausgewahlten Tabellen ausgelesen
Wenn <RecTablelD> weggelassen wird, werden alle Tabellen
ausgelesen, deren mit DRC (S. 168) gesetzte Aufzeichnungsoption von
null verschieden ist
Mit HDR? (S. 200) erhalten Sie eine Liste aller verfligbaren
Aufzeichnungs- und Triggeroptionen sowie Informationen liber
zusatzliche Parameter und Befehle fiir die Datenaufzeichnung.
Nahere Informationen siehe "Datenrekorder” (S. 99).
Beispiel: drc 1 X 1 2 X 2
drt 1 1 1
mov xX 2
drr? 1 5 1 2 13
# REM data recorded with C-887 controller
#
# TYPE = 1
# SEPARATOR = 32
# DIM = 3
# NDATA = 5
# SAMPLE TIME = 0.001000
#
# NAMEO = TARGET POSITION X
# NAMEl = REAL POSITION X
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NAME2 = MEASUREMENT TIME Strut 1
DISPUNITO = mm

DISPUNIT1 = mm

DISPUNIT2 = sec

END HEADER

.004220971838 -0.000364157866 O
.064530499279 0.036015000194 0.005040000193
.145174950361 0.140960231423 0.010040000081
.232607111335 0.216114446521 0.015200000256
.309781700373 0.30354321003 0.020020000637

O O O O O FH FH H FH =H

Mit DRC (S. 168) wird festgelegt, dass die aktuelle Position der Achse X
in der Datenrekordertabelle 1 und die kommandierte Position der
Achse X in der Datenrekordertabelle 2 aufgezeichnet werden soll.

Mit DRT (S. 173) wird festgelegt, dass eine Aufnahme durch den
nachsten Bewegungsbefehl, z. B. durch MOV (S. 242), ausgelost werden
soll.

MOV |6st die Bewegung der Achse X zur Position 2 aus.

Mit DRR? werden die ersten fiinf Punkte der Datenrekordertabellen 1, 2
und 13 abgefragt.

Der Datenrekorder ist standardmaRig so konfiguriert, dass die Zeit in
der Datenrekordertabelle 13 aufgenommen wird.

DRT (Set Data Recorder Trigger Source)

Beschreibung:

Format:

Argumente:

Antwort:

Definiert eine Trigger-Quelle fiir die angegebene Datenrekordertabelle.

DRT <RecTablelD> <TriggerSource> <Value>

<RecTablelD> ist eine Datenrekordertabelle des Controllers. Ndhere
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.

Keine
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Hinweise: Unabhangig von der mit <RecTablelD> gewahlten
Datenrekordertabelle wird die mit <Triggersource> gewahlte
Triggeroption immer fiir alle Datenrekordertabellen eingestellt.

Mit HDR? (S. 200) erhalten Sie eine Liste aller verfliigbaren
Aufzeichnungs- und Triggeroptionen sowie zusatzliche Informationen
Uber die Datenaufzeichnung.

IMP (S. 209), STE (S. 266), WGO (S. 289) und WGR (S. 291) I6sen
unabhangig von den DRT-Einstellungen jeweils eine Aufzeichnung
durch den Datenrekorder aus (WGR nur, wenn der Funktionsgenerator
aktiv ist).

Die Datenrekorderkonfiguration, d. h. die Zuweisung der Datenquellen
und der Aufzeichnungsoptionen zu den Rekordertabellen, nehmen Sie
mit DRC (S. 168) vor. Tatsachlich gestartet wird eine Aufzeichnung nur
fir die Datenrekordertabellen, deren mit DRC eingestellte
Aufzeichnungsoption von null verschieden ist.

Die Aufzeichnung endet, wenn die maximale Punktzahl erreicht ist
(vorgegeben durch den Parameter Data Recorder Points Per Table, 1D
0x16000201).

Nahere Informationen finden Sie unter "Datenrekorder" (S. 99).

Verfligbare 0 = No trigger. Exception: STE, IMP, WGO and WGR always trigger data
Triggeroptionen: recording;
Datenaufzeichnung wird nicht ausgel6st, und eine noch laufende
Datenaufzeichnung wird fortgefiihrt, bis die maximale Punktanzahl
erreicht ist. Ausnahme: STE, IMP, WGO (wenn zum Starten der
Funktionsgeneratorausgabe verwendet) und WGR I6sen immer eine
Aufnahme aus. <Value> muss ein Dummy sein.

1 = Trigger with next command that changes the position;
z. B. MOV (S. 242), MVR (S. 246); <Value> muss ein Dummy sein.
StandardmaRig eingestellt.

2 = Trigger with next command,;
setzt Trigger nach Ausfiihrung auf die Triggeroption 0; <Value> muss
ein Dummy sein.
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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 Ausldsen
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 kénnen
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:
Format:
Argumente:

Antwort:

ECO? (Echo a String)

Beschreibung:

Format:

Fragt die Triggerquelle fiir die Datenrekordertabellen ab.
DRT? [{<RecTablelD>}]

<RecTablelD> ist eine Datenrekordertabelle des Controllers.
{<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.173).

Gibt einen String aus.

ECO? kann verwendet werden, um die Kommunikation zu testen.

ECO? <String>

C-887 Hexapod-Controller
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Argumente: <String> ist eine beliebige Zeichenkombination aus Buchstaben und
Zahlen

Antwort: <String> LF

Hinweis: <String> kann aus maximal 100 Zeichen bestehen.

ERR? (Get Error Number)

Beschreibung: Fragt den Fehlercode <int> des zuletzt aufgetretenen Fehlers ab und
setzt den Fehler auf 0 zuriick.

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. 299) zu finden.

Format: ERR?

Argumente: Keine

Antwort: Der Fehlercode des zuletzt aufgetretenen Fehlers (Integer).
Fehlersuche: Kommunikationsstorung

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.

Wenn die Ursache eines Fehlers weiterhin besteht, wird der
entsprechende Fehlercode sofort nach der Abfrage mit ERR? wieder
neu gesetzt.

Beispiel: Im C-887 fehlt die Konfigurationsdatei fir den
angeschlossenen Hexapod. Der Fehlercode 233 wird trotz Abfrage so
lange gesetzt, bis eine passende Konfigurationsdatei in den C-887
geladen wurde.
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FIO (Fast Input-Output Alignment Procedure)

Beschreibung: Startet eine Scanprozedur zur Ausrichtung optischer Elemente (z. B.
Lichtleitfasern), deren Eingang und Ausgang auf der gleichen Seite
liegen. Innerhalb des Elements wird Licht vom Eingang zum Ausgang
geleitet. Damit ein Sensor, der mit einem analogen Eingangskanal des
Controllers verbunden ist, das Signal am Ausgang des optischen
Elements mit maximaler Intensitat empfangt, missen Eingang und
Ausgang des optischen Elements gleichzeitig ausgerichtet werden.

Fahrt in einer vorgegebenen Flache eine lineare Spirale mit einer
vorgegebenen Schrittweite ab, siehe Abbildung

Die Ebene, in der die vorgegebene Flache liegt, kann durch eines der
folgenden Achsenpaare definiert sein:

XZ
YZ
XY

Die Scanprozedur startet an der aktuellen Position zum Zeitpunkt des
Befehlsempfangs (,,Ausgangsposition").

Am Startpunkt und nach jedem Schritt wird in einem vorgegebenen
Winkel um den Pivotpunkt herum gescannt, bis ein analoges
Eingangssignal einen vorgegebenen Intensitatsschwellenwert erreicht.
Dies entspricht einem Winkelscan um die Achse herum, die senkrecht
zur abgefahrenen Flache steht.

Der Pivotpunkt muss sich an der Position befinden, die dem Zentrum
des Eingangs oder dem Zentrum des Ausgangs des optischen Elements
entspricht. Mit SPI (S. 260) kénnen die Koordinaten des Pivotpunkts
gesetzt werden.

FIO (und damit die Bewegung der Plattform) ist erfolgreich beendet,
wenn das analoge Eingangssignal den vorgegebenen
Intensitatsschwellenwert erreicht.
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FIO wird in folgenden Fallen erfolglos beendet:

= |ntensitatsschwellenwert wurde in der vorgegebenen Flache nicht
erreicht: die Bewegungsplattform kehrt zuriick zur
Ausgangsposition

m #24(S. 156), STP (S. 267) oder HLT (S. 204) wurde gesendet: die
Bewegungsplattform bleibt an der aktuellen Position stehen

Mit FSS? (S. 198) kann geprift werden, ob eine Scanprozedur
erfolgreich beendet wurde.

Um zu priifen, ob eine Scanprozedur noch andauert, kann mit #5
(S. 153) der Bewegungsstatus der Achsen abgefragt werden.

Format: FIO <AxisID> <Distance> <AxisID> <Distance>
['S" <LinearSpiralStepSize>] ["AR" <AngularScanSize>]
["L" <Threshold>] ["A" <AnaloglnputID>]

Argumente: <AxisID>: ist eine Achse des Controllers, Format: String
Zul3ssig sind die Achsen X, Y und Z
<Distance>: abzufahrende Strecke entlang der Achse, Format: double

"S": erforderliches Schliisselwort zur Eingabe von
<LinearSpiralStepSize>

<LinearSpiralStepSize>: Schrittweite, in der die Plattform eine
spiralférmige Strecke abfahrt, Format: double

"AR": erforderliches Schlisselwort zur Eingabe von <AngularScanSize>

<AngularScanSize>: Winkel, um den Pivotpunkt herum, in dem
gescannt wird, in Grad, Format: double

"L": erforderliches Schliisselwort zur Eingabe von <Threshold>

<Threshold>: Intensitatsschwellenwert des analogen Eingangssignals,
in V, Format: double

"A": erforderliches Schllisselwort zur Eingabe von <AnaloglnputID>

<AnaloglnputID>: ist die Kennung des analogen Eingangssignals,
dessen Intensitatsmaximum gesucht wird, Format: Integer

Antwort: Keine

Hinweise: Die physikalische Einheit, in der <Distance> und <LinearSpiralStepSize>
anzugeben sind, kann mit PUN? (S. 253) abgefragt werden.

Die durch die Werte fir <Distance> vorgegebene Flache muss
quadratisch sein.
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Folgende Standardwerte werden verwendet, wenn die
entsprechenden Argumente weggelassen werden:

<LinearSpiralStepSize>: 0,01 mm
<AngularScanSize: 0,2 Grad
<Threshold>: 1,0V
<AnaloglnputID>: 1

Diese Standardwerte wurden ausschlieRlich fiir die Hexapod-Modelle
H-810, H-811 und H-206 geprift. Fir andere Hexapod-Modelle miissen
die idealen Parameter experimentell ermittelt werden.

Je kleiner die Systemgeschwindigkeit mit VLS (S. 279) wahrend einer
Scanprozedur gesetzt ist, desto groRRer ist die Genauigkeit, mit der der
Schwellenwert der Intensitat gefunden wird.

Geschwindigkeiten im Bereich von unter 1 mm/s werden empfohlen.

Hinweis:

Bei zu groRen Werten fir Strecken oder Winkel bewegt sich die
Plattform wahrend einer Scanprozedur auf einer undefinierten Bahn
und kann verkippen. Dadurch sind Kollisionen und ein
unbefriedigendes Ergebnis der Scanprozedur moglich. MaBnahmen zur
Vermeidung des Verkippens:

» Wihlen Sie flr <AngularScanSize> Werte bis 0,2 Grad

» Richten Sie die Bewegungsplattform vor der Scanprozedur schon
passend aus.

» Verwenden Sie passende Halterungen fiir die auszurichtenden Ein-
und/oder Ausgénge des optischen Elements auf der
Bewegungsplattform, so dass die Bewegung wahrend der
Scanprozedur nur Gber kleine Strecken oder Winkel erfolgt.

Wenn der Parameter Trajectory Source (1D 0x19001900) auf 1 gesetzt
ist, muss das Dynamikprofil durch aufeinander folgende MOV-Befehle
vorgegeben werden, und FIO ist nicht zulassig.

Weitere Informationen siehe "Bewegungen des Hexapods" (S. 34).

Beispiel: FIOY0.1Z0.1S0.01AR0.1L1A2

Startet eine Scanprozedur entlang einer linearen Spirale in der YZ-
Ebene:

= Seitenldnge der quadratischen Flache: 0,1 mm

= Schrittweite: 10 um

= Winkel um den Pivotpunkt: 0,1 Grad (fur die Achse U)
= |ntensitatsschwellenwert: 1V

= Kennung des analogen Eingangskanals, dessen
Intensitatsmaximum gesucht wird: 2
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FLM (Fast Line Scan to Maximum)

Beschreibung: Startet eine Scanprozedur zum Ermitteln des globalen
Intensitatsmaximums eines analogen Eingangssignals.

Scannt eine vorgegebene Strecke entlang einer Achse vollstandig auf
die Intensitat des analogen Eingangssignals ab. Damit wird verhindert,
dass bei mehreren Intensitatsmaxima statt des globalen Maximums
lediglich ein lokales Maximum gefunden wird.

Die Richtung der Scanprozedur sowie die Start- und Endposition der
Strecke kdnnen durch das Argument <ScanDirection> vorgegeben
werden.

FLM (und damit die Bewegung der Plattform) ist erfolgreich beendet,
wenn die beiden folgenden Bedingungen erfullt sind:

= Das analoge Eingangssignal hat den vorgegebenen
Intensitatsschwellenwert auf der vorgegebenen Strecke
mindestens einmal erreicht.

=  Die Bewegungsplattform ist von der Endposition der Strecke zur
Position mit maximaler Intensitat zurlickgekehrt.

FLM wird in folgenden Fallen erfolglos beendet:

= |ntensitatsschwellenwert wurde auf der vorgegebenen Strecke
nicht erreicht: die Bewegungsplattform kehrt von der Endposition
der Strecke zurtick zur Ausgangsposition (aktuelle Position zum
Zeitpunkt des Befehlsempfangs).

m  #24(S. 156), STP (S. 267) oder HLT (S. 204) wurde gesendet: die
Bewegungsplattform bleibt an der aktuellen Position stehen

Mit FSS? (S. 198) kann geprift werden, ob eine Scanprozedur
erfolgreich beendet wurde.

Um zu priifen, ob eine Scanprozedur noch andauert, kann mit #5

(S. 153) der Bewegungsstatus der Achsen abgefragt werden.

Mit FLS (S. 182) kann eine dhnliche Scanprozedur gestartet werden. Im
Gegensatz zu FLM ist FLS bereits erfolgreich beendet, wenn der
Intensitatsschwellenwert erstmalig erreicht ist.

Format: FLM <AxisID> <Distance> ["L" <Threshold>]
["A" <AnaloglnputID>] ["'D" <ScanDirection>]

Argumente: <AxisID>: ist eine Achse des Controllers, Format: String
Zul3ssig sind die Achsen X, Y, Z, U, V, W.
<Distance>: abzuscannende Strecke entlang der Achse, Format: double
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"L": erforderliches Schliisselwort zur Eingabe von <Threshold>

<Threshold>: Intensitatsschwellenwert des analogen Eingangssignals,
in V, Format: double

"A": erforderliches Schllisselwort zur Eingabe von <AnaloglnputID>

<AnaloglnputID>: ist die Kennung des analogen Eingangssignals,
dessen Intensitatsmaximum gesucht wird, Format: Integer

"D": erforderliches Schliisselwort zur Eingabe von <ScanDirection>
<ScanDirection>: gibt die Richtung der Scanprozedur sowie die Start-
und Endposition der Strecke vor:

0: Scanprozedur wird zentriert um die aktuelle Position herum
durchgefiihrt, in positive Richtung.

Startposition = aktuelle Position - <Distance>/2
Endposition = aktuelle Position + <Distance>/2

1: Scanprozedur in positive Richtung:
Startposition = aktuelle Position
Endposition = aktuelle Position + <Distance>
-1: Scanprozedur in negative Richtung:
Startposition = aktuelle Position
Endposition = aktuelle Position - <Distance>

Antwort: Keine

Hinweise: Die physikalische Einheit, in der <Distance> anzugeben ist, kann mit
PUN? (S. 253) abgefragt werden.

Folgende Standardwerte werden verwendet, wenn die
entsprechenden Argumente weggelassen werden:

<Threshold>: 1,0V
<AnaloglnputID>: 1

<ScanDirection>: 0 (Scanprozedur zentriert um die aktuelle Position
herum, in positive Richtung)

Je kleiner die Systemgeschwindigkeit mit VLS (S. 279) wahrend einer
Scanprozedur gesetzt ist, desto groRRer ist die Genauigkeit, mit der das
Intensitdtsmaximum gefunden wird.

Geschwindigkeiten im Bereich von unter 1 mm/s werden empfohlen.
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Bei zu groBen Werten fir Strecken oder Winkel bewegt sich die
Plattform wahrend einer Scanprozedur auf einer undefinierten Bahn
und kann verkippen. Dadurch sind Kollisionen und ein
unbefriedigendes Ergebnis der Scanprozedur moglich. MaBnahmen zur
Vermeidung des Verkippens:

= Wabhlen Sie fir <Distance> passende Werte. Fiir die Hexapod-
Modelle H-810, H-811 und H-206 sollten 0,2 mm bzw. 0,2 Grad
nicht tGberschritten werden; flir andere Hexapod-Modelle sowie
bei gednderten Einstellungen fiir Koordinatensysteme und
Pivotpunkt missen die idealen Werte experimentell ermittelt
werden.

= Stellen Sie die Geschwindigkeit fiir die Bewegungsplattform des
Hexapods so gering wie moglich ein (mit dem Befehl VLS).

= Richten Sie die Bewegungsplattform vor der Scanprozedur schon
passend aus.

= Verwenden Sie passende Halterungen fir die auszurichtenden Ein-
und/oder Ausgange des optischen Elements auf der
Bewegungsplattform, so dass die Bewegung wahrend der
Scanprozedur nur Uber kleine Strecken oder Winkel erfolgt.

Wenn der Parameter Trajectory Source (1D 0x19001900) auf 1 gesetzt
ist, muss das Dynamikprofil durch aufeinander folgende MOV-Befehle
vorgegeben werden, und FLM ist nicht zuldssig.

Weitere Informationen siehe "Bewegungen des Hexapods" (S. 34).

Beispiel: FLMZ0.2L12A2DO
Startet eine Scanprozedur entlang der Z-Achse:

= Strecke: 0,2 mm
"=  |ntensitatsschwellenwert: 1,2 V

= Kennung des analogen Eingangskanals, dessen
Intensitatsmaximum gesucht wird: 2

= Scanprozedur verlauft zentriert um die aktuelle Position, in
positive Richtung

FLS (Fast Line Scan)

Beschreibung: Startet eine Scanprozedur, bei der liber eine vorgegebene Strecke
entlang einer Achse gescannt wird, bis das analoge Eingangssignal
einen vorgegebenen Intensitatsschwellenwert erreicht.

Die Richtung der Scanprozedur sowie die Startposition der Strecke
kénnen durch das Argument <ScanDirection> vorgegeben werden.

Wenn der Intensitdatsschwellenwert schon in der Ausgangsposition
(aktuelle Position zum Zeitpunkt des Befehlsempfangs) erreicht ist,
wird eine davon abweichende Startposition nicht angefahren.

FLS (und damit die Bewegung der Plattform) ist erfolgreich beendet,
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wenn das analoge Eingangssignal den vorgegebenen
Intensitatsschwellenwert erreicht. Wenn aufgrund des Bremswegs
notig, fahrt die Plattform nach dem Anhalten zuriick zur Position, an
der der Intensitatsschwellenwert erreicht war.

FLS wird in folgenden Fallen erfolglos beendet:

= |ntensitatsschwellenwert wurde auf der vorgegebenen Strecke
nicht erreicht: die Bewegungsplattform kehrt von der Endposition
der Strecke zurick zur Ausgangsposition.

m #24(S. 156), STP (S. 267) oder HLT (S. 204) wurde gesendet: die
Bewegungsplattform bleibt an der aktuellen Position stehen

Mit FSS? (S. 198) kann gepriift werden, ob eine Scanprozedur
erfolgreich beendet wurde.

Um zu priifen, ob eine Scanprozedur noch andauert, kann mit #5
(S. 153) der Bewegungsstatus der Achsen abgefragt werden.

Mit FLM (S. 180) kann eine dhnliche Scanprozedur gestartet werden.
Im Gegensatz zu FLS scannt FLM entlang der gesamten vorgegebenen
Strecke, so dass bei Vorliegen mehrerer lokaler Maxima das globale
Maximum gefunden wird.

Format: FLS <AxisID> <Distance> ["L" <Threshold>]
["A" <AnaloglnputID>] ["D" <ScanDirection>]

Argumente: <AxisID>: ist eine Achse des Controllers, Format: String
Zul3ssig sind die Achsen X, Y, Z, U, V. W.
<Distance>: abzuscannende Strecke entlang der Achse, Format: double

"L": erforderliches Schliisselwort zur Eingabe von <Threshold>

<Threshold>: Intensitatsschwellenwert des analogen Eingangssignals,
in V, Format: double

"A": erforderliches Schllisselwort zur Eingabe von <AnaloglnputID>

<AnaloglnputID>: ist die Kennung des analogen Eingangssignals,
dessen Intensitatsmaximum gesucht wird, Format: Integer

"D": erforderliches Schliisselwort zur Eingabe von <ScanDirection>
<ScanDirection>: gibt die Richtung der Scanprozedur sowie die Start-
und Endposition der Strecke vor:

0: Scanprozedur wird zentriert um die aktuelle Position herum
durchgefiihrt, in positive Richtung.

Startposition = aktuelle Position - <Distance>/2
Endposition = aktuelle Position + <Distance>/2
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Antwort:

Hinweise:

PI

1: Scanprozedur in positive Richtung:
Startposition = aktuelle Position
Endposition = aktuelle Position + <Distance>

-1: Scanprozedur in negative Richtung:
Startposition = aktuelle Position
Endposition = aktuelle Position - <Distance>

Keine

Die physikalische Einheit, in der <Distance> anzugeben ist, kann mit
PUN? abgefragt werden.

Folgende Standardwerte werden verwendet, wenn die
entsprechenden Argumente weggelassen werden:

<Threshold>: 1,0 V
<AnaloglnputID>: 1.

<ScanDirection>: 0 (Scanprozedur zentriert um die aktuelle Position
herum, in positive Richtung)

Je kleiner die Systemgeschwindigkeit mit VLS (S. 279) wahrend einer
Scanprozedur gesetzt ist, desto groRer ist die Genauigkeit, mit der das
Intensitatsmaximum gefunden wird.

Geschwindigkeiten im Bereich von unter 1 mm/s werden empfohlen.

Bei zu groRen Werten fir Strecken oder Winkel bewegt sich die
Plattform wahrend einer Scanprozedur auf einer undefinierten Bahn
und kann verkippen. Dadurch sind Kollisionen und ein
unbefriedigendes Ergebnis der Scanprozedur méglich. MaRnahmen zur
Vermeidung des Verkippens:

= Wahlen Sie flr <Distance> passende Werte. Fiir die Hexapod-
Modelle H-810, H-811 und H-206 sollten 0,2 mm bzw. 0,2 Grad
nicht Gberschritten werden; flir andere Hexapod-Modelle sowie
bei gednderten Einstellungen fiir Koordinatensysteme und
Pivotpunkt missen die idealen Werte experimentell ermittelt
werden.

= Stellen Sie die Geschwindigkeit fir die Bewegungsplattform des
Hexapods so gering wie moglich ein (mit dem Befehl VLS).

®  Richten Sie die Bewegungsplattform vor der Scanprozedur schon
passend aus.

= Verwenden Sie passende Halterungen fir die auszurichtenden Ein-
und/oder Ausginge des optischen Elements auf der
Bewegungsplattform, so dass die Bewegung wahrend der
Scanprozedur nur Uber kleine Strecken oder Winkel erfolgt.

Wenn der Parameter Trajectory Source (1D 0x19001900) auf 1 gesetzt
ist, muss das Dynamikprofil durch aufeinander folgende MOV-Befehle
vorgegeben werden, und FLS ist nicht zulassig.
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Weitere Informationen siehe "Bewegungen des Hexapods" (S. 34).
Beispiel: FLSZ0.2L1A2DO

Startet eine Scanprozedur entlang der Z-Achse:

= Strecke: 0,2 mm

= Intensitatsschwellenwert: 1V

= Kennung des analogen Eingangskanals, dessen
Intensitatsmaximum gesucht wird: 2

= Scanprozedur verlauft zentriert um die aktuelle Position, in
positive Richtung

FRF (Fast Reference Move To Reference Switch)

Beschreibung: Startet eine Referenzierungsfahrt.

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 gleichzeitig gestartet.

Format: FRF [{<AxisID>}]

Argumente: <AxisID> ist eine Achse des Controllers; wenn die Angabe weggelassen
wird, sind alle Achsen betroffen.

Antwort: Keine
Fehlersuche: Unzuldssige Achsenkennung
Hinweise: Fir Achsen mit inkrementellen Sensoren kénnen Bewegungen erst

nach einer erfolgreichen Referenzierungsfahrt kommandiert werden
(auch als "Initialisierung" bezeichnet).

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

= Wert des Parameters 0x07030401 = 0: Achse bleibt nach der
Referenzierungsfahrt in der Referenzposition.

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

Fiir Achsen mit absolut messenden Sensoren ist keine
Referenzierungsfahrt erforderlich. Die Verwendung des Befehls FRF
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wird fiir diese Achsen trotzdem empfohlen. FRF startet flir Achsen mit
absolut messenden Sensoren keine Referenzierungsfahrt, 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.

Wahrend einer Referenzierungsfahrt bewegt sich der Hexapod auf
unvorhersehbare Weise. Es findet keine Kollisionspriifung und -
vermeidung statt, selbst wenn eine Konfiguration zur
Kollisionsvermeidung auf dem C-887 abgelegt wurde (z. B. mit der
kostenpflichtigen PIVeriMove Hexapod Software zur Kollisionspriifung).
Verfahrbereichsgrenzen, die mit den Befehlen NLM (S. 248) und PLM
(S. 251) fur die Bewegungsplattform des Hexapods gesetzt wurden,
werden wahrend der Referenzierungsfahrt ignoriert.

Flr die Achsen der Bewegungsplattform des Hexapods (X, Y, Z, U, V, W)
erfolgt immer eine gemeinsame Referenzierungsfahrt. Daher reicht fiir
den Start der Referenzierungsfahrt der Bewegungsplattform die
Angabe einer einzigen Achse aus, z. B.:

FRF X

Flr die Achsen der Bewegungsplattform des Hexapods (X, Y, Z, U, V, W)
schaltet FRF auch den Servomodus ein.

FRF kann durch #24 (S. 156), STP (S. 267) und HLT (S. 204) abgebrochen
werden.

Verwenden Sie FRF? (S. 186), um zu priifen, ob die
Referenzierungsfahrt erfolgreich war.

FRF? (Get Referencing Result)

Beschreibung: Fragt ab, ob die angegebene Achse referenziert ist oder nicht.
Format: FRF? [{<AxisID>}]
Argumente: <AxisID>: ist eine Achse des Controllers.
Antwort: {<AxisID>"="<uint> LF}
wobei

<uint> angibt, ob die Achse erfolgreich referenziert wurde (=1) oder

nicht (=0).
Fehlersuche: Unzulassige Achsenkennung
Hinweis: Achsen gelten als "referenziert", wenn eine Referenzierungsfahrt

erfolgreich durchgefiihrt wurde mit FRF (S. 185), oder wenn die Achsen
mit absolut messenden Sensoren ausgestattet sind.
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FSA (Fast Scan with Automated Alighment)

Beschreibung: Startet eine Scanprozedur zum Ermitteln des Intensitatsmaximums
eines analogen Eingangssignals in einer Ebene. Die Suche besteht aus
zwei Teilprozeduren:

»,Grobanteil"; entspricht der Prozedur, die mit dem Befehl FSC (S. 190)
gestartet wird

»Feinanteil"; entspricht der Prozedur, die mit dem Befehl AAP (S. 158)
gestartet wird

Der Feinanteil wird nur ausgefiihrt, wenn der Grobanteil zuvor
erfolgreich beendet wurde. Fir detaillierte Beschreibungen der beiden
Teilprozeduren siehe AAP und FSC.

Hinweis:

Fiir den Feinanteil wird der Scanbereich unter Verwendung der mit

FSA vorgegebenen Werte fur <Distancel> und <Distance2> neu

gesetzt, so dass sich die Startposition des Feinanteils im Zentrum der

vorgegebenen Flache befindet. Dadurch kann sich der Scanbereich auf

maximal das Doppelte des urspriinglichen Bereichs vergroRRern.

> Stellen Sie sicher, dass sich die Bewegungsplattform auch
auBerhalb des urspriinglich vorgegebenen Scanbereichs gefahrlos
bewegen kann.

Die Ebene, in der der Scanbereich liegt, kann durch eines der

folgenden Achsenpaare definiert sein:

XZ

YZ

XY

FSA (und damit die Bewegung der Plattform) ist erfolgreich beendet,
wenn der Feinanteil erfolgreich beendet ist, d. h. wenn drei
aufeinanderfolgende Uberpriifungen bestétigt haben, dass an der
aktuellen Position das lokale Intensitdtsmaximum vorliegt. Durch die
Uberpriifungen soll der EinfluR eines eventuell (iberlagerten
Rauschsignals vermindert werden.
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FSA wird in folgenden Féllen erfolglos beendet:

= Wahrend des Grobanteils wurde der Intensitdtsschwellenwert im
Scanbereich nicht erreicht: die Bewegungsplattform kehrt zuriick
zur Ausgangsposition.

= Waihrend des Feinanteils wurde kein Gradient lGber die Intensitat
gefunden: die Bewegungsplattform kehrt zuriick zur Startposition
des Feinanteils.

= Wahrend des Feinanteils wiirde die vorgegebene Flache
Uberschritten: die Bewegungsplattform kehrt zuriick zur
Startposition des Feinanteils.

® #24(S. 156), STP (S. 267) oder HLT (S. 204) wurde gesendet: die
Bewegungsplattform bleibt an der aktuellen Position stehen.

Mit FSS? (S. 198) kann geprift werden, ob eine Scanprozedur
erfolgreich beendet wurde.

Um zu priifen, ob eine Scanprozedur noch andauert, kann mit #5
(S. 153) der Bewegungsstatus der Achsen abgefragt werden.

Format: FSA <Axis1ID> <Distancel> <Axis2ID> <Distance2>
["L" <Threshold>] ["'S" <ScanLineDistance>]
["SA" <StepSize>] ["A" <AnaloglnputID>]

Argumente: <Axis1ID>: ist eine Achse des Controllers, Format: String
Zulassig sind die Achsen X, Y, und Z.

Wahrend des Grobanteils wird in dieser Achse von Scanlinie zu
Scanlinie um die Strecke <ScanlineDistance> gefahren.

<Distancel>: Seitenldange des Scanbereichs entlang der Achse
<Axis1ID>, Format: double

<Axis2ID>: ist eine Achse des Controllers, Format: String
Zulassig sind die Achsen X, Y, und Z.
Wahrend des Grobanteils liegen die Scanlinien in dieser Achse.

<Distance2>: Seitenldange des Scanbereichs entlang der Achse
<Axis21D>, Format: double

"L": erforderliches Schliisselwort zur Eingabe von <Threshold>

<Threshold>: Intensitatsschwellenwert des analogen Eingangssignals,
in V, Format: double

188 Version: 1.5.0 MS244D C-887 Hexapod-Controller



8 GCS-Befehle

Antwort:

Hinweise:

PI

"S": erforderliches Schliisselwort zur Eingabe von <ScanLineDistance>

<ScanlineDistance>: Abstand zwischen den Scanlinien, wird nur
wahrend des Grobanteils verwendet. Format: double

"SA": erforderliches Schliisselwort zur Eingabe von <StepSize>

<StepSize>: Startwert fir die Schrittweite, wird nur wahrend des
Feinanteils verwendet, Format: double

"A": erforderliches Schllisselwort zur Eingabe von <AnaloglnputID>

<AnaloglnputID>: ist die Kennung des analogen Eingangssignals,
dessen Intensitatsmaximum gesucht wird, Format: Integer

Keine

Die physikalische Einheit, in der <Distancel>, <Distance2>,
<ScanLineDistance> und <StepSize> anzugeben sind, kann mit PUN?
(S. 253) abgefragt werden.

Die Werte fiir <Distancel> und <Distance2> missen identisch sein.

Folgende Standardwerte werden verwendet, wenn die
entsprechenden Argumente weggelassen werden:

<Threshold>: 1,0 V

<ScanlLineDistance>: 0,01 mm

<StepSize>: 0,001 mm

<AnaloglnputID>: 1

Diese Standardwerte wurden ausschlieRlich fir die Hexapod-Modelle

H-810, H-811 und H-206 geprift. Fir andere Hexapod-Modelle miissen
die idealen Parameter experimentell ermittelt werden.

Je kleiner die Systemgeschwindigkeit mit VLS (S. 279) wahrend einer
Scanprozedur gesetzt ist, desto groRRer ist die Genauigkeit, mit der das
Intensitdtsmaximum gefunden wird.

Geschwindigkeiten im Bereich von unter 1 mm/s werden empfohlen.
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Bei zu groBen Werten fiir Strecken bewegt sich die Plattform wahrend
einer Scanprozedur auf einer undefinierten Bahn und kann verkippen.
Dadurch sind Kollisionen und ein unbefriedigendes Ergebnis der
Scanprozedur moéglich. MalRnahmen zur Vermeidung des Verkippens:

» Wahlen Sie fiir <Distancel> und <Distance2> Werte bis 0,2 mm.

» Richten Sie die Bewegungsplattform vor der Scanprozedur schon
passend aus.

» Verwenden Sie passende Halterungen fiir die auszurichtenden Ein-
und/oder Ausgange des optischen Elements auf der
Bewegungsplattform, so dass die Bewegung wahrend der
Scanprozedur nur Uber kleine Strecken erfolgt.

Wenn der Parameter Trajectory Source (1D 0x19001900) auf 1 gesetzt
ist, muss das Dynamikprofil durch aufeinander folgende MOV-Befehle
vorgegeben werden, und FSA ist nicht zuldssig.

Weitere Informationen siehe "Bewegungen des Hexapods" (S. 34).
Beispiel: FSAY0.2Z0.2L1S0.01SA0.001A2

Startet eine Scanprozedur in der YZ-Ebene:
= Seitenldnge der quadratischen Flache: 0,2 mm

" |ntensitatsschwellenwert fir den Grobanteil: 1V
Wenn 1V erreicht wird, stoppt die Bewegungsplattform,
anschlieRend wird der Scanbereich neu gesetzt, und der Feinanteil
wird gestartet.

= Abstand zwischen den (in der Z-Achse liegenden) Scanlinien fir
den Grobanteil: 10 um
= Startwert der Schrittweite flir den Feinanteil: 1 um

= Kennung des analogen Eingangskanals, dessen
Intensitatsmaximum gesucht wird: 2

FSC (Fast Scan with Abort)

Beschreibung: Startet eine Scanprozedur, bei der iber eine vorgegebene Flache
(,,Scanbereich") gescannt wird, bis das analoge Eingangssignal einen
vorgegebenen Intensitatsschwellenwert erreicht.

Die mit FSC gestartete Scanprozedur entspricht dem ,,Grobanteil" der
Scanprozedur, die mit dem Befehl FSA (S. 187) gestartet wird.
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Die Ebene, in der der Scanbereich liegt, kann durch eines der folgenden
Achsenpaare definiert sein:

XZ
YZ
XY
uw
Vw
uv

Der Scanbereich ist um die aktuelle Position zum Zeitpunkt des
Befehlsempfangs (,,Ausgangsposition") zentriert. Die GroRe des
Scanbereichs wird durch die Werte fir <Distancel> und <Distance2>
vorgegeben.

Die Scanprozedur startet in derjenigen Ecke des Scanbereichs, in der gilt:

=  Flr <AxislID>:

Startposition1 = Ausgangsposition1 - <Distancel>/2
=  Flr <Axis2ID>:

Startposition2 = Ausgangsposition2 - <Distance2>/2

Wenn der Intensitatsschwellenwert schon in der Ausgangsposition
erreicht ist, wird die Startposition nicht angefahren.

<Axis1ID> gibt die Achse vor, in der von Scanlinie zu Scanlinie gefahren
wird, <Axis2ID> gibt die Achse vor, in der die Scanlinien liegen. Der
Abstand zwischen den Scanlinien kann vorgegeben werden.

FSC (und damit die Bewegung der Plattform) ist erfolgreich beendet,
wenn das analoge Eingangssignal den vorgegebenen
Intensitatsschwellenwert erreicht. Wenn aufgrund des Bremswegs notig,
fahrt die Plattform nach dem Anhalten zuriick zur Position, an der der
Intensitatsschwellenwert erreicht war.

FSC wird in folgenden Fallen erfolglos beendet:

"= |ntensitatsschwellenwert wurde im Scanbereich nicht erreicht: die
Bewegungsplattform kehrt zuriick zur Ausgangsposition.

= #24 (S. 156), STP (S. 267) oder HLT (S. 204) wurde gesendet: die
Bewegungsplattform bleibt an der aktuellen Position stehen.
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Format:

Argumente:

PI

ScanLineDistance

Distance2

y

Distance

™
W

Tabelle 1: Bewegungsablauf, wenn der
Intensitdtsschwellenwert im Scanbereich nicht
erreicht wurde

1 Ausgangsposition (= Endposition)
2 Startposition

Mit FSS? (S. 198) kann gepriift werden, ob eine Scanprozedur erfolgreich
beendet wurde.

Um zu priifen, ob eine Scanprozedur noch andauert, kann mit #5 (S. 153)
der Bewegungsstatus der Achsen abgefragt werden.

Mit FSM (S. 195) kann eine dhnliche Scanprozedur gestartet werden. Im
Gegensatz zu FSC scannt FSM den gesamten Scanbereich, so dass bei
Vorliegen mehrerer lokaler Maxima das globale Maximum gefunden
wird.

FSC <Axis1ID> <Distancel> <Axis2ID> <Distance2>
["L" <Threshold>] ["S" <ScanLineDistance>] ["A" <AnaloglnputID>]

<Axis1ID>: ist die Achse, in der von Scanlinie zu Scanlinie um die Strecke
<ScanlineDistance> gefahren wird. Format: String

Zulassig sind die Achsen X, Y, Z, U, V und W.

<Distancel>: Seitenldnge des Scanbereichs entlang der Achse <Axis1ID>,
Format: double
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Antwort:

Hinweise:

PI

<Axis2ID>: ist die Achse, in der die Scanlinien liegen, Format: String
Zulassig sind die Achsen X, Y, Z, U, V und W.

<Distance2>: Seitenldange des Scanbereichs entlang der Achse <Axis2ID>,
Format: double

"L": erforderliches Schliisselwort zur Eingabe von <Threshold>

<Threshold>: Intensitdtsschwellenwert des analogen Eingangssignals, in
V, Format: double

"S": erforderliches Schllsselwort zur Eingabe von <ScanLineDistance>

<ScanLineDistance>: Abstand zwischen zwei Scanlinien. Format: double

"A": erforderliches Schliisselwort zur Eingabe von <AnaloglnputID>

<AnaloglnputID>: ist die Kennung des analogen Eingangssignals, dessen
Intensitdtsmaximum gesucht wird, Format: Integer

Keine

Die physikalische Einheit, in der <Distancel>, <Distance2> und
<ScanLineDistance> anzugeben sind, kann mit PUN? (S. 253) abgefragt
werden.

Die Werte flir <Distancel> und <Distance2> mussen identisch sein.

Folgende Standardwerte werden verwendet, wenn die entsprechenden
Argumente weggelassen werden:

<Threshold>: 1,0V
<ScanlLineDistance>: 0,01
<AnaloglnputID>: 1

Diese Standardwerte wurden ausschlieRlich fir die Hexapod-Modelle
H-810, H-811 und H-206 geprift. Fir andere Hexapod-Modelle missen
die idealen Parameter experimentell ermittelt werden.

Je kleiner die Systemgeschwindigkeit mit VLS (S. 279) wahrend einer
Scanprozedur gesetzt ist, desto grofer ist die Genauigkeit, mit der der
Schwellenwert der Intensitat gefunden wird.

Geschwindigkeiten im Bereich von unter 1 mm/s werden empfohlen.
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PI

Bei zu groRen Werten fiir Strecken oder Winkel bewegt sich die
Plattform wéahrend einer Scanprozedur auf einer undefinierten Bahn und
kann verkippen. Dadurch sind Kollisionen und ein unbefriedigendes
Ergebnis der Scanprozedur moglich. MaBnahmen zur Vermeidung des
Verkippens:

> Wahlen Sie fiir <Distancel> und <Distance2> passende Werte. Fiir
die Hexapod-Modelle H-810, H-811 und H-206 sollten 0,2 mm bzw.
0,2 Grad nicht Gberschritten werden; fiir andere Hexapod-Modelle
sowie bei gednderten Einstellungen fiir Koordinatensysteme und
Pivotpunkt missen die idealen Werte experimentell ermittelt
werden.

» Stellen Sie die Geschwindigkeit fir die Bewegungsplattform des
Hexapods so gering wie moglich ein (mit dem Befehl VLS).

> Richten Sie die Bewegungsplattform vor der Scanprozedur schon
passend aus.

» Verwenden Sie passende Halterungen fiir die auszurichtenden Ein-
und/oder Ausgénge des optischen Elements auf der
Bewegungsplattform, so dass die Bewegung wahrend der
Scanprozedur nur Uber kleine Strecken oder Winkel erfolgt.

Wenn der Parameter Trajectory Source (ID 0x19001900) auf 1 gesetzt
ist, muss das Dynamikprofil durch aufeinander folgende MOV-Befehle
vorgegeben werden, und FSC ist nicht zulassig.

Weitere Informationen siehe "Bewegungen des Hexapods" (S. 34).

Beispiel: FSCY0.2Z0.2L1S0.05A2
Startet eine Scanprozedur in der YZ-Ebene:
= Seitenlange der quadratischen Flache: 0,2 mm
= |ntensitatsschwellenwert: 1V
= Abstand zwischen den (in der Z-Achse liegenden) Scanlinien: 50 um
= Kennung des analogen Eingangskanals, dessen Intensitatsmaximum
gesucht wird: 2
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FSM (Fast Scan to Maximum)

Beschreibung: Startet eine Scanprozedur zum Ermitteln des globalen
Intensitatsmaximumes eines analogen Eingangssignals in einer Ebene.

Scannt eine vorgegebene Flache (,,Scanbereich") vollstandig auf die
Intensitat des analogen Eingangssignals ab. Damit wird verhindert, dass
bei mehreren Intensitdtsmaxima im Scanbereich statt des globalen
Maximums lediglich ein lokales Maximum gefunden wird.

Die Ebene, in der der Scanbereich liegt, kann durch eines der folgenden
Achsenpaare definiert sein:

XZ
YZ
XY
uw
Vw
uv

Der Scanbereich ist um die aktuelle Position zum Zeitpunkt des
Befehlsempfangs (,,Ausgangsposition") zentriert. Die GroRe des
Scanbereichs wird durch die Werte fiir <Distancel> und <Distance2>
vorgegeben.

Die Scanprozedur startet in derjenigen Ecke des Scanbereichs, in der gilt:
= Fir <Axis1ID>:
Startposition1 = Ausgangsposition1 - <Distancel>/2

=  Flr <Axis2ID>:
Startposition2 = Ausgangsposition2 - <Distance2>/2

<Axis1ID> gibt die Achse vor, in der von Scanlinie zu Scanlinie gefahren
wird, <Axis2ID> gibt die Achse vor, in der die Scanlinien liegen. Der
Abstand zwischen den Scanlinien kann vorgegeben werden.

FSM (und damit die Bewegung der Plattform) ist erfolgreich beendet,
wenn die beiden folgenden Bedingungen erfullt sind:

= Das analoge Eingangssignal hat den vorgegebenen
Intensitatsschwellenwert im Scanbereich mindestens einmal
erreicht.

= Die Bewegungsplattform ist von der Endposition des Scanbereichs
zur Position mit maximaler Intensitat zuriickgekehrt.
FSM wird in folgenden Fallen erfolglos beendet:

" |ntensitatsschwellenwert wurde im Scanbereich nicht erreicht: die
Bewegungsplattform kehrt zurilick zur Ausgangsposition.

= #24 (S. 156), STP (S. 267) oder HLT (S. 204) wurde gesendet: die
Bewegungsplattform bleibt an der aktuellen Position stehen.
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Format:

Argumente:

PI

ScanLineDistance

Distance2

y

Distance

™
W

Tabelle 2: Bewegungsablauf, wenn der
Intensitdtsschwellenwert im Scanbereich nicht
erreicht wurde

1 Ausgangsposition (= Endposition)
2 Startposition

Mit FSS? (S. 198) kann gepriift werden, ob eine Scanprozedur erfolgreich
beendet wurde.

Um zu priifen, ob eine Scanprozedur noch andauert, kann mit #5 (S. 153)
der Bewegungsstatus der Achsen abgefragt werden.

Mit FSC (S. 190) kann eine ahnliche Scanprozedur gestartet werden. Im
Gegensatz zu FSM ist FSC bereits erfolgreich beendet, wenn der
Intensitatsschwellenwert erstmalig erreicht ist.

FSM <Axis1ID> <Distancel> <Axis2|D> <Distance2>
["L" <Threshold>] ["S" <ScanLineDistance>] ["A" <AnaloglnputID>]

<Axis1ID>: ist die Achse, in der von Scanlinie zu Scanlinie um die Strecke
<ScanlineDistance> gefahren wird. Format: String

Zulassig sind die Achsen X, Y, Z, U, V und W.

<Distancel>: Seitenldange des Scanbereichs entlang der Achse <Axis1ID>,
Format: double
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<Axis2ID>: ist die Achse, in der die Scanlinien liegen, Format: String
Zulassig sind die Achsen X, Y, Z, U, V und W.

<Distance2>: Seitenldange des Scanbereichs entlang der Achse <Axis2ID>,
Format: double

"L": erforderliches Schliisselwort zur Eingabe von <Threshold>

<Threshold>: Intensitdtsschwellenwert des analogen Eingangssignals,
in V, Format: double

"S": erforderliches Schllsselwort zur Eingabe von <ScanLineDistance>

<ScanLineDistance>: Abstand zwischen zwei Scanlinien, Format: double

"A": erforderliches Schliisselwort zur Eingabe von <AnaloglnputID>

<AnaloglnputlID>: ist die Kennung des analogen Eingangssignals, dessen
Intensitatsmaximum gesucht wird, Format: Integer

Antwort: Keine

Hinweise: Die physikalische Einheit, in der <Distancel>, <Distance2> und
<ScanLineDistance> anzugeben sind, kann mit PUN? (S. 253) abgefragt
werden.

Die Werte flir <Distancel> und <Distance2> mussen identisch sein.

Folgende Standardwerte werden verwendet, wenn die entsprechenden
Argumente weggelassen werden:

<Threshold>: 1,0V
<ScanlLineDistance>: 0,01
<AnaloglnputiD>: 1

Diese Standardwerte wurden ausschlieRlich fiir die Hexapod-Modelle
H-810, H-811 und H-206 gepriift. Fiir andere Hexapod-Modelle miissen
die idealen Parameter experimentell ermittelt werden.

Bei Intensitatsverteilungen mit Nebenmaxima ist FSM mit
anschlieRendem AAP (S. 158) gegeniiber FSC (S. 190) bzw. FSA (S. 187)
zu bevorzugen.

Je kleiner die Systemgeschwindigkeit mit VLS (S. 279) wahrend einer
Scanprozedur gesetzt ist, desto groRer ist die Genauigkeit, mit der das
Intensitatsmaximum gefunden wird.

Geschwindigkeiten im Bereich von unter 1 mm/s werden empfohlen.
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Bei zu groBen Werten fiir Strecken oder Winkel bewegt sich die
Plattform wéahrend einer Scanprozedur auf einer undefinierten Bahn und
kann verkippen. Dadurch sind Kollisionen und ein unbefriedigendes
Ergebnis der Scanprozedur moglich. MaBnahmen zur Vermeidung des
Verkippens:

> Wahlen Sie fiir <Distancel> und <Distance2> passende Werte. Fir
die Hexapod-Modelle H-810, H-811 und H-206 sollten 0,2 mm bzw.
0,2 Grad nicht Gberschritten werden; fiir andere Hexapod-Modelle
sowie bei gednderten Einstellungen fiir Koordinatensysteme und
Pivotpunkt missen die idealen Werte experimentell ermittelt
werden.

> Stellen Sie die Geschwindigkeit fir die Bewegungsplattform des
Hexapods so gering wie moglich ein (mit dem Befehl VLS).

» Richten Sie die Bewegungsplattform vor der Scanprozedur schon
passend aus.

» Verwenden Sie passende Halterungen fiir die auszurichtenden Ein-
und/oder Ausgénge des optischen Elements auf der
Bewegungsplattform, so dass die Bewegung wahrend der
Scanprozedur nur Uber kleine Strecken oder Winkel erfolgt.

Wenn der Parameter Trajectory Source (ID 0x19001900) auf 1 gesetzt
ist, muss das Dynamikprofil durch aufeinander folgende MOV-Befehle
vorgegeben werden, und FSM ist nicht zulassig.

Weitere Informationen siehe "Bewegungen des Hexapods" (S. 34).
Beispiel: FSMY0.2Z0.2L1S0.05A2

Startet eine Scanprozedur in der YZ-Ebene:

= Seitenldange der quadratischen Flache: 0,2 mm

® Intensitatsschwellenwert: 1V

= Abstand zwischen den (in der Z-Achse liegenden) Scanlinien: 50 um

= Kennung des analogen Eingangskanals, dessen Intensitatsmaximum
gesucht wird: 2

FSS? (Get Status of Fast Scan Routines)

Beschreibung: Fragt den Status der zuletzt gestarteten Scanprozedur ab.

Um zu priifen, ob eine Scanprozedur noch andauert, kann mit #5 (S. 153)
der Bewegungsstatus der Achsen abgefragt werden.

Format: FSS?

Argumente: Keine
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Antwort: <uint> gibt den Status der zuletzt gestarteten Scanprozedur an:
1: Scanprozedur wurde erfolgreich beendet
0: Scanprozedur lauft noch oder wurde erfolglos beendet.

Flr Details zur erfolgreichen oder erfolglosen Beendigung siehe die
Beschreibungen der Scanprozeduren.

Hinweis: FSS? erfragt den Status von Scanprozeduren, die mit folgenden Befehlen
gestartet werden:
AAP (S. 158), FIO (S. 177), FLM (S. 180), FLS (S. 182), FSA (S. 187), FSC
(S. 190), FSM (S. 195)

Beispiel: Senden: AAPY0.1Z0.1SA0.001N3 A2
Senden: FSS?
Empfangen: 0
Hinweis: Die Scanprozedur lduft noch oder wurde nicht erfolgreich
beendet.
Senden: FSS?
Empfangen: 1
Hinweis: Die mit AAP gestartete Scanprozedur wurde erfolgreich
beendet, d. h. eine festgelegte Anzahl von Uberprifungen (Anzahl # null)

hat bestatigt, dass an der aktuellen Position das lokale
Intensitatsmaximum vorliegt.

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. 282) kdnnen die

Kurventabellen unterschiedliche Langen haben.
> Fragen Sie nur Kurventabellen gleicher Ldnge im selben Befehl ab.

» Fragen Sie den Inhalt von Kurventabellen mit unterschiedlicher
Lange mit separaten Befehlen ab.
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Wenn Kurventabellen unterschiedlicher Lange gemeinsam abgefragt
werden, enthalt die Antwort maximal so viele Punkte wie die kiirzeste
Kurventabelle, oder die Abfrage erzeugt einen Fehler.

HDI? (Get Help For Interpretation Of DIA? Response)

Beschreibung: Zeigt Beschreibungen und physikalische Einheiten flir die Messgrofien
an, die mit dem Befehl DIA? (S. 165) abgefragt werden kdnnen.

Format: HDI?

Argumente: Keine

Antwort {<MeasurelD>"="<Description>TAB<PhysUnit> LF}
wobei

<MeasurelD> die Kennung der MessgroRe ist
<Description> der Name der Messgrolie ist

<PhysUnit> die physikalische Einheit der Messgrolie ist.

HDR? (Get All Data Recorder Options)

Beschreibung: Zeigt einen Hilfetext an, der alle verfligbaren Informationen zur
Datenaufzeichnung enthalt (Aufzeichnungsoptionen und
Triggeroptionen, Information Giber zusatzliche Parameter und Befehle
fiir die Datenaufzeichnung).

Format: HDR?
Argumente: Keine
Antwort #RecordOptions

{<RecOption>"="<DescriptionString>[ of <Channel>]}

#TriggerOptions

[{<TriggerOption>"="<DescriptionString>}]

#Parameters to be set with SPA
[{<ParameterID>"="<DescriptionString>}]

#Additional information
[{<Command description>"("<Command>")"}]
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Hinweis:

Beispiel:

PI

#Sources for Record Options
[{<RecOption>"="<Source>}]

end of help

Die HDR-Antwort listet alle flir den C-887 moglichen
Aufzeichnungsoptionen auf.

hdr?

#RecordOptions

0=Nothing is recorded

1=Commanded position of axis

2=Real position of axis

3=Position error of axis

8=Measurement time

17=Input value of channel, calculated in Volt

18=Input value of channel, directly from
channel, without dimension

150=Input value of channel, calculated in Volt
input calculated made with SIC

70=Commanded velocity of axis

71=Commanded acceleration of axis

73=0Output of axis

74=Current proportion to the current error of
axis

75=Current integrated position error of axis
76=Current derivative position error of axis
80=Status register of axis

86=Fifo Size for continuous position mode
84=Real position of second sensor in axis

87=Commanded position for continuous position
mode

#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 O

6=Trigger with next command that changes the
position, resets trigger settings to 0
#Parameters to be set with SPA

4
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PI

0x16000000=Data Recorder Data Recorder Table

Rate

0x16000201=Data Recorder Data Recorder Points
Per Table

#Additional information

Set
Get
Get
Get
Set
Get
Set
Get

Tell number of data
#Sources for Record
W 1l 2

w N = O

8 =

15/ =
1E8N=

150

70 =
71 =
73 =
74 =
76 =
75 =
80 =
84 =
87 =
end of

X
= X
1
X

data recorder configuration with DRC
data recorder configuration with DRC?
number of recorded points with DRL?
recorded data values with DRR?

data recorder trigger source with DRT

data recorder trigger source with DRT?

record table rate (in cycles) with RTR
record table rate (in cycles) with RTR?

X

HIB? (Get State Of HID Button)

Beschreibung:

Format:

N e e

< o< <<
= o = =

NN DNDDDNDDNDDNDDNDDN
W w w w www w
T T ST S N ST AN
o o o1 o1 o O O O Ol

w

help

A O)Y OO O O OO O O)Y O

= e

=

NN

N

recorder tables with TNR?
Options
3456
3456
3456

Fragt den aktuellen Status der angegebenen Taste des angegebenen
HID ab.

HIB? [{<HIDevicelD> <HIDeviceButton>}]
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Argumente: <HIDevicelD> ist ein HID, das an den Controller angeschlossen ist;
nahere Angaben siehe unten.

<HIDeviceButton> ist eine Taste des HID; ndhere Angaben siehe unten.
Antwort: {<HIDevicelD> <HIDeviceButton> "="<HIDButtonState>}
wobei

<HIDButtonState> den Status der Taste als ganzzahligen Wert angibt:
Die moglichen Werte hiangen vom Tastentyp ab. Der Wertebereich fir
die einzelnen Tasten kann mit dem Befehl HIS? abgefragt werden.
Wenn nur die Werte 0 und 1 zugelassen sind, haben sie folgende
Bedeutung:

0 = Taste nicht gedriickt, 1 = Taste gedriickt

Die Bedeutung von Werten > 1 hdangt vom HID ab.

Hinweise: Der C-887 unterstiitzt ein HID-Gerat (Kennung: 1) und zwei Tasten
dieses HID-Gerats (Kennungen: 1 und 2).

Das HID-Gerat kann an einer der beiden USB-Schnittstellen des C-887
angeschlossen werden.

Wenn eine Bedieneinheit C-887.MC2 oder C-887.MC angeschlossen ist,

kann mit HIB? der Status der beiden Drucktasten der Bedieneinheit

abgefragt werden. Der Wert des Parameters HID Device Button Mode

(ID 0xOE001600) bestimmt das Verhalten der Drucktasten:

= Parameterwert ist O (Standard): Die Drucktasten I6sen Aktionen
aus (Stop, Referenzierungsfahrt) gemafld den Beschreibungen in der
Dokumentation der Bedieneinheit.

= Parameterwert ist 1: Die Drucktasten l6sen keine Aktionen aus.

Der Wert des Parameters kann mit dem Befehl SPA (S. 258) gedndert
werden.

HLP? (Get List Of Available Commands)

Beschreibung: Zeigt einen Hilfetext an, der alle verfligbaren Befehle enthalt.
Format: HLP?

Argumente: Keine

Antwort: Liste der verfligbaren Befehle

Fehlersuche: Kommunikationsstorung
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Hinweis: Die Antwort auf HLP? enthalt die in der aktuellen Befehlsebene
zugelassenen Befehle. Weitere Informationen siehe CCL (S. 162).

HLT (Halt Motion Smoothly)

Beschreibung: Stoppt die Bewegung der angegebenen Achsen sanft. Nahere Angaben
siehe Hinweise unten.

Fehlercode 10 wird gesetzt.

#24 (S. 156) und STP (S. 267) 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: Unzulassige Achsenkennung
Hinweise: HLT stoppt alle Achsenbewegungen, die durch Bewegungsbefehle,

Fast-Alignment-Routinen, Scanprozeduren oder
Funktionsgeneratorausgabe verursacht werden, und die
Referenzierungsfahrt.

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 verfiigbaren Parameter mit
Kurzbeschreibungen enthalt. Weitere Informationen siehe
"Parameteribersicht" (S. 320).

Format: HPA?

Argumente: Keine

Antwort {<PamID>"="<string> LF}
wobei
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Hinweise:

PI

<PamID> die ID eines Parameters im Hexadezimalformat ist
<string> ein String ist, der den entsprechenden Parameter beschreibt.
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" hangt
vom Parameter ab; es kann sich um eine Achse, ein Hexapod-Bein,
einen Eingangssignalkanal 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 Auflistung kann sich aufRerdem zur Laufzeit
des C-887 andern, wenn die Zuweisung von Positionierertypen zu den
Achsen A und B gedndert wird, siehe auch "Betriebsparameter der
Achsen A und B" (S. 32).

Fiir das Abfragen und Andern von Parameterwerten siehe "Anpassen
von Einstellungen" (S. 317).

IFC? (Get Current Interface Parameters)

Beschreibung:

Fragt die Werte der Schnittstellenparameter fiir die Kommunikation
aus dem fllchtigen Speicher ab.
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PI

Format: IFC? [{<InterfacePam>}]

Argumente: <InterfacePam> ist der abzufragende Schnittstellenparameter,
mogliche Werte siehe unten.

Antwort: {<InterfacePam>"="<PamValue> LF}
wobei
<PamValue> den Wert des Schnittstellenparameters aus dem
fliichtigen Speicher angibt.
<InterfacePam> kann RSPORT, RSBAUD, RSHSHK, IPADR, IPSTART,
IPMASK, IPMAXCONN, MACADR oder TERMSTR sein.
Fiir <InterfacePam> = RSPORT gibt <PamValue> den fiir die RS-232-
Kommunikation genutzten Port aus:
1
Fir <InterfacePam> = RSBAUD gibt <PamValue> die fiir die RS-232-
Kommunikation verwendete Baudrate an.
Fir <InterfacePam> = RSHSHK gibt <PamValue> die Handshake-
Einstellung flr die RS-232-Kommunikation aus:
1 =RTS/CTS
Fur <InterfacePam> = IPSTART gibt <PamValue> die aktuelle Einstellung
des Startverhaltens fur 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;
Fiir <InterfacePam> = IPADR geben die ersten vier Teile von
<PamValue> die IP-Adresse an, die aktuell fiir die TCP/IP-
Kommunikation verwendet wird, der letzte Teil gibt den Port an;
Flr <InterfacePam> = IPMASK gibt <PamValue> die IP-Masken-
Einstellung, die aktuell fur die TCP/IP-Kommunikation verwendet wird,
in der Form uint.uint.uint.uint an;
Fir <InterfacePam> = IPMAXCONN gibt <PamValue> die maximal
zuldssige Anzahl von Verbindungen fur die TCP/IP-Kommunikation an;
Fir <InterfacePam> = MACADR gibt <PamValue> die unveranderliche,
eindeutige Adresse der Netzwerkhardware im C-887 an;
Fiir <InterfacePam> = TERMSTR gibt <PamValue> das Abschlusszeichen
fir die Befehle des GCS aus:
0 = LineFeed (ASClI-Zeichen 10)
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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>}

Argumente: <Pswd> ist das Kennwort 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:

RSBAUD

<PamValue> gibt die fiir die RS-232-Kommunikation zu verwendende
Baudrate an. Mogliche Werte sind:

9600, 19200, 38400, 57600 und 115200. Standard ist 115200

IPADR

Die ersten vier Teile von <PamValue> geben die Standard-IP-Adresse
fur 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 Startverhalten zur Konfiguration der IP-
Adresse fir die TCP/IP-Kommunikation,

0 = Die mit IPADR definierte IP-Adresse wird verwendet

1 = DHCP oder AutolP wird verwendet, um die IP-Adresse zu erhalten.
(Standard);

IPMASK

<PamValue> gibt die fiir die TCP/IP-Kommunikation zu verwendende
Subnetzmaske in der Form uint.uint.uint.uint an, Standard ist
255.255.255.0;
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Antwort: Keine

Hinweise: Beachten Sie, dass die Anzahl von Schreibzyklen im permanenten
Speicher begrenzt ist. Schreiben Sie Standardeinstellungen nur, wenn
dies notwendig ist.

Wenn IPSTART = 1 gesetzt ist, verwendet der C-887 die AutolP-
Funktionalitat fur die TCP/IP-Kommunikation in einem Netzwerk ohne
DHCP-Server oder direkt mit dem PC. Mit AutolP konfigurieren die
Netzwerkteilnehmer automatisch ihre Schnittstellen, so dass die
manuelle Abstimmung der IP-Adressen entfallt.

Weitere Schnittstellenparameter des C-887 sind schreibgeschiitzt. Die
Standardeinstellungen dieser Parameter konnen mit IFS? (S. 208)
abgefragt werden.

Weitere Informationen finden Sie in "Kommunikation Giber TCP/IP-
Schnittstelle herstellen" (S. 74).

IFS? (Get Interface Parameters as Default Values)

Beschreibung: Fragt die im permanenten Speicher gespeicherten Parameterwerte der
Schnittstellenkonfiguration ab (d. h. Standardeinstellungen)

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 RSPORT, RSBAUD, RSHSHK, IPADR, IPSTART,
IPMASK, IPMAXCONN, MACADR und TERMSTR sein

Die folgenden Schnittstellenparameter sind schreibgeschiitzt:

Fir <InterfacePam> = RSPORT gibt <PamValue> den fiir die RS-232-
Kommunikation genutzten Port aus:
1

Fir <InterfacePam> = RSHSHK gibt <PamValue> die Handshake-
Einstellung fiir die RS-232-Kommunikation aus:
1 =RTS/CTS
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Fir <InterfacePam> = IPMAXCONN gibt <PamValue> die maximal
zuldssige Anzahl von Verbindungen fur die TCP/IP-Kommunikation aus:
1

Fir <InterfacePam> = MACADR gibt <PamValue> die eindeutige
Adresse der Netzwerkhardware im C-887 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. 207).

IMP (Start Impulse and Response Measurement)

Beschreibung: Startet einen Impuls und zeichnet die Impulsantwort fir die
angegebene Achse auf.

Die Datenrekorderkonfiguration, d. h. die Zuweisung der Datenquellen
und der Aufzeichnungsoptionen zu den Rekordertabellen, kann mit
DRC (S. 168) gesetzt werden.

Die aufgezeichneten Daten kénnen mit dem Befehl DRR? (S. 172)
gelesen werden.

Format: IMP <AxisID> <Amplitude>

Argumente: <AxisID> ist eine Achse des Controllers
<Amplitude> ist die Hohe des Impulses. Nahere Angaben siehe unten.

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 grolRen 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
achsenabhangigen Zykluszeit (S. 376).

Die physikalische Einheit, in der <Amplitude> anzugeben ist, kann mit
PUN? (S. 253) abgefragt werden.
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Fir die Achsen des Hexapods (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. 280) kénnen Sie abfragen, ob die
Zielposition erreicht werden kann.

= Wenn der Parameter Trajectory Source (ID 0x19001900) auf 1
gesetzt ist, muss das Dynamikprofil durch aufeinander folgende
MOV-Befehle vorgegeben werden. IMP ist nicht zulassig.

Weitere Informationen siehe "Bewegungen des Hexapods" (S. 34).

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 gemal einer angegebenen Regel verglichen.

Kann nur in Makros verwendet werden.
Format: JRC <Jump> <CMD?> <OP> <Value>

Argumente: <Jump> ist die GroRe des relativen Sprungs. -1 bedeutet, dass der
Makroausflihrungszeiger zurtick zur vorherigen Zeile springt, 0
bedeutet, dass der Befehl erneut ausgefiihrt wird, was dem Verhalten
von WAC (S. 281) entspricht. 1 springt zur nachsten Zeile, was den
Befehl (iberfliissig macht, 2 lGiberspringt 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 prifen

KCP (Copy Coordinate System)

Beschreibung: Erzeugt eine Kopie eines Koordinatensystems.
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Format:

Argumente:

Antwort:

Hinweise:

PI

KCP <CSNameSource> <CSNameCopy>

<CSNameSource> ist der Name des Koordinatensystems, von dem eine
Kopie erzeugt werden soll. Pl_Base, PI_Levelling, ZERO und HEXAPOD
kénnen nicht kopiert werden.

<CSNameCopy> ist der Name der Kopie des Koordinatensystems.

Keine

Pl_Base, PI_Levelling, ZERO und HEXAPOD kdnnen 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
Koordinatensystemen wird kopiert. Die Verkettung mit Nachfolgern
wird nicht kopiert.

Die Kopie wird im fliichtigen Speicher erzeugt. Mit WPA SKS (S. 293)
kann die Kopie in den permanenten Speicher geschrieben werden.

KEN (Activate Coordinate System)

Beschreibung:

Aktiviert das angegebene Koordinatensystem. Der Umfang der
Einstellungen, die durch das Aktivieren beeinflusst werden, hdangt vom
Typ des Koordinatensystems ab, siehe unten.

Positionsangaben fiir die Bewegungsplattform des Hexapods (Abfrage
mit POS? (S. 252)) 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 fiir einen der beiden Typen ein
Koordinatensystem aktiv ist, wird flir den anderen Typ automatisch
ein Ersatz verwendet.

= Die mit POS? abgefragte aktuelle Position der bewegten Plattform
des Hexapods ist als Position des Tool-Koordinatensystems im
Work-Koordinatensystem zu verstehen.
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Das Aktivieren von Koordinatensystemen mit KEN 16st keine Bewegung

aus.

Format: KEN <CSName>

Argumente: <CSName> ist der Name des Koordinatensystems, das aktiviert werden
soll.

Antwort: Keine

Hinweise: 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 kénnen mit KEN aktiviert
werden: KSD, KSF, KSW, KST, KSB(USER), KSB(PI1), KLF(USER), KLF(PI),
KLD(USER), KLD(PI), ZERO

Aus den folgenden Gruppen von Koordinatensystemen ist jeweils
genau ein Koordinatensystem bzw. genau eine Koordinatensystem-
Kombination aktiv:

= 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 aktivierte Betriebs-
Koordinatensystem ZERO wieder aktiviert. Wenn die Befehlsebene 1
aktiv ist (siehe CCL (S. 162)), aktiviert KEN ZERO auch wieder das
werkseitig aktivierte Korrektur-Koordinatensystem PI_Levelling, jedoch
nicht das werkseitig aktivierte Achsorientierungs-Koordinatensystems
PI_Base (dieses kann durch Senden von KEN PI_Base wieder aktiviert
werden). Durch Senden von DPA SKS (S. 167) kbnnen alle werkseitig
aktivierten 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
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durch die Kombination aus zwei Betriebs-Koordinatensystemen):
= NLM (S. 248): Untergrenze des Verfahrbereichs der Achse
= PLM (S. 251): Obergrenze des Verfahrbereichs der Achse

®  SSL (S. 263): Aktivierungszustand der Verfahrbereichsgrenzen der
Achse

= SPI(S. 260): Koordinaten des Pivotpunkts (nur fur
Koordinatensysteme der Typen KSF und ZERO)

= Wenn vom Controller unterstitzt:

SST (S. 264): Schrittweite fiir Bewegungen, die durch eine manuelle
Bedieneinheit ausgelost 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 fliichtigen Speicher aktiviert und
deaktiviert. Mit WPA SKS (S. 293) kann der Aktivierungszustand in
den permanenten Speicher geschrieben werden.

KEN? (Get Active 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)
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= 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-887
eine leere Antwort und setzt einen Fehler (Abfrage des Fehlercodes mit
ERR? (S. 176)).

KET? (Get Active Coordinate System Types)

Beschreibung:

Format:

Argumente:

Antwort:

Hinweise:

Listet die aktiven Typen von Koordinatensystemen auf und zeigt die
Namen der entsprechenden Koordinatensysteme an.

KET? [{<CSType>}]

<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.

{<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-
887 eine leere Antwort und setzt einen Fehler (Abfrage des
Fehlercodes mit ERR? (S. 176)).
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KLC? (Get Properties Of Work-And-Tool Combinations)

Beschreibung:

Format:

Argumente:

Listet die Eigenschaften der im fllichtigen Speicher vorhandenen
Kombinationen von Koordinatensystemen fir 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 fir einen der beiden Typen ein
Koordinatensystem aktiv ist, wird fiir 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 fliichtigen Speicher auch dann noch vorhanden,
wenn die darin enthaltenen Koordinatensysteme vom Typ KST oder
KSW nicht mehr aktiv sind.

Wenn mit KRM (S. 227) ein Koordinatensystem des Typs KST oder KSW
geldscht wird, sind die Kombinationen, in denen dieses
Koordinatensystem enthalten war, nicht mehr in der Antwort auf KLC?
enthalten.

Mit WPA SKS (S. 293) kénnen die im fllichtigen Speicher vorhandenen
Kombinationen in den permanenten Speicher geschrieben werden.

Die Eigenschaften der im fliichtigen Speicher vorhandenen
Koordinatensysteme kénnen mit KLS? (S. 223) abgefragt werden.

KLC? [<CSNamel>[<CSName2>[<Item1>[<Item2>]]]]

<CSName1l> ist der Name eines Koordinatensystems vom Typ KST oder
KSW, das Bestandteil einer Kombination im fllichtigen Speicher ist.

<CSName2> ist der Name eines Koordinatensystems vom Typ KST oder
KSW, das Bestandteil einer Kombination im flichtigen Speicher ist.

<Item1> 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 fiir Bewegungen, die durch eine manuelle
Bedieneinheit ausgelost werden
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Die Einstellungen der Eigenschaften fiir die aktuell aktive Kombination
kénnen mit den entsprechenden Befehlen geandert 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 hangt von der Anzahl der Argumente im
gesendeten Befehl ab. Mégliche Antworten je nach Anzahl der
Argumente am Beispiel der Koordinatensysteme Nodel, Node2, Node3
und Node4:
Gesendet:
KLC?
Antwort:
<CombinedCoordinateSystem>[SP] [LF]
[TAB] <NODE1l.NODEZ2 Name="NODE]l.NODE2"
Work="NODE1" Tool="NODE2">[SP] [LF]
[TAB] [TAB] <NLM X="-3.0" .. W="-5.0"/>[SP] [LF]
[TAB] [TAB] <PILM X="3.0" .. W="5.0"/>[SP] [LF]
[TAB] [TAB] <SSL X="1" Yy="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="NODEl.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="Q" .. 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] <NODE1l.NODEZ2 Name="NODE]1l.NODE2"
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[SP] [LF]

[SP] [LF]

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"/>

[TAB] [TAB] <SST X="0.1" .. W="0.2"/>[SP] [LF]
[TAB] </NODE1.NODE2 >[SP] [LF]

[TAB] <NODE1l.NODE4 Name="NODE]l.NODE4"
Work="NODE1" Tool="NODE4"> [SP] [LF]

[TAB] [TAB] <NLM X="-1.0" .. W="-7.0"/>[SP] [LF]
[TAB] [TAB] <PLM X="1.1" . W="10.0"/>[SP] [LF]
[TAB] [TAB] <SSL X="1" Yy="0" .. w="1"/>

[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]

[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" Yy="0" .. wW="1"/>

[TAB] [TAB] <SST X="0.1" .. W="0.2"/>[SP] [LF]
[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]
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KLD (Define Leveling Coordinate System By Specifying Values)

Beschreibung: Definiert ein Korrektur-Koordinatensystem vom Typ KLD(USER) zur
dauerhaften Korrektur von Fehlern in der Ausrichtung des Hexapods (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 Hexapods.

Wenn die Linearverschiebung und Achsneigung nicht gemessen werden
kann: Verwenden Sie KLF (S. 220) zum Definieren eines Korrektur-
Koordinatensystems.

Das Koordinatensystem wird im fliichtigen Speicher definiert. Mit WPA
SKS (S. 293) kann die Definition in den permanenten Speicher
geschrieben werden.

Format: KLD <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 Offset, der nach der Referenzierungsfahrt 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.

Antwort: Keine

Hinweise: Vor dem Definieren eines Korrektur-Koordinatensystems ist der
Wechsel auf Befehlsebene 1 erforderlich (siehe CCL (S. 162)).

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 Uiberschrieben.

Empfohlene Vorgehensweise zum Definieren und Aktivieren eines
Korrektur-Koordinatensystems vom Typ KLD(USER):

1. Ausfiihren der Referenzierungsfahrt (siehe FRF (S. 185))
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2. Messen der Abweichung von Position und Orientierung der
bewegten Plattform des Hexapods von derjenigen Position und
Orientierung, in der kiinftig gelten soll 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. 211))

6. Optional: Festlegung des Verhaltens nach der Referenzierungsfahrt
durch Setzen der Parameter Behaviour After Reference Move (ID
0x07030401) und Target For Motion After Reference Move (1D
0x07030402). Auf diese Weise kdnnen die Achsen der Plattform z.
B. nach der Referenzierungsfahrt automatisch zur Nullposition
bewegt werden.

— Wert des Parameters 0x07030401 = 0: Die Achse bleibt nach
der Referenzierungsfahrt in der Referenzposition

— Wert des Parameters 0x07030401 = 1: Die Achse fahrt nach der
Referenzierungsfahrt 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. 223) fiir
Koordinatensysteme vom Typ KLD(USER) angezeigt werden, ergeben
sich durch Riickrechnung aus allen aktuell aktiven
Koordinatensystemen. Sie kénnen sich deshalb beim Wechsel der
aktiven Koordinatensysteme d@ndern. Die in der Antwort auf KLT?

(S. 226) enthaltenen Offsetwerte sind dagegen jeweils auf den
angegebenen Vorganger in der Kette bezogen und deshalb unabhangig
von den aktuell aktiven Koordinatensystemen.

Fir Korrektur-Koordinatensysteme, die mit KLD definiert werden, gilt
Folgendes:

®  Das Korrektur-Koordinatensystem ist immer direkter Nachfolger
des werkseitig eingestellten Korrektur-Koordinatensystems
PI_Levelling (automatische Verkettung).

= Das Korrektur-Koordinatensystem kann nicht mit KLN (S. 221) mit
anderen Koordinatensystemen verkettet werden

DPA SKS (S. 167) aktiviert unabhangig von der aktuell aktiven
Befehlsebene wieder das werkseitig aktivierte Korrektur-
Koordinatensystem PI_Levelling, Details siehe KEN (S. 211).
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KLF (Define Leveling Coordinate System At Current Position)

Beschreibung:

Format:

Argumente:

Antwort:

Hinweise:

Definiert ein Korrektur-Koordinatensystem vom Typ KLF(USER) zur
dauerhaften Korrektur von Fehlern in der Ausrichtung des Hexapods
(z. B. Einbaufehler).

Zum Definieren des Korrektur-Koordinatensystems wird die
Bewegungsplattform nach der Referenzierungsfahrt in die Position und
Orientierung kommandiert, in der kiinftig 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 Referenzierungsfahrt 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. 218) zum
Definieren eines Korrektur-Koordinatensystems.

Das Koordinatensystem wird im fliichtigen Speicher definiert. Mit WPA
SKS (S. 293) kann die Definition in den permanenten Speicher
geschrieben werden.

KLF <CSName>

<CSName> ist der Name des Koordinatensystems, das definiert werden
soll.

Keine

Vor dem Definieren eines Korrektur-Koordinatensystems ist der
Wechsel auf Befehlsebene 1 erforderlich (siehe CCL (S. 162)).

Moglichkeiten zum Definieren eines Koordinatensystems mit KLF:
= <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 Giberschrieben.

Die Definition mit KLF ist nur moglich, wenn sich der Hexapod nicht

bewegt.

Empfohlene Vorgehensweise zum Definieren und Aktivieren eines

Korrektur-Koordinatensystems vom Typ KLF(USER):

1. Ausfiihren der Referenzierungsfahrt (siehe FRF (S. 185))

2. Anfahren derjenigen Position und Orientierung der
Bewegungsplattform des Hexapods, in der klinftig gelten soll X =0,
Y=0,Z=0,U=0,V=0,W=0

3. Wechsel auf Befehlsebene 1 durch Senden von CCL 1
advanced

4. Definieren des Korrektur-Koordinatensystems mit KLF
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5. Aktivieren des Korrektur-Koordinatensystems (siehe KEN (S. 211))

6. Optional: Festlegung des Verhaltens nach der Referenzierungsfahrt
durch Setzen der Parameter Behaviour After Reference Move (ID
0x07030401) und Target For Motion After Reference Move (1D
0x07030402). Auf diese Weise kdnnen die Achsen der Plattform z.
B. nach der Referenzierungsfahrt automatisch zur Nullposition
bewegt werden.

— Wert des Parameters 0x07030401 = 0: Die Achse bleibt nach
der Referenzierungsfahrt in der Referenzposition

— Wert des Parameters 0x07030401 = 1: Die Achse fahrt nach der
Referenzierungsfahrt 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. 223) fir
Koordinatensysteme vom Typ KLF(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?

(S. 226) enthaltenen Offsetwerte sind dagegen jeweils auf den
angegebenen Vorganger in der Kette bezogen und deshalb unabhangig
von den aktuell aktiven Koordinatensystemen.

Fir Korrektur-Koordinatensysteme, die mit KLF definiert werden, gilt
Folgendes:

= Das Korrektur-Koordinatensystem ist immer direkter Nachfolger
des werkseitig eingestellten Korrektur-Koordinatensystems
PI_Levelling (automatische Verkettung).

= Das Korrektur-Koordinatensystem kann nicht mit KLN (S. 221) mit
anderen Koordinatensystemen verkettet werden

DPA SKS (S. 167) aktiviert unabhangig von der aktuell aktiven
Befehlsebene wieder das werkseitig aktivierte Korrektur-
Koordinatensystem PI_Levelling, Details siehe KEN (S. 211).

KLN (Link Coordinate Systems)

Beschreibung: Verbindet zwei Koordinatensysteme zu einer Kette aus Vorgadnger und
Nachfolger.

Format: KLN <ChildCS> <ParentCS>

Argumente: <ChildCS> ist der Name des Koordinatensystems, das in der Kette als

Nachfolger an <ParentCS> angehéngt werden soll.

<ParentCS> ist der Name des Koordinatensystems, das der Vorganger
von <ChildCS> in der Kette sein soll.
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Antwort: Keine
Hinweise: Jedes Koordinatensystem ist Bestandteil mindestens einer Kette.

Grundsatzlicher Aufbau von Koordinatensystem-Ketten siehe

"Koordinatensysteme" (S. 41).

In der Werkseinstellung sind folgende Koordinatensysteme zu einer

Kette verbunden:

= Das Koordinatensystem HEXAPOD, das auf der Konfigurationsdatei
mit den Geometriedaten des Hexapods basiert, ist der "Urspung"
aller Ketten und Vorganger des Korrektur-Koordinatensystems
PI_Levelling (unverdnderbare Verkettung)

= P|_Levelling ist Vorganger des Achsorientierungs-
Koordinatensystems Pl_Base

= Pl _Base ist Vorgdnger des Betriebs-Koordinatensystems ZERO

Fir 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 Vorganger (Details siehe KLT?
(S. 226)).

= Jedes Koordinatensystem hat genau einen Vorganger und kann
einen oder mehrere Nachfolger haben.

=  Wenn ein Koordinatensystem aktiv ist, sind alle Vorganger in der
Kette ebenfalls in Verwendung und kénnen nicht geléscht oder
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. 211) 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. 162)).

= 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
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an ein anderes Koordinatensystem angehangt werden.

= Koordinatensysteme vom Typ KSB(USER) kénnen 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 fllichtigen Speicher verkettet.
Mit WPA SKS (S. 293) 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. 41).

Format: KLN? [{<CSName>}]

Argumente: <CSName> ist der Name eines Koordinatensystems, dessen Vorganger
in der Kette aufgelistet werden sollen.

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 fiir 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.
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Format:

Argumente:

Antwort:

PI

Mit WPA SKS (S. 293) kénnen die im fliichtigen Speicher vorhandenen
Koordinatensysteme in den permanenten Speicher geschrieben
werden.

Die Eigenschaften der im fliichtigen Speicher vorhandenen
Kombinationen von Koordinatensystemen fiir das Work-und-Tool-
Konzept kdnnen mit KLC? (S. 215) abgefragt werden.

KLS? [<CSName>[<ltem1>[<Iltem2>]]]

<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 fir Positionen der Achsen

Nur fir 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 fir Koordinatensysteme der Typen KSF und ZERO:
= SPI: Koordinaten des Pivotpunkts

<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="")
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= 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="")

Hinweis: Die Offsetwerte, die in der Antwort auf KLS? fur Korrektur-
Koordinatensysteme der Typen KLD(USER) und KLF(USER) angezeigt
werden, ergeben sich durch Rickrechnung aus allen aktuell aktiven
Koordinatensystemen. Sie kdnnen sich deshalb beim Wechsel der
aktiven Koordinatensysteme @ndern.

Beispiel: Das nachfolgende Beispiel zeigt die Antwort auf KLS? flr die werkseitig
vorhandenen Koordinatensysteme.

KLS?
<SingleCoordinateSystem>
<ZERO Name="ZERO" Parent="PI BASE" Used="True" Type="ZERO">
<POS X="0.000000" Yy="0.000000" Zz="0.000000"
U="0.000000" v="0.000000" wW="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" Zz="10.000100"
U="1.000100" v="1.000100" w="1.000100"/>
<SSL X="1" y="1" z="1" U="1" v="1" W="1"/>
<SPI R="0.000000" S="0.000000" T="481.000000"/>
<SST X="0.010000" Y="0.010000" Zz="0.010000"
U="0.010000" v="0.010000" W="0.010000"/>
</ZERO>
<PI BASE Name="PI BASE" Parent="PI LEVELLING" Used="True"
Type="KSB (PI)">
<POS X="0.000000" Yy="0.000000" Zz="0.000000"
U="0.000000" v="0.000000" wW="0.000000"/>
</PI_BASE>
<PI LEVELLING Name="PI LEVELLING" Parent="HEXAPOD"
Used="True" Type="KLD(PI)">
<POS X="0.000000" Y="0.000000" Zz="0.000000"
U="0.000000" v="0.000000" W="0.000000"/>
</PI LEVELLING></SingleCoordinateSystem>
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KLT? (Get Offset Resulting From A Chain)

Beschreibung: Listet fir 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

Wenn die resultierenden Offsetwerte fiir alle Koordinatensysteme
aufgelistet werden sollen, werden alle Argumente weggelassen.

Antwort: <String>

<String> enthalt flir jedes abgefragte Koordinatensystem eine Zeile mit
folgenden Angaben:

= Name: Der Name des Koordinatensystems, fir 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 fliichtigen Speicher vorhandenen
Koordinatensysteme kénnen mit KLS? (S. 223) abgefragt werden.
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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=PI BASE EndCoordinateSystem=HEXAPOD X=0.000000
Y=0.000000 Z=0.000000 U=0.000000 v=0.000000 W=0.000000

Name=PI LEVELLING EndCoordinateSystem=HEXAPOD X=0.000000
¥=0.000000 z=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 geloscht werden
soll.

Antwort: Keine

Hinweise: Ein Koordinatensystem, das verwendet wird (d. h. das selbst aktiv ist

oder als Vorganger mit dem aktiven Koordinatensystem verkettet ist),
kann nicht geléscht werden.

Beim Loschen eines (nicht verwendeten) Koordinatensystems werden
dessen Vorgadnger und Nachfolger in der Kette von
Koordinatensystemen miteinander verbunden.

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. 162)).

Das Koordinatensystem wird im fllichtigen Speicher geldscht. Mit WPA
SKS (S. 293) kann das Loschen in den permanenten Speicher
Ubertragen 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 gedandert:
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=  Drehen um X, d. h. Angabe eines Winkelwerts fur U, andert die
Richtung der Achsen Y und Z

=  DrehenumY, d. h. Angabe eines Winkelwerts fiir V, andert die
Richtung der Achsen X und Z

®  Drehen um Z, d. h. Angabe eines Winkelwerts flir W, andert die
Richtung der Achsen X und Y

Das Koordinatensystem wird im fliichtigen Speicher definiert. Mit WPA
SKS (S. 293) 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. 162)).

Moglichkeiten zum Definieren eines Koordinatensystems mit KSB:

= <CSName> ist ein neuer Name. Das 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 Gberschrieben und automatisch als Nachfolger
an das aktive Achsorientierungs-Koordinatensystem angehangt

Achsorientierungs-Koordinatensysteme vom Typ KSB(USER) kénnen mit
KLN (S. 221) 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. 211) aktiviert werden. DPA SKS (S. 167) aktiviert wieder das
werkseitig aktivierte Achsorientierungs-Koordinatensystem Pl_Base,
Details siehe KEN.
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KSD (Define Operating Coordinate System By Specifying Values)

Beschreibung:

Format:

Argumente:

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"" im Dokument
"Koordinatensysteme fiir Hexapod-Mikroroboter" (C887T0007) sowie
"Begriffserklarung" (S. 2) fir weiterfiihrende Erlduterungen.

Die Platzierung des Koordinatensystems im Raum wird durch Angabe
von Offsetwerten fir 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 fiir V, dndert die Richtung
der Achsen X und Z

=  Drehen um Z, d. h. Angabe eines Offsets flir W, andert die Richtung
der Achsen Xund Y

Wenn ein Betriebs-Koordinatensystem vom Typ KSD mit KEN (S. 211)

aktiviert wurde:

= Das Koordinatensystem bestimmt die Positionsangaben fiir die
Bewegungsplattform des Hexapods (Abfrage der aktuellen Position
mit POS? (S. 252)).

= Die Koordinaten des Drehpunkts kdnnen nicht mit SPI (S. 260)

geandert 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. 226)).

Das Koordinatensystem wird im fliichtigen Speicher definiert. Mit WPA
SKS (S. 293) kann die Definition in den permanenten Speicher
geschrieben werden.

KSD <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.
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<Offset> ist ein Offsetwert fiir 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 fir die Achsen X, Y, Z, U, V, W gibt das
Koordinatensystem Werte fir die folgenden Einstellungen vor:

— NLM (S. 248): Untergrenze des Verfahrbereichs der Achse
— PLM (S. 251): Obergrenze des Verfahrbereichs der Achse

— SSL(S. 263): Aktivierungszustand der Verfahrbereichsgrenzen
der Achse

—  Wenn vom Controller unterstiitzt:
SST: Schrittweite flir Bewegungen, die durch eine manuelle
Bedieneinheit ausgelost werden

= Die aktuellen Einstellungen kénnen mit den entsprechenden
Befehlen gedandert werden.

= Die aktuellen Einstellungen kénnen mit KLS? (S. 223) abgefragt
werden.

= Die aktuellen Einstellungen werden mit WPA SKS (S. 293) flr das
Koordinatensystem gespeichert.

®  Fir Details zum Auslésen von Bewegungen siehe "Kommandieren
von Bewegungen" im Dokument "Koordinatensysteme fir
Hexapod-Mikroroboter" (C887T0007).

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 kdénnen
mit KLN (S. 221) mit anderen Betriebs-Koordinatensystemen dieser
Typen verkettet oder wieder als Nachfolger an das Koordinatensystem
ZERO angehangt werden.
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KEN ZERO und DPA SKS aktivieren wieder das werkseitig aktivierte
Betriebs-Koordinatensystem ZERO, Details siehe KEN (S. 211).

KSF (Define Operating Coordinate System At Current Position)

Beschreibung: Definiert ein Betriebs-Koordinatensystem vom Typ KSF an der aktuellen
Position der Bewegungsplattform des Hexapods.

Siehe "Das Work-und-Tool-Konzept" und insbesondere "Betrachtung
von Koordinatensystemen der Typen KSD und KSF aus dem Blickwinkel
von "Work" und "Tool"" im Dokument "Koordinatensysteme fiir
Hexapod-Mikroroboter" (C887T0007) sowie "Begriffserklarung" (S. 2)
fir weiterfliihrende Erlduterungen.

Wenn ein Betriebs-Koordinatensystem vom Typ KSF mit KEN (S. 211)
aktiviert wurde, bestimmt es die Positionsangaben fir die
Bewegungsplattform des Hexapods (Abfrage der aktuellen Position mit
POS? (S. 252)), und der mit SPI (S. 260) definierte Pivotpunkt wird als
Drehpunkt fiir 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. 226)).

Die Definition mit KSF ist nur moglich, wenn sich der Hexapod nicht
bewegt.

Das Koordinatensystem wird im fllichtigen Speicher definiert. Mit WPA
SKS (S. 293) 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

Pivotpunktkoordinaten (R, S, T, siehe SPI (S. 260)) auf die Werte
gesetzt, die flr 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 Pivotpunktkoordinaten des KSF-Koordinatensystems aufR=S=T =
0 gesetzt.
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Wenn ein Betriebs-Koordinatensystem vom Typ KSF aktiv ist:

= Neben den Offsetwerten fir die Achsen X, Y, Z, U, V, W gibt das
Koordinatensystem Werte fir die folgenden Einstellungen vor:

— NLM (S. 248): Untergrenze des Verfahrbereichs der Achse
— PLM (S. 251): Obergrenze des Verfahrbereichs der Achse

— SSL (S. 263): Aktivierungszustand der Verfahrbereichsgrenzen
der Achse

— SPI(S. 260): Pivotpunktkoordinaten R, S, T

—  Wenn vom Controller unterstitzt:
SST: Schrittweite fir Bewegungen, die durch eine manuelle
Bedieneinheit ausgeldst werden

= Die aktuellen Einstellungen kdnnen mit den entsprechenden
Befehlen gedndert werden. Die Pivotpunktkoordinaten kdnnen mit
SPI nur gedndert werden, wenn fiir die aktuelle Position der
Plattform gilt U=V =W =0.

= Die aktuellen Einstellungen kénnen mit KLS? (S. 223) abgefragt
werden.

= Die aktuellen Einstellungen werden mit WPA SKS (S. 293) flr das
Koordinatensystem gespeichert.

®  Fir Details zum Auslésen von Bewegungen siehe "Kommandieren
von Bewegungen" im Dokument "Koordinatensysteme fir
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
Definition mit KSF Gberschrieben und automatisch als Nachfolger
an das Betriebs-Koordinatensystem ZERO angehangt.

Betriebs-Koordinatensysteme der Typen KSD, KSF, KST, KSW kénnen
mit KLN (S. 221) 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 aktivierte
Betriebs-Koordinatensystem ZERO, Details siehe KEN (S. 211).

KST (Define "Tool" Operating Coordinate System)

Beschreibung:

Definiert ein Betriebs-Koordinatensystem vom Typ KST ("Tool-
Koordinatensystem") fiir das Work-und-Tool-Konzept.
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Siehe "Das Work-und-Tool-Konzept" im Dokument
"Koordinatensysteme fiir Hexapod-Mikroroboter" (C887T0007) sowie
"Begriffserklarung" (S. 2) fiir weiterflihrende Erlauterungen.

Die Platzierung des Tool-Koordinatensystems wird durch Angabe von
Offsetwerten fir 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 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

=  Drehenum 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. 260)
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. 226)).

Das Koordinatensystem wird im fliichtigen Speicher definiert. Mit WPA
SKS (S. 293) kann die Definition in den permanenten Speicher
geschrieben werden.

Format: KST <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 KST nicht angegeben werden, wird der Offset
auf null gesetzt.
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Antwort: Keine

Hinweise: Wenn eine Kombination aus Koordinatensystemen der Typen KSW/KST
oder ZERO/KST oder KSW/ZERO aktiv ist:

= Neben den Offsetwerten fiir die Achsen X, Y, Z, U, V, W gibt die
Kombination Werte fir die folgenden Einstellungen vor:

— NLM (S. 248): Untergrenze des Verfahrbereichs der Achse
— PLM (S. 251): Obergrenze des Verfahrbereichs der Achse

— SSL(S. 263): Aktivierungszustand der Verfahrbereichsgrenzen
der Achse

—  Wenn vom Controller unterstitzt:
SST: Schrittweite flir Bewegungen, die durch eine manuelle
Bedieneinheit ausgelost werden

= Die aktuellen Einstellungen kénnen mit den entsprechenden
Befehlen gedandert werden.

= Die aktuellen Einstellungen kénnen mit KLC? (S. 215) abgefragt
werden.

= Die aktuellen Einstellungen werden mit WPA SKS (S. 293) fiir die
Koordinatensystem-Kombination gespeichert.

= Fir Details zum Auslésen von Bewegungen siehe "Kommandieren
von Bewegungen" im Dokument "Koordinatensysteme fir
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 Gberschrieben.

— Wenn das lberschriebene Koordinatensystem ebenfalls vom
Typ KST war, bleibt die Verkettung mit seinem Vorganger und
Nachfolger erhalten.

— Wenn das lGberschriebene Koordinatensystem nicht vom Typ
KST war, wird sein Typ in KST gedndert, und es wird an ZERO als
neuen Vorgadnger angehangt.

Betriebs-Koordinatensysteme der Typen KSD, KSF, KST, KSW kdénnen
mit KLN (S. 221) 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 aktivierte
Betriebs-Koordinatensystem ZERO, Details siehe KEN (S. 211).
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KSW (Define "Work" Operating Coordinate System)

Beschreibung:

Format:

Argumente:

Definiert ein Betriebs-Koordinatensystem vom Typ KSW ("Work-
Koordinatensystem") fiir das Work-und-Tool-Konzept.

Siehe "Das Work-und-Tool-Konzept" im Dokument
"Koordinatensysteme fiir Hexapod-Mikroroboter" (C887T0007) sowie
"Begriffserklarung" (S. 2) fiir weiterflihrende Erlauterungen.

Die Platzierung des Work-Koordinatensystems wird durch Angabe von
Offsetwerten fir die Achsen X, Y, Z festgelegt. Die Ausrichtung des
Work-Koordinatensystems wird durch Angabe von Offsetwerten fiir die
Achsen U, V, W festgelegt:

= Drehenum X, d. h. Angabe eines Offsets fir U, andert die Richtung
der AchsenY und Z

=  DrehenumY, d. h. Angabe eines Offsets fiir V, andert die Richtung
der Achsen X und Z

=  Drehenum 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. 260)
gedandert werden, und der mit SPI definierte Pivotpunkt wird nicht
verwendet.

Wenn ein Koordinatensystem vom Typ KSW 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.226)).

Das Koordinatensystem wird im fliichtigen Speicher definiert. Mit WPA
SKS (S. 293) 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.

C-887 Hexapod-Controller

MS244D Version: 1.5.0 235



8 GCS-Befehle P I

<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.

Antwort: Keine

Hinweise: 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. 248): Untergrenze des Verfahrbereichs der Achse
— PLM (S. 251): Obergrenze des Verfahrbereichs der Achse

— SSL(S. 263): 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. 215) abgefragt
werden.

= Die aktuellen Einstellungen werden mit WPA SKS (S. 293) fiir die
Koordinatensystem-Kombination gespeichert.

®  F{ir Details zum Auslésen von Bewegungen siehe "Kommandieren
von Bewegungen" im Dokument "Koordinatensysteme fiir
Hexapod-Mikroroboter" (C887T0007).

Moglichkeiten zum Definieren eines Koordinatensystems mit KSW:

= <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 KSW Uberschrieben.

— Wenn das Uberschriebene Koordinatensystem ebenfalls vom
Typ KSW war, bleibt die Verkettung mit seinem Vorgadnger und
Nachfolger erhalten.

— Wenn das Uberschriebene Koordinatensystem nicht vom Typ
KSW war, wird sein Typ in KSW geandert, und es wird an ZERO
als neuen Vorganger angehangt.

Betriebs-Koordinatensysteme der Typen KSD, KSF, KST, KSW kénnen
mit KLN (S. 221) mit anderen Betriebs-Koordinatensystemen dieser
Typen verkettet oder wieder als Nachfolger an das Koordinatensystem
ZERO angehangt werden.
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KEN ZERO und DPA SKS aktivieren wieder das werkseitig aktivierte
Betriebs-Koordinatensystem ZERO, Details siehe KEN (S. 211).

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.

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
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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.

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 Ausflihrung
wird gestartet, wenn die letzte beendet ist.

<String> steht flr 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
miussen durch Leerzeichen voneinander getrennt werden. Pro
Befehlszeile sind maximal 256 Zeichen zulassig. <String> kann direkt
oder Uber den Wert einer anderen Variable angegeben werden.
N&here Angaben siehe "Variablen" (S. 135).
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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 (Schlisselworte 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 kénnen lokale und globale Variablen beinhalten. Die Namen
der in einem Makro verwendeten lokalen Variablen missen eine
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. 135).

Ein laufendes Makro sendet keine Antworten an eine Schnittstelle.

In Abhéngigkeit 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-887 zur Verfligung gestellten Befehle kdnnen nur
in Makros verwendet werden:

ADD (S. 161), CPY (S. 163), DEL (S. 165), JRC (S. 210), MEX (S. 241) und
WAC (S. 281).

Ein Makro kann ein anderes Makro starten. Die Hochstzahl der
Verschachtelungsebenen betragt 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, kdnnen sich gegenseitig
Uberschreiben; nur der letzte Befehl wird, unabhangig von seiner
Quelle, ausgefihrt.
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Beschreibung:
Format:

Argumente

Antwort:

Fehlersuche:

PI

Die Makroausfiihrung kann durch #24 (S. 156) und STP (S. 267)
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. 155) kdnnen Sie abfragen, ob ein Makro aktuell auf dem
Controller ausgefiihrt wird.

Warnung: Die Anzahl von Schreibzyklen im permanenten Speicher ist
begrenzt.

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:

Zeigt einen detaillierten Hilfetext zu einzelnen Befehlen an.

Format: MAN? <CMD>
Argumente: <CMD> ist das Befehlskirzel des Befehls, fiir den der Hilfetext
angezeigt werden soll (siehe unten).
Antwort: Ein String, der den Befehl beschreibt.
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Hinweise: Ein detaillierter Hilfetext kann fir folgende GCS-Befehle angezeigt
werden:

FDR, SIC, WPA, WAV, WTR, WGO, WAV?

Beispiel: Senden: MAN? WPA
Empfangen:
WPA <Password> [{<ItemID> <PamID>}] Save
Parameters To Non-Volatile Memory
#AvailablePasswords
<Pswd> <Param Setting>
100 All Parameters, Settings of Coordinate
System Configuration and Assignment of Axes A, B
101 All Parameters
SKS Settings of Coordinate System Configuration
Al2 Assignment of Axes A, B
end of help

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 geprift. Ist sie erfillt, wird das aktuelle Makro gestoppt,
andernfalls wird die Makroausfiihrung in der nachsten Zeile fortgesetzt.

Sollte die Bedingung spater erfillt sein, wird der Interpreter sie
ignorieren.

Siehe auch den Befehl WAC (S. 281).

Format: MEX <CMD?> <OP> <Value>
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Argumente <CMD?> ist ein Abfragebefehl in seiner tblichen 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

Fehlersuche: = Zielposition auBRerhalb des aktuellen Arbeitsraums.

®  Unzuldssige Achsenkennung
Weitere Informationen finden Sie im Abschnitt "Kommandierbare
Elemente" (S. 27).

= Servomodus ist Aus fir eine der angegebenen Achsen.

®  Fir mindestens eine Achse wurde die Referenzierungsfahrt 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. 253) abgefragt werden.

Um festzustellen, ob eine Bewegung abgeschlossen ist, wird
empfohlen, #5 (S. 153) zu senden.

Die Bewegung kann durch #24 (S. 156), STP (S. 267) und HLT (S. 204)
abgebrochen werden.
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Fir die Achsen des Hexapods (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. 280) kdnnen Sie abfragen, ob die
Zielposition erreicht werden kann.

= Je nach Einstellung des Parameters Trajectory Source (1D
0x19001900) wird das Dynamikprofil fir die Achsen des Hexapods
(X,Y,Z,U,V, W) durch eine der beiden folgende Quellen
vorgegeben:

— Profilgenerator des C-887

—  Zyklische Ubertragung von Zielpositionen durch aufeinander
folgende MOV-Befehle

Weitere Informationen siehe "Bewegungen des Hexapods" (S. 34).

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: MOV X4Y23Z-3U-53V3WI1

Hinweis: Mit einem einzigen Bewegungsbefehl kdnnen
Zielpositionen fir alle sechs Achsen des Hexapods gesetzt werden.

Beispiel 3: Senden: MOV Z 100
Senden: ERR?
Empfangen: 7
Hinweis: Die Achse bewegt sich nicht. Der Fehlercode ,, 7" in der

Antwort auf den Befehl ERR? (S. 176) zeigt an, dass die im
Bewegungsbefehl angegebene Zielposition aulRerhalb 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
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Hinweise: Die Zielposition kann durch unterschiedliche Quellen gedandert werden,
siehe "Bewegungen des Hexapods" (S. 34).
MOV? fragt die kommandierten Positionen ab. Verwenden Sie POS?
(S. 252), um die aktuellen Positionen abzufragen.

MRT (Set Target Relative In Tool Coordinate System)

Beschreibung: Bewegt die angegebene Achse relativim Tool-Koordinatensystem.

Siehe "Das Work-und-Tool-Konzept" im Dokument
"Koordinatensysteme fiir Hexapod-Mikroroboter" (C887T0007) sowie
"Begriffserklarung" (S. 2) fiir weiterfliihrende Erlauterungen.

Wahrend der Ermittlung der anzufahrenden Zielposition aus den
Werten fiir <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 auBerhalb des aktuellen Arbeitsraums.

= Parameter Trajectory Source (1D 0x19001900) ist auf 1 gesetzt
(muss bei Verwendung von MRT jedoch auf 0 gesetzt sein).

= Servomodus ist Aus fiir eine der angegebenen Achsen.

®"  Fir mindestens eine Achse wurde die Referenzierungsfahrt 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"" im Dokument
"Koordinatensysteme flir Hexapod-Mikroroboter" (C887T0007)).

Die physikalische Einheit, in der <Distance> anzugeben ist, kann mit
PUN? (S. 253) abgefragt werden.
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PI

Um festzustellen, ob eine Bewegung abgeschlossen ist, wird
empfohlen, #5 (S. 153) zu senden.

Die Bewegung kann durch #24 (S. 156), STP (S. 267) und HLT (S. 204)
abgebrochen werden.

MRW (Set Target Relative In Work Coordinate System)

Beschreibung:

Format:

Argumente:

Antwort:

Fehlersuche:

Hinweise:

Bewegt die angegebene Achse relativim Work-Koordinatensystem.

Siehe "Das Work-und-Tool-Konzept" im Dokument
"Koordinatensysteme fiir Hexapod-Mikroroboter" (C887T0007) sowie
"Begriffserklarung" (S. 2) fiir weiterfliihrende Erlauterungen.

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).

MRW {<AxisID> <Distance>}

<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).

Keine

= Zielposition auBerhalb des aktuellen Arbeitsraums.

= Parameter Trajectory Source (1D 0x19001900) ist auf 1 gesetzt
(muss bei Verwendung von MRW jedoch auf 0 gesetzt sein).

= Servomodus ist Aus fiir eine der angegebenen Achsen.

®  Fir mindestens eine Achse wurde die Referenzierungsfahrt nicht
erfolgreich abgeschlossen.

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"" im Dokument
"Koordinatensysteme fiir Hexapod-Mikroroboter" (C887T0007)).
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Die physikalische Einheit, in der <Distance> anzugeben ist, kann mit
PUN? (S. 253) abgefragt werden.

Um festzustellen, ob eine Bewegung abgeschlossen ist, wird
empfohlen, #5 (S. 153) zu senden.

Die Bewegung kann durch #24 (S. 156), STP (S. 267) und HLT (S. 204)
abgebrochen werden.

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

Fehlersuche: = Zielposition auBerhalb des aktuellen Arbeitsraums.

=  Unzulassige Achsenkennung
Weitere Informationen finden Sie im Abschnitt "Kommandierbare
Elemente" (S. 27).

= Servomodus ist Aus fiir eine der angegebenen Achsen.

®  Fir mindestens eine Achse wurde die Referenzierungsfahrt 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. 253) abgefragt werden.

Um festzustellen, ob eine Bewegung abgeschlossen ist, wird
empfohlen, #5 (S. 153) zu senden.

Die Bewegung kann durch #24 (S. 156), STP (S. 267) und HLT (S. 204)
abgebrochen werden.
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Beispiel:

PI

Flr die Achsen des Hexapods (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. 280) kénnen Sie abfragen, ob die
Zielposition erreicht werden kann.

=  Wenn der Parameter Trajectory Source (1D 0x19001900) auf 1
gesetzt ist, muss das Dynamikprofil durch aufeinander folgende
MOV-Befehle vorgegeben werden. MVR ist nicht zulassig.

Weitere Informationen siehe "Bewegungen des Hexapods" (S. 34).

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

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

NAYV (Set Number of Readout Values to be Averaged)

Beschreibung:

Format:

Argumente:

Fehlersuche:

Legt die Anzahl der Auslesewerte des analogen Eingangs fest, (iber die
der Mittelwert gebildet wird.

NAV {<AnaloglnputlD> <NumberOfReadings>}

<AnaloglnputID> ist die Kennung des analogen Eingangskanals

<NumberOfReadings> ist Anzahl der Auslesewerte des Analogsignals

Zu hohe Anzahl an Auslesewerten
Unzulassige Kennung des analogen Eingangskanals
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Hinweise:

Beispiel:

PI

Der Standardwert fliir <NumberOfReadings> ist 1; der zulassige
Wertebereich ist 1 bis 10000.

Mit NAV kann der Einfluss von Rauschen am analogen Eingang auf
Abfragen (TAV? (S. 270), TAD? (S. 270)) oder auf Scanprozeduren (z. B.
AAP (S. 158)) vermindert werden. Je groRer das Rauschen des analogen
Eingangsignals ist, desto hoher sollte mit NAV die Anzahl der
Auslesewerte des Analogsignals gesetzt werden, liber die der
Mittelwert gebildet wird.

Flr Fast-Alignment-Routinen, d. h. alle Routinen, die mit den Befehlen

FDR und FDG definiert und mit dem Befehl FRS gestartet werden, wird

kein Mittelwert Uiber die Auslesewerte des analogen Eingangs gebildet.
NAYV ist flr diese Routinen wirkungslos.

Senden: NAV 2 200
Senden: TAV? 2

Hinweis: Die Antwort auf den Befehl TAV? 2 ist der Mittelwert von 200
Auslesewerten des analogen Eingangskanals 2.

NAV? (Get Number of Readout Values to be Averaged)

Beschreibung:

Format:

Argumente:

Antwort:

Fragt die Anzahl der Auslesewerte des analogen Eingangs ab, (iber die
der Mittelwert gebildet wird.

NAV? [{<AnaloglnputID>}]

<AnaloglnputID> ist die Kennung des analogen Eingangskanals

{<AnaloglnputID>"="<int> LF}
wobei
<int> die Anzahl der Auslesewerte ist.

Die Antwort besteht aus einem Linefeed, wenn der Controller keinen
analogen Eingangskanal enthalt.

NLM (Set Low Position Soft Limit)

Beschreibung:

Format:

Setzt die Untergrenze des Achsenstellwegs im geregelten Betrieb
("Verfahrbereichsgrenze").

NLM {<AxisID> <LowLimit>}
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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 Hexapods 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. 263) aktiviert und
deaktiviert.

Verfahrbereichsgrenzen kénnen nur gesetzt werden, wenn sich die
Achse nicht bewegt (Abfrage mit #5 (S. 153)).

Die physikalische Einheit, in der <LowLimit> anzugeben ist, kann mit
PUN? (S. 253) abgefragt werden.

Wenn der Pivotpunkt mit SPI (S. 262) gedndert wird, werden die
Verfahrbereichsgrenzen fiir die Rotationsachsen U, V und W nicht
angepasst.

Beispiel: 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: Fragt die Position der Verfahrbereichsgrenze ab, die die Untergrenze
des Achsenstellwegs im geregelten Betrieb bestimmt.
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Format:

Argumente:

Antwort:

PI

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:

Hinweise:

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".

Unzulassige Achsenkennung

ONT? fragt den Status der Achsen der Bewegungsplattform des
Hexapods (X bis W) sowie der Achsen A und B ab.

Fir die Achsen der Bewegungsplattform des Hexapods (X bis W) prift
der C-887 bei der Abfrage mit ONT? nur, ob das Ende des
Dynamikprofils erreicht ist, aber nicht den tatsachlichen
Bewegungsstatus. Den tatsachlichen Bewegungsstatus aller Achsen
zeigt der C-887 bei der Abfrage mit #5 (S. 153) an, und fiir die Hexapod-
Beine und die Achsen A und B auRerdem durch Statusregisterbits,
Details siehe "Bewegungsstatus, Einschwingfenster, Einschwingzeit"

(S. 46).
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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: Fir die Achsen der Bewegungsplattform des Hexapods werden die
Standardwerte fiir 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 groRer als der aktuelle Positionswert
sein. Flr die Achsen X, Y, Z, U, V und W sind nur positive Werte erlaubt.

Die Verfahrbereichsgrenzen werden mit SSL (S. 263) aktiviert und
deaktiviert.

Verfahrbereichsgrenzen kénnen nur gesetzt werden, wenn sich die
Achse nicht bewegt (Abfrage mit #5 (S. 153)).

Die physikalische Einheit, in der <HighLimit> anzugeben ist, kann mit
PUN? (S. 253) abgefragt werden.

Wenn der Pivotpunkt mit SPI (S. 262) 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: Fragt die Position der Verfahrbereichsgrenze ab, die die Obergrenze
des Achsenstellwegs im geregelten Betrieb bestimmt.

Format: PLM? [{<AxisID>}]
Argumente: <AxisID> ist eine Achse des Controllers
Antwort: {<AxisID>"="<HighLimit> LF}

wobei

<HighLimit> die Position fir die Obergrenze des Stellwegs in
physikalischen Einheiten ist.

POS? (Get Real Position)

Beschreibung: Fragt die aktuelle Achsenposition ab.

Werden alle Argumente weggelassen, wird die aktuelle Position aller
Achsen abgefragt.

Format: POS? [{<AxisID>}]
Argumente: <AxisID> ist eine Achse des Controllers.
Antwort: {<AxisID>"="<float> LF}

wobei

<float> die aktuelle Achsenposition in physikalischen Einheiten ist.

Fehlersuche: Unzuldssige Achsenkennung

Hinweise: Dieser Befehl ist funktionsgleich mit #3 (S. 152), der bevorzugt werden
sollte, wenn der Controller zeitaufwandige Aufgaben ausfiihrt.

Die aktuelle Position der Achsen X, Y, Z, U, V und W wird aus den
gemessenen Positionen der einzelnen Beine berechnet.

Zwischen Einschalten des Controllers und der Referenzierung des
Hexapods mit FRF (S. 185) ist die aktuelle Position des Hexapods und
der Achsen A und B unbekannt. Dennoch liefert die Antwort auf POS?
fiir alle Achsen den Positionswert 0.
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Die physikalische Einheit, in der die Achsenposition angegeben wird,
kann mit PUN? (S. 253) abgefragt werden.

PUN? (Get Axis Unit)

Beschreibung: Fragt die aktuelle Einheit der Achse ab.
Werden alle Argumente weggelassen, so wird die aktuelle Einheit fiir
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: Unzulassige Achsenkennung

Hinweis: Fiir die Positionsangaben der Achsen gelten folgende Einheiten:
X, Y, Z: Millimeter
U, V, W: Grad
A, B: Millimeter oder Grad
Die Einheiten sind nicht veranderbar.

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.
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Format: RMC?

Argumente: Keine

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 die Referenzierungsmethode der angegebenen Achsen ab.
Format: RON? [{<AxisID>}]
Argumente: <AxisID> ist eine Achse des Controllers.
Antwort: {<AxisID>"="<ReferenceOn> LF}
wobei

<ReferenceOn> die aktuell fir die Achse ausgewahlte
Referenzierungsmethode ist

Fehlersuche: Unzulassige Achsenkennung

Hinweise: RON? gibt immer 1 zuriick. Fiir Achsen, deren Position durch
inkrementelle Sensoren gemessen wird, bedeutet das:
= Bewegungsbefehle werden nur nach erfolgreicher Referenzierung
ausgefihrt.

= Die Referenzierung muss durch eine Referenzierungsfahrt erfolgen.

Mit dem C-887 erfolgt die Referenzierungsfahrt zum Referenzschalter
(Start mit FRF (S. 185)).

RTR (Set Record Table Rate)

Beschreibung: Setzt die Aufzeichnungsrate des Datenrekorders, d. h. die Anzahl der
Zyklen, die fir Datenaufzeichnungsvorgange verwendet werden.
Einstellungen groRer als 1 ermoglichen es, langere Zeitspannen
abzudecken.
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Format:

Argumente:

Antwort:

Hinweise:

PI

RTR <RecordTableRate>

<RecordTableRate> ist die Aufzeichnungsrate des Datenrekorders, die
fiir die Aufzeichnungsvorgange zu verwenden ist (Einheit: Anzahl der
Zyklen), muss ein ganzzahliger Wert grofRer als Null sein.

Keine

RTR setzt den Wert des Parameters Data Recorder Table Rate (1D
0x16000000) im fliichtigen Speicher. Die Einstellung kann mit dem
Befehl WPA (S. 293) im permanenten Speicher des C-887 gespeichert
werden, so dass sie nach dem Einschalten oder Neustart des C-887
sofort verfligbar ist.

Werte zwischen 1 und 10000 sind moglich. Der Wert des Parameters ist
standardmaRig auf 10 eingestellt (entspricht 1 kHz).

Wenn der C-887 Fast-Alignment-Routinen (S. 2) ausfiihrt, setzt er die
Aufzeichnungsrate auf den Faktor 4.

Die Dauer der Aufzeichnung kann wie folgt berechnet werden:
Aufz. Dauer = Zykluszeit * RTR Wert *Anzahl der Punkte
wobei

die Zykluszeit des Datenrekorders 100 ps betragt

die Anzahl der Punkte fiir den C-887 maximal 262144 betragt

Weitere Informationen siehe "Datenrekorder" (S. 99).

RTR? (Get Record Table Rate)

Beschreibung:

Format:

Argumente:

Antwort:

Fragt die aktuelle Aufzeichnungsrate fiir die Datenrekordertabellen ab,
d. h. die Anzahl der Zyklen, die fiir Datenaufzeichnungsvorgange
verwendet werden.

RTR?

Keine

<RecordTableRate> ist die Rate, die fir die Aufzeichnungsvorgange
verwendet wird (Einheit: Anzahl der Zyklen).
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Hinweis: Fragt den Parameterwert Data Recorder Table Rate im fllichtigen
Speicher ab (ID 0x16000000).

Weitere Informationen siehe "Datenrekorder"” (S. 99).

SAI? (Get List Of Current Axis Identifiers)
Beschreibung: Fragt die Achsenkennung ab.
Siehe auch "Kommandierbare Elemente" (S. 27).

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.

Hinweis: Die Achsen A und B kénnen ,,deaktiviert" werden, indem ihnen mit
dem Befehl CST (S. 163) der Positionierertyp ,NOSTAGE" zugewiesen
wird.

Deaktivierte Achsen werden nicht angezeigt.

Ausnahme: In den Antworten auf die Befehle CST? (S. 164) und SAI?
ALL sind die deaktivierten Achsen enthalten.

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 Hexapods" (S. 34).

Format: SCT "T" <CycleTime>

Argumente: "T" ist das erforderliche Schliisselwort fiir das Argument <CycleTime>

<CycleTime> ist die Zykluszeit in ms, Format: float.
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Fehlersuche:

Hinweise:

Beispiel:

SCT? (Get Cycle Time)

Beschreibung:

Format:

Argumente:

Antwort:

PI

Zulassiger Wertebereich liberschritten

Der zuladssige Wertebereich fur <CycleTime> ist 1 bis 10000 ms;
Standardwert ist 1 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 (1D 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: SCTT30

Setzt die Zykluszeit flr das Ausfiihren eines Dynamikprofils, das durch
aufeinander folgende MOV-Befehle vorgegeben wird, auf 30 ms.

Fragt die aktuelle Zykluszeit flir das Abfahren eines definierten
Dynamikprofils ab.

SCT? [<T>]

"T" dient als Schliisselwort und kann fiir die Abfrage weggelassen
werden.

T=<float> LF

<float> ist die Zykluszeit in ms.

C-887 Hexapod-Controller

MS244D Version: 1.5.0 257



8 GCS-Befehle

SGA (Set Gain)

Beschreibung:

Format:

Argumente:

Fehlersuche:

Hinweis:

SGA? (Get Gain)

Beschreibung:

Format:

Argumente:

Antwort:

PI

Legt den Verstarkungsfaktor fir den angegebenen analogen
Eingangskanal fest.

SGA {<AnaloglnputID> <Gain>}
<AnaloglnputID> ist die Kennung des analogen Eingangskanals
<Gain> ist der Verstarkungsfaktor

Unzulassiger Wert

Der Standardwert fiir <Gain> ist 1; andere Werte sind nicht zulassig.
Der Befehl SGA ist nur aus Kompatibilitdtsgriinden vorhanden.

Fiir die Kennungen der analogen Eingangskanale siehe
"Kommandierbare Elemente" (S. 27).

Fragt den Verstarkungsfaktor fiir den angegebenen analogen
Eingangskanal ab.

SGA? [{<AnaloglnputID>}]

<AnaloglnputID> ist die Kennung des analogen Eingangskanals, siehe
SGA (S. 258)

{<AnaloglnputID>"="<int> LF}
wobei

<int> der Verstarkungsfaktor des analogen Eingangskanals ist.

SPA (Set Volatile Memory Parameters)

Beschreibung:

Format:

Setzt einen Parameter des angegebenen Elements im fliichtigen
Speicher (RAM) auf einen bestimmten Wert. Parameterdnderungen
gehen verloren, wenn der Controller abgeschaltet oder neugestartet
wird.

SPA {<ItemID> <Pam|D> <PamValue>}
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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. 204) erhalten Sie eine Liste der verfiigbaren Parameter.

Fehlersuche: Unzulassige Elementkennung, falsche Parameter-ID, Wert im
unzuldssigen Bereich, zu niedrige Befehlsebene fir Schreibzugriff

Parameterwerte kdnnen nur gesetzt werden, wenn sich die Achse nicht
bewegt (Abfrage mit #5 (S. 153)).

Verfligbare Element- Das Element kann eine Achse, ein Hexapod-Bein (Antrieb oder Sensor),
IDs und Parameter- ein Eingangssignalkanal oder das gesamte System sein; der Elementtyp
IDs: ist vom Parameter abhangig.
Siehe "Parameteriibersicht" (S. 320) fiir den entsprechenden
Elementtyp, bezliglich der Elementkennungen siehe "Kommandierbare
Elemente" (S. 27).

Die gliltigen Parameter-IDs werden in der "Parameteribersicht"
(S. 320) angegeben.

Beispiel: Senden: SPA 1 0x16000000 8

Hinweis: Setzt die Aufzeichnungsrate des Datenrekorders fir den
Controller auf 8, Parameter-ID im Hexadezimalformat geschrieben

Senden: SPA 1369098752 2

Hinweis: Setzt die Aufzeichnungsrate des Datenrekorders fiir den
Controller auf 2, Parameter-ID im Dezimalformat geschrieben

SPA? (Get Volatile Memory Parameters)

Beschreibung: Fragt den Wert eines Parameters fiir ein angegebenes Element aus
dem fllichtigen Speicher (RAM) ab.

Mit HPA? (S. 204) erhalten Sie eine Liste der verfiigbaren Parameter.
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Format:

Argumente:

Antwort:

Fehlersuche:

Verfligbare Element-
IDs und Parameter-
IDs:

SPI (Set Pivot Point)

Beschreibung:

PI

SPA? [{<ItemID> <PamID>}]

<ItemID> ist das Element, fir das ein Parameter im fllchtigen Speicher
abgefragt werden soll. Nahere Angaben siehe unten.

<PamlID> ist die Parameterkennung, kann im Hexadezimal- oder
Dezimalformat geschrieben werden. Nahere Angaben siehe unten.

{<ltemID> <PamID>"="<PamValue> LF}
wobei

<PamValue> der Wert des angegebenen Parameters fiir das
angegebene Element ist.

Unzulassige Elementkennung, falsche Parameterkennung

Das Element kann eine Achse, ein Hexapod-Bein (Antrieb oder Sensor),
ein Eingangssignalkanal oder das gesamte System sein; der Elementtyp
ist vom Parameter abhangig.

Siehe "Parameteriibersicht" (S. 320) fiir den entsprechenden
Elementtyp, bezliglich der Elementkennungen siehe "Kommandierbare
Elemente" (S. 27).

Die gliltigen Parameter-IDs werden in der "Parameteribersicht"
(S. 320) angegeben.

Verschiebt den Pivotpunkt aus dem Ursprung des Koordinatensystems
heraus in X- und/oder Y- und/oder Z-Richtung, wenn die beiden
folgenden Bedingungen erfiillt sind:

= Als Betriebs-Koordinatensystem ist das Koordinatensystem ZERO
oder ein Koordinatensystem vom Typ KSF aktiv.

®  Fir die Rotationskoordinaten der Bewegungsplattform gilt
U=V=W=0

SPI setzt die Pivotpunktkoordinaten im fliichtigen Speicher.

Format: SPI {<PPCoordinate> <Position>}
Argumente: <PPCoordinate> ist eine Pivotpunktkoordinate, siehe unten.
<Position> ist der Wert der Pivotpunktkoordinate, siehe unten.
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Antwort: Keine
Fehlersuche: Mindestens eine der Rotationskoordinaten U, V und W ist ungleich O

Das aktive Koordinatensystem ist nicht ZERO und nicht vom Typ KSF.

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. 2).

Bei einer Verlegung des Pivotpunkts mit SPI dndern 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 TMN? (S. 271) und TMX? (S. 272)

= Verfahrbereichsgrenzen, die mit NLM (S. 248) und PLM (S. 251)
gesetzt sind

Verwenden Sie VMO? (S. 280), 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
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SPI? (Get Pivot Point)

Beschreibung: Fragt die Pivotpunktkoordinaten ab.
Format: SPI? [{<PPCoordinate>}]
Argumente: <PPCoordinate> ist eine Pivotpunktkoordinate, siehe unten
Antwort: {<PPCoordinate>"="<Position> LF}
wobei

<Position> der Wert der Pivotpunktkoordinate in physikalischen
Einheiten ist.

Hinweis: <PPCoordinate> kann R, S und T sein. Als Alias-Kennungen fiir R, S und
T kénnen auch X, Y und Z verwendet werden.

SRG? (Query Status Register Value)

Beschreibung: Gibt Registerwerte fiir die abgefragten Elemente und Register zurlick.
Format: SRG? [{<ltemID> <Register|D>}]
Argumente: <ItemID> ist das Element, fir das ein Register abgefragt werden soll.

Nahere Angaben siehe unten.

<RegisterID> ist die ID des angegebenen Registers, verfligbare Register
siehe unten.

Antwort: {<ltemID><RegisterID>"="<Value> LF}
wobei

<Value> der Wert des Registers ist, ndhere Angaben siehe unten.

Mogliche IDs und <ItemID> kann 1 bis 8 sein. Die IDs 1 bis 8 entsprechen den Hexapod-
Antwortwerte: Beinen 1 bis 6 sowie den Achsen A und B in dieser Reihenfolge.

<RegisterID> ist immer 1.

<Value> ist die bit-codierte Antwort. Fiir die Beschreibung der Bits
siehe "Statusregister fliir Hexapod-Beine und Achsen A und B" (S. 386).
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Hinweise: Die Statusregisterbits, die Sie mit SRG? abfragen, kdnnen Sie auch mit
dem Datenrekorder des C-887 (S. 99) aufzeichnen,
Aufzeichnungsoption 80 (Status register of axis).

Mit den Befehlen #4 (S. 152) und STA? (S. 266) kdnnen Sie das
Systemstatusregister (S. 386) abfragen.

SSL (Set Soft Limit)

Beschreibung: Aktiviert bzw. deaktiviert die Verfahrbereichsgrenzen, die mit NLM
(S. 248) und PLM (S. 251) gesetzt werden.

Format: SSL {<AxisID> <SoftLimitsOn>}
Argumente: <AxisID> ist eine Achse des Controllers
<SoftLimitsOn> ist der Status der Verfahrbereichsgrenzen:

0 = Verfahrbereichsgrenzen deaktiviert
1 = Verfahrbereichsgrenzen aktiviert

Antwort: Keine

Hinweis: Fir die Achsen der Bewegungsplattform des Hexapods 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. 153)).

Beispiel: Senden: SSLX 1
Die Verfahrbereichsgrenzen fir Achse X sind aktiviert.

Senden: SSLYOZ1W1

Die Verfahrbereichsgrenzen sind fir die Achse Y deaktiviert und fir die
Achsen Z und W aktiviert.
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SSL? (Get Soft Limit Status)

Beschreibung:

Format:

Argumente:

Antwort:

Fehlersuche:

PI

Fragt den Status der Verfahrbereichsgrenzen ab, die mit NLM (S. 248)

und PLM (S. 251) 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:

SST (Set Step Size)

Beschreibung:

Fragt die Seriennummer des C-887 ab.
SSN?

Keine

<SerialNumber> ist die Seriennummer des Gerats.

Setzt die Strecke ("Schrittweite") flir Bewegungen der angegebenen
Achse, die durch eine manuelle Bedieneinheit ausgeldst werden.

Format: SST {<AxisID> <StepSize>}
Argumente: <AxisID> ist eine Achse des Controllers
<StepSize> ist die Strecke, Format: float
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Antwort:

Fehlersuche:

Hinweis:

Beispiel:

SST? (Get Step Size)

Beschreibung:

Format:

Argumente:

Keine

Unzulassiger Wert

Unzulassige Achsenkennung

PI

Die physikalische Einheit, in der <StepSize> anzugeben ist, kann mit

PUN? (S. 253) abgefragt werden.

Der zuldssige Wertebereich fur <StepSize> ist 0 bis 0,5; der

Standardwert ist 0,01.

Die mit SST eingestellte Schrittweite wird flir Bewegungen der Achsen
der Bewegungsplattform des Hexapods (X, Y, Z, U, V, W) verwendet, die
durch eine manuelle Bedieneinheit C-887.MC2 oder C-887.MC (S. 24)

ausgelost werden.

Senden: SST Y 0.002 U 0.05
Senden: SST?

Empfangen: X=0.01
Y=0.002

Z=0.01

U=0.05

VvV=0.01

W=0.01

Senden: SST X 0.09 W 0.09
Senden: SST?

Empfangen: X=0.09
Y¥=0.002

Z=0.01

U=0.05

V=0.01

W=0.09

Fragt die Strecke ("Schrittweite") flir Bewegungen der angegebenen
Achse ab, die durch eine manuelle Bedieneinheit ausgeldst werden.

SST? [{<AxisID>}]

<AxisID> ist eine Achse des Controllers
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Antwort:

PI

{<AxisID>"="<StepSize> LF}
wobei

<StepSize> die Strecke in physikalischen Einheiten ist, siehe SST
(S. 264).

STA? (Query Status Register Value)

Beschreibung:

Format:
Argumente:
Antwort:

Hinweise:

Fragt die Systemstatusinformation ab.
STA?

Keine

Die Antwort ist bit-codiert. Fiir die individuellen Codes siehe unten.

Die Antwort ist die Summe der Codes in Hexadezimalformat. Fir die
Beschreibung der Bits und ein Beispiel siehe "Systemstatusregister"
(S. 386).

Dieser Befehl ist funktionsgleich mit #4 (S. 152).

Zusatzliche Statusinformationen, die nicht mit #4 und STA? abgefragt
werden kdnnen: Fiir jedes der Beine 1 bis 6 des Hexapods und fiir die
Achsen A und B hat der C-887 jeweils ein Statusregister (S. 386). Sie
kénnen die Bits dieser Register mit dem Befehl SRG? (S. 262) abfragen
und mit dem Datenrekorder des C-887 (S. 99) aufzeichnen,
Aufzeichnungsoption 80 (Status register of axis).

STE (Start Step And Response Measurement)

Beschreibung:

Format:

Startet einen Sprung und die Aufzeichnung der Sprungantwort fir die
angegebene Achse.

Die Datenrekorderkonfiguration, d. h. die Zuweisung der Datenquellen
und der Aufzeichnungsoptionen zu den Rekordertabellen, kann mit
DRC (S. 168) gesetzt werden.

Die aufgezeichneten Daten kénnen mit dem Befehl DRR? (S. 172)
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 Sprunggrofle resultiert, ist
auBerhalb der Grenzwerte.

Hinweise: Ein "Sprung" besteht aus einer relativen Bewegung mit der
angegebenen Amplitude. Der Schritt wird relativ zu der aktuellen
Position ausgefihrt.

Die physikalische Einheit, in der <Amplitude> anzugeben ist, kann mit
PUN? (S. 253) abgefragt werden.

Fir die Achsen des Hexapods (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. 280) kdnnen Sie abfragen, ob die
Zielposition erreicht werden kann.

=  Wenn der Parameter Trajectory Source (1D 0x19001900) auf 1
gesetzt ist, muss das Dynamikprofil durch aufeinander folgende
MOV-Befehle vorgegeben werden. STE ist nicht zulassig.

Weitere Informationen siehe "Bewegungen des Hexapods" (S. 34).

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. 156).

Format: STP

Argumente: Keine

Antwort: Keine

Fehlersuche: Kommunikationsstorung
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Hinweise: STP stoppt alle Achsenbewegungen, die durch Bewegungsbefehle, Fast-
Alignment-Routinen, Scanprozeduren oder Funktionsgeneratorausgabe
verursacht werden, und die Referenzierungsfahrt.

STP stoppt Makros.

Nachdem die Achsen gestoppt sind, werden ihre Zielpositionen auf ihre
aktuellen Positionen gesetzt.

SVO (Set Servo Mode)

Beschreibung: Setzt den Servomodus fiir 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: Unzuldssige Achsenkennung
Hinweise: Flr die Achsen der Bewegungsplattform des Hexapods (X, Y, Z, U, V, W)

wird der Servomodus immer gemeinsam ein- oder ausgeschaltet.
Daher reicht zum Setzen des Servomodus fiir die Achsen der
Bewegungsplattform die Angabe einer einzigen Achse aus, z. B.:
SVO X1

Der Servomodus wird in folgenden Fallen automatisch eingeschaltet:

"  Einschalten oder Neustart des C-887 — Servomodus wird fur alle
Achsen eingeschaltet

®  Fir die Achsen der Bewegungsplattform des Hexapods (X, Y, Z, U,
V, W): Starten einer Referenzierungsfahrt mit FRF (S. 185)

= Fiir die Achsen A und B: Zuweisen eines Positionierertyps mit CST
(S. 163)
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PI

Bewegungen der Achsen kdnnen ausschliefllich bei eingeschaltetem
Servomodus ausgeldst werden.

Der Servomodus kann mit SVO nur ausgeschaltet werden, wenn sich
die Achse nicht bewegt (Abfrage mit #5 (S. 153)).

SVO? (Get Servo Mode)

Beschreibung:

Format:

Argumente:

Antwort:

Fehlersuche:

Fragt den Servomodus fir die angegebenen Achsen ab.

Werden keine Argumente angegeben, wird der Servomodus aller
Achsen abgefragt.

SVO? [{<AxisID>}]
<AxisID> ist eine Achse des Controllers.
{<AxisID>"="<ServoState> LF}

wobei

<ServoState> der aktuelle Servomodus der Achse ist:
0 = Servomodus aus (ungeregelter Betrieb)
1 = Servomodus an (geregelter Betrieb)

Unzulassige Achsenkennung

TAC? (Tell Analog Channels)

Beschreibung:

Format:
Argumente:

Antwort:

Hinweis:

Fragt die Anzahl installierter Analogleitungen ab.

TAC?
Keine

<uint> gibt die Gesamtanzahl der Analogleitungen (Ein- und Ausgénge)
an.

Alle in der Antwort auf TAC? enthaltenen Analogleitungen sind analoge
Eingangskanale. Fiir die Kennungen der analogen Eingangskanale siehe
"Kommandierbare Elemente" (S. 27).
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TAD? (Get ADC Value Of Input Signal)

Beschreibung: Fragt den aktuellen Wert des A/D Wandlers des angegebenen
Eingangssignalkanals ab. Mit diesem Befehl kann iberpriift werden, ob
ein Sensoriberlauf vorliegt.

Format: TAD? [{<InputSignallD>}]
Argumente: <InputSignallD> ist ein Eingangssignalkanal des Controllers
Antwort: {<InputSignallD>"="<uint> LF}

wobei

<uint> der aktuelle A/D Wert ist, dimensionslos

Hinweise: Die Antwort auf TAD? zeigt den digitalisierten Signalwert ohne
Filterung und Linearisierung an.

Je groBer das Rauschen des analogen Eingangsignals ist, desto hoher
sollte mit NAV (S. 247) die Anzahl der Auslesewerte des Analogsignals
gesetzt werden, Uiber die der Mittelwert gebildet wird.

Fir die Kennungen der analogen Eingangskanale siehe
"Kommandierbare Elemente" (S. 27).

TAV? (Get Analog Input Voltage)

Beschreibung: Fragt die Spannung am Analogeingang ab.
Format: TAV? [{<AnaloglnputID>}]
Argumente: <AnaloglnputID> ist die Kennung des analogen Eingangskanals; nahere

Angaben siehe unten.

Antwort: {<AnaloglnputID>"="<float> LF}
wobei

<float> die aktuelle Spannung am Analogeingang ist, in Volt
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Hinweis: Je groRer das Rauschen des analogen Eingangssignals ist, desto héher
sollte mit NAV (S. 247) die Anzahl der Auslesewerte des Analogsignals
gesetzt werden, Uiber die der Mittelwert gebildet wird.

Fir die Kennungen der analogen Eingangskanadle siehe
"Kommandierbare Elemente" (S. 27).

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 Hexapods 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 verfiigbaren Stellweg einer Achse
nur dann, wenn die folgenden Bedingungen erfllt sind:

= Alle anderen Achsen stehen auf Nullposition.
= Die werkseitig eingestellten Koordinatensysteme sind aktiv.
=  Die Standardeinstellungen fir die Pivotpunktkoordinaten gelten.
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Bei einer Verlegung des Pivotpunkts mit SPI (S. 260) dndern sich die
verfligbaren Stellwege fiir die Rotationsachsen U, V und W. Die Werte
fir die kleinsten kommandierbaren Positionen werden jedoch nicht an
die gedanderten Stellwege angepasst.

Verwenden Sie VMO? (S. 280), um abzufragen, ob eine Zielposition
erreicht werden kann.

Wenn Sie mit benutzerdefinierten Koordinatensystemen arbeiten, den
Pivotpunkt verschieben und/oder kombinierte Bewegungen mehrerer
Achsen ausfiihren wollen: Verwenden Sie TRA? (S. 273), um die
absolute Position abzufragen, die maximal kommandiert werden kann,
wenn sich die Plattform des Hexapods entlang eines vorgegebenen
Richtungsvektors bewegt.

Die physikalische Einheit, in der die kleinste kommandierbare Position
angegeben wird, kann mit PUN? (S. 253) 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 grofRite kommandierbare Position in physikalischen
Einheiten ist.

Hinweise: Die Stellwege in X, Y, Z, U, V, W sind voneinander abhdngig. Je nach der
aktuellen Position der Bewegungsplattform des Hexapods 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 erfullt sind:

= Alle anderen Achsen stehen auf Nullposition.
= Die werkseitig eingestellten Koordinatensysteme sind aktiv.
= Die Standardeinstellungen fir die Pivotpunktkoordinaten gelten.
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Bei einer Verlegung des Pivotpunkts mit SPI (S. 260) dndern sich die
verfligbaren Stellwege fiir 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. 280), um abzufragen, ob eine Zielposition
erreicht werden kann.

Wenn Sie mit benutzerdefinierten Koordinatensystemen arbeiten, den
Pivotpunkt verschieben und/oder kombinierte Bewegungen mehrerer
Achsen ausfiihren wollen: Verwenden Sie TRA? (S. 273), um die
absolute Position abzufragen, die maximal kommandiert werden kann,
wenn sich die Plattform des Hexapods entlang eines vorgegebenen
Richtungsvektors bewegt.

Die physikalische Einheit, in der die gréRte kommandierbare Position
angegeben wird, kann mit PUN? (S. 253) abgefragt werden.

TNR? (Get Number of Record Tables)

Beschreibung: Fragt die Anzahl der aktuell auf dem Controller verfiighbaren
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. 99).

TRA? (Get Maximum Commandable Position For Direction Vector)

Beschreibung: Fragt die absolute Position ab, die maximal kommandiert werden kann,
wenn sich die Plattform des Hexapods 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 Hexapods nicht bewegt.

Ill

Anmerkung: ,Maximal” bezieht sich auf den Betrag des Positionswerts.
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Deshalb wird in dieser Beschreibung auch die groStmogliche
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.

Antwort: {<AxisID>"="<float> LF}
wobei

<float> die fiir die Achse maximal kommandierbare absolute Position
ist, wenn sich die Plattform des Hexapods entlang des angegebenen
Richtungsvektors bewegt; in physikalischen Einheiten.

Hinweise: Die aktuellen Einstellungen fir die Verfahrbereichsgrenzen (siehe NLM
(S. 248), PLM (S. 251), SSL (S. 263)) und, falls vom aktiven Betriebs-
Koordinatensystem verwendet, fiir den mit SPI definierten Pivotpunkt
(siehe SPI (S. 260)) werden in die Berechnung einbezogen.

Die Antwort auf TRA? zeigt rundungsbedingt moglicherweise eine
Position an, die nicht erreicht werden kann. Das Kommandieren einer
solchen Position schlagt fehl und erzeugt den Fehlercode 7 ("Position
out of limits"). Sie konnen deshalb die Antwort auf TRA? mit einem
Faktor so begrenzen, dass nur Positionen angezeigt werden, die auch
tatsachlich kommandiert werden kdnnen:
» Setzen Sie mit SPA den Parameter Reduction Factor for TRA?
Response (0x19006000) auf einen geeigneten Wert zwischen 0 und
1.

Die physikalische Einheit, in der die maximal kommandierbare Position
angegeben wird, kann mit PUN? (S. 253) abgefragt werden.

Beispiel: Die Bewegungsplattform soll sich in Richtung des Vektors (X, Z) = (2, 4)
bewegen. Mit dem Befehl PLM ist die obere Verfahrbereichsgrenze fir
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

Z=1.99869
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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: Unzulassige Achsenkennung

TWG? (Get Number of Wave Generators)

Beschreibung: Fragt die Anzahl der im Controller verfiigbaren 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.
Nadhere Angaben zu lokalen und globalen Variablen siehe "Variablen"
(S. 135).

Die Variable ist nur im RAM vorhanden.

Format: VAR <Variable> <String>
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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. 135).

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 SA 1

VAR S${VARB} 2

VAR SVARB 2 //dies fuhrt zu unerwiinschtem Verhalten
VAR?

A=0ONE

VARB=TWO

ONE=1

TWO=2 // ${VARB}: wird durch ihren Wert "TWO" ersetzt
ARB=2 // S$VARB: $V wird durch ihren (leeren) Wert ersetzt

Ein weiteres Beispiel finden Sie in der Beschreibung des Befehls ADD
(S. 161).
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VAR? (Get Variable Values)

Beschreibung: Gibt Variablenwerte zurtick.
Wird VAR? mit CPY (S. 163), JRC (S. 210), MEX (S. 241) oder WAC
(S. 281) kombiniert, muss die Antwort auf VAR? ein einzelner Wert sein

(und nicht mehr).

N&dhere Angaben zu lokalen und globalen Variablen siehe "Variablen"

(S. 135).
Format: VAR? [{<Variable>}]
Argumente: <Variable> ist der Name der abzufragenden Variablen. Nahere Angaben

zu Namenskonventionen siehe "Variablen" (S. 135).

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. 163),
JRC (S. 210), MEX (S. 241) oder WAC (S. 281) 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.
Antwort: Keine
Fehlersuche: Unzulassige Achsenkennungen
Hinweise: Der Befehl ist nur fiir die Achsen A und B zulassig.

<Velocity> muss 2 0 sein. Die Obergrenze hangt vom Positionierertyp
ab, der den Achsen A und B zugewiesen ist (siehe CST (S. 163)).
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Die mit VEL gesetzte Geschwindigkeit wird nur im fliichtigen Speicher
(RAM) gespeichert.

VEL? (Get Closed-Loop Velocity)

Beschreibung: Fragt die kommandierte Geschwindigkeit ab.

Werden keine Argumente angegeben, wird der Wert aller Achsen

abgefragt.
Format: VEL? [{<AxisID>}]
Argumente: <AxisID> ist eine Achse des Controllers.
Antwort: {<AxisID>"="<float> LF}

wobei

<float> der aktuell gliltige kommandierte Geschwindigkeitswert in
physikalischen Einheiten pro Sekunde ist.

VER? (Get Versions Of Firmware And Drivers)

Beschreibung: Fragt die Versionen der Firmware des C-887 und weiterer
Komponenten wie z. B. Treiber und Bibliotheken ab.

Format: VER?

Argumente: Keine

Antwort {<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: Bedeutung der Antwort-Zeilen fiir den C-887:
FW: V 2.3.1.1 Version der Firmwarekomponente FW
Macro: V 0.15.0.0 Version der Makrofunktionalitat
O0S: V #1 SMP PREEMPT RT Fri Jan 22 12:54:58 CET
2016 Version des Betriebssystems des C-887
Hexdata: V 1.0.0.0 Version der Konfigurationsdatei mit den
Geometriedaten fiir den Hexapod, auf den der C-887 abgestimmt ist
PIStages: V 200.7 19/10/2017 15:1:28 Version der auf
dem C-887 gespeicherten Positioniererdatenbank PIStages2.dat
FPGA/DSP: V 0.28 V 0.97 Version der Motoransteuerung
ADC: (C887E0015 SN116054450 V3 11/10/2016 Version

des A/D-Wandlers fiir die analogen Eingdnge 5 und 6; nur Modelle C-
887.521, .523, .531, .533

C-887.MC: V 256 SN 118015195 Version der manuellen
Bedieneinheit; nur wenn eine Bedieneinheit am C-887 angeschlossen
ist

IDChip: H-811.I2 SN117007310 21/2/2017 Aufdem ID-
Chip des Hexapods gespeicherte Angaben fiir Typ, Seriennummer und
Herstelldatum des Hexapods

Collision: V 2.15 Version der Bibliothek fur die kostenpflichtige
PIVeriMove Hexapod Software zur Kollisionsprifung; wird auch
angezeigt, wenn die Kollisionspriifung nicht freigeschaltet ist

VLS (Set System Velocity)

Beschreibung: Setzt die Geschwindigkeit fur die Bewegungsplattform des Hexapods.

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 Hexapods bedingt (modellabhangig) und wird durch
den Wert des Parameters Minimum System Velocity (ID 0x19001501)
vorgegeben. Der Parameter kann mit SPA? (S. 259) abgefragt werden.

Die Geschwindigkeit kann mit VLS nur gesetzt werden, wenn sich der
Hexapod nicht bewegt (Achsen X, Y, Z, U, V, W; Abfrage mit #5
(S. 153)).

Flr die Achsen A und B kann die Geschwindigkeit mit VEL (S. 277)
gesetzt werden.
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VLS? (Get System Velocity)

Beschreibung:

Format:
Argumente:

Antwort:

VMO? (Virtual Move)

Beschreibung:

Fragt die Geschwindigkeit der Bewegungsplattform des Hexapods ab,
die mit VLS (S. 279) gesetzt ist.

VLS?
Keine

<SystemVelocity> ist der Geschwindigkeitswert in physikalischen
Einheiten, siehe VLS.

Priift, ob die Bewegungsplattform des Hexapods eine vorgegebene
Position von der aktuellen Position aus anfahren kann.

VMO? I6st keine Bewegung aus.

Format: VMO? {<AxisID> <Position>}
Argumente: <AxisID> ist eine Achse des Controllers, siehe unten
<Position> ist ein zu priifender Zielpositionswert
Antwort: <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
Hinweise: Zul3ssig sind die Achsen X, Y, Z, U, V, W,
VMO? prift Folgendes:
= Liegen die Stitzstellen des berechneten Profils und die Zielposition
auBerhalb der Stellwegsgrenzen, die mit TMN? (S. 271) und TMX?
(S. 272) oder TRA? (S. 273) abgefragt werden kdnnen?
= Sind die mit NLM (S. 248) und PLM (S. 251) gesetzten
Verfahrbereichsgrenzen mit SSL (S. 263) aktiviert, und wenn ja,
liegen die Stitzstellen und die Zielposition auRerhalb dieser
Verfahrbereichsgrenzen?
= Sind die einzelnen Beine in der Lage, die Plattform zu den
notwendigen Stitzstellen und zur vorgegebenen Zielposition zu
bewegen?
=  Wenn eine Konfiguration zur Kollisionsvermeidung auf dem C-887
abgelegt wurde (z. B. mit der kostenpflichtigen PIVeriMove
Hexapod Software zur Kollisionspriifung): Treten Kollisionen auf
zwischen den folgenden Gruppen?
280 Version: 1.5.0 MS244D C-887 Hexapod-Controller



8 GCS-Befehle P I

— Umgebung inkl. Grundplatte des Hexapods
— Hexapod-Beine
— Bewegungsplattform des Hexapods inkl. Last

Um eine zuverlassige Antwort zu erhalten, senden Sie VMO? erst nach
einer erfolgreichen Referenzierungsfahrt (Start mit FRF (S. 185)) und
nur dann, wenn sich der Hexapod nicht bewegt (Abfrage mit #5)
(S.153).

VST? (Get Connectable Stages)

Beschreibung: Listet Positionierertypen auf, die an den C-887 angeschlossen werden
kénnen.

Format: VST?

Argumente: Keine

Antwort: <string> ist eine Liste aller Positionierertypen, die in den verfiigbaren

Positioniererdatenbanken enthalten sind und mit dem C-887
verwendet werden kénnen.

Hinweise: Weitere Informationen zu Positioniererdatenbanken finden Sie in
"Betriebsparameter der Achsen A und B" (S. 32).

Die mit VST? aufgelisteten Positionierertypen kbnnen mit dem Befehl
CST (S. 163) den Achsen A und B zugewiesen werden.

WAC (Wait For Condition)

Beschreibung: Wartet, bis eine angegebene Bedingung des folgenden Typs auftritt:
ein angegebener Wert wird mit einem abgefragten Wert gemal einer
angegebenen Regel verglichen.

Kann nur in Makros verwendet werden.

Siehe auch den Befehl MEX (S. 241).

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!
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<Value> ist der Wert, der mit der Antwort auf <CMD?> zu vergleichen
ist.

Antwort: Keine

Beispiel: Senden:
MAC BEG LPMOTION
MVR 1 1
WAC ONT? 1
MVR 1 -1
WAC ONT? 1 1
MAC START LPMOTION
MAC END
MAC START LPMOTION

Il
H

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 ermdglichen, 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 angehangt. Um
einzelne Segmente oder deren Reihenfolge zu andern, muss die
gesamte Kurvenform Segment fiir Segment neu erstellt werden.

Ein Segment kann auf vordefinierten Kurvenformen basieren (siehe
Argument <WaveType> unten).

Kurvenformen kdnnen nicht gedndert 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
folgendermaRen berechnen:

Ausgabedauer = Servozykluszeit * WTR-Wert * Anzahl der Punkte
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wobei

die Servozykluszeit fiir den C-887 durch den Parameter 0xOE000200
angegeben wird (in Sekunden)

der WTR-Wert (Ausgaberate des Funktionsgenerators) die Anzahl der
Servozyklen angibt, tiber die sich die Ausgabe eines Kurvenpunkts
zeitlich erstreckt; ganzzahliges Vielfaches von 10 (Minimum und
Standard: 10, Maximum: 1000)

die Anzahl der Punkte der Lange der Kurventabelle entspricht (Summe
der Langen aller Segmente in dieser Tabelle)

Weitere Informationen siehe "Funktionsgenerator" (S. 102).

Format: WAV <WaveTablelD> <AppendWave> <WaveType>
<WaveTypeParameters>
Argumente: <WaveTablelD> ist die Kurventabellenkennung.

<AppendWave> kann ,X“ oder ,,&“ sein:

»X“10scht die Kurventabelle und beginnt am ersten Punkt der Tabelle
zu schreiben.

»&“ hangt das definierte Segment an den vorhandenen
Kurventabelleninhalt an, um die Kurvenform zu verldngern.

<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.
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Fiir ,,SIN_P*“:
<Seglength> <Amp> <Offset> <WavelLength> <StartPoint>

<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> grofSer als
der Wert von <Wavelength>, 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 O.

<CurveCenterPoint>: Der Index des Mittelpunkts der Sinuskurve.
Bestimmt, ob die Kurve symmetrisch ist oder nicht. Der kleinstmogliche

Wert ist 0.

Beispiel (weitere Beispiele siehe "Kurvenform definieren" (S. 105)):

L1k}
g Cunfe
= centegpoint
E
T
W
i
@ Start point
5 /
-
i Segment length
Wave length
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Fiir ,RAMP“:

<Seglength> <Amp> <Offset> <Wavelength> <StartPoint>
<SpeedUpDown> <CurveCenterPoint>

<Seglength>: Die Lange des Kurventabellensegments in Punkten. Nur
die durch <Seglength> angegebene Anzahl von Punkten wird in die
Kurventabelle geschrieben. Ist der Wert von <SeglLength> gréRer als
der Wert von <Wavelength>, werden die fehlenden Punkte im
Segment mit dem Endpunktwert der Kurve aufgefiillt.

<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 O.

<SpeedUpDown>: Die Anzahl der Punkte fiir Beschleunigung und
Verzogerung.

<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. 105)):

A

D
E Curye
= centeppoint
E
<
U
3 Speed up do
5 .
&2 Start point
= >
R Segment length i
Wave length

C-887 Hexapod-Controller mMS244D Version: 1.5.0 285



8 GCS-Befehle P I

Fiir ,,LIN“:
<Seglength> <Amp> <Offset> <Wavelength> <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 <SeglLength> groéRer 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.
<Wavelength>: Die Lange der Kurve (einzelne Abtastzeile) in Punkten.

<StartPoint>: Der Index des Startpunkts der Abtastzeile im Segment.
Der kleinstmogliche Wert ist O.

<SpeedUpDown>: Die Anzahl der Punkte fiir Beschleunigung und
Verzogerung.

Beispiel (weitere Beispiele siehe "Kurvenform definieren" (S. 105)):

A

[
T t
£ ed up down
(=1
=
<L
‘E‘ Start point
£ /
:
i Segment length h
Wave length
Antwort: Keine
Fehlersuche: Ungiiltige Kurventabellenkennung

Die Gesamtanzahl der Punkte fiir die Kurvenform (die aus mehreren
Segmenten bestehen kann) Gberschreitet die Anzahl der verfligbaren
Speicherpunkte.
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Hinweise: Bei der Definition einer Kurvenform prift der C-887 nicht die
Zielpositionen und die resultierenden Geschwindigkeiten. Die Priifung
erfolgt erst wahrend der Funktionsgeneratorausgabe (S. 115). Wenn
die Bewegung nicht moglich ist, stoppt der C-887 die
Funktionsgeneratorausgabe und damit die Bewegung abrupt.

Um mit WAV geeignete Kurvenformen zu definieren und einen

Abbruch der Funktionsgeneratorausgabe zu vermeiden, beachten Sie

Folgendes:

» Berechnen Sie die Kurvenform extern maoglichst exakt (z. B. mit NI
LabVIEW, MATLAB oder Python), bevor Sie die
Kurvenformdefinition mit WAV in den C-887 libertragen.

» Beachten Sie, dass die Kurvenform die Geschwindigkeit wihrend
der Bewegungen beeinflusst. Definieren Sie die Kurvenform so,
dass die Spezifikationen der angeschlossenen Mechanik wahrend
der Funktionsgeneratorausgabe eingehalten werden. 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

» Wenn die Kurvenform periodisch ausgegeben werden soll (d. h.,
mehr als ein Ausgabezyklus in Folge), muss das Ende der
Kurvenform in Position und Geschwindigkeit identisch sein mit
dem Anfang der Kurvenform.

» Wenn Sie eine Kurvenform aus mehreren Segmenten
zusammensetzen, muss die Anfangsposition und
Anfangsgeschwindigkeit eines anzuhangenden Segments jeweils
an die Endposition und Endgeschwindigkeit des
Vorgdngersegments angepasst sein.

» Definieren Sie die Kurvenform moglichst so, dass sie mit der
Standardausgaberate ausgegeben werden kann. Bei groReren
Ausgaberaten interpoliert der C-887 fehlende Positionswerte,
wodurch die ausgegebene Kurvenform moglicherweise nicht mehr
exakt der Definition entspricht.

WAV? (Get Waveform Definition)

Beschreibung: Fragt den Wert eines Kurvenparameters fiir eine angegebene
Kurventabelle ab.

Weitere Informationen siehe "Funktionsgenerator" (S. 102).

Format: WAV? [{<WaveTableID> <WaveParameter|D>}]
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Argumente: <WaveTablelD> ist die Kurventabellenkennung.

<WaveParameterID> ist die Kurvenparameter-ID:
1 = aktuelle Kurventabellenlange als Anzahl der Punkte

Antwort: {<WaveTablelD> <WaveParameter|D>"="<float> LF}
wobei

<float> von <WaveParameterID> abhadngt; gibt die aktuelle Anzahl der
Kurvenformpunkte in der Kurventabelle fiir <WaveParameterID> =1 an

Fehlersuche: Ungliltige 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. 102).

Format: WCL {<WaveTablelD>}
Argumente: <WaveTablelD> ist die Kurventabellenkennung.
Antwort: Keine

WGC (Set Number Of Wave Generator Cycles)

Beschreibung: Setzt die Anzahl der Ausgabezyklen fiir den angegebenen
Funktionsgenerator (die Ausgabe selbst wird mit WGO
(S. 289) gestartet).

Weitere Informationen siehe "Funktionsgenerator" (S. 102).

Format: WGC {<WaveGenID> <Cycles>}

Argumente: <WaveGenID> ist die Funktionsgeneratorkennung

<Cycles> ist die Anzahl der Funktionsgenerator-Ausgabezyklen.

Antwort: Keine
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Hinweise:

PI

Mit <WaveGenID> = 0 werden alle Funktionsgeneratoren addressiert.

Wenn Cycles = 0, erfolgt die Ausgabe der Kurvenform ohne
Begrenzung, bis sie mit WGO oder #24 (S. 156) oder STP (S. 267) oder
HLT (S. 204) 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. 102).
WGC? [{<WaveGenID>}]

<WaveGenID> ist die Funktionsgeneratorkennung
{<WaveGenID>"="<Cycles> LF}

wobei

<Cycles> die Anzahl der Funktionsgenerator-Ausgabezyklen ist, die mit
WGC (S. 288) 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,
missen im selben Befehl gestartet werden.

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

Die Anzahl der Ausgabezyklen kann durch WGC (S. 288) begrenzt
werden.

Mit WTR (S. 296) kénnen Sie die einzelnen Ausgabezyklen der
Kurvenform verlangern.

Die Funktionsgeneratorausgabe wird auch fortgesetzt, wenn die PC-
Software, mit der sie gestartet wurde, beendet wird.
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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. 292) kénnen weitere
Statusinformationen liber den Funktionsgenerator abgefragt werden.

Weitere Informationen siehe "Funktionsgenerator" (S. 102).

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. 156) oder STP (S. 267)
oder HLT (S. 204) stoppen.

Bit 0 = Ox1 (Hexadezimalformat) oder 1 (Dezimalformat):
sofortiger Start der Funktionsgeneratorausgabe, synchronisiert durch
Servozyklus

Antwort: Keine

Fehlersuche: Ungiultige Funktionsgeneratorkennung

Mit dem Funktionsgenerator ist keine Kurventabelle verbunden.
Verbinden Sie mit WSL (S. 295) eine Kurventabelle.

Wenn die Funktionsgeneratorausgabe aktiv ist, sind Befehle zum
Starten oder Konfigurieren von Bewegungen sowie das Ausfiihren
entsprechender Makros nicht zuldssig.

Wahrend der Funktionsgeneratorausgabe prift der C-887 standig, ob
die Bewegung noch mdoglich ist. In folgenden Fallen stoppt der C-887
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. 176) den Fehlercode des
zuletzt aufgetretenen Fehlers ab.
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WGO? (Get Wave Generator Start/Stop Mode)

Beschreibung: Fragt den Start-/Stoppmodus des angegebenen Funktionsgenerators
ab.

Weitere Informationen siehe "Funktionsgenerator" (S. 102).

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. 289).

Hinweise: <StartMode> ist nicht nur 0, wenn WGO <WaveGenID> 0 gesendet

wurde, sondern auch, wenn die Funktionsgeneratorausgabe geendet
hat oder mit #24 (S. 156) oder STP oder HLT (S. 204) gestoppt wurde.

WGR (Starts Recording In Sync With Wave Generator)

Beschreibung: Startet die Datenaufzeichnung, wenn der Funktionsgenerator aktiv ist.

Weitere Informationen siehe "Funktionsgenerator" (S. 102) und
"Datenrekorder" (S. 99).

Format: WGR
Argumente: Keine
Antwort: Keine
Hinweise: Nach dem Senden von WGR startet die Datenaufzeichnung mit dem

nachsten Ausgabezyklus des Funktionsgenerators.
Die aufgezeichneten Daten kénnen mit DRR? (S. 172) gelesen werden.

Das Starten der Funktionsgeneratorausgabe mit WGO (S. 289) startet
gleichzeitig einen ersten Datenaufzeichnungszyklus.

Weitere Triggeroptionen zum Starten der Datenaufzeichnung siehe
DRT (S. 175).
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WGS? (Get Status Information On Wave Generator)

Beschreibung:

Format:

Argumente:

Antwort:

Fragt Statusinformationen liber den angegebenen Funktionsgenerator
ab.

Weitere Informationen siehe "Funktionsgenerator" (S. 102).
WGS? [<WaveGenID> [<ItemID>]]

<WaveGenID> ist die Funktionsgeneratorkennung

<ItemID> ist die Kennung einer abzufragenden GréRe. 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.

{<WaveGenID> <ItemID>"="<Value> LF}
wobei

<Value> den aktuellen Wert der abgefragten GroRe angibt.

WMS? (Get Maximum Number of Wave Table Points)

Beschreibung:

Fragt die Anzahl der verfligbaren Speicherpunkte fiir die angegebene
Kurventabelle ab.
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Format: WMS? [{<WaveTablelD>}]

Argumente: <WaveTablelD> ist die Kurventabellenkennung.

Antwort: {<WaveTablelD>"="<NumberOfPoints> LF}
wobei

<NumberOfPoints> ist die Anzahl der Speicherpunkte, die fiir die
Kurventabelle verfligbar sind (Summe der bereits mit WAV (S. 282)
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-887 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-887 ausgeschaltet oder
neugestartet wird bzw. wenn Einstellungen zurlickgesetzt werden.

Format: WPA <Pswd> [{<ltemID> <PamID>}]

Argumente: <Pswd> ist das Kennwort zum Schreiben in den permanenten Speicher.
Nahere Angaben siehe unten.

<ltemID> 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: Unzuldssige Elementkennung, falsche Parameter-ID, ungiiltiges
Kennwort

Hinweise: Wenn Parametereinstellungen gespeichert werden sollen:

= Parameterwerte kdnnen im fliichtigen Speicher mit dem Befehl
SPA (S. 258) geandert werden.

®  Ein Element kann eine Achse, ein Hexapod-Bein, ein
Eingangssignalkanal oder das gesamte System sein. Der
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Elementtyp hangt vom Parameter ab. Weitere Informationen siehe
"Anpassen von Einstellungen" (S. 317).

= Mit der Abfrage HPA? (S. 204) erhalten Sie eine Liste aller
verfligbaren Parameter. Glltige Parameter-IDs finden Sie auch in
der Parameteriibersicht (S. 320).

Neben den Einstellungen der Parameter kdnnen mit WPA die
Einstellungen fiir Koordinatensysteme in den permanenten Speicher
geschrieben werden (Details siehe untenstehende Tabelle).

Das Speichern mit WPA lberschreibt nicht die Werkseinstellungen, die
mit DPA (S. 167) wiederhergestellt werden kénnen.

Hinweis: Vermeiden Sie es, den C-887 wahrend der WPA-Prozedur
auszuschalten.

Glltige Kennworter

zum Schreibeninden 109 Speichert die aktuell giiltigen Werte aller Parameter, die
perfnane.nten aktuell giiltigen Einstellungen fiir Koordinatensysteme
Speicher: (Details siehe Kennwort SKS) und die aktuelle Zuweisung

von Positionierertypen zu den Achsen A und B

101 Speichert die aktuell gliltigen Parameterwerte. Die
Angabe von <ltemID> und <PamID> ist optional.

SKS Die Angabe von <ltemID> und <PamID> entfillt bei
Verwendung des Kennworts 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 fiir NLM, PLM,
SSL, SP1 und SST werden nicht gespeichert. Damit wird
sichergestellt, dass KEN ZERO die Werkseinstellungen fiir
das Betriebs-Koordinatensystem wieder im vollen
Umfang aktiviert.

Al12 Zuweisung von Positionierertypen zu den Achsen A und
B

Gultige Kennworter kénnen mit MAN? WPA abgefragt werden.
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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 konnen mit derselben Kurventabelle
verbunden sein, ein Generator kann jedoch nicht mit mehreren

Kurventabellen verbunden sein.

Das Loschen des Kurventabelleninhalts mit WCL (S. 288) 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. 102).

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. 102).

WSL? [{<WaveGenID>}]
<WaveGenID> ist die Funktionsgeneratorkennung

{<WaveGenID>"="<WaveTableID> 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 gréBer als
null ist

<InterpolationType> Verfligbare Interpolationstypen siehe unten.
Antwort: Keine

Hinweise: Fir die einzelnen Funktionsgeneratoren des C-887 kénnen
unterschiedliche Ausgaberaten eingestellt werden. Die Ausgaberate
wird flr alle Funktionsgeneratoren auf denselben Wert gesetzt, wenn
<WaveGenID> den Wert null hat.

Mit WTR kénnen die einzelnen Ausgabezyklen der Kurvenform
verlangert werden. Die Dauer eines Ausgabezyklus fiir die Kurvenform
kann wie folgt berechnet werden:

Ausgabedauer = Servozykluszeit * WTR-Wert * Anzahl der Punkte
wobei

die Servozykluszeit fiir den C-887 durch den Parameter 0xOE000200
angegeben wird (in Sekunden)

der WTR-Wert (Ausgaberate des Funktionsgenerators) die Anzahl der
Servozyklen angibt, tGber die sich die Ausgabe eines Kurvenpunkts
zeitlich erstreckt; ganzzahliges Vielfaches von 10 (Minimum und
Standard: 10, Maximum: 1000)

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

WTR setzt auch den Interpolationstyp, der fir die
Funktionsgeneratorausgabe mit einer Ausgaberate > 10 verwendet
wird.

Anmerkung: Durch die lineare Interpolation kénnen zwar
Positionsspriinge vermieden werden, aber die Kurvenform ist dann an
den Stitzstellen nicht mehr differenzierbar. Daraus kénnen groRere
Geschwindigkeits- und Beschleunigungsspriinge resultieren, die
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Schwingungen der Mechanik anregen. Verwenden Sie deshalb
moglichst die Standardausgaberate (10).

Weitere Informationen siehe "Funktionsgenerator" (S. 102). Ein
Anwendungsbeispiel finden Sie unter "Funktionsgenerator
konfigurieren" (S. 113).

Verfligbare Folgende Interpolationstypen stehen zur Verfligung:
Interpolationstypen: 0 = keine Interpolation

1 = Gerade (Standard)

Beispiele: Beachten Sie: Der C-887 unterstiitzt nicht die in den folgenden
Beispielen verwendete Ausgaberate (3). Die Beispiele sollen lediglich
das Prinzip der Interpolation zeigen.

Interpolationstyp: Gerade (1; Standard)

Die Ausgaberate fir Funktionsgenerator 5 wird auf 3 gesetzt, mit
linearer Interpolation:

WTR531
Wave
generator Xn: value of wave table point n
output @n: interpolated value for
X 2 wave table point n
() Wave table rate here: 3
®; 2 9
2
o, X,
Xy
Servo cycles
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Interpolationstyp: keine Interpolation (0)

Die Ausgaberate fir Funktionsgenerator 5 wird auf 3 gesetzt, ohne
Interpolation:

WTR530
Wave
generator Xn: value of wave table point n
output Wave table rate here: 3
X X X
2772
Xs
X X X
17171
Servo cycles
WTR? (Get Wave Generator Table Rate)
Beschreibung: Fragt die aktuelle Ausgaberate des Funktionsgenerators und den

verwendeten Interpolationstyp ab.

Weitere Informationen siehe "Funktionsgenerator" (S. 102). Ein
Anwendungsbeispiel finden Sie unter "Funktionsgenerator
konfigurieren" (S. 113).

Format: WTR? [{<WaveGenI|D>}]

Argumente: <WaveGenID> ist die Funktionsgeneratorkennung

Antwort: {<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 groRer als der Mindestwert ist. Verflgbare
Interpolationstypen siehe WTR (S. 296).
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8.5 Fehlercodes

PI

Die hier aufgelisteten Fehlercodes sind Bestandteil des Pl General Command Set. Einige der
Fehlercodes sind fiir Ihren Controller moéglicherweise nicht relevant und werden daher nie
ausgegeben.

Controllerfehler

0
1
2
3

S

O 00 N O

11

12
13
14
15
16
17
18
19
20
21
22
23
24
25
26
27
28
29
30

PI_CNTR_NO_ERROR
PI_CNTR_PARAM_SYNTAX

PI_CNTR_UNKNOWN_COMMAND
PI_CNTR_COMMAND_TOO_LONG

PI_CNTR_SCAN_ERROR

PI_CNTR_MOVE_WITHOUT_REF_OR_NO_SERVO

PI_CNTR_INVALID_SGA_PARAM
PI_CNTR_POS_OUT_OF_LIMITS
PI_CNTR_VEL_OUT_OF_LIMITS
PI_CNTR_SET_PIVOT_NOT_POSSIBLE

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

No error
Parameter syntax error
Unknown command

Command length out of limits or
command buffer overrun

Error while scanning

Unallowable move attempted on
unreferenced axis, or move attempted
with servo off

Parameter for SGA not valid
Position out of limits
Velocity out of limits

Attempt to set pivot point while U,V and
W notall 0

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
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31
32
33
34

35
36
37
38
39
40
41

42
43

44
45
46
47

48

49
50

51
52
53
54
55
56
57
58

59

60

61

62
63
64
65

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

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

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

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
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66
67

68

69

70

71

72

73

74

75

76

77

78

79

80
81
82
83
84
85
86
87
88
89

90

91

92

93

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

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

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

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 IOs 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.
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94

95

96
97

98
99
100

200
201
202
203

204
205
206
207
208
209
210
211
212
213

214
215

216

217

218

219

220
221
230
231
232
233
301

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
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

Servo cannot be switched on when open-
loop joystick control is activated.

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 driver for use with NI LabVIEW 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

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
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302
303

304
305
306
307
308

309
310

311
333
400
401
402
403
404
405
406
500

501

502
503
504

505

506

507

508

509
530

531

532
533
536

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
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

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
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
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537

539

540

542

543

544

545

546

547

548

549

551

552

553

554

555
556

557
558

559

601
602
603
604

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

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

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
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
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606

607

608

609

650

651

652

653

654

655

656

657

658

659

700

710

715

716

717

718

719

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_PARAM_CONFLICT

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

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 12T-

module

Overcurrent protection triggered by
amplifier module

Safety stop triggered

Sensor off?

Parameter could not be set. Conflict with
another parameter.

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

C-887 Hexapod-Controller

MS244D

Version: 1.5.0 305



8 GCS-Befehle

720

725

731

732

733

1000

1001

1002

1003

1004

1005

1006

1007

1008

1009

1010

1011

1012

1013

1015

PI_CNTR_BRAKE_ACTIVATED

PI_CNTR_DRIVE_STATE_TRANSITION_ERROR

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

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_ERROR_IN_MACRO

PI_CNTR_NO_MACRO_OR_EMPTY

PI_CNTR_INVALID_ARGUMENT

PI

Brake is activated

Drive state transition error
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
Plinternal 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 response was received while
executing WAC/MEX/JRC/...

Command not valid during macro
execution

Error occured during macro execution

No macro with given name on controller,
or macro is empty

One or more arguments given to function
is invalid (empty string, index out of
range, ...)
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1024

1025

1028
1063

1064

1065

1066

1071

1072

1073
1090

2000
2100

4000
4001
4002
4003
4004
4005
4006
4007
4008

4009
5000
5001

5002
5003

5004

PI_CNTR_MOTION_ERROR

PI_CNTR_MAX_MOTOR_OUTPUT_REACHED

PI_CNTR_UNKNOWN_CHANNEL_IDENTIFIER

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_FEATURE_LICENSE_INVALID

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

PI_CNTR_PCC_SCAN_OUT_OF RANGE

PI_CNTR_PCC_TYPE_NOT_EXISTING

PI

Motion error: position error too large,
servo is switched off automatically

Maximum motor output reached

Unknown channel identifier

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
Entered license is invalid

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 cannot be defined as PPC axis
Defined scan area is larger than the travel
range

Given PicoCompensation type is not
defined
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5005
5006

5100

5101

5102

5103

5104
5200
5300
5301

6000
6001
6002

6003
6004

6005

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

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

PI

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
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-13
-14

-15

-16

-17
-18

COM_GPIB_EDVR
COM_GPIB_ECIC

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

PI

IEEE488: System error

IEEE488: Function requires GPIB board to
be CIC

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
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PI

-48 COM_FTDIUSB_EEPROM_NOT_PROGRAMMED FTDIUSB: EEPROM not programmed

-49 COM_FTDIUSB_INVALID_ARGS FTDIUSB: invalid arguments

-50 COM_FTDIUSB_NOT_SUPPORTED FTDIUSB: not supported

-51 COM_FTDIUSB_OTHER_ERROR FTDIUSB: other error

-52 COM_PORT_ALREADY_OPEN Error while opening the COM port: was
already open

-53 COM_PORT_CHECKSUM_ERROR Checksum error in received data from
COM port

-54 COM_SOCKET_NOT_READY Socket not ready, you should call the
function again

-55 COM_SOCKET_PORT_IN_USE Port is used by another socket

-56 COM_SOCKET_NOT_CONNECTED Socket not connected (or not valid)

-57 COM_SOCKET_TERMINATED Connection terminated (by peer)

-58 COM_SOCKET_NO_RESPONSE Can't connect to peer

-59 COM_SOCKET_INTERRUPTED Operation was interrupted by a
nonblocked signal

-60 COM_PCI_INVALID_ID No device with this ID is present

-61 COM_PCI_ACCESS_DENIED Driver could not be opened (on Vista: run
as administrator!)

-62 COM_SOCKET_HOST_NOT_FOUND Host not found

-63 COM_DEVICE_CONNECTED Device already connected

-64 COM_INVALID_COM_PORT Invalid COM port

-65 COM_USB_DEVICE_NOT_FOUND USB device not found

-66 COM_NO_USB_DRIVER No USB driver installed

-67 COM_USB_NOT_SUPPORTED USB is not supported

DLL-Fehler

-1001 PI_UNKNOWN_AXIS_IDENTIFIER Unknown axis identifier

-1002 PI_NR_NAV_OUT_OF_RANGE Number for NAV out of range--must be in
[1,10000]

-1003 PI_INVALID_SGA Invalid value for SGA--must be one of 1,
10, 100, 1000

-1004 PI_UNEXPECTED_RESPONSE Controller sent unexpected response

-1005 PI_NO_MANUAL_PAD No manual control pad installed, calls to
SMA and related commands are not
allowed

-1006 PI_INVALID_MANUAL_PAD_KNOB Invalid number for manual control pad
knob

-1007 PI_INVALID_MANUAL_PAD_AXIS Axis not currently controlled by a manual
control pad

-1008 PI_CONTROLLER_BUSY Controller is busy with some lengthy
operation (e.g., reference move, fast scan
algorithm)

-1009 PI_THREAD_ERROR Internal error--could not start thread

-1010 PI_IN_MACRO_MODE Controller is (already) in macro mode--

command not valid in macro mode
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-1011

-1012

-1013

-1014

-1015

-1016

-1017
-1018

-1019

-1020
-1021

-1022

-1023
-1024

-1025
-1026

-1027

-1028
-1029

-1030

-1031

-1032
-1033
-1034

-1035

-1036
-1037
-1038

-1039

PI_NOT_IN_MACRO_MODE

PI_MACRO_FILE_ERROR

PI_NO_MACRO_OR_EMPTY

PI_MACRO_EDITOR_ERROR

PI_INVALID_ARGUMENT

PI_AXIS_ALREADY_EXISTS

PI_INVALID_AXIS_IDENTIFIER
PI_COM_ARRAY_ERROR

PI_COM_ARRAY_RANGE_ERROR

PI_INVALID_SPA_CMD_ID
PI_NR_AVG_OUT_OF_RANGE

PI_WAV_SAMPLES_OUT_OF RANGE

PI_WAV_FAILED
PI_MOTION_ERROR

PI_RUNNING_MACRO
PI_PZT_CONFIG_FAILED

PI_PZT_CONFIG_INVALID_PARAMS

PI_UNKNOWN_CHANNEL_IDENTIFIER
PI_WAVE_PARAM_FILE_ERROR

PI_UNKNOWN_WAVE_SET

PI_WAVE_EDITOR_FUNC_NOT_LOADED

PI_USER_CANCELLED
PI_C844_ERROR
PI_DLL_NOT_LOADED

PI_PARAMETER_FILE_PROTECTED

PI_NO_PARAMETER_FILE_OPENED
PI_STAGE_DOES_NOT_EXIST
PI_PARAMETER_FILE_ALREADY_OPENED

PI_PARAMETER_FILE_OPEN_ERROR

PI

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, ...)

Axis identifier is already in use by a
connected stage

Invalid axis identifier

Could not access array data in COM
server

Range of array does not fit the number of
parameters

Invalid parameter ID given to SPA or SPA?

Number for AVG out of range--must be
>0

Incorrect number of samples given to
WAV

Generation of wave failed

Motion error: position error too large,
servo is switched off automatically

Controller is (already) running a macro

Configuration of PZT stage or amplifier
failed

Current settings are not valid for desired
configuration

Unknown channel identifier

Error while reading/writing wave
generator parameter file

Could not find description of wave form.
Maybe WG.INI is missing?

The WGWaveEditor DLL function was not
found at startup

The user cancelled a dialog
Error from C-844 Controller

DLL necessary to call function not loaded,
or function not found in DLL

The open parameter file is protected and
cannot be edited

There is no parameter file open
Selected stage does not exist

There is already a parameter file open.
Close it before opening a new file

Could not open parameter file
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-1040

-1041

-1042

-1043

-1044
-1045

-1046
-1047

-1048
-1049
-1050
-1051
-1052
-1053
-1054
-1055
-1056
-1057

-1058
-1059

-1060

-1061

-1062

-1063

-1064

-1065

PI_INVALID_CONTROLLER_VERSION

PI_PARAM_SET_ERROR

PI_NUMBER_OF_POSSIBLE_WAVES_EXCEEDED

PI_NUMBER_OF_POSSIBLE_GENERATORS_EXCEEDED

PI_NO_WAVE_FOR_AXIS_DEFINED
PI_CANT_STOP_OR_START_WAV

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

The version of the connected controller is
invalid

Parameter could not be set with SPA--
parameter not defined for this controller!

The maximum number of wave
definitions has been exceeded

The maximum number of wave
generators has been exceeded

No wave defined for specified axis

Wave output to axis already
stopped/started

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

WaveEditor: 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
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-1066

-1067

-1068

-1069

-1070

-1071
-1072

-1073
-1074

-1075

-1076

-1077

-1078

-1079

-1080

-1081

-1082

-1083

-1084
-1085

-1086

-1087
-1088
-1089
-1090

-1091

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
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

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

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.
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-1092 PI_FAILED_TO_CHANGE_CCL_LEVEL Change of command level has failed.
-1093 PI_FAILED_TO_SWITCH_OFF_SERVO Switching off the servo mode has failed.
-1094 PI_FAILED_TO_SET_SINGLE_PARAMETER_WHILE_PERFOR A parameter could not be set while
MING_CST performing CST: CST was not performed
(parameters remain unchanged).

-1095 PI_ERROR_CONTROLLER_REBOOT Connection could not be reestablished
after reboot.

-1096 PI_ERROR_AT_QHPA Sending HPA? or receiving the response
has failed.

-1097 PI_QHPA_NONCOMPLIANT_WITH_GCS HPA? response does not comply with
GCS2 syntax.

-1098 PI_FAILED_TO_READ_QSPA Response to SPA? could not be received.

-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

-1112 PI_ERROR_CANNOT_DETERMINE_ACTUAL_END_OF_TRAVE Cannot determine actual end of travel

L_WHILE_PLATFORM_IS_MOVING range while platform is moving.

-1113 PI_ERROR_AT_QIDN Sending IDN? or receiving the response
has failed.

-1114 PI_ERROR_AT_MAC_DEF Sending MAC_DEF or receiving the
response has failed.

-1115 PI_CONTROLLER_OR_CONTROLLER_VERSION_DOES_NOT_ Sending Controller or controller version

EXIST_IN_PISTAGES_DATABASE does not exist in PIStages database.

-1116 PI_NOT_ENOUGH_MEMORY Not enough memory

-1117 PI_ERROR_AXIS_RUNTIME_ERROR Runtime error indicated for axis, check
error log with \"LOG?\" to find more
details.

-1118 PI_ERROR_SYSTEM_RUNTIME_CRITICAL_ERROR Critical error indicated for system, check
error log with \"LOG?\" to find more
details.

-1119 PI_ERROR_CANNOT_START_EMULATOR Cannot start emulation software.

-1120 COM_DEVICE_NOT_SUPPORTED Device is not supported

-10000 PI_PARAMETER_DB_INVALID_STAGE_TYPE_FORMAT Pl stage database: String containing stage

type and description has invalid format.
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-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 Pl 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_I| 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
PIUpdateFinder. 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.

-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.

-10016 PI_PARAMETER_DB_MISSING_FIRMWARE_FEATURE_ON_C Parameters could not be set on controller
ONTROLLER because the corresponding firmware
feature is missing
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9.1

9.2

Anpassen von Einstellungen

In diesem Kapitel
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Parameterwerte in Textdatei SICNEIM ......oov i e 319
ParameterlberSiCRt ........ooovviiiiieeeeeee 320

Uberblick iiber die Einstellungen des C-887

Flr den C-887 kdnnen verschiedene Einstellungen als Standardwerte im permanenten Speicher
hinterlegt werden, so dass sie beim Ausschalten oder Neustart des C-887 erhalten bleiben. Die
Standardwerte fir die Einstellungen stammen aus verschiedenen Quellen:

= Konfigurationsdateien: siehe "Firmware und Konfigurationsdateien aktualisieren"
(S.340)

= Positioniererdatenbanken: siehe "Betriebsparameter der Achsen A und B" (S. 32)

= Schnittstellenparameter: Anpassung im permanenten Speicher mit dem Befehl TFS
(S. 207) moglich, weitere Informationen in "Kommunikation Gber TCP/IP-Schnittstelle
herstellen" (S. 74) und "Kommunikation Gber RS-232-Schnittstelle herstellen" (S. 82)

= Befehle fiir die Arbeit mit benutzerdefinierten Koordinatensystemen: weitere
Informationen in "Koordinatensysteme" (S. 41)

=  Parameter, die mit dem Befehl SPA (S. 258) gedndert und mit dem Befehl WPA (S. 293)
gespeichert werden kénnen. Diese Parameter kdnnen in folgende Kategorien eingeteilt
werden:

— Geschitzte Parameter, deren Werkseinstellung nicht gedndert werden kann

— Parameter, die zur Anpassung an die Anwendung vom Benutzer eingestellt werden
kdénnen

Das Schreibrecht auf die Parameter wird durch Befehlsebenen (S. 162) festgelegt.

Weitere Informationen in "Parameterwerte im C-887 dndern" (S. 317).

Parameterwerte im C-887 andern

Jeder Parameter ist sowohl im fliichtigen als auch im permanenten Speicher des C-887
vorhanden. Die Werte im permanenten Speicher werden als Standardwerte beim Einschalten
oder Neustart des C-887 in den fllichtigen Speicher geladen. Die Werte im fllichtigen Speicher
bestimmen das aktuelle Verhalten des Systems.
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Verfiligbare Parameter ermitteln

» Senden Sie den Befehl HPA? (S. 204), um eine Liste aller verfigbaren Parameter des C-
887 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-887 eine Sicherungskopie auf
dem PC an, siehe "Parameterwerte in Textdatei sichern" (S. 319). Sie kdnnen dann
jederzeit die Originaleinstellungen wiederherstellen.

» Senden Sie den Befehl SPA? (S. 259), um eine Liste der Parameterwerte im fllichtigen
Speicher des C-887 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 C-887 mit dem Befehl
SPA (S. 258).

INFORMATION

Parameterwerte werden auch durch den Befehl CST (S. 163) gedndert, der den Achsen A und
B einen Positionierertyp zuweist. Dabei werden die entsprechenden Parameterwerte aus einer
Positioniererdatenbank in den fliichtigen Speicher geladen. Weitere Informationen finden Sie
in "Betriebsparameter der Achsen A und B" (S. 32).

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 giiltigen Werte aller Parameter, die aktuell giiltigen
Einstellungen fir Koordinatensysteme und die aktuelle Zuweisung von
Positionierertypen zu den Achsen A und B

101 Speichert die aktuell gliltigen Werte aller Parameter. Parameter kdnnen einzeln
ausgewahlt werden.

SKS Speichert die aktuell giiltigen Einstellungen fiir Koordinatensysteme

Al12 Zuweisung von Positionierertypen zu den Achsen A und B

» Schreiben Sie die aktuellen Parameterwerte mit dem Befehl WPA (S. 293) in den
permanenten Speicher des C-887.
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Alternatives Vorgehen, wenn Sie mit PIMikroMove® arbeiten:

a) Wabhlen Sie im Hauptfenster von PIMikroMove® den Menlieintrag C-887 > Save

parameters to non-volatile memory. Der Dialog Save Parameters to Non-Volatile
Memory 6ffnet sich.

b) Geben Sie in das Auswabhlfeld im Dialog Save Parameters to Non-Volatile Memory
entweder das passende Kennwort ein, oder wahlen Sie den passenden Eintrag.

c) Wabhlen Sie OK, um das Speichern auszufiihren und den Dialog zu schlieRen.

9.3 Parameterwerte in Textdatei sichern

Voraussetzungen

v" Sie haben die allgemeinen Hinweise zur Inbetriebnahme gelesen und verstanden
(S. 69).

v" Sie haben die Kommunikation zwischen dem C-887 und dem PC mit PIMikroMove® oder
PITerminal Gber TCP/IP (S. 79) oder RS-232 (S. 82) hergestellt.
Parameterwerte in Textdatei sichern
1. Wenn Sie PIMikroMove® verwenden, 6ffnen Sie das Fenster zum Senden von Befehlen:

— Wabhlen Sie im Hauptfenster den Menieintrag 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 des C-887 ab.
3. Wabhlen Sie 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.
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9.4 Parameteriibersicht

INFORMATION

Der Schreibzugriff auf die Parameter des C-887 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 Servicepersonal von PI.

» 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. 367).

Parameter- |Befehls- |Betroffener |Daten- |Parameter- Beschreibung

ID (hexa- ebene Elementtyp |typ name

dezimal) fiir den (Einheit)

Schreib-
zugriff

0x1 0 Hexapod- INT P-Term Wird fir die Achsen A und B bei
Beine 1 bis Zuweisung eines Positionierertyps im
6, Achsen A flichtigen Speicher gedndert.
und B

0x2 0 Hexapod- INT I-Term Wird fiir die Achsen A und B bei
Beine 1 bis Zuweisung eines Positionierertyps im
6, Achsen A fliichtigen Speicher geandert.
und B

0x3 0 Hexapod- INT D-Term Wird fiir die Achsen A und B bei
Beine 1 bis Zuweisung eines Positionierertyps im
6, Achsen A flichtigen Speicher gedndert.
und B

0x4 0 Hexapod- INT I-Limit Wird fiir die Achsen A und B bei
Beine 1 bis Zuweisung eines Positionierertyps im
6, Achsen A flichtigen Speicher gedndert.
und B

0x5 0 Hexapod- INT Velocity Feed | Wird fiir die Achsen A und B bei
Beine 1 bis Forward Zuweisung eines Positionierertyps im
6, Achsen A flichtigen Speicher gedndert.
und B
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Parameter- |Befehls- |Betroffener |Daten- |Parameter- |Beschreibung
ID (hexa- ebene Elementtyp |typ name
dezimal) fiir den (Einheit)
Schreib-
zugriff
0x8 0 Hexapod- FLOAT Maximum Maximaler Positionsfehler
Beine 1 bis Position Error | Wird fiir die Erkennung von
6, Achsen A (mm) Bewegungsfehlern verwendet.
und B Falls die Positionsabweichung (d. h.
der absolute Wert der Differenz
zwischen der aktuellen Position und
der kommandierten Position) im
geregelten Betrieb den vorgegebenen
Maximalwert Gberschreitet, setzt der
C-887 den Fehlercode +1024
("Motion error"). Details zur
Fehlerbehandlung siehe
"Automatisches Ausschalten des
Servomodus / Stoppen der
Bewegung" (S. 91).
Wird fur die Achsen A und B bei
Zuweisung eines Positionierertyps im
flichtigen Speicher gedndert.
0x9 0 Hexapod- INT Maximum Maximal zuldssiger Betrag des
Beine 1 bis Motor Output | Stellwerts des Motortreibers
6, Achsen A (dimensionslos)
und B 0 bis 32767
Wird fir die Achsen A und B bei
Zuweisung eines Positionierertyps im
flichtigen Speicher geandert.
OxA 0 Hexapod- FLOAT Maximum Maximale Geschwindigkeit
Beine 1 bis Allowed Wird fiir die Achsen A und B bei
6, Achsen A Velocity Zuweisung eines Positionierertyps im
und B fliichtigen Speicher gedndert.
0xB 0 Hexapod- FLOAT Current Beschleunigung
Beine 1 bis Acceleration | wird fur die Achsen A und B bei
6, Achsen A Zuweisung eines Positionierertyps im
und B flichtigen Speicher gedndert.
0xC 0 Hexapod- FLOAT Current Verzogerung
Beine 1 bis Deceleration | wird fiir die Achsen A und B bei
6, Achsen A Zuweisung eines Positionierertyps im
und B flichtigen Speicher gedndert.
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Parameter- |Befehls- |Betroffener |Daten- |Parameter- |Beschreibung
ID (hexa- ebene Elementtyp |typ name
dezimal) fiir den (Einheit)
Schreib-
zugriff
OxE 0 Hexapod- INT Numerator Of | Zahler und Nenner des Faktors fiir
Beine 1 bis The Counts- | Impulse pro physikalische
6, Achsen A Per-Physical- |Langeneinheit
und B Unit Factor | 1 bis 1.000.000 fir jeden Parameter.
OxF 0 Hexapod- INT Denominator | Der Faktor fiir Impulse pro
Beine 1 bis Of The physikalische Langeneinheit
6, Achsen A Counts-Per- | bestimmt die Einheit fiir
und B Physical-Unit | Bewegungsbefehle.
Factor Wird fiir die Achsen A und B bei
Zuweisung eines Positionierertyps im
flichtigen Speicher gedndert.
0x10 1 Hexapod- INT Output Mode |1=PWM
Beine 1 bis Wird fiir die Achsen A und B bei
6, Achsen A Zuweisung eines Positionierertyps im
und B flichtigen Speicher geandert.
0x13 0 Hexapod- INT Is Rotary Handelt es sich um einen
Beine 1 bis Stage? Rotationstisch?
6, Achsen A 0 = Kein Rotationstisch
und B 1 = Rotationstisch
Keine Auswertung durch den C-887,
sondern nur durch die PC-Software:
PIMikroMove® entscheidet anhand
dieses Wertes, welche Bewegungen
zuldssig sind.
Wird fur die Achsen A und B bei
Zuweisung eines Positionierertyps im
flichtigen Speicher geandert.
0x14 0 Hexapod- INT Stage has Ist ein Referenzschalter vorhanden?
Beine 1 bis reference 0 = Kein Referenzschalter eingebaut
6, ,c’-;cé\sen A switch 1 = Referenzschalter vorhanden
un Wird fir die Achsen A und B bei
Zuweisung eines Positionierertyps im
flichtigen Speicher geandert.
0x15 0 Hexapod- FLOAT Maximum Verfahrbereichsgrenze in positiver
Beine 1 bis Travel In Richtung
6, Achsen A Positive Wird fiir die Achsen A und B bei
und B Direction Zuweisung eines Positionierertyps im
(Phys. Unit) | flichtigen Speicher gedndert.
0x16 0 Hexapod- FLOAT |Valueat Positionswert am Referenzschalter
Beine 1 bis reference Wird fiir die Achsen A und B bei
6, Achsen A switch Zuweisung eines Positionierertyps im
und B position fliichtigen Speicher gedndert.
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Parameter- |Befehls- |Betroffener |Daten- |Parameter- |Beschreibung
ID (hexa- ebene Elementtyp |typ name
dezimal) fiir den (Einheit)
Schreib-
zugriff
0x17 0 Hexapod- FLOAT Distance Abstand zwischen Referenzschalter
Beine 1 bis between und negativem Endschalter
6, Achsen A Negative Wird fiir die Achsen A und B bei
und B Limit To Zuweisung eines Positionierertyps im
Reference flichtigen Speicher geandert.
Position
(Phys. Unit)
0x18 0 Hexapod- INT Limit Mode Signallogik der Endschalter
Beine 1 bis Wird fur die Achsen A und B bei
6, Achsen A Zuweisung eines Positionierertyps im
und B flichtigen Speicher gedndert.
Ox1A 0 Hexapod- INT Has brake? Ist eine Bremse vorhanden?
Beine 1 bis 0 = Keine Bremse vorhanden
6, /(-:\Icgsen A 1 = Bremse vorhanden
un Wird fur die Achsen A und B bei
Zuweisung eines Positionierertyps im
flichtigen Speicher geandert.
Ox2F 0 Hexapod- FLOAT Distance Abstand zwischen Referenzschalter
Beine 1 bis between und positivem Endschalter
6, Achsen A Reference Wird fiir die Achsen A und B bei
und B PositionTo | Zuweisung eines Positionierertyps im
Positive Limit | fliichtigen Speicher geédndert.
(Phys. Unit)
0x30 0 Hexapod- FLOAT Maximum Verfahrbereichsgrenze in negativer
Beine 1 bis Travel In Richtung
6, Achsen A Negative Wird fiir die Achsen A und B bei
und B Direction Zuweisung eines Positionierertyps im
(Phys. Unit) | flichtigen Speicher geédndert.
0x31 0 Hexapod- INT Invert Soll das Referenzsignal invertiert
Beine 1 bis Reference werden?
6, Achsen A Switch Signal | wird fiir die Achsen A und B bei
und B Zuweisung eines Positionierertyps im
flichtigen Speicher geandert.
0x32 0 Hexapod- INT Has No Limit | Sind Endschalter vorhanden?
Beine 1 bis Switches 0 = Endschalterauswertung aktiviert.
6, Achsen A Nur wirksam, wenn die Mechanik
und B tatsachlich Endschaltersignale an den
C-887 liefert.
1 = Endschalterauswertung
deaktiviert.
Wird fiir die Achsen A und B bei
Zuweisung eines Positionierertyps im
flichtigen Speicher geandert.
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dezimal) fiir den (Einheit)
Schreib-
zugriff
0x33 1 Hexapod- INT Offset for the | Offset fiir die positive
Beine 1 bis positive Bewegungsrichtung
6, Achsen A direction of | wird fiir die Achsen A und B bei
und B motion Zuweisung eines Positionierertyps im
fliichtigen Speicher geandert.
0x34 1 Hexapod- INT Offset for the | Offset flr die negative
Beine 1 bis negative Bewegungsrichtung
6, Achsen A direction of | wird fiir die Achsen A und B bei
und B motion Zuweisung eines Positionierertyps im
flichtigen Speicher gedndert.
0x36 0 Hexapod- INT Settling Einschwingfenster um die Zielposition
Beine 1 bis Window Wird verwendet fiir die Ermittlung
6, Achsen A (encoder des Bewegungsstatus (S. 46).
und B counts) Wird fur die Achsen A und B bei
Zuweisung eines Positionierertyps im
flichtigen Speicher gedndert.
0x38 0 Hexapod- INT Settle Time Verzogerungszeit
Beine 1 bis Angabe in Servozyklen
6, Achsen A Wird verwendet fir die Ermittlung
und B des Bewegungsstatus (S. 46).
0x3B 0 Hexapod- INT Acceleration
Beine 1 bis feed forward
6, Achsen A
und B
0x3C 0 Hexapod- CHAR Stage Name | Positionierername
Beine 1 bis Wird fiir die Achsen A und B bei
6, Achsen A Zuweisung eines Positionierertyps im
und B flichtigen Speicher geandert.
O0x3F 0 Hexapod- FLOAT Settling Time | Verzoégerungszeit fiir das Setzen des
Beine 1 bis (s) On-Target-Status.
6, Achsen A Wird fiir die Achsen A und B bei
und B Zuweisung eines Positionierertyps im
flichtigen Speicher geandert.
0x47 3 Hexapod- INT Default Standardrichtung fiir die
Beine 1 bis Direction for | Referenzierungsfahrt
6, Achsen A the reference | = Automatic Detection
und B move Wird fiir die Achsen A und B bei
Zuweisung eines Positionierertyps im
flichtigen Speicher geandert.
0x48 1 Hexapod- INT Velocity- Geschwindigkeitsabhdngiger Offset
Beine 1 bis dependent | wird fiir die Achsen A und B bei
6, Achsen A offset Zuweisung eines Positionierertyps im
und B flichtigen Speicher geandert.
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Parameter- |Befehls- |Betroffener |Daten- |Parameter- |Beschreibung
ID (hexa- ebene Elementtyp |typ name
dezimal) fiir den (Einheit)
Schreib-
zugriff
0x49 0 Hexapod- FLOAT |Velocity in Geschwindigkeit im geregelten
Beine 1 bis closed-loop Betrieb
6, Achsen A operation Wird begrenzt durch Parameter OxA
und B (Phys. Unit/s) Wird fur die Achsen A und B bei
Zuweisung eines Positionierertyps im
flichtigen Speicher gedndert.
0x4A 0 Hexapod- FLOAT Maximum Maximale Beschleunigung
Beine 1 bis allowed Wird fiir die Achsen A und B bei
6, Achsen A acceleration | zuweisung eines Positionierertyps im
und B flichtigen Speicher gedndert.
0x4B 0 Hexapod- FLOAT Maximum Maximale Verzogerung
Beine 1 bis allowed Wird fiir die Achsen A und B bei
6, Achsen A deceleration | zuweisung eines Positionierertyps im
und B flichtigen Speicher geandert.
0x50 0 Hexapod- FLOAT | Velocity for Hochstgeschwindigkeit fur
Beine 1 bis Reference Referenzierungsfahrt
6, Achsen A Moves (Phys. |Wird fir die Achsen A und B bei
und B Unit/s) Zuweisung eines Positionierertyps im
flichtigen Speicher geandert.
Ox5A 0 Hexapod- INT Numerator of | Zahler und Nenner des
Beine 1 bis the Servo- Eingangsfaktors des Regelkreises
6, Achsen A Loop Input Der Eingangsfaktor des Regelkreises
und B Factor entkoppelt die Regelparameter von
0x5B 0 Hexapod- INT Denumerator |der Encoderauflésung.
Beine 1 bis of the Servo- | Der Eingangsfaktor des Regelkreises
6, Achsen A Loop Input ist unabhdngig vom Faktor fiir die
und B Factor Impulse pro physikalische
Langeneinheit (OXE und OxF).
Zahler und Nenner des
Eingangsfaktors des Regelkreises
sollten nicht geandert werden.
Wird fur die Achsen A und B bei
Zuweisung eines Positionierertyps im
flichtigen Speicher geandert.
0x63 Hexapod- FLOAT Distance Abstand zwischen eingebautem
Beine 1 bis between Endschalter und mechanischem
6, Achsen A internal limit | Anschlag
und B switchand | Wird fir die Achsen A und B bei
hard stop Zuweisung eines Positionierertyps im
(Phys. Unit) | fliichtigen Speicher gedndert.
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Befehls-
ebene
fiir den
Schreib-
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ID (hexa-
dezimal)

Betroffener
Elementtyp

Daten-
typ

Parameter-
name

(Einheit)

Beschreibung

0x70 0

Hexapod-
Beine 1 bis
6, Achsen A
und B

INT

Reference
Signal Type

Art des Referenzsignals

0 = Richtungserkennender
Referenzschalter. Der Signalpegel
andert sich beim Uberfahren des
Referenzschalters.

1 = Pulssignal mit einer Pulsweite von
mehreren Nanosekunden (Parameter
0x47 muss korrekt gesetzt sein).

2 = Indexpuls. Das Anfahren des
Referenzschalters erfolgt Gber die
negative Grenze des Stellwegs.

3 = Indexpuls. Das Anfahren des
Referenzschalters erfolgt Gber die
positive Grenze des Stellwegs.

4 = Kein Referenzsignal

5 = Das Referenzsignal wird am
negativen Endschalter ausgegeben.

6 = Das Referenzsignal wird am
positiven Endschalter ausgegeben.
Wird fur die Achsen A und B bei
Zuweisung eines Positionierertyps im
flichtigen Speicher geandert.

0x71 0

Hexapod-
Beine 1 bis
6, Achsen A
und B

INT

D-Term-Delay
(No. of Servo
Cycles)

D-Term-Verzégerung
1 bis 8 Servozyklen

Wird fur die Achsen A und B bei
Zuweisung eines Positionierertyps im
flichtigen Speicher geandert.

0x72 0

System

INT

Ignore Macro
Error?

Makrofehler ignorieren?

Legt fest, ob das Controllermakro
gestoppt wird, wenn bei dessen
Ausfuhrung ein Fehler auftritt.

0 = Bei Fehler Makro anhalten
(Standard)

1 = Makrofehler ignorieren

0x77 0

Hexapod-
Beine 1 bis
6, Achsen A
und B

INT

Use Limit
Switches only
for Reference
Move

Sollen die Endschalter nur fiir
Referenzierungsfahrten verwendet
werden?

Wird fur die Achsen A und B bei
Zuweisung eines Positionierertyps im
flichtigen Speicher geandert.
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Parameter- |Befehls- |Betroffener |Daten- |Parameter- |Beschreibung
ID (hexa- ebene Elementtyp |typ name
dezimal) fiir den (Einheit)
Schreib-
zugriff
0x78 0 Hexapod- FLOAT Distance Abstand zwischen Endschalter oder
Beine 1 bis between limit | mechanischem Anschlag und der
6, Achsen A switch and Startposition fir die
und B the starting Referenzierungsfahrt zum Indexpuls
position Wird fiir die Achsen A und B bei
(Phys. Unit) | Zuweisung eines Positionierertyps im
flichtigen Speicher geandert.
0x79 0 Hexapod- FLOAT Maximum Maximale Strecke fiir die
Beine 1 bis distance for | Referenzierungsfahrt zum Indexpuls
6, Achsen A the motion to | wird fur die Achsen A und B bei
und B the index Zuweisung eines Positionierertyps im
pulse (Phys. | fluchtigen Speicher geédndert.
Unit)
0x94 0 Hexapod- FLOAT Notch Filter | Frequenz des ersten Kerbfilters
Beine 1 bis Frequency 1 | wird fiir die Achsen A und B bei
6, Achsen A (Hz) Zuweisung eines Positionierertyps im
und B flichtigen Speicher geandert.
0x95 0 Hexapod- FLOAT Notch Filter | Anstieg der Flanke des ersten
Beine 1 bis Edge 1 Kerbfilters
6, Achsen A Wird fiir die Achsen A und B bei
und B Zuweisung eines Positionierertyps im
flichtigen Speicher geandert.
O0xAC 0 Hexapod- FLOAT Lowpass Frequenz des ersten Tiefpassfilters
Beine 1 bis Filter
6, Achsen A Frequency 1
und B (Hz)
0x03000100 |2 Eingangs- FLOAT Polynomial 0 | Koeffizienten des Polynoms zur
signalkanal order of Linearisierung der analogen Eingdnge
Range X (X =
Index)
0x03000200 |2 Eingangs- FLOAT Polynomial
signalkanal 1st order of
Range X (X =
Index)
0x03000300 |2 Eingangs- FLOAT Polynomial
signalkanal 2nd order of
Range X (X =
Index)
0x03000400 |2 Eingangs- FLOAT Polynomial
signalkanal 3rd order of
Range X (X =
Index)
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0x03000500 |2 Eingangs- FLOAT Polynomial
signalkanal 4th order of
Range X (X =
Index)
0x03000600 |2 Eingangs- FLOAT Polynomial
signalkanal 5th order of
Range X (X =
Index)
0x03003320 |1 Hexapod- INT Type of Vom Positionssensor ausgegebener
Beine 1 bis Sensor Signaltyp
6, Achsen A 1 = inkrementeller Sensor, AB-
und B Quadratursignale
(Standardeinstellung)
3 = inkrementeller Sensor, BiSS (32
Bit)
4 = absolut messender Sensor, BiSS
(32 Bit)
7 = inkrementeller Sensor, BiSS (24
Bit)
8 = absolut messender Sensor, BiSS
(24 Bit)
0x03003330 |1 Hexapod- FLOAT Sensor Offset fiir die Korrektur der Signale
Beine 1 bis Position eines absolut messenden Sensors
6, Achsen A Offset
und B
0x03003340 |1 Hexapod- INT Sensor Anzahl Prifsummenfehler, wenn ein
Beine 1 bis Number of Sensorsignaltyp mit BiSS-Protokoll
6, Achsen A CRC Errors verwendet wird
und B
0x03003360 |3 Hexapod- FLOAT |Sensor Home |Interne Skalierung/Rundung des
Beine 1 bis Position Sensorwertes
6, Achsen A
und B
0x04000300 |3 Eingangs- FLOAT | ADC Range Einstellungen fir die analogen
signalkanal Minimum Eingdnge des C-887:
0x04000400 |3 Eingangs- FLOAT | ADC Range " Wertebereich des A/D-Wandlers
signalkanal Maximum =  Verstarkungsfaktor
0x04000700 |3 E'mgangs— FLOAT Hardwa re *  Bit-Auflésung
signalkanal Gain
- ®  Einheit fir Anzeige
0x04000B01 |3 Eingangs- INT ADC Input
signalkanal Resolution
0x04000E00 |3 Eingangs- CHAR Display Unit
signalkanal
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Parameter- |Befehls- |Betroffener |Daten- |Parameter- |Beschreibung
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dezimal) fiir den (Einheit)
Schreib-
zugriff
0x07000000 |0 Hexapod- FLOAT Range Limit | Grenzen des zuldssigen Bereichs fiir
Beine 1 bis Min die Bewegung (in physikalischen
6, Achsen A Einheiten)
und B
0x07000001 |0 Hexapod- FLOAT Range Limit
Beine 1 bis Max
6, Achsen A
und B
0x07000601 |0 CHAR Axis Unit Einheitenzeichen
0x07030401 |0 Hexapod- INT Behaviour Verhalten der Bewegungsplattform
Achse After des Hexapods nach der
Reference Referenzierungsfahrt
Move Details siehe "Bewegungen des
0x07030402 |0 Hexapod- FLOAT |Target For Hexapods" (S. 34).
Achse Motion After
Reference
Move
0x0D000200 |2 Hexapod- INT Hardware
Beine 1 bis Name
6, Achsen A
und B
0x0D000700 |2 System CHAR Device Name | Produktbezeichnung des C-887
0x0D001000 |1 System CHAR Customer Frei wahlbarer Namenszusatz fiir den
Device Name |C-887
Kann durch den Anwender angepasst
werden, um mehrere C-887 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 | Servozykluszeit in Sekunden
Time
0xOE000900 |0 System INT Pulse Length | Wird mit der Zyklusdauer multipliziert
Factor (S.376)
Produkt entspricht der Pulsweite des
Impulses
Standard: 5
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Schreib-
zugriff
0xOE000BOO |3 System INT Number Of Anzahl der installierten analogen
Input Eingangskanale
Channels Details zu den Kennungen der
Eingangskanile siehe
"Kommandierbare Elemente" (S. 27).
Entspricht der Antwort auf TAC?
(S.269)
0x0E001600 (O System INT HID Device Verhalten der Drucktasten einer
Button Mode | manuellen Bedieneinheit (C-887.MC2
oder C-887.MC)
0 = Drucktasten I6sen Aktionen aus
(Stop, Referenzierungsfahrt;
Standard)
1 = Drucktasten l6sen keine Aktionen
aus
Weitere Informationen siehe
"Bewegungen des Hexapods" (S. 34).
0x13000004 |3 System INT Max Wave Gesamtanzahl der fiir Kurvenformen
Points verfligbaren Punkte
Details siehe "Funktionsgenerator"
(S.102).
0x1300010A |3 System INT Number Of Anzahl der Kurventabellen zum
Wave Tables | Speichern von Kurvenformen
Details siehe "Funktionsgenerator"
(S.102).
0x16000000 |0 System INT Data Aufzeichnungsrate des
Recorder Datenrekorders
Table Rate |1 bis 10000
Standard: 10
Siehe auch RTR (S. 254).
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 10240
Table Standard: 1024
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0x16000300 |3 System INT Channel Anzahl der Datenrekordertabellen
Number
0x19000951 |3 System INT Status Lizenzstatus der kostenpflichtigen
PIVeriMove Hexapod Software zur
Kollisionspriifung (C-887.VM1, siehe
"Optionales Zubehor" (S. 24))
-2 = Lizenz ungiiltig
-1 = Konfigurationsdatei ungiiltig,
z. B. falsch formatiert
0 = nicht aktiviert
1 = aktiviert
0x19000952 |0 System FLOAT | Security Sicherheitsabstand fur die
Distance Verwendung in der kostenpflichtigen
(mm) PIVeriMove Hexapod Software zur
Kollisionsprifung
Parameterwert muss 2 0 sein
0x19001500 |3 System FLOAT Maximum Maximale Systemgeschwindigkeit
System Siehe Spezifikationen im
Velocity Benutzerhandbuch des Hexapods und
(mm/s) "Bewegungen des Hexapods" (S. 34).
0x19001501 |3 System FLOAT Minimum Minimale Systemgeschwindigkeit
System Details siehe "Bewegungen des
Velocity Hexapods" (S. 34).
(mm/s)
0x19001502 |3 System FLOAT Maximum Maximale Systembeschleunigung
System ' Details siehe "Bewegungen des
Acceleration | Hexapods" (S. 34).
(mm/s?)
0x19001504 |3 System FLOAT Path Control | Schrittweite fiir die Berechnung des
Step Size Dynamikprofils der
(mm) Plattformbewegung
Details siehe "Bewegungen des
Hexapods" (S. 34).
0x19001510 |0 System FLOAT |Trajectory Geschwindigkeit, Beschleunigung und
Velocity Ruck fiir die Bewegungsplattform des
(Phys. Unit/s) | Hexapods
0x19001511 |0 System FLOAT |Trajectory Details siehe "Profilgenerator fir
Acceleration | Punkt-zu-Punkt-Bewegungen" (S. 37).
(Phys. Unit/s)
0x19001512 |0 System FLOAT Trajectory
Jerk (Phys.
Unit/s)
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0x19001800 |0 System INT Coordination | Koordinationsmodus
Mode 0 = Mehrachsmodus
1 = Hexapod-Modus (Standard)
Der Parameterwert darf nicht
gedndert werden.
0x19001900 |0 System INT Trajectory Quelle des Dynamikprofils fiir MOV-
Source Befehle
0 = Dynamikprofil wird durch
Profilgenerator festgelegt (Standard)
1 = Dynamikprofil wird durch
aufeinander folgende MOV-Befehle
festgelegt
Details siehe "Bewegungen des
Hexapods" (S. 34).
0x19001901 |0 System INT Trajectory Ausflihrung des Dynamikprofils
Execution 0 = Dynamikprofil wird sofort
ausgefuhrt (Standard)
1 = Dynamikprofil wird vor
Ausflhrung in einem
Zwischenspeicher abgelegt
Details siehe "Zyklische Ubertragung
von Zielpositionen" (S. 39).
0x19001902 |3 System INT Maximum Maximale Anzahl der
Number of Dynamikprofilpunkte
Trajectory Details siehe "Zyklische Ubertragung
Points von Zielpositionen" (S. 39).
0x19001903 |0 System INT Threshold for | Schwellenwert fiir Ausfiihrung des
Trajectory Dynamikprofils
Execution Details siehe "Zyklische Ubertragung
von Zielpositionen" (S. 39).
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. 39).
0x19002000 |0 System INT Configure Auswahl der Steuerungsquelle fir die
Command Achsen der Bewegungsplattform des
Mode Hexapods (X, Y, Z, U, V, W)
0 = GCS, siehe "Bewegungen des
Hexapods" (S. 34)
1 = External: EtherCAT-Master. Nur
moglich, wenn der C-887 eine
EtherCAT-Feldbus-Schnittstelle hat.
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Parameter- |Befehls- |Betroffener |Daten- |Parameter- |Beschreibung
ID (hexa- ebene Elementtyp |typ name
dezimal) fiir den (Einheit)
Schreib-
zugriff
0x19002001 |0 System INT Start All Startverhalten der
Hexapod Funktionsgeneratoren fir die Achsen
Wave der Bewegungsplattform des
Generators Hexapods (X, Y, Z, U, V, W).
Details siehe "Funktionsgenerator"
(S. 102).
0x19002010 |3 System FLOAT |Cycletime For | Aktuell glltige Zykluszeit des C-887
Interpolation | wdhrend der Steuerung durch einen
In External EtherCAT-Master.
Mode
0x19003000 |1 Hexapod- FLOAT Hexapod Positions- und Richtungsvektoren fiir
Beine 1 bis 6 Position die Beine und Gelenke des Hexapods
Vector AO_X
0x19003001 |2 Hexapod- FLOAT Hexapod
Beine 1 bis 6 Position
Vector AO_Y
0x19003002 |1 Hexapod- FLOAT Hexapod
Beine 1 bis 6 Position
Vector AO_Z
0x19003010 |1 Hexapod- FLOAT Hexapod
Beine 1 bis 6 Joint Vector
AO_X
0x19003011 |1 Hexapod- FLOAT Hexapod
Beine 1 bis 6 Joint Vector
AO_Y
0x19003012 |1 Hexapod- FLOAT Hexapod
Beine 1 bis 6 Joint Vector
A0 Z
0x19003100 |1 Hexapod- FLOAT Hexapod
Beine 1 bis 6 Position
Vector BO_X
0x19003101 |1 Hexapod- FLOAT Hexapod
Beine 1 bis 6 Position
Vector BO_Y
0x19003102 |1 Hexapod- FLOAT Hexapod
Beine 1 bis 6 Position
Vector BO_Z
0x19003110 |1 Hexapod- FLOAT Hexapod
Beine 1 bis 6 Joint Vector
BO_X
0x19003111 |1 Hexapod- FLOAT Hexapod
Beine 1 bis 6 Joint Vector
BO_Y
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Parameter- |Befehls- |Betroffener |Daten- |Parameter- |Beschreibung
ID (hexa- ebene Elementtyp |typ name
dezimal) fiir den (Einheit)
Schreib-
zugriff
0x19003112 |1 Hexapod- FLOAT Hexapod
Beine 1 bis 6 Joint Vector
BO Z
0x19003200 |2 Hexapod- FLOAT Hexapod
Beine 1 bis 6 Joint GLA
0x19003201 |2 Hexapod- FLOAT Hexapod
Beine 1 bis 6 Joint GLB
0x19003202 |2 Hexapod- FLOAT Hexapod
Beine 1 bis 6 Joint Type
0x19003203 |1 Hexapod- FLOAT Hexapod
Beine 1 bis 6 Spindle Pitch
0x19004000 |1 System INT Check Priifung des Power-Good-Signals
PowerGood |0 = Power-Good-Signal wird nicht
Signal gepriift
1 = Power-Good-Signal wird gepriift
Details siehe "Automatisches
Ausschalten des Servomodus /
Stoppen der Bewegung" (S. 91).
0x19004001 |1 System INT Axis Handling | Auswahl der im Fehlerfall zu
on Motion behandelnden Achsen
Error 0 = Behandlung nur fiir die betroffene
Achse
1 = Behandlung fir alle Achsen
(Standard)
Details siehe "Automatisches
Ausschalten des Servomodus /
Stoppen der Bewegung" (S. 91).
0x19004002 |1 System INT Type of Axis | Art der Behandlung im Fehlerfall
Handlingon |0 = Stoppen der Bewegung durch STP
Motion Error | (Fehlercode 10 wird gesetzt),
Servomodus bleibt eingeschaltet
1 = Stoppen der Bewegung durch
Ausschalten des Servomodus
(Standard)
Details siehe "Automatisches
Ausschalten des Servomodus /
Stoppen der Bewegung" (S. 91).
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Parameter- |Befehls- |Betroffener |Daten- |Parameter- |Beschreibung
ID (hexa- ebene Elementtyp |typ name
dezimal) fiir den (Einheit)
Schreib-
zugriff
0x19005000 |1 System INT Stiffness Steifigkeitskompensation.
Compen- Die Steifigkeitskompensation
sation korrigiert bei Bewegungsbefehlen die
0x19005001 |1 System FLOAT | Mass Of Load |aktuelle Position der
Bewegungsplattform des Hexapods.
0x19005002 |1 System FLOAT | Center Of Die Korrektur erfolgt in Abhingigkeit
Gravity von der definierten Last und
0x19005003 |1 System FLOAT |Tensor Matrix | Steifigkeit und basiert auf einem
0x19005004 | 1 System FLOAT |DirectionTo |tneoretischen Modell
GeoCenter Fiir die Verwendung der
Steifigkeitskompensation sind neben
der Anpassung der Parameterwerte
zusatzliche Konfigurationsdateien
erforderlich. Wenn Sie die
Steifigkeitskompensation verwenden
mochten, wenden Sie sich an den
Kundendienst (S. 367).
0x19006000 |0 System FLOAT Reduction Faktor fiir die Begrenzung der
Factor for Antwort auf TRA?
TRA? 0 bis 1
Response Der Parameter beeinflusst nicht die
tatsachlichen
Verfahrbereichsgrenzen, sondern
begrenzt nur die durch TRA? (S. 273)
angezeigten Positionswerte.
Details siehe "Stellweg und
Verfahrbereichsgrenzen" (S. 34).
0x19006001 |2 System INT Enable Verfligbarkeit von Fast-Alignment-
Gradient Routinen zur Gradientensuche
Search (Befehl FDG)
0 = Gradientensuche nicht verfligbar
1 = Gradientensuche verfuigbar
Siehe auch die Option R-FMP-GSM in
"Optionales Zubehor" (S. 24).
0x19006002 |0 System INT Check Aktivierungszustand der Priifung des
Calculated Dynamikprofils
Trajectory 0 = Priifung deaktiviert
Before 1 = Priifung aktiviert
Motion Details siehe "Profilgenerator fir
Punkt-zu-Punkt-Bewegungen" (S. 37)
und "Stoérungsbehebung" (S. 357).
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Parameter- |Befehls- |Betroffener |Daten- |Parameter- |Beschreibung
ID (hexa- ebene Elementtyp |typ name
dezimal) fiir den (Einheit)
Schreib-
zugriff
0x1A002000 |0 Hexapod- FLOAT Max Enc Vel | Sicherheitsabschaltung im Fehlerfall
Beine 1 bis Details siehe "Sicherheitsabschaltung
6, Achsen A konfigurieren" (S. 97).
und B
0x1A002100 |0 Hexapod- INT Activate
Beine 1 bis Motor Stuck
6, Achsen A Check
und B
0x1A002200 |0 Hexapod- FLOAT Minimal
Beine 1 bis MotorOut to
6, Achsen A Move Axis
und B
0x1A002300 |0 Hexapod- FLOAT | Velocity
Beine 1 bis Threshold
6, Achsen A under which
und B Axis is
considered
not moving
0x1A002400 |0 Hexapod- FLOAT |Time Period
Beine 1 bis for which Axis
6, Achsen A is not yet
und B considered
not moving
0x20001C00 |1 System INT Fast Typ der Positionssignale fir Fast-
Alignment Alignment-Routinen
Axis Signal Fast-Alignment-Routinen fithren
Type Berechnungen auf Basis der Position
der beteiligten Achsen aus. Mogliche
Typen:
0 = aktuelle Position, basierend auf
Encodersignalen
1 = Dynamikprofil, erzeugt vom
Profilgenerator des C-887 (Standard)
Die Verwendung der aktuellen
Position kann zum Beispiel sinnvoll
sein, wenn am Ende einer Area-Scan-
Routine das gefundene
Signalmaximum angefahren werden
soll. Die Abweichung beim Anfahren
des Signalmaximums kann in diesem
Fall geringfiigig reduziert sein im
Vergleich zur Abweichung bei
Verwendung des Dynamikprofils.
Details siehe E712T0016 "Schnelle,
mehrkanalige Ausrichtung in der
Photonik".
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10.1 C-887 reinigen

HINWEIS

Kurzschliisse oder Uberschlige!
Der C-887 enthalt elektrostatisch gefdhrdete Bauteile, die beim Eindringen von

O

- Reinigungsfliissigkeiten in das Gehduse durch Kurzschliisse oder Uberschlige beschadigt
werden kdnnen.

» Trennen Sie vor dem Reinigen den C-887 von der Stromversorgung, indem Sie den
Netzstecker ziehen.

» Vermeiden Sie das Eindringen von Reinigungsfliissigkeit in das Gehé&use.

» Wenn notwendig, reinigen Sie die Gehduseoberflaichen des C-887 mit einem Tuch, das
leicht mit einem milden Reinigungs- oder Desinfektionsmittel angefeuchtet wurde.
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10.2 Firmware und Konfigurationsdateien aktualisieren

10.2.1 Allgemeine Hinweise zur Aktualisierung von Firmware und
Konfigurationsdateien

HINWEIS

Schaden durch ungewollte Positionsanderungen!

Das Simulationsprogramm PIVirtualMove berechnet die zuldssigen Posen auf Basis der
maximalen Nutzlast des Hexapods (= Grenzwert bei eingeschaltetem Servomodus). Die
maximale Haltekraft bei ausgeschaltetem Servomodus basiert auf der Selbsthemmung der
Aktoren in den Hexapod-Beinen und fallt geringer aus als die maximale Nutzlast.

Wenn die tatsachliche Belastung des Hexapods die auf der Selbsthemmung der Aktoren
basierende maximale Haltekraft Gberschreitet, konnen in folgenden Fallen ungewollte
Positionsanderungen des Hexapods auftreten, obwohl PIVirtualMove die aktuelle Pose als
zuldssig eingestuft hat:

= Ausschalten des C-887
"  Neustart des C-887

= Ausschalten des Servomodus fiir die Achsen der Bewegungsplattform des Hexapods, z. B.
durch Verwendung der Buchse E-Stop (S. 93)

Dadurch sind Kollisionen zwischen Hexapod, zu bewegender Last und Umgebung méglich.
Kollisionen kénnen den Hexapod, die zu bewegende Last oder die Umgebung beschadigen.

» Stellen Sie sicher, dass die tatsachliche Belastung der Bewegungsplattform des Hexapods
die auf der Selbsthemmung der Aktoren basierende maximale Haltekraft nicht
Uiberschreitet, bevor Sie den Servomodus ausschalten, den C-887 neu starten oder
ausschalten.
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HINWEIS

Fehlfunktion nach Ausschalten wahrend Aktualisierung der Firmware!

Wenn Sie den C-887 wahrend der Aktualisierung der Firmware ausschalten, werden Firmware
und Konfigurationsdateien unvollstandig oder fehlerhaft auf den C-887 tbertragen.
Unvollstandige oder fehlerhafte Firmware und Konfiguration kann das Booten des C-887
verhindern.

= Schalten Sie den C-887 wahrend der Aktualisierung der Firmware nicht aus.

= Notieren Sie sich beim Aufbau der Verbindung mit dem PIFirmwareManager die IP-Adresse
des C-887.

= Wenn der C-887 wahrend der Aktualisierung der Firmware ausgeschaltet wurde und
anschliefend noch bootet, wiederholen Sie die Aktualisierung der Firmware.

= Wenn der C-887 wahrend der Aktualisierung der Firmware ausgeschaltet wurde und
anschliefend nicht mehr bootet:

— Schalten Sie den C-887 nicht aus.
— Kontaktieren Sie unseren Kundendienst (S. 367).

INFORMATION

Die Firmware des C-887 besteht aus mehreren Komponenten, die mit dem Programm
PIFirmwareManager separat aktualisiert werden konnen. Die Kombination aus den Versionen
der einzelnen Komponenten muss von Pl freigegeben sein.

» Bevor Sie die Firmware des C-887 aktualisieren, prifen Sie durch Abfrage mit VER? (S. 278)
die Versionen der Firmwarekomponenten.

» Wenden Sie sich fur Informationen zu freigegebenen Versions-Kombinationen an unseren
Kundendienst (S. 367).

» Aktualisieren Sie die einzelnen Firmwarekomponenten in separaten Schritten. Wenn unser
Kundendienst eine bestimmte Reihenfolge fiir die Aktualisierung der Komponenten
vorgegeben hat, halten Sie diese Reihenfolge ein.

INFORMATION

Fur die Aktualisierung der Firmware missen C-887 und PC (iber die TCP/IP-Schnittstelle
kommunizieren.

10.2.2  Aktuelle Firmware und Konfigurationsdateien beziehen

Aktuelle Firmware und Konfigurationsdateien des C-887 beziehen
1. Halten Sie folgende Informationen bereit:
— Lesen Sie mit dem Befehl *IDN? die Ident-Bezeichnung des C-887 aus.
— Lesen Sie mit dem Befehl VER? die Versionen aller Firmwarekomponenten aus.

— Lesen Sie mit dem Befehl CST? den Hexapod-Typ aus, auf den der Controller
abgestimmt ist.
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2. Wenden Sie sich an unseren Kundendienst (S. 367), um aktuelle Versionen der
Firmwarekomponenten und Konfigurationsdateien sowie Informationen zu
freigegebenen Versions-Kombinationen zu erhalten.

10.2.3 Firmware aktualisieren

Werkzeug und Zubehor
=  PC mit Windows-Betriebssystem, der wie folgt vorbereitet wurde:

— Das Programm PIFirmwareManager ist installiert. Weitere Informationen siehe "PC-
Software installieren" (S. 58).

— Die aktuellen Firmware- und/oder Konfigurationsdateien, die Sie von unserem
Kundendienst erhalten haben (S. 341), liegen in einem Verzeichnis auf dem PC.

Voraussetzungen

v" Sie haben die allgemeinen Hinweise fur das Aktualisieren von Firmware und
Konfigurationsdateien gelesen und verstanden (S. 340).

v" Sie haben alle erforderlichen Vorbereitungen fiir die Kommunikation tiber die TCP/IP-

Schnittstelle getroffen, siehe "Kommunikation tiber TCP/IP in der PC-Software
herstellen" (S. 79).

v" Der C-887 ist eingeschaltet, und der Startvorgang des C-887 ist beendet (S. 74).
v" Der PC ist eingeschaltet.

Firmware des C-887 aktualisieren

1. Starten Sie das Programm PIFirmwareManager am PC liber den Startmeni-Eintrag Alle
Programme > Pl > PIFirmwareManager.

Das Fenster PIFirmwareManager 6ffnet sich.

PIFirmwareManager 3.0.1.0 =101x]

PI

Please power up the controller and
connect it via TCP/IP.

The PIFirmwareManager will guide you
through the controller update process.
Please follow the instructions in the
dialogs that follow.

About this software

< Back | Next > Close

— Waihlen Sie die Schaltflache Next >.
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2. Stellen Sie die Kommunikation zwischen dem C-887 und dem PC her.
a) Wabhlen Sie die Schaltflache Search for controllers.

b) Wenn lhr C-887 im Feld Select Connection: angezeigt wird, wahlen Sie die
entsprechende Zeile in der Liste.

c) Wenn |hr C-887 nicht im Feld Select Connection: angezeigt wird, aber seine aktuelle
IP-Adresse bekannt ist, geben Sie die IP-Adresse im Feld Hostname / TCP/IP
Address ein, und den Port 50000 im Feld Port.

d) Waihlen Sie die Schaltflache Next >.

PIFirmwareManager 3.0.1.0 =101x]
Hostname / TCP/IP Address |172. 16.50.65
Port |50000|

elect Connection:
Controller T... | Customer ID | Serial Num... | TCP/IP Add... | Port | Status |
HEXAPOD SN 116017380 - listening on port 50000 -- 172.16.50.65 50000

Search for controllers

< Back Next > Close |

3. Prifen Sie, ob die angezeigten Informationen zu den Informationen passen, die Sie
zusammen mit der neuen Firmware von unserem Kundendienst erhalten haben.

ol
Controller Information:
Type of Data | Controller Data ]
Controller: C887.5x
Serial Number: 116017380
Linux Firmware Version: 2.3.1.1
FPGA Firmware Version: 0.28
DSP Firmware Version: 0.97
CPU Type: Intel(R) Atom(TM) CPUN2800 @ 1.86GHz
IPAddress:Port: 172.16.50.65:50000
Hexapod-Type: H-206.F2
< Back Next > Close

— Waihlen Sie die Schaltflache Next >.
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4. Wahlen Sie im Feld Select Action: die Option Update firmware.
=10

" Backup controller configuration and data files
(" Restore controller configuration and data files

Firmware update files:
C:\temp\ Ll
Browse
< Back [dext > Close |

5. Waihlen Sie die Datei fiir die zu aktualisierende Firmwarekomponente aus.
a) Wabhlen Sie die Schaltflache Browse. Ein Dateiauswahldialog 6ffnet sich.

b) Wechseln Sie im Dateiauswahldialog in das Verzeichnis, in dem die Dateien liegen,
die Sie vom Kundendienst erhalten haben.

¢) Wabhlen Sie im Dateiauswahldialog die Datei fiir die zu aktualisierende
Firmwarekomponente aus, z. B. hexapod-firmware_c8875x_x.x.x.x.ipk_5X.

d) Wibhlen Sie im Dateiauswahldialog die Schaltfliche Offnen, um die Auswahl zu
bestatigen. Die ausgewahlte Datei wird im PIFirmwareManager im Feld Firmware
update files: angezeigt.

6. Starten Sie die Ubertragung der Firmware auf den C-887.
=lo)x]

Select Action:
& Update firmware

" Backup controller configuration and data files
(" Restore controller configuration and data files

Firmware update files:

C:\Program Files (x86)\PI\C-887\hexapod-firmware_c8875x_2.3.1. Lipk_5X :]

Browse

Close
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a) Wabhlen Sie die Schaltflache Next >. Ein Dialogfenster 6ffnet sich.
=
“6‘ ’L;’Jﬁdate the firmware of your controller only on recommendation of

Do not switch off the controller during the update!
After the update the controller will be rebooted.

Do you want to proceed?

b) Wihlen Sie im Dialogfenster Ja, um die Ubertragung der Firmware auf den C-887 zu
starten.

Der Fortschritt der Aktualisierung wird angezeigt. Die Aktualisierung ist beendet, wenn
der C-887 einen Neustart durchgefiihrt hat.

7. Wabhlen Sie die Schaltflache Finish.
=1olx]

Firmware update complete

Please dick finish to close the PIFirmwareManager.

Finish |

Der PIFirmwareManager schliel3t sich.

8. Wenn Sie eine weitere Firmwarekomponente des C-887 aktualisieren wollen,
wiederholen Sie die Schritte 1 bis 7.
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10.2.4 Konfigurationsdateien aktualisieren

HINWEIS

Fehlfunktion nach fehlerhafter Anderung von Konfigurationsdateien!

Wenn Sie ein falsches oder unvollstdandiges tar-Archiv auf den C-887 libertragen, kénnen Sie
den C-887 funktionsunfahig machen.

= Notieren Sie sich beim Aufbau der Verbindung mit dem PIFirmwareManager die IP-Adresse
des C-887.

= Wenn Sie den Inhalt des tar-Archivs auf dem PC bearbeiten, andern Sie nicht die
Verzeichnisstruktur und die Namen von Verzeichnissen und vorhandenen Dateien.

» Andern und ergédnzen Sie Konfigurationsdateien im tar-Archiv auf dem PC nur nach
Ricksprache mit PI.

= Schalten Sie den C-887 wahrend der Riickiibertragung des tar-Archivs nicht aus.
= Wenn fehlerhafte Konfigurationsdateien auf den C-887 libertragen wurden:

— Schalten Sie den C-887 nicht aus.

— Kontaktieren Sie unseren Kundendiens (S. 367)t.

Sie kdnnen verschiedene Konfigurationsdateien des C-887 aktualisieren und zuséatzliche
Konfigurationsdateien auf den C-887 Uibertragen.

Der direkte Zugriff auf die Konfigurationsdateien des C-887 ist nicht moglich. Sie missen
zunachst die Konfigurationsdateien des C-887 als tar-Archiv auf den PC kopieren. Im tar-Archiv
auf dem PC aktualisieren und ergédnzen Sie die Konfigurationsdateien. AnschlieBend libertragen
Sie das geanderte tar-Archiv vom PC zuriick auf den C-887.

INFORMATION

Anwendungstipp:

Sie kdnnen einen C-887 "duplizieren", indem Sie seine Konfigurationsdateien als tar-Archiv auf
den PC kopieren und anschlieRend ohne Anderung vom PC auf einen anderen C-887
Ubertragen. Die Seriennummer des C-887, auf den die kopierten Daten libertragen werden,
bleibt dabei unverandert.

Konfigurationsdateien des C-887 aktualisieren

1. Um das tar-Archiv mit den Konfigurationsdateien des C-887 auf den PC zu kopieren,
starten Sie den PIFirmwareManager. Fiihren Sie dazu die Schritte 1 bis 3 der Anleitung
"Firmware aktualisieren" (S. 342) aus.

2. Wahlen Sie im Feld Select Action: die Option Backup controller configuration and data
files.
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Im Feld Backup Controller Configuration and Data Files wird ein Vorschlag fiir den
Verzeichnispfad auf dem PC und den Namen des tar-Archivs angezeigt.

— Prifen Sie, ob das vorgeschlagene Verzeichnis auf dem PC existiert.

— Wenn Sie das Verzeichnis auf dem PC und/oder den Namen des tar-Archivs dndern
wollen: Wahlen Sie die Schaltflache Browse und wahlen Sie ein neues Verzeichnis
und/oder einen neuen Namen.

— Andern Sie nicht die Dateiendung .tar.

PIFirmwareManager 3.0.1.0 I =101x]

Select Action:
" Update firmware
& Backup controller configuration and data files

(" Restore controller configuration and data files

Backup Controller Configuration and Data Files:

C:\temp\DataFiles_C887.5x_SN116017380_H-206.F2__dynlP_2018-01-  ~|

24T1106.tar
Browse

< Back I Next > I Close |

3. Starten Sie die Ubertragung des tar-Archivs auf den PC, indem Sie die Schaltfliche
Next > wahlen.

Der Fortschritt der Ubertragung wird angezeigt. Die Ubertragung auf den PC ist
beendet, wenn im PIFirmwareManager Backup of controller data files complete
angezeigt wird.

4. Wahlen Sie Finish, um den PIFirmwareManager zu schlieRen.
5. Aktualisieren und ergdnzen Sie die Konfigurationsdateien im tar-Archiv auf dem PC.

a) Offnen Sie auf dem PC das Verzeichnis, in dem der PIFirmwareManager das tar-
Archiv mit den Kopien der Konfigurationsdateien abgelegt hat.

b) Aktualisieren und ergdnzen Sie die Konfigurationsdateien im tar-Archiv gemals den
Anweisungen, die Sie zusammen mit den neuen Konfigurationsdateien von
unserem Kundendienst erhalten haben.

6. Um die Riickiibertragung des geanderten tar-Archivs vom PC auf den C-887
vorzunehmen, starten Sie erneut den PIFirmwareManager. Fiihren Sie dazu die Schritte
1 bis 3 der Anleitung "Firmware aktualisieren" (S. 342) aus.

7. Wahlen Sie im Feld Select Action: die Option Restore controller configuration and data
files.

8. Wabhlen Sie auf dem PC das zu libertragende tar-Archiv aus.
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— Waihlen Sie die Schaltflache Browse.
PlFirmwareManager3.010 (3]

Select Action:
¢ Update firmware

" Backup controller configuration and data files
{+ Restore controller configuration and data files

Restore Controller Configuration and Data Files:
C:\temp\DataFiles_C887.5x_SN116017380_H-206.F2__dynIP_2018-01- _A_]
e ==
7|
<Back | Next> |  cose |

9. Starten Sie die Riickiibertragung des tar-Archivs auf den C-887.

a) Wahlen Sie die Schaltflache Next >. Ein Dialogfenster 6ffnet sich.
|

\ Do not switch off the controller during the restore of
the controller data files!

After restoring process the controller will be rebooted.

Do you want to proceed?

b) Wihlen Sie im Dialogfenster Ja, um die Ubertragung des tar-Archivs auf den C-887
zu starten.

Der Fortschritt der Riickiibertragung wird angezeigt. Die Riicklibertragung ist beendet,
wenn der C-887 einen Neustart durchgefihrt hat.

10. Wahlen Sie die Schaltflache Finish.
PlFirmwareManager3010 =13

Controller data files restored

Please dick finish to dlose the PIFirmwareManager.

Finish I

Der PIFirmwareManager schliefl3t sich.
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10.3 Hexapod warten und priifen

10.3.1 Wartungsfahrt durchfiihren

VORSICHT

‘g Quetschgefahr durch bewegte Teile!
Zwischen den bewegten Teilen des Hexapods 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.

HINWEIS

Schiaden durch Kollisionen!
Kollisionen kénnen den Hexapod, die zu bewegende Last und die Umgebung beschadigen.

» Stellen Sie sicher, dass im Arbeitsraum des Hexapods keine Kollisionen zwischen Hexapod,
zu bewegender Last und Umgebung mdglich sind.

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

» Kommandieren Sie nur zuldssige Posen. Fir die Definition einer zuldssigen Pose siehe
"Zulassige Posen ermitteln” (S. 62).

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

Haufige Bewegungen (iber einen eingeschrdnkten Stellweg konnen dazu fihren, dass das
Schmiermittel auf den Spindeln der Hexapod-Beine ungleichmaRig verteilt ist. Daraus kann ein
erhohter VerschleiB resultieren. Eine Wartungsfahrt Giber den gesamten Stellweg der Hexapod-
Beine verteilt das Schmiermittel wieder gleichmalig.

INFORMATION

Je 6fter Bewegungen Uber einen eingeschrankten Stellweg durchgefiihrt werden, desto kirzer

muss der zeitliche Abstand der Wartungsfahrten sein.

» Fihren Sie die Wartungsfahrt entsprechend den Anforderungen lhrer Anwendung in
regelmaligen Abstanden durch.
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Voraussetzungen

v" Sie haben die allgemeinen Hinweise zur Inbetriebnahme gelesen und verstanden
(S. 69).

v" Sie haben das Hexapod-System korrekt installiert (S. 57).

<\

Sie haben das Benutzerhandbuch des Hexapods gelesen und verstanden.
v" Wenn Sie die Wartungsfahrt mit PIMikroMove® durchfiihren wollen:
— PIMikroMove?® ist auf dem PC installiert (S. 58).

— Sie haben das PIMikroMove®-Handbuch gelesen und verstanden. Links auf die
Softwarehandbiicher finden Sie in der Datei AOOOT0081 auf dem Datentrager der PI
Software Suite.

— Sie haben die Kommunikation zwischen dem C-887 und dem PC mit PIMikroMove®
Uber die TCP/IP-Schnittstelle (S. 79) oder die RS-232-Schnittstelle (S. 83) hergestellt.

— Sie haben den Abschnitt "Bewegungen starten" (S. 84) gelesen und verstanden.

Wartungsfahrt durchfiihren

1. Stellen Sie die Geschwindigkeit fiir die Bewegungsplattform des Hexapods mit dem
Befehl VLS (S. 279) auf circa 30 % des nach dem Einschalten oder Neustart des C-887

glltigen Standardwerts ein.

2. Kommandieren Sie eine Bewegung des Hexapods zu folgender Zielposition:
Z = groRte kommandierbare Position (Abfrage mit dem Befehl TMX? (S. 272) moglich)
X=Y=U=V=W=0

3. Kommandieren Sie eine Bewegung des Hexapods zu folgender Zielposition:
Z = kleinste kommandierbare Position (Abfrage mit dem Befehl TMN? (S. 271) mdglich)
X=Y=U=V=W=0

4. Wiederholen Sie die Schritte 2 und 3 jeweils dreimal.

5. Kommandieren Sie eine Bewegung des Hexapods zur Zielposition
X=Y=Z=U=V=W=0.

10.3.2 Beintest durchfiihren

VORSICHT

f\} Quetschgefahr durch bewegte Teile!
Zwischen den bewegten Teilen des Hexapods 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

(@) Schdden durch Kollisionen wéhrend des Beintests!
&

Wahrend eines Beintests bewegt sich der Hexapod auf unvorhersehbare Weise. Es findet keine
Kollisionspriifung und -vermeidung statt, selbst wenn eine Konfiguration zur
Kollisionsvermeidung auf dem C-887 abgelegt wurde (z. B. mit der kostenpflichtigen
PIVeriMove Hexapod Software zur Kollisionspriifung). Verfahrbereichsgrenzen, die mit den
Befehlen NLM (S. 248) und PLM (S. 251) fiir die Bewegungsplattform des Hexapods gesetzt
wurden, werden wahrend eines Beintests ignoriert.

Dadurch sind Kollisionen zwischen Hexapod, zu bewegender Last und Umgebung méglich.
Kollisionen kdnnen den Hexapod, die zu bewegende Last und die Umgebung beschadigen.

» Stellen Sie sicher, dass wahrend eines Beintests des Hexapods keine Kollisionen zwischen
Hexapod, zu bewegender Last und Umgebung mdglich sind.

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

» Beaufsichtigen Sie den Hexapod wahrend eines Beintests, um bei Stérungen schnell
eingreifen zu kdnnen.

HINWEIS

(@) Schiden durch ungewollte Positionsénderungen wihrend des Beintests!
A 4

Wahrend eines Beintests kann das Hexapod-Bein auf einen Endschalter fahren. Dadurch wird
automatisch der Servomodus fiir die Achsen der Bewegungsplattform des Hexapods
ausgeschaltet.

Wenn die tatsachliche Belastung des Hexapods die auf der Selbsthemmung der Aktoren
basierende maximale Haltekraft tiberschreitet, kann das Ausschalten des Servomodus fir die
Achsen der Bewegungsplattform des Hexapods ungewollte Positionsanderungen des Hexapods
verursachen.

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

» Stellen Sie sicher, dass die tatsachliche Belastung der Bewegungsplattform des Hexapods
die auf der Selbsthemmung der Aktoren basierende maximale Haltekraft nicht
Giberschreitet, bevor Sie einen Beintest starten.

INFORMATION

Empfehlungen fir die Ausfihrung von Beintests:

» Wenn moglich, kommandieren Sie den Hexapod vor einem Beintest in die
Referenzposition, um fir jedes Hexapod-Bein einen moglichst groRen Stellweg in die
positive und negative Bewegungsrichtung zur Verfligung zu haben.

» Stellen Sie die Geschwindigkeit vor einem Beintest mit dem Befehl VLS (S. 279) passend
ein.
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Wenn Storungen des Hexapod-Systems auftreten, z. B. Bewegungsfehler (Fehlercode 1024),
konnen folgende Tests der Hexapod-Beine die Fehlerdiagnose erleichtern:

=  Messung der Impulsantwort des Hexapod-Beins. Anzeichen flir Stérungen sind:
—  Starkes Uberschwingen der aktuellen Position
— Schwingungen der aktuellen Position

— Deutliche Abweichung zwischen den Kurven der aktuellen Position und der
Zielposition

=  Messung der Motoransteuerung wahrend einer Spindelumdrehung des Hexapod-Beins
(dimensionsloser Wert von -32767 bis 32768; das Vorzeichen entspricht der
Bewegungsrichtung); ermoglicht unter anderem die Beurteilung der Regelreserve.
Anzeichen fir Stérungen sind:

— Motoransteuerung dauerhaft >70 % des Maximalwerts

— Ungewodhnlich hoher Wert der Motoransteuerung an einem bestimmten Punkt des
Stellwegs

Folgendes Hilfsmittel kann fiir die Tests genutzt werden:

=  Fenster Hexapod Service Tools in PIMikroMove®

INFORMATION

Alternativ zur Impulsantwort kénnen Sie auch eine Sprungantwort des Hexapod-Beins
aufzeichnen und auswerten. Nach der Ausfiihrung des Sprungs fahrt das Hexapod-Bein jedoch
nicht wieder zuriick zur Ausgangsposition. Bei mehrfacher Ausfiihrung eines Sprungs kann das
Hexapod-Bein auf den Endschalter fahren. Beim Erreichen des Endschalters wird der
Servomodus fiir die Achsen der Bewegungsplattform des Hexapods ausgeschaltet.

Voraussetzungen

v" Sie haben die allgemeinen Hinweise zur Inbetriebnahme gelesen und verstanden
(S. 69).

Sie haben das Hexapod-System korrekt installiert (S. 57).
Sie haben das Benutzerhandbuch des Hexapods gelesen und verstanden.

PIMikroMove® ist auf dem PC installiert (S. 58).

RN

Sie haben das PIMikroMove®-Handbuch gelesen und verstanden. Links auf die
Softwarehandblicher finden Sie in der Datei AOOOT0081 auf dem Datentrager der PI
Software Suite.

v" Sie haben die Kommunikation zwischen dem C-887 und dem PC mit PIMikroMove® tiber
die TCP/IP-Schnittstelle (S. 79) oder die RS-232-Schnittstelle (S. 83) hergestellt.
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Beintest im Fenster Hexapod Service Tools von PIMikroMove® durchfiihren

1.

PI

Wahlen Sie im Hauptfenster von PIMikroMove® den Menleintrag C-887 > Show
hexapod service tools... .

Ein Fenster mit dem Hinweis auf mogliche Sachschaden bei Verwendung des Fensters
Hexapod Service Tools 6ffnet sich.

Wahlen Sie im Hinweisfenster Show service tools.

Das Fenster Hexapod Service Tools 6ffnet sich.

1

PT Hexapod Service Tools - C-887 (172.16.244.136)
SEDE® O ME W % il

2 | [auto select

038

o
@

Physical unit
2

0

0

<configuration>
Configure Curves...

Recording
Offset / No. of points:
Data points:

Time / ms:

Recording rate:
Sample time / ms:

Sample frequency / Hz:

Configure Recorder Options

Quick Configuration..

[C—
1024
1024

10
1

1000

A4

[ [4

X Axis

Read

Trigger

Record now

08

1 (Trigger with next command that changes the position, default setting)

Test Hexapod Channel

Select channel: |1 v

Servo

Reference switch: .

Step /Impulse: | L| | U |0,100000 nllr
Transfer function via impulse response:  Amplitude: | 1,000000

Impulsewidth [ms]:

Estimate

Cursor 1
X: [ 0.00000e+000
¥: [ 0.00000e+000
|

X: | 0.00000e+000
Y: | 0.00000e+000

Cursor 2

Go to max. values

Diff (Cur. 1- Cur. 2)
dX: | 0.00000e+000
dY: | 0.00000e+000
dY/dX: | 0.00000e+000
1/dX: | 0.00000e+000

Configure...

Settings...

Test Motor Output

Frequency in rad/s

?

3. Zeichnen Sie im Fenster Hexapod Service Tools eine Impulsantwort flr ein Hexapod-

Bein auf:

a)

aufgezeichnet werden soll.

b)
ein.

c)

oder

Wabhlen Sie im Feld Select channel das Bein aus, fiir das die Impulsantwort

Geben Sie im Feld Impulsewidth [ms] die Pulsweite des Impulses in Millisekunden

Start(ﬁie den Impuls in positiver oder negativer Richtung mit der Schaltflache ﬁ
1}

Das Starten des Impulses startet auch die Aufzeichnung der aktuellen Position und
der Zielposition des Hexapod-Beins. Das Hexapod-Bein bewegt sich entsprechend
der eingestellten Pulsweite des Impulses und fahrt anschlieBend zurtick zur

Ausgangsposition.

d)

Hexapod Service Tools aus (siehe nachfolgende Abbildung).

Werten Sie die Impulsantwort anhand der Kurven im Grafikfeld des Fenster
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Eine Sprungantwort mit entsprechender Aufzeichnung kann mit der Schaltflache ﬂ

oder L gestartet werden. Die Schrittweite des Sprungs wird durch den Eintrag im Feld
zwischen den Schaltflachen zum Starten von Impulsen vorgegeben.

PT Hexapod Service Tools - C-887 (172.16.244.136) - O X
SE0ES | EFE A W| % bk By |4 &[0 & | [atoselect | [Commanded position of axis for 1
Commanded position of axis for 1 Cursor 1

X: | 0.00000e+000

0 | =——Gommanded positonofaxisfort |
g\ ¥: [ 0.00000e+000
i f Cusor2 | [

X: [ 0.00000e+000
908 | | ¥: [ 0.00000e+000

Go to max. values

Diff (Cur. 1- Cur. 2)
dX: | 0.00000e+000
dY: | 0.00000e+000
dY/dX: | 0.00000e+000
1/dX: | 0.00000e+000

TARGET POSITION 1/mm

53

0 0,07 014 021 028
Time/s
Configure Recorder Options

<configuration> v Read Record now

Configure Curves... Quick Configuration... Trigger
1 (Trigger with next command that changes the position, default setting) Configure...
Recording
Offset / No. of points: | 1 = Test Hexapod Channel
Data points 1024 3] selectchanne: [1 v| [ Sevo | Referenceswitch: () Settings..
Step /Impulse: | L | | U |0,100000 AL AT Impulsewidth [ms]: | 100 Test Motor Output
Recording rate: 3 =
Sample time / ms: 03 < Transfer function via impulse response:  Amplitude: | 1,000000 Estimate Frequencyinrad/s §
Sample frequency / Hz: | 3333,33 =

4. Zeichnen Sie im Fenster Hexapod Service Tools die Motoransteuerung wahrend einer
Spindelumdrehung eines Hexapod-Beins auf:

a) Wabhlen Sie im Feld Select channel das Bein aus, fir das die Motoransteuerung
aufgezeichnet werden soll.

b) Wahlen Sie im Feld rechts neben der Schaltfliche Test Motor Output die Richtung
(positiv oder negativ), in die die Spindelumdrehung ausgefiihrt werden soll.

c) Starten Sie eine Spindelumdrehung des Hexapod-Beins in die ausgewahlte
Richtung, indem Sie die Schaltflache Test Motor Output wahlen.
Das Starten der Spindelumdrehung startet auch die Aufzeichnung der aktuellen
Motoransteuerung und der aktuellen Position des Hexapod-Beins. Das Hexapod-
Bein fahrt nach der Spindelumdrehung nicht zurlick zur Ausgangsposition.

d) Werten Sie die aufgezeichnete Motoransteuerung anhand der Kurve im Grafikfeld
des Fenster Hexapod Service Tools aus (siehe nachfolgende Abbildung).

Bei mehrfacher Ausfiihrung einer Spindelumdrehung in die gleiche Richtung kann das
Hexapod-Bein auf den Endschalter fahren. Beim Erreichen des Endschalters wird der
Servomodaus fiir die Achsen der Bewegungsplattform des Hexapods ausgeschaltet.
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Beachten Sie, dass die Motoransteuerung in der nachfolgenden Abbildung auf einer
zweiten Y-Achse dargestellt ist, da Motoransteuerung und aktuelle Position
unterschiedliche Einheiten haben. Die Zuweisung zur zweiten Y-Achse kénnen Sie im
Fenster Display Properties vornehmen, siehe das PIMikroMove®-Handbuch (SM148E).

I Hexapod Service Tools - C-887 (172.16.244.136) = o X
AEDE® @0 E W Y%|kBly| 4 & Q08 E @ atoselet | | Output of axis for 1 v
Output of axis for 1 Cursor 1
X: | 0.00000e+000
48 3\ 0 ¥: [ 0.00000e+000
- oo Cumor2 [ N
T 4p A X: [ 0.00000e+000
) -2000 T Y: [ 0.00000e+000
o =]
E =
D 44 2 S Go to max. values
3 3000,
x £ Diff (Cur.1-Cur.2)
£ .
£+ e dx: [ 0.00000e+000
= d: [ 0.00000e+000
-5000
i dY/dX: | 0.00000e+000
000 1/dX: [ 0.00000e+000
[ 0,05 01 0,15 02
Time/s
Configure Recorder Options
<configuration> v Read Record now
Configure Curves... Quick Configuration... Trigger
1 (Trigger with next command that changes the position, default setting) Configure...
Recording
Offset / No. of points: | 1 s Test Hexapod Channel
Do P 104 2] Selectchannel |1 v| [ Sevo | Referencesuitch: () Settings...
Ti 5 2048 =
ime /lms ‘ *l step/Impulse: ||| T LT | Impulsewidth [ms]: Test Motor Output
Recording rate: 2 =
Sample time / ms: 02 2 Transfer function via impulse response:  Amplitude: Estimate Frequencyinrad/s @
Sample frequency / Hz: | 5000 =

5. Wenn die Testergebnisse auf Stérungen hinweisen:

a) Betreiben Sie das Hexapod-System nicht weiter.

b) Ubermitteln Sie die Testergebnisse fiir die Fehlerdiagnose an unseren Kundendienst
(S.367).
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11 Stérungsbehebung

Storungsbehebung

PI

Stérung

Mogliche Ursachen

Behebung

C-887 bootet
nicht

Stromversorgung
nicht korrekt
angeschlossen

» Prifen Sie, ob der C-887 korrekt an die
Stromversorgung angeschlossen ist (S. 61).

Firmware und/oder
Konfigurations-
dateien unvoll-
standig oder
fehlerhaft

1. Schalten Sie den C-887 nicht aus.

2. Versuchen Sie die zuletzt gliltige IP-Adresse des C-
887 zu ermitteln.

3. Kontaktieren Sie unseren Kundendienst (S. 367).

bewegt sich
nicht.

887.522, .523, .532,
.533:

Beschaltung der
Buchse E-Stop
verhindert Auslosen
von Bewegungen

Storung Mogliche Ursachen | Behebung
Der Hexapod |Kabel defekt oder |> Priifen Sie die Kabelanschlusse.
bewegt sich nicht korrekt
nicht. angeschlossen
Der Hexapod |Stromversorgung > Uberpriifen Sie das Stromversorgungskabel.
bewegt sich des Hexapods ist > Uberpriifen Sie, falls vorhanden, das Netzteil des
nicht. unterbrochen Hexapods.
> Uberpriifen Sie das Power-Good-Signal des
Hexapods. Optionen:
— Senden Sie den Befehl DIA? (S. 165)
— Offnen Sie in PIMikroMove® das Fenster
Diagnostic Information (iber den Meniieintrag
C-887 > Show diagnostic information...
Der Hexapod Nur Modelle C- » Uberpriifen Sie das Power-Good-Signal und den

Aktivierungszustand des 24-V-Ausgangs fiir den
Hexapod (24 V Out 7 A). Optionen:

» Verbinden Sie die Buchse E-Stop gemaR den
Anforderungen lhrer Anwendung mit externer
Hardware, Details siehe "Buchse E-Stop verwenden"
(S.93).

Senden Sie den Befehl DIA? (S. 165)

Offnen Sie in PIMikroMove® das Fenster
Diagnostic Information (iber den Menieintrag
C-887 > Show diagnostic information...
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PI

Storung

Mogliche Ursachen

Behebung

nicht.

Der Hexapod
bewegt sich

Der Hexapod ist
nicht mit einem
Power-Good-Signal
ausgestattet, aber
die Prifung des
Power-Good-Signals
ist aktiviert.

1.

Zur Prifung des Power-Good-Signals siehe auch
"Automatisches Ausschalten des Servomodus / Stoppen
der Bewegung" (S. 91).

Senden Sie den Befehl ERR? und prifen Sie den
zurlickgemeldeten Fehlercode.

Wenn die Antwort auf ERR? den Fehlercode 500
oder 66 enthalt:

a) Uberpriifen Sie, ob Ihr Hexapod mit einem
Power-Good-Signal ausgestattet ist (Pin 59 der
Buchse Hexapod (S. 383)). Das Signal fehlt in der
Regel bei dlteren Modellen (z. B. H-840.D1), die
Gber einen Adapter von MDR68 auf HD D-Sub 78
angeschlossen sind. Diese Information finden Sie
zum Beispiel im Kapitel "Pinbelegung" im
Benutzerhandbuch des Hexapods. Zusatzlich
kénnen Sie den Befehl DIA? (S. 165) senden.

b) Fragen Sie den Aktivierungszustand der Prifung
des Power-Good-Signals ab, indem Sie
folgenden Befehl senden:

SPA? 1 0x19004000

Antwort ist 0: Power-Good-Signal wird nicht
gepruft

Antwort ist 1: Power-Good-Signal wird geprift

Wenn Ihr Hexapod nicht mit einem Power-Good-

Signal ausgestattet ist, aber die Prifung des Power-

Good-Signals im C-887 aktiviert ist, senden Sie

folgenden Befehl, um die Priifung zu deaktivieren:

SPA 1 0x19004000 O

nicht.

Der Hexapod
bewegt sich

Falsche
Konfiguration des
C-887:

ID-Chip des
Hexapods nicht
ausgelesen

>

>

SchlieRen Sie den Hexapod nur an den
ausgeschalteten Controller an.

Wenn das Booten der Firmware abgeschlossen ist,
senden Sie den Befehl CST? (S. 164), um zu prifen,
ob die installierte Konfiguration durch einen
Neustart des Controllers aktiviert werden muss. Ein
Neustart ist erforderlich, wenn die Antwort fir die
Achsen X, Y, Z, U, Vund W "NOSTAGE" lautet. Der
Controller kann mit dem Befehl RBT (S. 253) neu
gestartet werden.

Senden Sie den Befehl ERR? (S. 176). Wenn die
Antwort auf ERR? den Fehlercode 233 oder 211
enthalt, fehlt im Controller die Konfigurationsdatei
fir den Hexapod. Kontaktieren Sie unseren
Kundendienst (S. 367), um eine geeignete
Konfigurationsdatei zu erhalten. Fir die Installation
der neuen Konfigurationsdatei siehe "Firmware und
Konfigurationsdateien aktualisieren" (S. 340).
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PI

Storung

Mogliche Ursachen

Behebung

» Senden Sie den Befehl VER? (S. 278), um die auf

dem ID-Chip gespeicherten Angaben fiir Hexapod-
Typ, Seriennummer und Herstelldatum zu priifen.
Beispiel fir die Antwort: IDChip: H-811.F-2
SN123456789 20/1/2016

Der Hexapod
bewegt sich
nicht.

Falsche
Konfiguration des
C-887:

Hexapod hat keinen
ID-Chip

Wenn das Booten der Firmware abgeschlossen ist,
senden Sie den Befehl CST? (S. 164), um zu prifen,
auf welchen Hexapod-Typ der Controller
abgestimmt ist.

Wenn die Antwort auf CST? nicht zum
angeschlossenen Hexapod passt, laden Sie manuell
die passende Konfiguration, indem Sie folgenden
Befehl senden:

DBG? choosehexapod Type

wobei Type die genaue Produktbezeichnung des
angeschlossenen Hexapods ist.

Der Controller antwortet mit "1" (Laden der
Konfiguration war erfolgreich) oder "0" (Laden war
nicht erfolgreich). Abhdngig von der Antwort des
Controllers sind weitere Schritte erforderlich.

Wenn der Controller "1" zuriickgemeldet hat:

1.

Senden Sie den Befehl RBT (S. 253), um die neue
Konfiguration durch einen Neustart des Controllers
zu aktivieren.

Wenn das Booten der Firmware abgeschlossen ist,
senden Sie den Befehl CST?, um zu priifen, ob der
Controller nun auf den korrekten Hexapod-Typ
abgestimmt ist.

Wenn die Antwort auf CST? den korrekten
Hexapod-Typ anzeigt, kénnen Sie mit der
Inbetriebnahme lhres Systems fortfahren.
Andernfalls kontaktieren Sie unseren Kundendienst
(S. 367).

Wenn der Controller "0" zuriickgemeldet hat:

1.

Senden Sie den Befehl ERR? (S. 176). Wenn die
Antwort auf ERR? den Fehlercode 233 oder 211
enthalt, fehlt im Controller die Konfigurationsdatei
flr den Hexapod.

Kontaktieren Sie unseren Kundendienst (S. 367), um
eine geeignete Konfigurationsdatei zu erhalten. Fir
die Installation der neuen Konfigurationsdatei siehe
"Firmware und Konfigurationsdateien aktualisieren"
(S. 340).

Wiederholen Sie das Laden der Konfiguration (siehe
oben).
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Storung Mogliche Ursachen | Behebung
Der Hexapod | Falscher Befehl » Senden Sie den Befehl ERR? (S. 176) und prifen Sie
bewegt sich oder falsche Syntax den zurtickgemeldeten Fehlercode.
nicht.
Der Hexapod |Kommandierte Die Antwort auf TRA? zeigt rundungsbedingt
bewegt sich Position auBerhalb | moglicherweise eine Position an, die nicht erreicht
nicht. der aktuellen werden kann. Das Kommandieren einer solchen Position
Stellwegsgrenzen schlagt fehl und erzeugt den Fehlercode 7 ("Position out
of limits"). Sie kdnnen deshalb die Antwort auf TRA? mit
einem Faktor so begrenzen, dass nur Positionen
angezeigt werden, die auch tatsachlich kommandiert
werden kénnen:
» Setzen Sie mit SPA den Parameter Reduction Factor
for TRA? Response (0x19006000) auf einen
geeigneten Wert zwischen 0 und 1.
Der Hexapod | Die Bewegungs- 1. Senden Sie den Befehl ERR? (S. 176) und priifen Sie
bewegt sich plattform befindet den zuriickgemeldeten Fehlercode.
nicht. 5|ch.a?n emer 2. Senden Sie den Befehl POS?, um die aktuelle
Position auBerhalb ition der B lattform zu oriifen
der Stellwegs- Position der Bewegungspla p .
grenzen. Das Wenn der Fehlercode 7 zuriickgemeldet wird und die
Kommandieren aktuelle Position fiir mindestens eine Achse auBerhalb
einer zulissigen der Stellwegsgrenzen liegt, sind abhdangig vom Sensortyp
Zielposition erzeugt des Hexapods (inkrementell oder absolut messend) die
den Fehlercode 7 folgenden Schritte erforderlich.
(,,Position out of Wenn der Hexapod mit inkrementellen Sensoren
limits“). ausgestattet ist:
1. Uberpriifen Sie Ihr System und stellen Sie sicher,
dass alle Achsen gefahrlos bewegt werden kénnen.
2. Starten Sie eine Referenzierungsfahrt fiir den
Hexapod.
Wenn der Hexapod mit absolut messenden Sensoren
ausgestattet ist:
1. Uberpriifen Sie Ihr System und stellen Sie sicher,
dass alle Achsen gefahrlos bewegt werden kénnen.
2. Deaktivieren Sie Giber den Parameter Check
Calculated Trajectory Before Motion temporar die
automatische Priifung des Dynamikprofils (S. 37).
Hinweis: Mit dem Deaktivieren der automatischen
Priifung des Dynamikprofils schalten Sie eine
Sicherheitsfunktion des C-887 temporar aus. Wenn
die automatische Prifung deaktiviert ist, tragen Sie
die Verantwortung dafir, die Bewegungsplattform
in die richtige Richtung zu kommandieren und
Kollisionen zu vermeiden.
Senden Sie SPA 1 0x19006002 0, um die
automatische Prifung zu deaktivieren.
360 Version: 1.5.0 MS244D C-887 Hexapod-Controller
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3. Schalten Sie mit dem Befehl SVO (S. 268) den
Servomodus fiir alle Achsen ein.

4. Kommandieren Sie die Bewegungsplattform an eine
Position, die im zuldssigen Arbeitsraum liegt und ca.
1 bis 5 um von den Stellwegsgrenzen entfernt ist. Sie
kénnen dazu einen der folgenden Befehle
verwenden: MOV, MVR, MRW, MRT.

Nach dem erfolgreichen Anfahren der
kommandierten Position wird die Priifung des
Dynamikprofils automatisch wieder aktiviert.
Anmerkungen:

Wenn das Anfahren der kommandierten Position
fehlschlagt, bleibt die Prifung des Dynamikprofils
deaktiviert.

Die Priifung des Dynamikprofils wird auch durch die
Befehle HLT, FRF, STE, IMP, VMO? wieder
aktiviert.

5. Uberpriifen Sie lhr System erneut:

a) Senden Sie den Befehl ERR? und priifen Sie den
zurlickgemeldeten Fehlercode.

b) Senden Sie den Befehl POS?, um die aktuelle
Position der Bewegungsplattform zu priifen.

c) Senden Sie den Befehl SPA? 1 0x19006002,
um den Aktivierungszustand der Prifung des
Dynamikprofils zu prifen.

Wenn der Fehlercode 0 zuriickgemeldet wird, die
aktuelle Position innerhalb der Stellwegsgrenzen liegt
und die Priifung des Dynamikprofils aktiviert ist, ist Ihr
System wieder betriebsbereit. Wenn eine dieser
Voraussetzungen nicht erfullt ist:

1. Wiederholen Sie die oben angegebenen Schritte.

2. Wenn die Prozedur dauerhaft erfolglos bleibt,
kontaktieren Sie unseren Kundendienst (S. 367).

Der Hexapod |Servomodus wurde [Bewegungen der Achsen sind nur bei eingeschaltetem

bewegt sich automatisch Servomodus moglich. Das Ausschalten des Servomodus

nicht. ausgeschaltet stoppt die Bewegung.

1. Senden Sie den Befehl SVO? (S. 269), um den
Aktivierungszustand des Servomodus zu priifen.

2. Senden Sie den Befehl ERR? (S. 176) und prifen Sie
den zurlickgemeldeten Fehlercode. Details zu

moglichen Fehlercodes und deren Ursachen siehe
"Schutzfunktionen des C-887" (S. 90).

C-887 Hexapod-Controller mMS244D Version: 1.5.0 361
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Der Hexapod |Funktionsgenera- |Wahrend der Funktionsgeneratorausgabe prift der C-
bewegt sich torausgabe stoppt |[887 standig, ob die Bewegung noch moglich ist. In
nicht. abrupt folgenden Fallen stoppt der C-887 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.

» Definieren Sie geeignete Kurvenformen, Details
siehe "Kurvenform in Kurventabelle erstellen"
(S. 106).

Der Hexapod
bewegt sich
nicht.

"  Fremdkorper ist
in die Antriebs-
spindel geraten

=  Motor defekt
= Sensor defekt

= Gelenk
gebrochen oder
blockiert

=  Last zu groR

Die Referenzierungsfahrt wird nicht erfolgreich
ausgefihrt, oder der Servomodus wird wahrend einer
Bewegung automatisch ausgeschaltet (siehe
"Automatisches Ausschalten des Servomodus / Stoppen
der Bewegung" (S. 91)).

Wenn moglich:

> Fuhren Sie einen Beintest durch (S. 350) und
lbermitteln Sie die Testergebnisse an unseren
Kundendienst (S. 367).

» Fihren Sie entweder eine Bewegung in der Z-Achse
durch oder die Bewegung, bei der der Fehler
auftritt, und zeichnen Sie dabei mit dem
Datenrekorder fiir die Hexapod-Beine die aktuelle
Position (RecOption 2), die Zielposition (RecOption
1) und den Motorstellwert (RecOption 73) auf.
Ubermitteln Sie die Testergebnisse an unseren
Kundendienst (S. 367).

Verringerte
Wiederhol-
genauigkeit
des Hexapods

= Verspannte
Grundplatte

= Verspannte
Bewegungs-
plattform

» Montieren Sie den Hexapod auf ebener Grundflache
(siehe Benutzerhandbuch des Hexapods).

> Befestigen Sie auf der Bewegungsplattform nur
Lasten mit ebener Grundflache.

Verringerte
Wiederhol-
genauigkeit
des Hexapods

Mangelschmierung
aufgrund kleiner
Bewegungen lber
einen langen
Zeitraum

» Flhren Sie in regelmaRigen Abstdnden eine
Wartungsfahrt durch (S. 349).

Verringerte

AuRere Stérein-

» Stellen Sie sicher, dass keine Schwingungen auf das

Wiederhol- flisse System Ubertragen werden.
genauigkeit > Stellen Sie sicher, dass die Bewegung der
des Hexapods Bewegungsplattform nicht durch Krafte
beeintrachtigt wird, die zum Beispiel aus
mitgeschleppten Kabeln resultieren.
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» Stellen Sie sicher, dass sich das System in einem
thermischen Gleichgewicht befindet.
Schlechte " Ungeeignete » Halten Sie bei der Vorgabe von Zielposition,

Ablaufgenau-
igkeit

Parameter-
einstellungen
fir Regelung

= Geschwindig-
keit, Beschleu-
nigung zu hoch
oder zu niedrig

= Ungeeignetes
Dynamikprofil

= Verandertes
Systemverhal-
ten durch
zunehmende
Leichtgdngigkeit

Geschwindigkeit und Beschleunigung die
Spezifikationen des Hexapods ein. Haufig hilft es,
eine moglichst niedrige Geschwindigkeit mit einer
moglichst hohen Beschleunigung zu kombinieren.

» Stellen Sie die Parameter fiir die Regelung (z. B. P-, I-
, D-Term) passend ein. Typischerweise erfolgt die
Optimierung empirisch, d. h., Sie beobachten das
Verhalten des Hexapods bei verschiedenen Werten.

» Wenn Sie das Dynamikprofil durch aufeinander
folgende MOV-Befehle oder liber die EtherCAT-
Schnittstelle vorgeben, beachten Sie die Hinweise in
"Zyklische Ubertragung von Zielpositionen" (S. 39).

» Wenn Sie den Funktionsgenerator verwenden:
Definieren Sie geeignete Kurvenformen, Details
siehe "Kurvenform in Kurventabelle erstellen"

(S. 106).

Storung Mogliche Ursachen | Behebung

Kommunika- Falsches » Prifen Sie das Kabel.

tion mitdem | Kommunikations- — Verwenden Sie fiir die RS-232-Verbindung ein
C-887 funktio- |kabel wird

niert nicht

verwendet oder es
ist defekt

Nullmodemkabel.

— Verwenden Sie fur die TCP/IP-Verbindung Giber
einen Hub oder einen Router (mit DHCP-Server)
das Straight-Through-Netzwerkkabel.

— Verwenden Sie fir die direkte Verbindung mit
der Ethernet-Anschlussbuchse des PC das
Crossover-Netzwerkkabel.

» Prifen Sie gegebenenfalls, ob das Kabel an einem
fehlerfreien System funktioniert.

Kommunikations-
schnittstelle ist
nicht richtig
konfiguriert

Bei Verwendung der RS-232 Schnittstelle:
» Prufen Sie die Port- Einstellungen, die Baudrate und
die Handshake-Einstellung des PC.

Bei Verwendung der TCP/IP-Verbindung:

» SchlieRen Sie den Controller an das Netzwerk an,
bevor Sie ihn einschalten. Andernfalls missen Sie
den Controller aus- und erneut einschalten.

» Priifen Sie die Netzwerkeinstellungen (S. 74).

» Prifen Sie in den Einstellungen der Firewall, dass
der UDP-Broadcast erlaubt ist. Wenden Sie sich

C-887 Hexapod-Controller
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gegebenenfalls an Ihren Netzwerkadministrator.
Geben Sie alternativ die IP-Adresse des Controllers
manuell ein.

> Stellen Sie sicher, dass das Netzwerk nicht fur
unbekannte Gerate gesperrt ist.

> Stellen Sie sicher, dass der Netzwerkverkehr zum C-
887 nicht durch eine Firewall blockiert wird.

» Stellen Sie sicher, dass nicht mehrere PC-
Softwareanwendungen gleichzeitig auf den C-887
zugreifen kdnnen.

> Stellen Sie sicher, dass Sie beim Herstellen der
Kommunikation den richtigen C-887 ausgewahlt
haben.

» Wenn Sie die Probleme nicht beheben kénnen,
wenden Sie sich gegebenenfalls an |hren
Netzwerkadministrator.

Startvorgang des 1. Warten Sie nach dem Einschalten oder nach einem

C-887 ist noch nicht Neustart des C-887 circa 40 Sekunden (zweiter

beendet Signalton wurde ausgegeben und die LEDs PWR und
STA leuchten).

2. Versuchen Sie erneut, die Kommunikation
aufzubauen oder Befehle zu senden.

Wenn die IP-Adressen der Netzwerkteilnehmer mit

AutolP konfiguriert werden, dauert es nach dem Ende

des Startvorgangs des C-887 (S. 74) bis zu 2 Minuten, bis

die Kommunikation Gber TCP/IP maoglich ist.
Ein anderes » SchlieRen Sie das andere Programm.
Programm greift
auf die Schnitt-
stelle zu
Probleme mit » Prufen Sie, ob das System mit einer anderen PC-
spezieller PC- Software, wie z. B. einem Terminalprogramm oder
Software einer Entwicklungsumgebung, funktioniert.

Sie kdnnen die Kommunikation testen, indem Sie ein

Terminalprogramm (z. B. PITerminal) starten und

*IDN? oder HLP? eingeben.

» Achten Sie darauf, dass Sie Befehle mit einem LF
(line feed) abschlieRBen.

Ein Befehl wird erst ausgefiihrt, wenn der LF empfangen

wurde.
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Kundensoft- Falsche Kombi- » Prifen Sie, ob das System mit einem
ware lauft nation der Treiber- Terminalprogramm lauft.

nicht mit den
Treibern von PI

routinen/Vls

Wenn ja:

> Lesen Sie die Angaben im Handbuch der
zugehorigen PC-Software und vergleichen Sie den
Beispielcode auf dem Datentrager der Pl Software
Suite mit Ihrem 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. 367).

C-887 Hexapod-Controller
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12 Kundendienst

Wenden Sie sich bei Fragen und Bestellungen an Ihre Pl 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. 9) bereit.

C-887 Hexapod-Controller mMS244D Version: 1.5.0 367
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13.1

13.1.1

Technische Daten

PI

Anderungen vorbehalten. Die aktuellen Produktspezifikationen finden Sie auf der Seite des
Produkts unter www.pi.de.

In diesem Kapitel
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Spezifikationen

Datentabelle

Grundlegendes C-887.52 C-887.521 C-887.522 C-887.523
Achsen/Kanéle 6 6 6 6

Zusatzachsen 2 Einzelachsen 2 Einzelachsen 2 Einzelachsen 2 Einzelachsen
Prozessor Intel Atom Dual Intel Atom Dual Intel Atom Dual Intel Atom Dual
Core (1,8 GHz) Core (1,8 GHz) Core (1,8 GHz) Core (1,8 GHz)
Anwendungs- Controller-Makros | Controller-Makros | Controller-Makros | Controller-Makros
bezogene GCS | Controller- | GCS | Controller- GCS | Controller- | GCS | Controller-
Funktionen Makros PIPython | | Makros PIPython | | Makros PIPython | | Makros PIPython |

Datenrekorder |
Startup-Makro

Datenrekorder |
Fast Alignment |
Startup-Makro

Datenrekorder |
Startup-Makro

Datenrekorder |
Fast Alignment |
Startup-Makro

Schutzfunktionen

Ausschalten des
Servomodus im
Fehlerfall

Ausschalten des
Servomodus im
Fehlerfall

Achsabschaltung
Uber externen
Schalter |
Ausschalten des
Servomodus im
Fehlerfall

Achsabschaltung
liber externen
Schalter |
Ausschalten des
Servomodus im
Fehlerfall

Konfigurations-

Auslesen des ID-

Auslesen des ID-

Auslesen des ID-

Auslesen des ID-

Management Chips | manuelle Chips | manuelle Chips | manuelle Chips | manuelle
Parametereingabe |Parametereingabe |Parametereingabe |Parametereingabe
Unterstitzter ID- ID-Chip 2.0 ID-Chip 2.0 ID-Chip 2.0 ID-Chip 2.0
Chip
C-887 Hexapod-Controller MS244D Version: 1.5.0 369
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Bewegung und
Regler

C-887.52

C-887.521

C-887.522

C-887.523

Unterstutztes A/B-Quadratur, RS- | A/B-Quadratur, RS- | A/B-Quadratur, RS- | A/B-Quadratur, RS-
Sensorsignal 422 | BiSS-C 422 | BiSS-C 422 | BiSS-C 422 | BiSS-C
Geregelte GroRen [ Position Position Position Position

Maximale 10000 Hz 10000 Hz 10000 Hz 10000 Hz

Regelfrequenz
(Servozyklus)

Bewegungstypen

Punkt-zu-Punkt-
Bewegung mit
Profilgenerator |
Zyklisch synchrone
Zielwertvorgabe
flr Position | Area
Scan Routinen |
Gradient Search
Routinen |
Funktionsgenera-
tor

Punkt-zu-Punkt-
Bewegung mit
Profilgenerator |
Zyklisch synchrone
Zielwertvorgabe
fur Position | Area
Scan Routinen |
Gradient Search
Routinen |
Funktionsgenera-
tor

Punkt-zu-Punkt-
Bewegung mit
Profilgenerator |
Zyklisch synchrone
Zielwertvorgabe
flr Position | Area
Scan Routinen |
Gradient Search
Routinen |
Funktionsgenera-
tor

Punkt-zu-Punkt-
Bewegung mit
Profilgenerator |
Zyklisch synchrone
Zielwertvorgabe
fur Position | Area
Scan Routinen |
Gradient Search
Routinen |
Funktionsgenera-
tor

Koordinierung der
Bewegung

Koordinierte Mehr-
achsbewegung |
Benutzerdefinierte
Koordinatensyste-
me | Work- und
Tool-Koordinaten-
systeme

Koordinierte Mehr-
achsbewegung |
Benutzerdefinierte
Koordinatensyste-
me | Work- und
Tool-Koordinaten-
systeme

Koordinierte Mehr-
achsbewegung |
Benutzerdefinierte
Koordinatensyste-
me | Work- und
Tool-Koordinaten-
systeme

Koordinierte Mehr-
achsbewegung |
Benutzerdefinierte
Koordinatensyste-
me | Work- und
Tool-Koordinaten-
systeme

Referenzschalter- TTL TTL TTL TTL
eingang

Endschaltereingang | TTL TTL TTL TTL
Schnittstellen und | C-887.52 C-887.521 C-887.522 C-887.523

Bedienung

Kommunikations-
schnittstellen

RS-232 | TCP/IP |
USB (nur fur
manuelle Bedien-
einheiten)

RS-232 | TCP/IP |
USB (nur fur
manuelle Bedien-
einheiten)

RS-232 | TCP/IP |
USB (nur fur
manuelle Bedien-
einheiten)

RS-232 | TCP/IP |
USB (nur fur
manuelle Bedien-
einheiten)

An/Aus-Schalter

Hardware-Schalter
An/Aus

Hardware-Schalter
An/Aus

Hardware-Schalter
An/Aus

Hardware-Schalter
An/Aus

Display und Status-LED | Error- |Status-LED | Error- |Status-LED | Error- |Status-LED | Error-

Anzeigen LED | Power-LED | |LED | Power-LED | |LED | Power-LED | |LED | Power-LED |
Macro-LED Macro-LED Macro-LED Macro-LED

Manuelle Manuelle Manuelle Manuelle Manuelle

Bedienbhilfe(n)

Bedieneinheit mit
USB-Anschluss

Bedieneinheit mit
USB-Anschluss

Bedieneinheit mit
USB-Anschluss

Bedieneinheit mit
USB-Anschluss

Befehlssatz GCS 2.0 GCS 2.0 GCS 2.0 GCS 2.0
Bedienersoftware PIMikroMove PIMikroMove PIMikroMove PIMikroMove
Version: 1.5.0 MsS244D C-887 Hexapod-Controller
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Schnittstellen und | C-887.52 C-887.521 C-887.522 C-887.523

Bedienung

Software-APIs C, C++,CH | C, C++,CH | C, C++,CH | C, C++,CH |
MATLAB | NI MATLAB | NI MATLAB | NI MATLAB | NI

LabView | Python

LabView | Python

LabView | Python

LabView | Python

Analoge Eingdnge

4

6

4

6

Analoges 4 x-10bis 10V, 2x-5bis5V, 4 x-10bis 10V, 2x-5bis5V,
Eingangssignal 12 Bit 16 Bit, 5 kHz 12 Bit 16 Bit, 5 kHz
Bandbreite Bandbreite
4 x-10 bis 10V, 4 x-10 bis 10V,
12 Bit 12 Bit
Digitale Eingdnge 4 4 4 4
Digitales TTL TTL TTL TTL
Eingangssignal
Digitale Ausgdange |4 4 4 4
Digitales TTL TTL TTL TTL
Ausgangssignal
Elektrische C-887.52 C-887.521 C-887.522 C-887.523
Eigenschaften
Ausgangsspannung |24V 24V 24V 24V
Spitzenausgangs- 6000 mA 6000 mA 6000 mA 6000 mA
strom
Anschliisse und C-887.52 C-887.521 C-887.522 C-887.523
Umgebung
Hexapodanschluss | M12 4-polig (w) M12 4-polig (w) M12 4-polig (w) M12 4-polig (w)
Stromversorgung
Hexapodanschluss | HD D-Sub 78 (w) HD D-Sub 78 (w) HD D-Sub 78 (w) HD D-Sub 78 (w)
Datenlibertragung
Anschluss D-Sub 15 (w) D-Sub 15 (w) D-Sub 15 (w) D-Sub 15 (w)
Zusatzachsen
Anschluss Motion- |- - M12 8-polig (w) M12 8-polig (w)
Stop-Button
Anschluss analoger | HD D-Sub 26 (w) BNC | HD D-Sub 26 (w) BNC |

Eingang

HD D-Sub 26 (w)

HD D-Sub 26 (w)

Anschluss digitaler
Eingang

HD D-Sub 26 (w)

HD D-Sub 26 (w)

HD D-Sub 26 (w)

HD D-Sub 26 (w)

Anschluss digitaler
Ausgang

HD D-Sub 26 (w)

HD D-Sub 26 (w)

HD D-Sub 26 (w)

HD D-Sub 26 (w)

Anschluss TCP/IP

RJ45 Buchse, 8P8C

RJ45 Buchse, 8P8C

RJ45 Buchse, 8P8C

RJ45 Buchse, 8P8C

Anschluss RS-232

D-Sub 9 (m)

D-Sub 9 (m)

D-Sub 9 (m)

D-Sub 9 (m)

C-887 Hexapod-Controller
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Anschliisse und C-887.52 C-887.521 C-887.522 C-887.523

Umgebung

Anschluss Versor- M12 4-polig (m) M12 4-polig (m) M12 4-polig (m) M12 4-polig (m)

gungsspannung

Betriebsspannung |24V 24V 24V 24V

Maximale 8A 8A 8A 8A

Stromaufnahme

Netzteil Im Lieferumfang | [Im Lieferumfang | |Im Lieferumfang | |Im Lieferumfang |
Netzteil 24 V DC Netzteil 24 V DC Netzteil 24 V DC Netzteil 24 V DC

Betriebstempera- 5 bis 40 °C 5 bis 40 °C 5 bis 40 °C 5 bis 40 °C

turbereich

Gesamtmasse 2800 g 2800 g 2800 g 2800 g

Grundlegendes C-887.53 C-887.531 C-887.532 C-887.533

Achsen/Kanale 6 6 6 6

Zusatzachsen 2 Einzelachsen 2 Einzelachsen 2 Einzelachsen 2 Einzelachsen
Prozessor Intel Atom Dual Intel Atom Dual Intel Atom Dual Intel Atom Dual
Core (1,8 GHz) Core (1,8 GHz) Core (1,8 GHz) Core (1,8 GHz)
Anwendungs- Controller-Makros | Controller-Makros | Controller-Makros | Controller-Makros
bezogene GCS | Controller- | GCS | Controller- | GCS | Controller- | GCS | Controller-
Funktionen Makros PIPython | [ Makros PIPython | | Makros PIPython | | Makros PIPython |

Datenrekorder |
Startup-Makro

Datenrekorder |
Fast Alignment |
Startup-Makro

Datenrekorder |
Startup-Makro

Datenrekorder |
Fast Alignment |
Startup-Makro

Schutzfunktionen

Ausschalten des
Servomodus im
Fehlerfall

Ausschalten des
Servomodus im
Fehlerfall

Achsabschaltung
Uber externen
Schalter |
Ausschalten des
Servomodus im
Fehlerfall

Achsabschaltung
Uiber externen
Schalter |
Ausschalten des
Servomodus im
Fehlerfall

Konfigurations-

Auslesen des ID-

Auslesen des ID-

Auslesen des ID-

Auslesen des ID-

Management Chips | manuelle Chips | manuelle Chips | manuelle Chips | manuelle
Parametereingabe |Parametereingabe |Parametereingabe |Parametereingabe

Unterstitzter ID- ID-Chip 2.0 ID-Chip 2.0 ID-Chip 2.0 ID-Chip 2.0

Chip

Bewegung und C-887.53 C-887.531 C-887.532 C-887.533

Regler

Unterstutztes A/B-Quadratur, RS- | A/B-Quadratur, RS- | A/B-Quadratur, RS- | A/B-Quadratur, RS-
Sensorsignal 422 | BiSS-C 422 | BiSS-C 422 | BiSS-C 422 | BiSS-C
Geregelte GroRen [ Position Position Position Position
Maximale 10000 Hz 10000 Hz 10000 Hz 10000 Hz
Regelfrequenz
(Servozyklus)
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Bewegung und
Regler

C-887.53

C-887.531

C-887.532

C-887.533

Bewegungstypen

Punkt-zu-Punkt-
Bewegung mit
Profilgenerator |
Zyklisch synchrone
Zielwertvorgabe
flr Position | Area
Scan Routinen |
Gradient Search
Routinen |
Funktions-
generator

Punkt-zu-Punkt-
Bewegung mit
Profilgenerator |
Zyklisch synchrone
Zielwertvorgabe
fur Position | Area
Scan Routinen |
Gradient Search
Routinen |
Funktions-
generator

Punkt-zu-Punkt-
Bewegung mit
Profilgenerator |
Zyklisch synchrone
Zielwertvorgabe
flr Position | Area
Scan Routinen |
Gradient Search
Routinen |
Funktions-
generator

Punkt-zu-Punkt-
Bewegung mit
Profilgenerator |
Zyklisch synchrone
Zielwertvorgabe
fur Position | Area
Scan Routinen |
Gradient Search
Routinen |
Funktions-
generator

Koordinierung der
Bewegung

Koordinierte Mehr-
achsbewegung |
Benutzerdefinierte
Koordinaten-
systeme | Work-
und Tool-Koordina-

Koordinierte Mehr-
achsbewegung |
Benutzerdefinierte
Koordinaten-
systeme | Work-
und Tool-Koordina-

Koordinierte Mehr-
achsbewegung |
Benutzerdefinierte
Koordinaten-
systeme | Work-
und Tool-Koordina-

Koordinierte Mehr-
achsbewegung |
Benutzerdefinierte
Koordinaten-
systeme | Work-
und Tool-Koordina-

tensysteme tensysteme tensysteme tensysteme
Referenzschalter- TTL TTL TTL TTL
eingang
Endschaltereingang | TTL TTL TTL TTL
Schnittstellen und | C-887.53 C-887.531 C-887.532 C-887.533

Bedienung

Kommunikations-
schnittstellen

EtherCAT-Slave |
RS-232 | TCP/IP |
USB (nur far
manuelle
Bedieneinheiten)

EtherCAT-Slave |
RS-232 | TCP/IP |
USB (nur fur
manuelle
Bedieneinheiten)

EtherCAT-Slave |
RS-232 | TCP/IP |
USB (nur far
manuelle
Bedieneinheiten)

EtherCAT-Slave |
RS-232 | TCP/IP |
USB (nur fur
manuelle
Bedieneinheiten)

An/Aus-Schalter

Hardware-Schalter
An/Aus

Hardware-Schalter
An/Aus

Hardware-Schalter
An/Aus

Hardware-Schalter
An/Aus

Display und Status-LED | Error- |Status-LED | Error- |Status-LED | Error- |Status-LED | Error-

Anzeigen LED | Power-LED | |LED | Power-LED | |LED | Power-LED | |LED | Power-LED |
Macro-LED Macro-LED Macro-LED Macro-LED

Manuelle Manuelle Manuelle Manuelle Manuelle

Bedienbhilfe(n)

Bedieneinheit mit
USB-Anschluss

Bedieneinheit mit
USB-Anschluss

Bedieneinheit mit
USB-Anschluss

Bedieneinheit mit
USB-Anschluss

Befehlssatz GCS 2.0 GCS 2.0 GCS 2.0 GCS 2.0

Bedienersoftware PIMikroMove PIMikroMove PIMikroMove PIMikroMove

Software-APIs C, C++,CH | C, C++, CH | C, C++,CH | C, C++, CH |
MATLAB | NI MATLAB | NI MATLAB | NI MATLAB | NI

LabView | Python

LabView | Python

LabView | Python

LabView | Python

Analoge Eingdnge

4

6

4

6
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Schnittstellen und | C-887.53 C-887.531 C-887.532 C-887.533
Bedienung
Analoges 4 x-10 bis 10V, 2x-5bis5V, 4 x-10 bis 10V, 2x-5bis5V,
Eingangssignal 12 Bit 16 Bit, 5 kHz 12 Bit 16 Bit, 5 kHz
Bandbreite Bandbreite
4 x-10 bis 10V, 4 x-10 bis 10V,
12 Bit 12 Bit
Digitale Eingdnge 4 4 4 4
Digitales TTL TTL TTL TTL
Eingangssignal
Digitale Ausgdange |4 4 4 4
Digitales TTL TTL TTL TTL
Ausgangssignal
Industrial Ethernet- | EtherCAT EtherCAT EtherCAT EtherCAT

Protokoll

EtherCAT-
Gerateklasse

EtherCAT-Slave

EtherCAT-Slave

EtherCAT-Slave

EtherCAT-Slave

EtherCAT-Kommu-
nikationsprofil

CAN application
protocol over

CAN application
protocol over

CAN application
protocol over

CAN application
protocol over

EtherCAT (CoE) EtherCAT (CoE) EtherCAT (CoE) EtherCAT (CoE)
Antriebsprofil CiA402 Drive CiA402 Drive CiA402 Drive CiA402 Drive
implementiert fur | Profile (IEC 61800- | Profile (IEC 61800- | Profile (IEC 61800- | Profile (IEC 61800-
EtherCAT 7-201) 7-201) 7-201) 7-201)
Unterstiitzte Referenzierungs- Referenzierungs- Referenzierungs- Referenzierungs-
Betriebsmodi fahrt (homing fahrt (homing fahrt (homing fahrt (homing
gemal CiA402 mode) | mode) | mode) | mode) |

Positioniermodus
mit zyklischer
Positionsvorgabe
durch die SPS
(cyclic synchronous
position mode) |
Sicherer Grund-
zustand zum
Aktivieren von
Koordinatensyste-
men (No mode
changes / no mode
selected)

Positioniermodus
mit zyklischer
Positionsvorgabe
durch die SPS
(cyclic synchronous
position mode) |
Sicherer Grund-
zustand zum
Aktivieren von
Koordinatensyste-
men (No mode
changes / no mode
selected)

Positioniermodus
mit zyklischer
Positionsvorgabe
durch die SPS
(cyclic synchronous
position mode) |
Sicherer Grund-
zustand zum
Aktivieren von
Koordinatensyste-
men (No mode
changes / no mode
selected)

Positioniermodus
mit zyklischer
Positionsvorgabe
durch die SPS
(cyclic synchronous
position mode) |
Sicherer Grund-
zustand zum
Aktivieren von
Koordinatensyste-
men (No mode
changes / no mode
selected)

EtherCAT-Synchro-
nisierungsmodi

Distributed Clocks
(DC) | Synchron
mit SYNCO Event

Distributed Clocks
(DC) | Synchron
mit SYNCO Event

Distributed Clocks
(DC) | Synchron
mit SYNCO Event

Distributed Clocks
(DC) | Synchron
mit SYNCO Event

EtherCAT-Zykluszeit

21 ms

21 ms

21 ms

21 ms
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Elektrische C-887.53 C-887.531 C-887.532 C-887.533
Eigenschaften

Ausgangsspannung (24 V 24V 24V 24V
Spitzenausgangs- 6000 mA 6000 mA 6000 mA 6000 mA

strom

Anschliisse und C-887.53 C-887.531 C-887.532 C-887.533
Umgebung

Hexapodanschluss | M12 4-polig (w) M12 4-polig (w) M12 4-polig (w) M12 4-polig (w)
Stromversorgung

Hexapodanschluss | HD D-Sub 78 (w) HD D-Sub 78 (w) HD D-Sub 78 (w) HD D-Sub 78 (w)
Datenibertragung

Anschluss D-Sub 15 (w) D-Sub 15 (w) D-Sub 15 (w) D-Sub 15 (w)
Zusatzachsen

Anschluss Motion- |- - M12 8-polig (w) M12 8-polig (w)
Stop-Button

Anschluss analoger |HD D-Sub 26 (w) BNC | HD D-Sub 26 (w) BNC |

Eingang

HD D-Sub 26 (w)

HD D-Sub 26 (w)

Anschluss digitaler
Eingang

HD D-Sub 26 (w)

HD D-Sub 26 (w)

HD D-Sub 26 (w)

HD D-Sub 26 (w)

Anschluss digitaler
Ausgang

HD D-Sub 26 (w)

HD D-Sub 26 (w)

HD D-Sub 26 (w)

HD D-Sub 26 (w)

Anschluss TCP/IP

RJ45 Buchse, 8P8C

RJ45 Buchse, 8P8C

RJ45 Buchse, 8P8C

RJ45 Buchse, 8P8C

Anschluss RS-232

D-Sub 9 (m)

D-Sub 9 (m)

D-Sub 9 (m)

D-Sub 9 (m)

Anschluss EtherCAT

RJ45 Buchse, 8P8C

RJ45 Buchse, 8P8C

RJ45 Buchse, 8P8C

RJ45 Buchse, 8P8C

Anschluss Versor-

M12 4-polig (m)

M12 4-polig (m)

M12 4-polig (m)

M12 4-polig (m)

gungsspannung
Betriebsspannung |24V 24V 24V 24V
Maximale 8A 8A 8A 8A
Stromaufnahme
Netzteil Im Lieferumfang | [Im Lieferumfang | |Im Lieferumfang | |Im Lieferumfang |

Netzteil 24 V DC Netzteil 24 V DC Netzteil 24 V DC Netzteil 24 V DC

Betriebstempera- 5 bis 40 °C 5 bis 40 °C 5 bis 40 °C 5 bis 40 °C
turbereich
Gesamtmasse 2800 g 2800 g 2800 g 2800 g
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13.1.2  Spezifikationen der analogen Eingange

Anschluss Buchse 1/O BNC-Buchsen Analog In 5 und

AnalogIn 6
Vorhandensein alle Modelle C-887.5xx nur Modelle C-887.521, .523, .531,
.533

Eingangsspannungsbereich -10 bis10V -5 bis5V

Max. zuldssige Uberspannung 12,5V 25V

Auflésung ADC 12 Bit 16 Bit

Absolute Genauigkeit 10 Bit 13 Bit

Abtastrate 10 kHz 10 kHz

Bandbreite 100 Hz 5 kHz

Eingangswiderstand 15 kQ 15 kQ

Kanalkennungen, die in Befehlen |1 bis 4 (Kennungen entsprechen | Analog In 5: 5

zu verwenden sind den Nummern in den Analog In 6: 6

Signalnamen, siehe "1/0O-
Anschluss" (S. 381))

13.1.3  Zykluszeiten

Achse XY 22UV, W A, B, Hexapod-Beine 1 bis 6

Zykluszeit 1ms 0,1 ms

Die Unterschiede in den Zykluszeiten resultieren aus den Antriebskonzepten:

= AchsenX,Y,Z U, Vund W der Bewegungsplattform des Hexapods: Bewegung resultiert
aus den Bewegungen der Hexapod-Beine 1 bis 6
= Hexapod-Beine 1 bis 6 und Achsen A und B: geregelte Antriebe mit PWM-Verstarkern

13.1.4 Bemessungsdaten

Der C-887 ist fiir folgende BetriebsgroRen ausgelegt:

Maximale Maximale Maximale
Eingang an: | Betriebs- Betriebs- Stromauf-
spannung frequenz nahme

Einbaustecker |24V g 8A

M12 4-polig

(m)
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Maximale Maximale Maximaler
Ausgang an: | Ausgangs- Ausgabe- Ausgangs-

spannung frequenz strom
Buchse M12 |24V e 7A
4-polig (w)

13.1.5 Umgebungsbedingungen und Klassifizierungen

Folgende Umgebungsbedingungen und Klassifizierungen sind fiir den C-887 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°Cbis 70 °C

Transporttemperatur

—25 °C bis +85 °C

Uberspannungskategorie

Schutzklasse

Verschmutzungsgrad

Schutzart gemaR IEC 60529

C-887 Hexapod-Controller
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13.2 Abmessungen
Abmessungen in mm
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13.3

13.3.1

Spezifikationen Kabel

PI

Dateniibertragungs- und Stromversorgungskabel

Dateniibertra-
gungskabel

Stromversorgungskabel, einseitig
abgewinkelter Stecker

Stromversorgungskabel, gerade
Stecker

Alle Hexapodtypen

H-820, H-824, H-825, H-840, H-850

H-810, H-811, H-206

C-815.82D02 C-815.82P02A C-815.82P02E
C-815.82D03 C-815.82P03A C-815.82P03E
C-815.82D05 C-815.82P05A C-815.82P05E
C-815.82D07 C-815.82P07A C-815.82P07E
C-815.82D10 C-815.82P10A C-815.82P10E
C-815.82D20 C-815.82P20A C-815.82P20E

Die Modelle unterscheiden sich bezlglich folgender Merkmale:

1. Kabeltyp

2. Lange

3. Steckertyp (nur Stromkabel)

In der Produktnummer sind diese Merkmale durch die Stellen nach dem C-815.82 wie folgt

verschlisselt:

Stelle nach dem C-815.82 | Bedeutung

Mogliche Werte

Erste Stelle Kabeltyp D — Datenlibertragungskabel

P — Stromversorgungskabel
Zweite Stelle Lange 02-2m

03-3m

05-5m

07-7,5m

10-10m

20—-20m
Dritte Stelle Steckertyp (nur A —abgewinkelter Steckverbinder

Stromversorgungskabel) E — gerader Steckverbinder
Allgemein Einheit
Kabellange L 2/3/5/7,5/10/20 m
Maximale Geschwindigkeit 3 m/s
Maximale Beschleunigung 5 m/s?
Maximale Anzahl Biegezyklen 1 Mio.
Betriebstemperaturbereich -10 bis +70 °C
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Stromversorgungskabel, gerade Stecker Einheit
Minimaler Biegeradius in einer Schleppkette 49 mm
Minimaler Biegeradius bei der Festinstallation 24,5 mm
AuRendurchmesser 4,9 mm
Stecker M12 m/w

Stromversorgungskabel, abgewinkelter Stecker Einheit
Kabelldnge L 3 2/5/75/10/20 |m
Minimaler Biegeradius in einer Schleppkette 72 94 mm
Minimaler Biegeradius bei der Festinstallation 36 57 mm
AuRendurchmesser 7,2 7,5 mm
Stecker M12 m/w

Dateniibertragungskabel Einheit
Minimaler Biegeradius in einer Schleppkette 107 mm
Minimaler Biegeradius bei der Festinstallation 81 mm
AuRendurchmesser 10,7 mm
Stecker HD D-Sub78 m/w

Kabellangen lber 20 m erfordern zusatzliche Leistungstreiber.

13.4 Pinbelegung
13.4.1  Anschluss zur Stromversorgung
Stromversorgung tiber den Einbaustecker 24 VIn 8 A, M12 4-polig (m)
Pin Signal
1 GND
2 GND
3 24V DC
4 24V DC
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13.4.2 Versorgungsspannung fiir Hexapod

Ausgabe der Versorgungsspannung fiir die Antriebe des Hexapods Uber die Buchse

24V Out 7 A, M12 4-polig (w)

PI

Pin Signal

1 GND

2 GND

3 24V DC
4 24V DC

13.4.3  E-Stop
Buchse M12 8-polig (w)

Pin

Signal

Break contact 1

Break contact 2

reserviert

reserviert

Make contact 1

Make contact 2

reserviert

0| N[O | | W[N] P

reserviert

13.4.4 10-Anschluss
Buchse HD D-Sub 26 (w)

Pin

Pin [Pin |Signal

10 Analoger Eingang 1

Analoger Eingang 2

19 Analoger Eingang 3

11 Analoger Eingang 4

GND (analog)

20 GND

12 reserviert

reserviert

21 reserviert

C-887 Hexapod-Controller mMS244D
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Pin |Pin |Pin |Signal

13 reserviert

4 reserviert
22 GND

14 reserviert

5 reserviert

23 reserviert

15 reserviert

6 Vcc (+5 V, max. 500 mA)

24 GND

16 Digitaler Eingang 4 (TTL)

7 Digitaler Eingang 3 (TTL)

25 Digitaler Eingang 2 (TTL)

17 Digitaler Eingang 1 (TTL)

8 Digitaler Ausgang 4 (TTL)

26 Digitaler Ausgang 3 (TTL)

18 Digitaler Ausgang 2 (TTL)

9 Digitaler Ausgang 1 (TTL)

Analoge Eingédnge: -10 V bis 10 V, 12 Bit; 15 kQ Eingangswiderstand

Digitale Ausgange:

Anstiegszeit und Abfallzeit = max. 500 ns
Ausgangsstrom = max. 10 mA per Pin
Digitale Eingadnge:

Eingangswiderstand = 10 kQ2
Eingangsspannung = 0 bis 5,5 V
Schmitt-Triggereingang

min max
V1. (Schaltschwelle bei ansteigender Eingangsspannung) 1,3V 2,2V
V1. (Schaltschwelle bei fallender Eingangsspannung) 0,6V 1,3V
AVr (Hysterese; V1. - V1.) 0,4V 1,1V
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13.4.5 Hexapod

Datentbertragung zwischen Hexapod und Controller, Stromversorgung fiir die Sensoren des
Hexapods

Buchse HD D-Sub 78 (w)

Signaltyp Buchse
Alle Signale: TTL /

Pinbelegung
Pin Pin Signal Pin Pin Signal

1 CH1 Sign OUT / MO- 40 CH1 MAGN OUT / MO+
21 |[CH1RefIN 60 |[CH1LimPIN

2 nc 41 CH1 LimN IN
22 |CH1 A+IN/MA+ 61 |[CH1B+IN/SL+

3 CH1 A- IN / MA- 42 CH1B-IN/SL-
23 GND 62 GND

4 CH2 Sign OUT / MO- 43 CH2 MAGN OUT / MO+
24 CH2 Ref IN 63 CH2 LimP IN

5 nc 44 CH2 LimN IN
25 |CH2 A+ IN/ MA+ 64 |[CH2B+IN/SL+

6 CH2 A- IN / MA- 45 CH2 B- IN / SL-
26 |GND 65 |GND

7 CH3 Sign OUT / MO- 46 CH3 MAGN OUT / MO+
27 CH3 RefIN 66 CH3 LimP IN

8 nc 47 CH3 LimN IN
28 CH3 A+ IN / MA+ 67 CH3 B+ IN /SL+

9 CH3 A- IN / MA- 48 CH3 B-IN / SL-
29 |GND 68 |GND

10 CH4 Sign OUT / MO- 49 CH4 MAGN OUT / MO+
30 |[CH4 RefIN 69 |[CH4 LimP IN

11 nc 50 CH4 LimN IN
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Pin Pin Signal Pin Pin Signal

31 CH4 A+ IN / MA+ 70 CH4 B+ IN / SL+

12 CH4 A- IN / MA- 51 CH4 B-IN/ SL-
32 |GND 71 |GND

13 CH5 Sign OUT / MO- 52 CH5 MAGN OUT / MO+
33 |CH5 RefIN 72 |CH5 LimP IN

14 nc 53 CHS LimN IN
34 CH5 A+ IN / MA+ 73 CH5 B+ IN / SL+

15 CH5 A- IN / MA- 54 CH5 B-IN/ SL-
35 |GND 74 |GND

16 CH®6 Sign OUT / MO- 55 CH6 MAGN OUT / MO+
36 |CH6 RefIN 75 | CH6 LimP IN

17 nc 56 CH6 LimN IN
37 |CH6 A+IN/ MA+ 76 |CH6 B+IN /SL+

18 CH6 A- IN / MA- 57 CH6 B- IN / SL-
38 |GND 77 |GND

19 ID Chip 58 Brake/Enable drive
39 |GND 78 |GND

20 24 V Ausgang 59 Power Good Eingang*

* Riickgabe der aktuellen Betriebsspannung des Hexapods. Die Antriebe des Hexapods werden
ordnungsgemal mit Strom versorgt, wenn das Power-Good-Signal der erforderlichen
Betriebsspannung des Hexapods entspricht (Toleranzbereich +10 %). Das Power-Good-Signal
kann mit dem Befehl DIA? (S. 165) geprift werden. Weitere Informationen siehe
"Schutzfunktionen des C-887" (S. 90).

Der C-887 unterstiitzt ab der Seriennummer 121017873 die Signale MA, MO und SL, mit denen
die Datenlibertragung zwischen Hexapod und Controller tGber das BiSS-Protokoll erfolgt.
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13.4.6 Motor A, Motor B
Buchse D-Sub 15 (w)

Pin [Pin |Signal
1 Ausgang: +5 V fiir Motorbremse == = \1
9 Reserviert _)
2 Reserviert = -
10 PWM GND
3 Ausgang: MAGN (Motor-PWM, TTL-Signal)
11 Ausgang: SIGN (Drehrichtung des Motors, TTL-
Signal)
4 Ausgang: +5 V, fur Encoder
12 Eingang: negativer Endschalter
5 Eingang: positiver Endschalter
13 Eingang: REFS (Referenzschalter, TTL-Signal)
6 Reserviert
14 Eingang: Encoder: A (+) / ENCA
7 Eingang: Encoder: A (-)
15 Eingang: Encoder: B (+) / ENCB
8 Eingang: Encoder: B (-)

13.4.7 RS-232
Einbaustecker D-Sub 9 (m)

Pin

Funktion

Nicht verbunden

RxD, Dateneingang

TxD, Datenausgang

Nicht verbunden

DGND (Masse digital)

Nicht verbunden

RTS, Hardware-Handshake Ausgang

CTS, Hardware-Handshake Eingang

I IN|[OO|lUV|PB| W] N]| KL

Nicht verbunden
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13.5 Statusregister
13.5.1  Statusregister fiir Hexapod-Beine und Achsen A und B
Flr jedes der Beine 1 bis 6 des Hexapods und fiir die Achsen A und B hat der C-887 jeweils ein
Statusregister. Sie konnen die Bits dieser Register mit dem Befehl SRG? (S. 262) abfragen und
mit dem Datenrekorder des C-887 (S. 99) aufzeichnen, Aufzeichnungsoption 80 (Status register
of axis).
Bit 15 14 13 12 11 |10 |9 8
Beschreibung | Zielposition | Referenzie- In Bewegung | Servo- - - - Fehlerflag
erreicht ("on | rungsfahrt wird modus
target") ausgefihrt Ein
Bit 7 |6 5 4 3 2 1 0
Beschreibung |- |- - - - Pos. Endschalter Referenz- Neg. Endschalter
(wenn Auswertung | schalter (wenn Auswertung
aktiviert*) aktiviert*)
* Die Endschalterauswertung wird mit dem Parameter Has No Limit Switches (ID 0x32)
aktiviert. Die Aktivierung ist nur wirksam, wenn die Mechanik tatsachlich Endschaltersignale an
den C-887 liefert.
Unbelegte Bits haben den Wert 0.
Der Zustand der Bits 13 und 15 basiert auf den Kriterien fur die Ermittlung des Bewegungsstatus
(S. 46).
13.5.2 Systemstatusregister
Sie kdnnen die Bits des folgenden Registers mit den Befehlen STA? (S. 266) und #4 (S. 152)
abfragen:
Bit: |23 22 21 20 19 18 17 16
- - - - Referen- |Referen- |Referen- |Referen-
zierungs- |zierungs- |zierungs- [zierungs-
fahrt wird |fahrt fahrt fahrt
ausge- Achse B Achse A Hexapod
fahrt erfolg- erfolg- erfolg-
reich reich reich
Bit: |15 14 13 12 11 10 9 8
Achse Bin |[AchseAin |Bein6in |Bein5in |Bein4in ([Bein3in |[Bein2in [Beinlin
Bewegung |Bewegung |Bewegung |Bewegung | Bewegung | Bewegung [ Bewegung | Bewegung
Bit: |7 6 5 4 3 2 1 0
Bewe- Bewe- Bewe- Bewe- Bewe- Bewe- Bewe- Bewe-
gungs- gungs- gungs- gungs- gungs- gungs- gungs- gungs-
fehler fehler fehler fehler fehler fehler fehler fehler
Achse B Achse A Bein 6 Bein 5 Bein 4 Bein 3 Bein 2 Bein 1
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Unbelegte Bits haben den Wert 0.

Der Zustand der Bits 8 bis 15 basiert auf den Kriterien fiir die Ermittlung des Bewegungsstatus
(S. 46).

Beispiel:
Senden: STA?
Empfangen: 0x71804

Die Antwort wird im Hexadezimalformat angegeben. Sie besagt: Fiir Bein 3 wurde ein
Bewegungsfehler gemeldet, die Beine 4 und 5 sind in Bewegung. Die Referenzierungsfahrt des
Hexapods und der Achsen A und B wurde erfolgreich abgeschlossen.
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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, Glbernimmt die Physik
Instrumente (Pl) GmbH & Co. KG kostenfrei die umweltgerechte Entsorgung eines Altgeréats von
Pl, sofern es nach dem 13. August 2005 in Verkehr gebracht wurde.

Falls Sie ein solches Altgerat von Pl besitzen, kdnnen Sie es versandkostenfrei an folgende
Adresse senden:

Physik Instrumente (Pl) GmbH & Co. KG
Auf der Romerstr. 1
D-76228 Karlsruhe

2
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15 Europaische Konformitatserklarungen

Flr den C-887 wurden Konformitatserklarungen gemaR den folgenden europaischen
gesetzlichen Anforderungen 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 IEC 63000

ﬁ
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