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1 Einfihrung

Das URCap Fieldbus Monitor ist eine Softwareerweiterung fiir den UR-Roboter (Universal Robots). Es
wurde als Diagnosetool fiir die Inbetriebnahme der UR-Feldbusschnittstelle entwickelt (Profinet,
EtherNet/IP) und ist deshalb das ideale Tool um die Kommunikation mit einer externen Steuerung zu
testen und Konfigurationsprobleme frihzeitig zu erkennen.

Mit dem Fieldbus Monitor wird die gesamte Feldbusschnittstelle direkt am UR-Panel angezeigt und
die Feldbusausgange konnen flexibel mit Testwerten belegt werden.

1.1 Uber dieses Dokument

Das Benutzerhandbuch enthélt eine Ubersicht iber sdmtliche Funktionen des URCaps. Es wurde fiir
Roboterprogrammierer, Softwareentwickler und Wartungstechniker erstellt.

1.2 Voraussetzungen und unterstiitze Versionen

Roboter der e-Series (UR3, UR5, UR10 oder UR16) ab PolyScope 5.8.

1.3 URCap aktualisieren

Achtung: Roboterprogramme die mit einer Vorgangerversion erstellt wurden, kdnnen ggf. nicht mehr
benutzt werden. Die Roboterprogramme sowie die Roboterinstallation miissen ggf. neu erstellt bzw.
angepasst werden. Um das URCap Version 1.3 auf einem System zu installieren, wo bereits eine
frihere Version installiert ist.

e Vorgdngerversion deinstallieren

e PolyScope Version Uberpriifen, ggf. auf neuere Version updaten (Version 5.8)
e Um Konfigurationskonflikte auszuschliefen neue Roboterinstallation erstellen
e URCap installieren

Seite 4 von 24 V1.3 _de DE URCap | Fieldbus Monitor | de_DE | 1
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2 Installation

2.1 Installieren des URCaps
QB2+ aH

What would you like to do first?

R

RUN A PROGRAM

PROGRAM THE ROBOT

2

CONFIGURE ROBOT
INSTALLATION

[0 Don't show this message again

Abb. 1: Startbildschirm

1. Starten Sie den Roboter
2. USB-Stick mit dem URCap einstecken
3. Klicken Sie auf das Hamburger Meni rechts oben

0B 2 ¢ L H

What would you like to do first?

(1) shutdown Robot

R

RUN A PROGRAM

PROGRAM THE ROBOT

2

CONFIGURE ROBOT
INSTALLATION

O Don't show this message again

O Power off

Abb. 2: Settings auswdhlen

4. Klicken Sie auf Settings

URCap | Fieldbus Monitor | de_DE | 1

V1.3_de_DE
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Active URCaps Inactive URCaps

Remote TCP & Toolpath
asswor

v System

System
Backup

Robot
Registration
URCaps
URCap Information
Remote
Control

Constrained
Freedrive

Network

Update

-

O Power off Speed :Zwmulqt»,-m.

Abb. 3: URCap hinzufiigen

5. Klicken Sie auf URCaps
6. Klicken Sie auf +

B XxXBE

C  Copy Pat: Dalete Rename Backup

ﬁ URCaps_Copy_Fol...

@ de.kpi_software.urcap.palletizing-1.0.4.urcap

Filename: Filter:

/.../de.kpi_software. urcap. palletizing-1.0. 4. urcap URCap Files v

O Power off S 0% simutation ([

Abb. 4: URCap auf USB-Stick auswdhlen

7. Wahlen Sie das URCap auf dem USB-Stick aus
8. Klicken Sie auf Open, um das URCap zu installieren

Seite 6 von 24 V1.3 _de DE URCap | Fieldbus Monitor | de_DE | 1
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Palletizi

System
Backup

Robot
Registration

URCaps i

URCap Information
Remote URCap name: Palletizing
Control Version: 1.04
Developer: KP1 Software GmbH

constrained oot info: 1mwinkel L, 78588 Denkingen

A=l Description: Advanced palletizing for UR
Network Copyright: (C) KPI Software GmbH 2021

License Type: See End-user license agresment
Update License:

End User License Agreement

______|ExEN

> Security Please read the terms and conditions of this End User License Agresment

(Agreement”) carefully before you use the Software (as defined below). This is
alarrallvy hindine ~antract Bw asssnting slastranicallr installing ar naindg the

Inactive URCaps
Remote TCP & Toolpath

The changes require a restart to take effect. w4

Restart

Power off

Abb. 5: Roboter neu starten

9. Klicken Sie auf Restart, um den Roboter neu zu starten

Palletizin
> Password £ g

System
Backup

Robot
Registration

URCaps i

URCap Information
Remote 'URCap name: Palletizing
Control Version: 1.0.4
Developer: KP1 Software GmbH

Constrained | . 1nfo. Im Winkel 1, 78588 Denkingen

AACET Description: Advanced palletizing for UR

T — Copyright: (C) KPI Software GmbH 2021
License Type: See End-user license agreement

Update License:

End User License Agreement

Inactive URCaps
Rermote TCP & Toolpath

Please read the terms and conditions of this End User License Agreement.
( Agreement”) carefully before you use the Software (as defined below). This is
a leaally hindina contract Ru assentine electronically installine or nsine the

B -

Restart

Power off

Abb. 6: URCap ist installiert

10. Neben dem URCap wird ein griiner Haken angezeigt, wenn es richtig installiert

wurde

URCap | Fieldbus Monitor | de_DE | 1

V1.3_de_DE
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2.2 Deinstallieren des URCaps

Active URCaps Inactive URCaps

@ Palletizing Remote TCP & Toolpath
asswors

v System

System
Backup

Robot
Registration

URCaps i

URCap Information
Remote ‘URCap name: Palletizing
Control Version: 1.0.4
Developer: KP1 Software GmbH

Constrained | .\ Info: Im Winkel 1, 78588 Denkingen

Freedrive Description: Advanced palletizing for UR
Network Copyright: (C) KPI Software GmbH 2021

License Type: See End-user license agreement
Update License:

End User License Agreement

> Security Please read the terms and conditions of this End User License Agreement

( Agreement”) careflly before you use the Software (as defined below). This is
A lecally hindine of rt B assenting electranically installine or nsinea the

I -

v

Restart

O roveran

Abb. 7: URCap auswdhlen

1. Wabhlen Sie das URCap aus, das deinstalliert werden soll

2. Klicken Sie auf —
3. Starten Sie den Roboter neu

Simulation .

Seite 8 von 24 V1.3_de_DE
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3 Installation Node

3.1 Lizenzierung

Damit der Feldbus Monitor verwendet werden kann, muss vorab ein giltiger Lizenzschliissel erwor-
ben werden. Der Lizenzschlissel kann auf einem Lizenz Dongle oder direkt auf dem Roboter gespei-
chert werden.

Der Vorteil der Speicherung direkt auf dem Roboter ist, dass keine weiteren Kosten entstehen und
dass der Lizenzschllssel nicht verloren gehen kann. Die Dongle-Lizenz hingegen hat den Vorteil, dass
sie nicht an einen einzelnen Roboter gebunden ist und je nach Bedarf an verschiedenen Robotern
eingesetzt werden kann.

3.1.1 Lizenzschlissel auf Roboter speichern

Der Lizenzschlissel wird bei dieser Variante mit Hilfe des Generator-Strings vom Hersteller generiert.
Offnen Sie hierzu die Installationsseite und fiihren die Schritte 1-7 aus.

Fieldbus Monitor

) Safety
Ints Floats
Inuts Outputs
> Fieldbus
ix1 OFF A @ OFF ~

ix 2 OFF G2 OFF

Fieldbus
Monitor

v v

Simulation .

Abb. 8: Installation Node

Offnen Sie die Installationsseite
Gehen Sie zu URCaps

Klicken Sie auf Fieldbus Monitor
Klicken Sie auf Update License

el

URCap | Fieldbus Monitor | de_DE | 1 V1.3 _de DE Seite 9 von 24
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XXXX XXXX|<PPFD BCFB>,

8. ]|, [creroBcrea] L L], |- TS

e e e e e
e el e e e

mEEEIEDEDD”IEI‘

Abb. 9: Generator-String

5. Notieren Sie sich den 8-Stelligen Generator-String und senden Sie diesen zusam-
men mit Ihren Kontaktdaten an redeemlicense@kpi-software.de

ABCD EFGH

8] . | mecoereH] i[5 . ] ). ] - ST
e e e e e
e el e e e

mBEEIEDEDD”IEI‘

Abb. 10: Lizenzschliissel eintragen

6. Sie erhalten daraufhin lhren ebenfalls 8-stelligen Lizenzschlissel, dieser muss an-
stelle des Generator-Strings eingegeben werden

F-.-"UﬁcTa—te License

Abb. 11: Erfolgreiche Lizenzierung

7. Eine erfolgreiche Aktivierung erkennen Sie an dem griinen Hakchen

3.1.2 Lizenz Dongle

Wenn Sie einen Lizenz Dongle erworben haben, so miissen Sie diesen lediglich in einen freien USB-
Port am Roboter-Controller einstecken. Die Lizenz wird dann automatisch vom URCap erkannt und
mit einem Dongle Symbol angezeigt.

i F-.._j'ﬂ'pdate License

Abb. 12: Erfolgreiche Lizenzierung

Seite 10 von 24 V1.3 _de DE URCap | Fieldbus Monitor | de_DE | 1
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3.2 Ubersicht

Das URCap ist in 4 Abschnitte unterteilt. Nachfolgend werden die einzelnen Abschnitte ndher erlautert.

Feldbus Monitor

Boolean Integer Float Digital Einstellungen
Eingange Ausgiénge
ixFirstPart OFF A qxCycleEndok OFF ~
ixlastPart OFF qxCycleEndNG OFF
ixSPCPart OFF qxCycleEndSPC OFF
ixPalReset_1 OFF quPalResetAck_1 OFF
ixPalEnb_1 OFF qxPalbone_1 OFF
ixPalReset_2 OFF qxPalResetAck_2 OFF
ixPalEnb_2 OFF qxPalDone_2 OFF
ixDrawerEnabled OFF qxDrawerRequest OFF
ixafagBunkergin OFF qxAfagBunkertin OFF
ixCmLager_Ready - qxCnLageF_Trigg OFF
ixCmLageF_NG OFF ~ ~
Deakt... Wert Lizenz aktualisie... @@ k pl
SOFTWARE

Abb. 13: Ubersicht

1. Reiter um zwischen den verschiedenen Datentypen der Feldbusregister zu wech-
seln
e Boolean: Bit-Signale
e Integer: Ganzzahlen
e Float: Gleitkommazahlen
e Digital: Roboter EAs
e Einstellungen: Werte dirfen in der Toolbar gesetzt werden
2. Indiesem Bereich werden die Eingdange angezeigt
3. Indiesem Bereich werden die Ausgdnge angezeigt
4. Aktionsschaltflachen um das URCap zu aktivieren/deaktivieren, Feldbusausgange
steuern und Lizenzierung

URCap | Fieldbus Monitor | de_DE | 1 V1.3 _de DE Seite 11 von 24
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3.3 Boolean, Bit-Signale

Hier finden Sie eine Ubersicht iber den aktuellen Zustand der Bit-Signale auf der Feldbusschnitt-
stelle. Ein High-Signal (1) wird mit dem Text ON und griinem Hintergrund angezeigt, ein Low-Signal
hat den Text OFF ohne Hintergrundfarbe (2). Ist noch kein Variablenname fir dieses Signal vergeben
worden, so wird das Signal ausgegraut angezeigt (3).

sl

sl 2 Protok
> Allgemein Fieldbus Monitor
> sicherheit

Ints Floats

) Koordinatensys

Inputs Outputs
> Feldbus
~ A

Fieldbus kel oFF -
Monitor
Palletizing
VNC Server
ixHE_Dedustok [on QXME_Deduststrt OFF
THHE_ScrawoK OFF - GQiE Sandblstrt oFF
LXME_Bunke ok quHE_03 OFF
ixME_Doorclosed I | qxME_0d OFF -
1¥ME_Dedusting GXHE_05 OFF
ixME_Sandblasti quHE_06 OFF
ixME_Perfustion OFF quHE_07 OFF
ixME_Filter OFF qXHE_08 OFF
1xME_09 OFF quHE_09 OFF
ixME_10 OFF QuHE_10 OFF
ixpr Gripexter  [JONM v M

¢ KPI

O Reduziert cit C— | (0%

Abb. 14: Ubersicht Boolean

Bit-Ausgange setzen

<unnamed>
default*

Fieldbus Monitor
> Safety
Ints Floats
Inuts Outputs
> Fieldbus
ix1 OFF A @ OFF ~

ix2 OFF a2 OFF
N

Fieldbus
Monitor

&

v v

e | [omawie | [ vae 1) ¢ KPI

Abb. 15: Bit-Ausgdnge setzen

1. Offnen Sie die Installationsseite unter Installation
-> URCaps
3. -> Fieldbus Monitor

Seite 12 von 24 V1.3 _de DE URCap | Fieldbus Monitor | de_DE | 1
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4. Wechseln Sie in den Bits-Reiter

5. Markieren Sie den gewlinschten Ausgang, im Ausgangsbericht

6. Betatigen Sie die Schaltflache "Value", der Ausgang wechselt daraufhin seinen
Zustand

<unnamed=
default*
Rury latior

Fieldbus Monitor

) Safety
Ints Floats
) Features
Inuts Outputs
> Fieldbus
b ©OFF A Lagxl OFF ~
i 3
WV URCaps ix 2 OFF .2 -
Fieldbus — —
Monitor
M ~
Enable Update License m@ KPI
soFTWARE

O Normal —l) 100% ° 0 O

Abb. 16: Bit-Ausgang gesetzt

3.4 Integer, Ganzzahlen

Hier finden Sie eine Ubersicht {iber den aktuellen Zustand der Integer-Signale (Ganzzahlen) auf der
Feldbusschnittstelle. Der aktuelle Zahlenwert flr die Ein-/Ausgange wird entsprechend angezeigt
(1/2). Ist noch kein Variablenname fiir dieses Signal vergeben worden, so wird das Signal ausgegraut
angezeigt (3).

Z )

Es

F= SN
alatio A
> Allgemein Fieldbus Monitor

> sicherheit
Bits - Floats
) Koordinatensys

Inputs Outputs
p el idBlankCountl 123456 A | adcurrsteptio 0 ~
idBlankcount2 11 1] qdErrcode o
Fieldbus TdBTankcounts o - _ adElankCountl o
Monitor idBlankcounta o qdBlankcount2 o
Palletizing |"qdeTankcounts o -
qdBlankCounta 0
VNC Server qoFinCountl 0
qdFinCount2 0
qdFinCount3 0
qdFinCount4 0
= = ~=
v ~
7 KPI

O Reduziert Ge et (E— 100% Sirwm.Alati\:-r'u.

Abb. 17: Ubersicht Integer

URCap | Fieldbus Monitor | de_DE | 1 V1.3 _de DE Seite 13 von 24
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Integer-Ausgange setzen

default*

<unnamed> D
+
New

bus Monitor

> Safety
Bits Floats

> Features
Inuts Outputs
> Fieldbus 1 . i1 0
. ~ | 8d ~
-
Fieldbus
Monit:
onitor {51
v v
Enable Value Update License m@ KPI
SOfTWARE

Abb. 18: Int-Ausgdnge setzen

1. Offnen Sie die Installationsseite unter Installation
2. ->URCaps
3. ->Fieldbus Monitor
4. Wechseln Sie in den Integer-Reiter
5. Markieren Sie den gewiinschten Ausgang, im Ausgangsbericht
6. Betatigen Sie die Schaltflache "Value"
1337
c <<

7 8 9 \-

V]

4 5 6
1 2 3
o] *

Abb. 19: Int-Wert eingeben

7. Geben Sie den gewiinschten Wert ein
8. Bestatigen Sie die Eingabe

Seite 14 von 24 V1.3 _de DE URCap | Fieldbus Monitor | de_DE | 1
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default*

? <unnamed> D ] E
a" : H-z/«'

Run  Program [l

) Safety
Bits - Floats

Inuts Outputs
> Fieldbus ; ;
id1 0 ~ ‘ qd_1 1337 ~
W URCaps T =
Fieldbus
Monitor
v v

g KPI

SoFTHARE

O Normal ——— Simulation .

Abb. 20: Int-Wert gesetzt

3.5 Float, Gleitkommazahlen

Hier finden Sie eine Ubersicht iber den aktuellen Zustand der Float-Signale (Gleitkommazahlen) auf
der Feldbusschnittstelle. Der aktuelle Zahlenwert fiir die Ein-/Ausgédnge wird entsprechend angezeigt
(1). Ist noch kein Variablenname fir dieses Signal vergeben worden, so wird das Signal ausgegraut
angezeigt (2).

> Aligemein Fieldbus Monitor
> sicherheit
Bits Ints

> Koordinatensys

Inputs Outputs
> Feldbus
prn Dist 1 0.0 A~ ~
 URCaps pru_Degree_1 35.0
—~

pro_Cycles 1 7o

Fieldbus
Monitor prn_Dist_2 0.0
Palletizing pra_Degree_2 0.0 Le=am =
pra_Cycles 2 10
VNC Server pro_Dist_3 0.0
pra_Degree_3 00
pra_Cycles_3 10
pra_speed_1 00
pra_speed_2 00
pra_speed_3 0.0
hd v

7 KB

Abb. 21: Ubersicht Float

URCap | Fieldbus Monitor | de_DE | 1 V1.3 _de DE Seite 15 von 24
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Float-Ausgange setzen

R e O @

Run

> Safety
Bits Ints

Inuts Outputs
> Fieldbus
ir 00 ~ g 0.0 & ~
Fieldbus
Monitor
v v
Enable Value Update License m@ KPI
SOfTWARE
O Normal g —— 100% 5w‘nl,ﬂatiw:m.

Abb. 22: Float-Ausgang setzen

1. Offnen Sie die Installationsseite unter Installation
2. ->URCaps
3. ->Fieldbus Monitor
4, Wechseln Sie in den Floats-Reiter
5. Markieren Sie den gewiinschten Ausgang, im Ausgangsbericht
6. Betatigen Sie die Schaltflache "Value"
L J
1235
C <<

7 8 9

4 5 6

1 2 3

0 +

Abb. 23: Float-Wert eingeben

7. Geben Sie den gewiinschten Wert ein
8. Bestétigen Sie die Eingabe

Seite 16 von 24 V1.3 _de DE URCap | Fieldbus Monitor | de_DE | 1
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default*

? <cnames> [N B =
a" : He/«'

Run  Program [l

) Safety
Bits Ints
awy |

Inuts Qutputs
) Fieldbus —————
ira 0.0 Al 1235 ~
W URCaps — —
Fieldbus
Monitor
v v

g KPI

SoFTHARE

O Normal ——— Simulation .

Abb. 24: Float-Wert gedindert

3.6 Digital, Roboter Ein- und Ausgange

Hier finden Sie eine Ubersicht iber den aktuellen Zustand der digitalen Roboter Ein- und Ausgange.
Im oberen Block (1) finden Sie die Controller-EAs und im unteren Block (2) die Tool-EAs. Das Setzen
der Ausgdnge erfolgt analog zu den Boolean-Ausgangen (siehe Kap. 3.3.1).

> Allgemein Fieldbus Monitor
) Sicherheit
Boolean Integer Float - Einstellungen
) Koordinatensys
> Feldbus Eingénge Ausgénge
TurnHoneCpenl [ on | TurnHonel OFF
87 U TurnHoneClosedl OFF Turnorkl OFF

o instal;

Fieldbus Turnorkopenl OFF TurnGropenl OFF
Monitor TurnWorkclosedl OFF TurnGrClesel OFF
Palletizing TurnHoneopen2 [on | TurnHone2 OFF
TurnHoneclosed2 Turniork2 OFF
VNC Server TurnWorkopen2 OFF TurnGropen2 OFF
TurnorkClosed2 OFF TurnGrClose2 OFF

upae ticense | [37] KPI
O Reduziert v ot (EE—— 100%

Abb. 25: Digitale Roboter EAs

URCap | Fieldbus Monitor | de_DE | 1 V1.3 _de DE Seite 17 von 24
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3.7 Einstellungen

Hier konnen Sie einstellen, ob in der Toolbar Ausgange gesetzt werden kénnen. Wenn der Haken
nicht gesetzt ist, kdnnen in der Toolbar keine Ausgdnge gesetzt werden.

Boolean Integer Float Digital Einstel\ungen
M

Toolbar

Toolbar Wert setzen: [

Deakt... Wert Lizenz aktualisie... Q@ Kpl
SORTWARE

Abb. 26: Einstellung

Seite 18 von 24 V1.3 _de DE URCap | Fieldbus Monitor | de_DE | 1
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3.8 URCap aktivieren/deaktivieren

Die Feldbussignale werden mit der RTDE-Schnittstelle des UR-Robots ermittelt. Um Komplikationen
mit anderen URCaps auszuschlieRen kann das URCap vollstéandig deaktiviert werden.

’ . H 2 = N ] -

et -
B[ tpas tiemse | (i) KIPI
,,,,,,,,

Abb. 27: URCap ist aktiviert

3.8.1 Aktivieren

1. Offnen Sie die Installationsseite unter Installation->URCaps->Fieldbus Monitor

2. Uberpriifen Sie ob das URCap bereits aktiviert ist (Schaltfliche Enable=deaktiviert, Schaltfla-
che Disable=aktivert)

3. Betatigen Sie die Schaltflache Enable (1)

3.8.2 Deaktivieren

1. Offnen Sie die Installationsseite unter Installation->URCaps->Fieldbus Monitor

2. Uberpriifen Sie ob das URCap bereits deaktiviert ist (Schaltfliche Disable=deaktiviert, Schalt-
flache Enable=aktivert)

3. Betatigen Sie die Schaltflache Disable (2)

URCap | Fieldbus Monitor | de_DE | 1 V1.3 _de DE Seite 19 von 24
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4 Toolbar

Die Toolbar ist ahnlich aufgebaut wie die Installationsseite. Hier kdnnen sie den Status der Signale
anzeigen und Ausgange setzen. Zum Anzeigen der Toolbar klicken Sie auf das UR+ Symbol und wah-
len Fieldbus Monitor. Es werden nur Ein-/Ausgédnge angezeigt, die von Ihnen bereits benannt wurden
(siehe Kap. 5).

v Basis-Befehle Q - Graf P m

Bewegen
1 = Init Variablen ~
Wegpunkt 2 v VorStart Programm - Integer Float Digital
) Hier kénnen Sie Ihrer
Richtung 3 ¢ m Homing Zum Programemicren Eingénge Ausgange
Warten : Lo Aufruf Homing Siewerden dannin g erissee o [N A wocleEdok  OFF ~
5 ® b If False ixCnLageP_rotal OFF qeCycleEndc  OFF
Einstellen 6 ¢+ FahreAchse Befehlsliste ixCnlageF_rotaz OFF quCycleEndsFC  OFF
Meldung 7 @ startPo ixcntheck_Ready [N qPalResetack 1 OFF
a L. Aufruf LeerenUmgreifstation sxancheck_hc  [GRIN quPaloone 1 OFF
Halt 9 ¢ m Leeren Greifer ixCnheck_Good  OFF qaPalResetick 2 OFF
Kommentar 10 ? ¥ Ifrg_is_object_detected() == ixlaser_Ready  OFF qxPalDone_2 OFF
4 11 ¢ = Ablage NIO I ixLaser_Started OFF quDrawerRequest OFF
Ordner 12 © o FahreAchse ixtaser_Finish  OFF qeafogaunkerein | OFF
Nutzlast 13 @ pPrePlaceNIO 1xPra_GripExt  OFF ™ quCnlageF_Trigg OFF ™
it 14 # b FahreAchse o
> Fortgeschritten [BE © pPlaceNIO
+8 o x#paz

> Assistenten 16 = Greiferbewegunglsmm
17 = Einstellen qxCycleEndMN{
> URCaps 18 @ b Fahreachse

19 @ pPrePlaceNIO @ Vor-Start-Sequenz hinzuftigen
20 ? b f\ahreAchse ~ [@ Anfangswert der Variablen festiegen
< > @ Programmausfiinrung in Endlosschleife

t R BSRSE  N =

Abb. 28: Toolbar 6ffnen

4.1 Ausgange setzen

Zunachst missen Sie in den Einstellungen den Haken setzen (siehe Kap. 3.7). AnschlieRend kdnnen
Sie den Ausgang markieren und auf Wert klicken, um den Zustand des Ausgangs zu dndern.

 Basis Betens N =

Bewegen - “
Wegpunkt ;L v ::;:t:r:: oo 5 rogramm - Intager Float Digltal
ier kénnen Sie Ihrer
Richtung 3 ¢ m Homing Eingange Ausgénge
Nata | ¢ | s ampregaren e W~ oot o
5 ? b I7 False ixCnlageP_rotal OFF qeCycleEndlis  OFF
Einstellen 6 @ | FahreAchse Befehisliste ixCnLagep_rotaz OFF gucycleEndsPc  OFF
Meldung 7 ® StartPo ixtntheck_Ready [ ISR qPalResstack 1 OFF
8 e Aufruf LeerenUmgreifstation ixcncneck_nc  [JIGHIN quPalbone_1 OFF
Halt 9 ¢ m Leeren Greifer ixcacheck_Good  OFF qwPalResetack 2 OFF
Kommentar 10 ? I If ro_is_object_detected() == ixlaser_Ready  OFF quPalbone_2 OFF
4 11 ¢ m Ablage NIO [ ixLaser_Started OFF quDrawerfequest  OFF
(S 0i0D 12 9 #b FahreAchse ixLaser_Finish  OFF qxAfagBunkerEin  OFF
Nutzlast 13 @ pPrePlaceNIO 1xPra_GripExt  OFF ™ quCnlageF_Trigg OFF v
festlegen 14 ¢ +p FahreAchse > |
15 @ pPlaceNIO
+8% oo x#Bel

16 = Greiferbewegungl5mm|
17 = Einstellen gxCycleEndn(
> URCaps 18 9 b FahreAchse

19 ® pPrePlaceNIO [ ver-Start-Sequenz hinzuftigen

20 @ +b FahreAchse ~ [ Anfangswert der Variablen festlegen

e A e

> [@ Progremmausfiinrung in Endlosschleife

<
o oxXxBRWZ

O Normal

Abb. 29: Ausgang setzen
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m@ SOFTWARE Feldbussignale umbenennen

5 Feldbussignale umbenennen

Nachfolgend wird beschrieben, wie die Feldbussignale umbenannt werden konnen. Beispielhaft wer-
den nachfolgend die Boolean Register (Bits) verwendet. Der beschriebene Ablauf kann aber analog
flr die Integer Register (Ints) und Float Register (Floats) verwendet werden.

“ General

TCP
All -
Mounting [
/O Setup Digital Output
~ Do[0] mkfBtStart A
Variables \Analog Dol digital_out(1]
Startup Tool poj2] digital_out[2]
Smooth Configurable 03] digital_out(3]
Transition " Doja] digital_out{a]
nveyo e .4 Dois] digital_out(5]
$I?lckingr Integer Register Doisl digital_out(5]
Float Register DoI71 digital_out(7]
Screwdriving
MODBUS To[0) tool_our(0]
Lol [ tooIIniL] ~ Ton) tool_out[1] v
Tool I/O
) Safety Select an /O to configure
> Fleldbus
> URCaps

O Reduziert Gescl wdigleeit 100% E—.Hn,l\g\,i-‘,-n.

Abb. 30: Feldbussignale umbenennen

Offnen Sie die Installationsseite fiir das I/O Setup unter Installation-> General
->1/0 Setup

Klicken Sie auf das Dropdown-Menii

Wahlen Sie in der Liste die gewlinschte Ein-/Ausgangsquelle (Boolean Register =
Bits auf der Feldbusschnittstelle)

PwNPR
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ation
View

TCP
‘Boo\ean Register A d
Mounting
1/0 Setup Input Output
- GPhi[0] ik 1 ~ GPbol0] gl N
AL GPBIL] X2 GPbo[l] @2
Startup GPbi[2] GP_bool_in[2] N 5 GPbo[2] GP_bool_out[2]
3 o GPbi[3]  GP_bool_in[3] - GPbo[3]  GP_bool_out[3]
moo

Transition GPbil4]  GP_bool_in[4] GPbol4]  GP_bool_out[4]

GPbi[5]  GP_bool in[5] GPbo[5]  GP_bool_out[5]
Er::anc‘:(elxr GPbi[6] GP_bool_in[6] GPbo[6] GP_bool_out[6]

GPbi[7]  GP_bool_in(7] GPbo[7]  GP_bool_out(7]
Screwdriving GPbilg]  GP_bool_in[8] GPbo[s]  GP_bool_out[8]
Home GPbi[9]  GP_bool_in9] o GPbols]  GP_bool_out[9] “
Tool I/O

Selected 1/O: GP_bool_in[2]

D safety
Rename (to use in programs)
> Features

> Fieldbus -

> URCaps
Action

‘None v |

Reduziert (— 100% ° Q o ‘:?im\,ilath:-n.

Abb. 31: Feld Rename aktivieren

5. Wabhlen Sie den zu benennenden Ein/-Ausgang aus der Liste
6. Klicken Sie in das Feld Rename

&

]

‘um
4 4

Abb. 32: Name eingeben

7. Vergeben Sie einen eindeutigen Namen
8. Bestatigen Sie die Eingabe
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SOFTWARE

Feldbussignale umbenennen

2

Installation

f
View

TCP
Mounting
1/0 Setup
Variables
Startup

Smooth
Transition

Conveyor
Tracking

Screwdriving
Home

Tool I/0

D Features

> Fieldbus

‘Boo\ean Register A
Input Output
GPbil0] 1 A GPbol0] g 1 ~
GPbi[1] i 2 GPbo[l]  qx2
GPbi2] b3 GPbol2]  GP_bool_out[2]
GPbI[3]  GP_bool in[3] GPbo[3]  GP_bool_out[3]
GPbil4]  GP_bool Ini4] GPbold]  GP_bool_out[4]
GPbils]  GP_bool In(5] GPbolS]  GP_bool_out[s]
GPbils]  GP_bool Inis] GPbols]  GP_bool_out[6]
GPbil7]  GP_bool In(7] GPbo[7]  GP_bool_out[7]
GPbi[8]  GP_bool_in[g] GPbo[8]  GP_bool_out[8]
GPbi[9]  GP_bool_in[9] - GPbolg]  GP_bool_out[s] ~
Selected I/O:  GP_bool in[2]

ix_3

> URCaps .
Action

Safety
Rename (to use in programs)

‘None

Abb. 33: Feldbussignal umbenannt

9. Uberpriifen Sie das der Ein-/Ausgang korrekt benannt wurde.
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