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teach-robot

Robot model for educational apllcatlons

A low cost aplication with dc powered
servo-motors with shaft encoder.

This robot is uncased, to allow full
access to all drives and encoders.

Body and other parts are injected
moulded and emphasized with fiberglass.

Replacing any parts is easy to do.
All spare parts are available on stock.

teach-robot is free of maintenance.
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Sensor-input
Impuls-relay
E 8 X TTL - input
—i 8 x TIL - output w

TR-bus panel Nr. 1 free creation
Technical specifications:
TUPAO BBBIGNY .vvs v s e angular arm (Knickarm)
MNumberof aXiBs: ool mmssmsnwass 5 {Achsen)
NUMBEEOT AV, oo e e s e R i e 6 Motoren
Typeofdrives ................c00at. DC-motors (Servo-Motoren)
VOTUGHI TEOCI «oouwins i s s w R R0 G <500 mm
Horizontalreach ... .. ... .. . . i < 450 mm
BOYARION: o o e i s e T e R e =340°
Resolution (Wiederholgenavigkeit) ..................... + 2 mm
load capacity(max. Last) . . .. .. .o o i iii i i i i 0,2 kg
DC-Vollage . .......ciieuriii ittt et et ieaaenennaens 15V
GCUrant P MOLET v v b e e e =03A
L1511 2.5 kg

INFO...... http:/www.teach-robot.de
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Handbuch und Programmieranweisung R OB OT - S P S

Autoren: Peter Kalms Satz und Druck: SMR Druck Rastatt
Arthur Sdédler Repro Spath BADEN

Flinfte Uberarbeitete und erweiterte Auflage.

Dieses Handbuch wird, soweit es die Fortentwicklung von TEACH-ROBOT
und ROBOT-SPS bedingen, entsprechend iiberarbeitet und erweitert,
Eine sténdige Erweiterung erfahren insbesondere die Bereiche
Beispiele, Anwenderprogramme und die Help-Texte.

Alle nachfolgenden Programmversionen/-Anderungen sind aufwirts-
kompatibel, d.h. Arbeitsprogramme, die auf &lteren Versionen ge-

schrieben wurden, laufen selbstverstdndlich auch mit der neuesten
Version.

ROBOT-SPS INFO Die Kennzeichnung der jeweiligen

Programmversion erfolgt in der
 — V 2.02 ab DOS 2.01 = <-- ersten Maske.

LIZENZ:
Das Programm ROBOT-SPS diirfen Sie erst dann nutzen, wenn Sie eine
giiltige Lizenznummer erworben haben. ->Eintrag im Lizenzfeld!

Sie erhalten diese direkt beim Kauf oder durch Einsendung der Anfor-
derungskarte (liegt beim Kauf bei) von:

Microelectronic Kalms GmbH.
D-7570 Baden-Baden 22
(Postfach)

HINWEIS:

Ein Updating der ROBOT-SPS erhalten ausschlieflich die mit Lizenz-
nummer regisfrierten Kunden,

ACHTUNG:

Fiir den Eigenbedarf sind sog. Arbeitskopien gestattet. Sie haften
aber fiir den Fall der unbefugten Weitergabe des Programms an
Dritte und fiir Raubkopien die von *Ihrer' Software gemacht werden.

GEWAHRLEISTUNG:

Die Autoren haben alle Sorafalt walten lassen, um vollstdndige und
richtige Informationen zu veréffentlichen. Die Microelectronic
KRalms GmbH {ibernimmt jedoch Keine Gewdhr fiir die Nutzung dieser
Informationen, insbesondere bei der moégl. Berihrung fremder Rechte.

URHEBERRECHTE :

Alle Rechte an Texten, Abbildungen, Zeichnungen und Schaltbildern
bleiben vorbehaltlos bei der Microelectronic Kalms GmbH.

Kein Teil des Handbuches darf in irgendeiner Form (Druck, Kopie,
Mikrofilm oder einem anderen Verfahren) ohne schriftliche Genehmi-
gung der Microelectronic Kalms GmbH iibersetzt, reproduziert oder

unter Verwendung elektronischer Systeme vervielfdltigt oder verar-
beitet werden.

Technische Anderungen und Irrtum vorbehalten.

Copyright C 1991 Microelectronic Kalms GmbH, 7570 Baden-Baden 22
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1.0 Einleitung 1.0

TEACH-ROBOT ist ein Handhabungsgerat fir die Aus- und Weiterbil-
dung. Er wird betriebsfertig geliefert.

TEACH-ROBOT erleichtert den Einstieg in die Welt der Roboter.
Durch seine einfache, jedoch zweckbestimmte Konstruktion macht er
die Welt der HRoboter transparent.

In mehreren Stufen kann sich der Benutzer ausgepridgte Spezialkennt-
nisse in der Programmierung von Robotern erarbeiten.

TEACH-ROBOT eignet sich daher insbesondere zur Schulung von Mit-
arbeitern und fiir den technischen Unterricht.

TEACH-ROBOT ist ein fiinfachsiger, in einzelnen Funktionen variier-
barer, unverkleideter Roboter, bei dem alle Antriebselemente, Kor-
perteile und Weggeber frei zugdnglich sind.

Erste Bewegungsstudien sind mit Hilfe der Action Box mbglich. Sie
brauchen dazu Keine Elektronik anzuschliefien!

Verschiedene Interfacekarten erlauben, in Verbindung mit einem PC
oder einem Mikrocomputersystem, die komplette Simulation der
Arbeitsweise eines Industriercboters.

Beim Umgang mit TEACH-ROBOT und der Software ROBOT-5PS5 werden Sie
ganz sicher Erkenntnisse gewinnen und Erfahrungen sammeln, die in
diesem Handbuch nicht, oder besser, noch nicht beschrieben sind.
Wir greifen Ihre Anregungen und Erfahrungen gerne auf und ver-
dffentlichen auch Programme, die Sie an uns einsenden.

Bei allen Einsendungen gehen wir davon aus, dap die Verdffentli-
chung frei von Rechtsanspriichen Dritter ist.
Wir iibernehmen mit der Verdffentlichung Keinerlei Haftung.

Wir behalten uns ausdriicklich vor, technische Anderungen vorzuneh-
men, die durch die Umstadnde oder technische Fortentwicklungen ge-

boten erscheinen.

Wir werden jedoch versuchen, die wesentlichen Funktionen beizube-

halten, so dap TEACH-ROBOT und die ROBOT-SPS ilber einen méglichst

langen Zeitraum unverindert bleiben.

Bei allen Neuentwicklungen, Anderungen und Erweiterungen werden
wir, soweit miglich, darauf achten, dap Anschlupkonfiguration und
Kompatiblit&t erhalten bleiben.

Betrachten Sie TEACH-ROBOT als Anregung filir Ihre Kreativitdt und
Fantasie.

Wir winschen Ihnen viel Spap damit und ...los gehts.

ROBOT-SPS Handbuch (C) MICROELECTRONIC KALMS GmbH Baden-Baden
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1.0.1 Gliederung des Handbuches 1.0.1

Das Handbuch gliedert sich in 4 Hauptabschnitte.

Im ERSTEN Kapitel finden Sie allgemeine Hinweise und Anleitungen
zur Inbetriebnahme und zur Nutzung des Systems.

Im ZWEITEN Kapitel folgt eine Komplette Beschreibung aller Hard-
warekomponenten und deren Funktion:

2.0 TEACH-ROBOT

Aufbau und Wirkungsweise dieses, speziell fiir die Schulung
Konzipierten 5 achsigen Knickarmroboters.

2.2 Interfacekarten

Detaillierte Beschreibung der verschieden Interfacekarten, mit
Sticklisten, Bestiickungsplinen und Schaltbildern.

2.3 Prifadapter und Buserweiterung

Detaillierte Beschreibung der Hardware, der Anwendung und der
Prifprogramme.

Das DRITTE Kapitel beschreibt die Software ROBOT-SPS.

Hier wird eine ausfilhrliche Funktionsbeschreibung der ROBOT-SPS,
sowie eine detaillierte Anleitung zur Erstellung von Arbeits-
programmen gegeben.

Viele Befehle und Funktionen werden an Beispielen erléutert.

Das VIERTE Kapitel enth#ilt den sog. Anhang mit verschiedenen Ver-
zelchnissen und Hinweise auf Normungsbestrebungen und Literatur.

4.0 Suchwortverzeichnis
Hier finden Sie, alphabetisch geordnet, alle Begriffe die im
Handbuch vorkommen.

Die Kennzeichnung erfolgt mit der Seitenzahl.
Die Suchwérter sind FETT gedruckt.

5.0 Abkiirzungen.

Hier sind die gebréuchlichsten Abkiirzungen aufgelistet.
6.0 IRDATA.

Beschreibung von Normungsversuchen im Bereich

*Intelligente Schnittstellen fiir Robotersteuerungen”
7.0 Erster Roboter-Club Deutschland.
8.0 Literaturhinweise.

ACHTUNG:

Das Inhaltsverzeichnis enth&lt alle Kapitel, das vorliegende
Handbuch immer nur den aktuellen Stand, d.h. das Handbuch wird,
mit dem Updating des Programms, vervollstdndigt.
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1.1 Wie Sie mit dem Handbuch arbeiten Kkonnen 1.1

Erfahrungsgemip werden Handbiicher erst dann zur Hand genommen,
wenn die "eigene logische Schlupfolgerung® nicht mehr zum erwar-
teten Erfolg fiihrt.

Wir haben uns zwar bemiiht, alle Abldufe und Erfordernisse so lo-
gisch wie mglich zu gestalten, die Helptexte so kurz und ver-
stindlich wie mdglich zu machen, aber dennoch; VOR der Inbetrieb-
nahme sollten Sie sich einen Oberblick iiber die Erfordernisse

und Mdglichkeiten dieses Systems verschaffen. B ITTE !

Damit Sie die gewiinschte Information schnell finden, haben wir das
Handbuch in viele Kapitel und Abschnitte gegliedert.

HINWEIS: Wie alle technischen Artikel sind auch TEACH-ROBOT
und die Software ROBOT-SPS von technischen Veranderungen
und natiiriich (!) Verbesserungen nicht ausgenommen.
Da dies auch Ver#nderungen im Handbuch verursachen kann,
ist dsselbe als "Loseblatt-Sammlung® gestaltet.
Die Kennzeichnung erfolgt zweckm&fig mit einen INDEX,
den wir wie folgt erléutern wollen:

INDEX: (Beispiel)
1.2.3.4

L_An dieser Stelle sind ausschlieflich gekennzeichnet:

I Befehle, Schaltbilder, Stiicklisten und Bauanleitungen.
lier finden sich ausschlieflich Informationen fiir:
Editor, Parameterfeld, Roboterbewegung, u.s.w.

ufteilung der verschiedenen Sachgebiete der Kapitel:
TEACH-ROBOT Mechanik, Interfaces Obersicht, u.s.w.
L Diese Ziffer Kennzeichnet die verschiedenen Kapitel.

Ubersicht - Kapitel und Sachgebiete:

1.0 Einleltung, Gliederung

1.1 Wie Sie mit dem Handbuch arbeiten kdnnen
2.0 TEACH-ROBOT, Mechanik

2 Anleitung zum Betrieb von TEACH-ROBOT
2 Interfaces, Obersicht

2 Prifadapter

3 ROBOT-SPS

3 Grundfunktionen

3 Hilfsmenii

3. Initialisierung

3. Hauptmenil

3
3 Startmeni

3 Roboter-Bewegungen programmieren

3 Befehls-Satz der ROBOT-SPS

3 Ein-/Ausgabe (iber Druckerport

i Suchwortverzeichnis

5 Abkiirzungen

6 IRDATA

7 Erster Roboter-Club Deutschland

8 Literaturhinweise

0
1
2
3
0
1
2
3
q
.5 Editor, Grundfunktionen
6
7
B
Q9
0
0
O
0

Q-
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i.1.1 Wie Sie mit dem Hilf-Menii arbeiten kénnen 1.1.1

Das Hilfs-Meni vermittelt Ihnen, in gekiirzter Form, die wesent-
lichen Informationen des Handbuches.

Hier finden Sie alle Hinweise, die Sie widhrend des Programmierens
(Editierens) brauchen kénnten.

Aus diesen Situationen erreichen Sie das Hilfs-Menii:

ImHAUPTMEND

Im START-MENOD

Im EDITOR

Im TEACH-IN, wdhrend des Editierens

P S

Mit F1 rufen Sie das HILFS-MEND auf.

Im Hilfsfenster erscheint:

HILFS-MEND
Hardware:
-> Garantie Hardware-Konfiguration
-> Parameter-Feld (Basis-Daten)
Bedienung:
-> Hauptmenii Init-?-
-> Editor-Esc- Startmenii-G- Notaus
-> Dir-D- Laden-L- Sichern-§-
Programmierung:
-> Punktsteuerung Bahnsteuerung
—-> Teach-in Bindr Ein-/Ausgang
Programmiersprache:
-> 5P5 Befehle Syntax, Labels
-> Basic Pascal C Software-Schnittstelle
—-> Beispiele Fehlermeldungen

Mit den Cursortasten <-- und --> springen Sie auf den gewiinschten
Begriff. Der ausgewdhlte Begriff BLINKT.

Mit CR (carriage return) (oder ENTER oder RETURN) rufen Sie den
ausdewdhlten Bereich in das Hilfsfeld.

Mit Cursor Pg Up (page up) oder Pg Dn (page down) kénnen Sie, falils

die Information gréper als das Fenster des Hilfsfeldes ist, den Text
rellen.

Bei vielen Bereichen gibt es auperdem s0g. -> Querverweise., Sie
ermdglichen weitere Verzweigungen und enthalten zusitzliche Infor-
mationen zum ausgewdhlten Haupt-Bereich.

Aus einem gewdhlten Querverweis kommen Sie mit BACKSPACE ()
zuriick.

Mit Esc verlassen Sie das Hilfs-Menii.

ROBOT-SPS Handbuch (C) MICROELECTRONIC KALMS GmbH Baden-Baden
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1.1.2 Garantie, Hinweise, Kundendienst 1.1.2

Fiir alle Lieferungen und Leistungen gelten ausschlieplich unsere
allgemeinen Geschéftsbedingungen.

Urheberrechte:

Das Urheberrecht an der zur Nutzung {iberlassenen Software ist
geschiltzt.

Anderungen, insbesondere Namensé&nderungen, bediir fen unserer aus-
driicklichen, schriftlichen Erlaubnis.

Vervielf4ltigung jeglicher Art, aufer einer pers. Arbeitskopie,
ist nicht gestattet.

Mingelgewdhrleistung:

Die Gewdhrleistungsdauer betr#gt 6 Monate, gerechnet ab Gefahren-
iibergang.
Soweit ein von uns zu vertretender Mangel der Kaufsache vorliegt,

sind wir nach unserer Wahl zur Mangelbeseitigung oder zur Ersatz-
lieferung berechtigt.

Wir haften nicht fiir Schiden, die entstanden sind durch:
Unsachgemipe Handhabung, Fremdeingriffe, fremde Software und Ver-
wendung systemfremden Zubehirs.

Wir i{ibernnehmen ebenfalls keine Haftung fiir Schiden, welche durch
unsachgemépe Verpackung entstanden sind. Es empfiehlt sich daher,
TEACH-ROBOT stets in seiner Originalverpackung aufzubewahren und
mit dieser Verpackung auch zu einer mdgl. Reparatur einzusenden.

wenden Sie sich bei allen Rickfragen an Ihren zustandigen Kunden-
dienst.

Wo der n#chstgelegene Service-Stiitzpunkt ist, erfahren Sie von
Ihrem Héndler.

Fiir technische Auskiinfte stehen wir Ihnen aber auch jederzeit
gerne unter der Service-Nummer:

Tel: 07223 / 26094
zur Verfiigung.

HINWEIS:

Obwohl in der Preisliste nicht ausdriicklich ausgewlesen, halten
wir alle Teile von TEACH-ROBOT fiir Ersatzzwecke {od.Experiment?)
fiir Sie bereit. Bitte fragen Sie deshalb nach.

FAX: 07223 / 20471

ROBOT-SPS Handbuch (C) MICROELECTRONIC KALMS GmbH Baden-Baden
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1.1.3 System-Obersicht

F1

Wahl mit Cursor (<-->
CR (RETURN)

CR (RETURN)

Eingabe:

ROBOT-SPS

) -

v

Handbuch und Programmieranleitung
Seite 9
1.1.3
Sie Kkommen ins Hilfmenii
Hardware-Konfiguration
im Hilfsfenstenster: HARDWARE
im Hilfsfenster: OBERSICHT

-2

OBERSICHT

{Uil/Robot

TEACH-ROBOT

Treiberkarte fiir
Schulungsroboter

4Uil/0Open Koll

v
L

Uil/Relais

{Uil/8 Bit E&A

T

DC-Lasten Leistungs-Interface
Relais-Leistungs-
4xUM220V/24 karte, 4 Relais je
1 X Um
SENS/FLAG 8 Bit parallel Eing.

>

Uil/Analog

8Kanal/12B in

und Ausgang

1Kanal/12Bout 8 Kanal Eingang und
=> PROFADAPTER 1 Ranal Ausgang 0-10 V
Bezeichnung der versch., Interfaces:
Uil/xxx:
| L Bezeichnung

Kennziffer

Interface

Universal

Robot Trelberkarten:
Uil/Robot

IN/QUT Interface-Karten:

Uil/0C = Uil/Open Kollektor
Uil/REL = Uil/Relais 4 x UM
Uil/32E = Uil/32 Bit Eingang
Uil/32A = Ui1/31 Bit Ausgang
Uil/EA = Uil/8 Bit Ein-/Ausg.
Uil/ALG = Uil/ANALOG

HINWEIS:

Die ROBOT-SPS bedient bis zu
8 dieser Robot Treiberkarten

Die ROBOT-SPS bedient bis zu
32 1/0 Karten

8 Leistungsausgéinge Open Koll.
Schaltleistung max:30 W/Ausgang
Belastbarkeit der Kontakte:

220 V 50 Hz/max. 2,5 A
Gleichstrom max. 40 Volt /7 2 A
4 x 8 Bit TTL Eingang

4 ¥ 8 Bit TTL Ausgang

8 Bit TTL parallel Eingang und
Ausgang

8 Kanal (12 Bit) Eingang 0-10 V
1 Kanal (12 Bit) Leistungsaus-
gang 0-10 Volt.

Alle Interfaces sind auch im MFA-System erh&#ltlich!

ROBOT-SPS Handbuch

(C) MICROELECTRONIC KALMS GmbH Baden-Baden
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1.1.4 ROBOT-8P8 INFO 1.1.4

Die ROBOT-8PS unterliegt, wie jede Software einer Fortentwicklung,

die sich aus Korrekturen, Verbesserungen, Erganzungen und
Erweiterungen ergibt.

Wir achten bei allen Anderungen, grundsatzlich darauf, dag die
Grundstruktur der ROBOT-SPS unverandert bleibt, d.h. das Arbeits-
programme, die auf der ersten verdffentlichten Version geschrieben
wurden, auch auf der neuesten Version lauffdhig sind.

Neuere Programmversionen sind also immer aufwartskompatibel!
Ein weiter wichtiger Bestandteil dieser ROBOT-5PS ist das
-=-- HILFS-MENO ---
Bei der ersten Meldung des Programms mit dem Hauptmenii erscheint
im Help-Fenster:

Funktionen: (Kennz.1190592)

Diese Kennziffer sagt aus, welche Version des Hilfs-Textes in
Ihrer Programmversion enthalten ist.

Dieser Help-Text {oder Hilfe-Text, wie Sie wollen) unterliegt
naturgemidf einer hdufigeren Anderung als die ROBOT-S5PS. Dies kann

damit zusammenhidngen, dap wir sehr viele Anregungen von Ihnen auf-
greifen. (warten wir’'s ab)

z.B. 1190592 { Erliduterung der Kennziffer }
‘ LJahr
l —_Monat
Tag
%x. Version des Tages {so einfach ist das)
Anderungen und Kennzeichnungen finden Sie jeweils auf DIESER SEITE!
Sie wird als Beipack zur neuesten Programmversion, ebenso wie andere

gednderte Kapitel, mitgeliefert.

ANDERUNGSSTAND:

Version: 2.03 | Stand Okt. 1992 | Zahl der Anderungen 002

Anzahl und Art der Anderungen:

Programm: 00

Handbuch: 01 Seite 14 EKapitel 2.1.2 Verdrahtung
Help-Text:01 Version 01201092

HINWEIS:

Wahrend 8ie alle gednderten Kapitel bzw. Seiten des Handbuches
entsprechend austauschen und damit auf den neuesten Stand bringen,
empfehlen wir Ihnen, diese Seite, die Seite 10, 2zu belassen und nur
die jeweils neueste Version obenauf zu heften. Sie haben damit

zu jeder Zeit einen Uberblick iiber die Programmentwicklung.

ROBOT-SPS Handbuch (C) MICROELECTRONIC KALMS GmbH Baden-Baden
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2.0 TEACH-ROBOT Mechanik 2.0

Schema der Mechanik:

M1 M2 M3 Hand-Schwenk
1=}
Finger Hand-
Dreh
Arm
M4 Schulter
M5
=t |
M6 Kérper

WICHTIGER HINWEIS:

Schulter und Arm sind NICHT in allen Lagen unabhingig voneinander
Zu bewegen!

ANTRIEB 4 (ARM) kann nur dann in beide Endschalter fahren, wenn die
Schulter im Winkel von 90 Grad (senkrecht) zum Kérper steht!

ANTRIEB 5 (BCHULTER) kann nur dann in beide Endschalter fahren,

wenn der Arm im Winkel von 90 Grad (waagerecht) zur Schulter und
damit parallel zum Kérper steht!

Bei manuellem Betrieb (Action-Box) oder im Programm bewegen (starten)
Sie zuerst Motor 4 und danach Motor 5. Bei dieser Reihenfolge kann
die Stellung des Armes (Mot 4) die Schulter (Mot 5) nicht begindern.

Option: HANDWINKEL

Mit diesem Zusatz kann der Winkel der Hand veridndert werden.
Damit ist senkrechtes Greifen mit den Fingern miglich.

Zwischen dem Handblock und dem Schaft des Motors 3 wird ein Adap-
ter eingefiigt.

(Preis und Verfiigbarkeit erfahren Sie vom Kundendienst.

FAX: 07223/20471)

Montageskizze:
Schraube M4x20
Schraube Mdx16 * Handblock
= i [
! ]
Mutter Md
MOT 3 Mutter M4

ROBOT-5P5 Handbuch (C) MICROELECTRONIC KALMS GmbH Baden-Baden
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2.1 Anleitung zum Betrieb von TEACH-ROBOT 2.1

TEACH-ROBOT wird fertig aufgebaut und gepriift geliefert.

Er ist auf einer mehrfachverleimten Holzplatte montiert und mu@,
um die Standfestigkeit zu gewdhrleisten, in gdeeigneter Weise

auf dem Tisch fixiert werden. (Schraubzwinge, Klebeband, Schrauben
od. Ahnliches)

TRANSPORT :

Bitte greifen Sie beim Transport nicht direkt um die Linearantriebe.
Bei zu starkem Druck kénnten Sie die Antriebsspindel verbiegen.

Es empfliehlt sich, die Finger unter Arm und Schulter zu legen und
mit dem Daumen iiber den Motorblock oben, den Griff zu fixieren.

TEACH-ROBOT ist mit Gleichstrommotoren ausgeriistet. Dies gestattet
den Betrieb auch ohne elektronische Steuerung.

Zur manuellen Bewegung von TEACH-ROBOT konnen Sie die Aktion Box
benutzen.

HINWEIS:

Bitte bewegen Sie immer zuerst Motor 4 (Arm runter) und dann erst
Motor 5. (Schulter vor)

Auf Grund der Bauart sind diese beiden Antriebe in bestimmten Be-
reichen nur in Abh&ngigkeit zueinander zu bewegen!

Beispiel:

TEACH-ROBOT in Homeposition (Grundstellung, Referenz).
Zuerst Motor 4 (Taste R, Arm ab) ein Stick bewegen,
dann Motor 5 (Taste T, Schulter vor) bewegen.

Beim Programmieren gilt das Gleiche!

Achten Sie auch darauf, dap alle Steckverbindungen in Ordnung sind.

Auch die Verbindung der 25pol Flachleitung zum Wannenstecker am
Roboter.

Die Antriebe sind ebenfalls gesteckt und miissen lagerichtig und fest

in der Buchse sitzen. Die richtige Position beschreibt die Verdrah-
tung unter 2.1.2.

Bevor Sie das System mit dem PC in Betrieb nehmen, miissen alle Verbin-
dungen hergestellt worden sein. Sie riskieren sonst den Absturz und
mégliche Beschiidigung des Systems.

TEACH-ROBOT ist wartungsfrei.

Sollten Sie irgendwelche Unregelmépigkeiten entdecken, so empfiehlt
es sich, den zustdndigen Kundendienst anzurufen.

Bitte nicht selbst dlen!

ROBOT-SPS Handbuch (C) MICROELECTRONIC KALMS GmbH Baden-Baden
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2.1.1 Endschalter 2.1.1

TEACH-ROBOT ist bei allen Antrieben mit ENDSCHALTERN ausgeristet.

Prinzipschaltung:
|[<)l
1
M+ /L +
Offnerl Offner? MOT
M - \ s
D2
& |

In seinen mechanischen Endlagen betdtigt der Antrieb den End-
schalter Offner 1 oder Offner 2 und unterbricht den Motorstrom
flir eine Drehrichtung, und zwar bevor der Antrieb in eine
mechanische Blockade gefahren ist.

Aus dieser Position kann ein Antrieb NUR durch Umkehr der Dreh-
richtung bewegt werden! (Sperrdioden!)

Beispiel:

Fiir die Drehrichtung rechts liegt die Versorgungsspannung mit +
am Motoranschlup + und mit - am Motoranschliup -.

Der Strom fiir diese Drehrichtung kann nur solange fliefen, bis
der Antrieb durch Ann#herung an seine mechanische Endstellung
den Schalter O 1 6ffnet.

Dadurch wird der Kurzschlup der Diode D1 aufgehoben, Sie ist in
Sperrichtung gepolt und unterbricht so den Strom flir diese Drenh-
richtung. Der Antrieb wird stromlos und wird durch die Reibung
sowie die mechanische Last gestoppt.

Wird die Versorgungsspannung umgepolt, so ist fiir die Drehrich-
tung links die Diode D1 in Durchlafrichtung gepolt, und der
Antrieb dreht in entgegengetzter Richtung. Dadurch wird O 1
wieder geschlossen und der urspriingliche Zustand wieder herge-
stellt.

In dieser Phase liegt (ber dem Motor die, um die Durchlap-
spannung der Diode verringerte Betriebsspannung. Die andere End-
stellung wird entsprechend durch ¢ 2 und D2 gesichert.

HINWEIS:

Zwischen der Unterbrechung und dem Wiedereinschalten entsteht
durch den Hub des MiKroschalters eine Hysteresis. Die Grope der
Hysteresis schwankt zwischen Leerlauf und Last in bestimmten

Grenzen. Sie ist umsoc Kleiner, je grofer die Last fir den Motor
ist.

ROBOT-SPS Handbuch (C) MICROELECTRONIC KALMS GmbH Baden-Baden
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H
| 2.1.2 VYedrahtung 2.1.2
L

——1 Motor 2 Hand (drehen)
Motor 1 1 ! {

Finger I‘-I {ETPL.’!}—l Fiir alle Modelle TEACH-ROBOT ist

die Verdrahtung gleich.
L_Hand-

block

Integrierte Verdrahtung, bestehend
aus den Leiterplatten STPL 1, 2 u 3,
?ﬂ der 16 poligen Flachverbindung F1,
der 10 poligen Flachverbindung F2
und dem 26 poligen Wannenstecker W1,
mit Flachverbindung F3 zur D-Sub-
—o— Buchse. (Ansicht von hinten, oben

8]

o

SRS
o

—_—

Arm auf den Roboter gesehen)
l_ HINWEIS:
o | Bei der ZWEIKANALIGEN Ausfiihrung
L von TEACH-ROBOT, ist der 2. Puls 2zum

o ersten um ca. 90 Grad versetzt,

tSTPLZ!lﬂMntDr 3, Hand (schwenken)

I
o
L] e} Motorstecker:
o 6l — + 5 Volt
5l Motoranschlup +
|J 41 Motoranschlup -
— 1IF ey 3 — Masse, 0 Volt
o 0 21 __ Pulsausgang, Kanal 1
1}—— Pulsausgang, Kanal 2
0 . o ||
o) D-5UB 25pol:
+ 5 Volt |13
+ Motor 3 |12|25] - Motor 3
- Puls 23 |11|24| 2.Puls 4
dotor 4, Arm o 2.Puls 3 [(10123| Puls 4
1 Wl - Motor 2 9|22 + Motor 4
L. 0O —_— + Motor 2 gl21]| - Motor 4
Mot 5, 8chulter (STPL1) —_— Puls 2 7120 2.Puls 5
14 ~F3- 2.Puls 2 6[19| Puls 5
Mot 6, Korper - Motor 1 5({18| + Motor 5
1 Korper —_— 4 .Motor 1 4|17| - Motor 5
O Puls 1 3l16| Puls 6
:1 2.Puls 6 | 2|15| + Motor 6
| o o Volt, Masse 1{14| - Motor &
|
i s} Verbindung zum PC: 25 polige Flachleitung

ACHTUNG: z
Bitte die Verbinduna herstellen, bevor dér PC eingeschaltet wird!

IRDBDT-SPS Handbuch (C) MICROELECTRONIC KALMS GmbH Baden-Baden
L




TEACH-ROBOT / ROBOT-SPS Handbuch und Programmieranleitung

Kapitel Seite 15

2.1.3 Stromversorgung 2.1.3

Die INTERNE VERSORGUNG filir alle Interface-Karten wird direkt durch
den PC vorgenommen!

HINWEIS:
Ihr PC sollte fiir diesen Fall mit elnem guten Netzteil ausgerilis—
tet sein, mit einer Leistung von mindestens 150 Watt.

Die meisten PC s haben solch ein Netztell, aber bitte iberzeugen
Sle sich davon.

Die EXTERNE VERSORGUNG mit einer Gleichspannung zwischen

—————— 12 und 19 Volt (bei Open Kollektor max. 42 Volt) -----
geschieht (ber:

1. Fiir den TEACH-ROBOT mit Interface Uil/Robot iiber 4mm Bananen-
buchsen.

Bei einer externen Spannung = 12,3 Volt schaltet das Interface
automatisch auf externe Versorgung um.

Die Schaltung ist gegen Verpolung geschiitzt.
ACHTUNG:

Die maximal zugelassene Spannung fiir TEACH-ROBOT ist 19 Volt!

Die Logik wird vom PC versorgt. (100 mA, 5 Volt)

2, Fiir das Interface Uil/Open Kollektor sind die Anschliisse auf
der Klemmleiste:

Pin 13 = U extern
Pin 12 = Masse, gemeinsam filir OC-Ausgang 5-8
Pin 11 = Masse, gemeinsam fiir OC-Ausgang 1-4

ACHTUNG:

Die maximale Schaltleistung darf 30 Watt nicht iiberschreiten.
Die maximale zugelassenen Spannung ist 42 Volt! (bei Imax 0,7 A
Der maximal zugelassene Strom ist 2 Amp.! (bei Umax 15 Volt)

Die optoentkoppelte Logik wird vom PC versorgt. (70 mA, § Volt)

3. Fiir das Interface Uil/Relais.

Die Logik wird aus dem PC versorgt. (70 mA, 5 Volt)
Die Relais werden aus dem PC versorgt. (je 65 mA, 12 Volt)

4. Fir das Interface Uil/8 Bit E&Ah.

Die Logik wird aus dem PC versorgt. (70 mA, 5 Volt)

ROBOT-SPS Handbuch (C) MICROELECTRONIC KALMS GmbH Baden-Baden
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2.1.4 Linearantrieb 2.1.4

Schematische Darstellung:

Endschalter Motor Tacho
= =1 _
Stellring
+5 Volt...... rot..... 6../
Motor +...... braun...5.../
Motor -......grin....4 o
0 Volt, (A)..blau....3..... !
L5101 - PR -~ [ [, SR, - S /
fred. ooy FreEtanel s ney '

Mit dem Stellring . kann der Referenzpunkt verstellt/justiert
werden. .

Fiir die Referenzposition sind die Linearantriebe linksdrehend
fiir die gréptmégliche Wegstrecke eingestellt.

HINWEIS:

Die Linearantriebe arbeiten wartungsfrei. Beli Auffdalligkeiten
wenden Sie sich bitte unbedingt an Ihren Kundendienst.

MOTORDATEN:

Auf 16sung gemdp Pulsgeber, Stellmiglichkeit.

Spindelsteigung 0,5 mm

0,063 mm je Flankenwechsel (8 FLW/Umdr.)
0,125 mm je Vollpuls (4 P/Umdr. )
0,500 mm je Motorumdrehung.

Rastpunkte beim permanent erregten Glelchstrommotor und die Masse
des Rotors reduzieren die STELLGENAUIGKEIT jedoch auf den realen
Wert von ca. 0,2 mm je Vollpuls,

Durch das Obersetzungsverhiltnis 1:4 an den Kérperteilen, ist der
Weg je Vollpuls an den Kérperenden effektiv 0,5 mm.

ROBOT-5PS Handbuch (C) MICROELECTRONIC KALMS GmbH Baden-Baden
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2.1.5 Motordaten 2.1.5

Bezeichnung Mot-Nr. Pulse Winkel

Finger M1 250 60

Hand-Dreh M2 300 200

Hand-Schwenk M3 B8O 90

Arm Md 880 90

Schulter M5 150 80

Korper M6 1400 270
HINWEIS :

Motor 1 (Finger) mbglichst seperat, d.h. nicht zusammen mit
anderen Motoren programmieren!

Der Grund hierfiir ist die Moglichkeit, mit jedem Startbefehl auch
den Fingermotor ansprechen zu kénnen, ohne dap Motor 1 programmiert
ist. Diese Beeinflussung ermdglicht der Befehl GRIP 0O / GRIP 1.

Beispiel: 1. (zu Beginn der Programmroutine wurde der Befehl GRIP 1

gesetzt)
m2+200 iHand rechtsdrehend 200 Pulse bewegen.
m3+150 yArm abwidrts 150 Pulse abwirts bewegen.
Start ialle Motoren oberhalb Start simultan starten.
yWeil Grip = 1 gesetzt ist, versucht nun das
Programm,
jauch die Finger zu schliepen.
2. (zu Beginn der Programmroutine wurde der Befehl GRIP O
gesetzt)
m2+200 iHand rechtsdrehend 200 Pulse bewegen.
m3+150 yArm abwdrts 150 Pulse abwérts bewegen.
Start jalle Motoren oberhalb start simultan starten.

;das Programm ignoriert die Finger. (Motor 1)

Wegstreckenserfassung:

Jeder Antrieb ist mit einem INKREMENTALEN Weggeber ausgeriistet.
(Magnet mit Hallsensor)

Je Motorumdrehung liefert dieser Geber 4 TTL-Pulse = 8 Flanken-
wechsel.

Diese Flankenwechsel werden vom Programm fiir jeden Motor seperat
erfapt, zwischengespeichert und ausgewertet.

Die AUFLOSUNG (Wegstrecke je Linearantrieb) ist, entsprechend der
Spindelsteigung im Antrieb:

0,063 mm je Flankenwechsel (8je Umdr.)
0,125 mm je Vollpuls (4 je Umdr.)
0,500 mm je Motorumdrehung.

Rastpunkte beim permanent erregten Gleichstrommotor und die Masse

des Rotors reduzieren die STELLGENAUIGKEIT jedoch auf den realen
Wert von ca. 0,2 mm je Vollpuls.

Durch das Obersetzungsverhfltnis 1:4 an den Korperteilen, ist der
Weg je Vollpuls an den Kérperenden effektiv 2 mm.

ROBOT-SPS Handbuch (C) MICROELECTRONIC KALMS GmbH Baden-Baden
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2.1.6 Pulserfassung 2.1.6
Prinzip: Magnetring / Hallsensor
Pulsform: Rechteck
Pulszahl: 4 Vollpulse, 8 Flankenwechsel je Umdrehung
Pulspegel: min, 3,2 Volt, 5mA

Pulsfrequenz: ca 125 Hz, bei 12 Volt Betriebsspannung

ANMERKUNG:

Die Verarbeitungsgeschwindigkeit fiir Eingangssignale héngt wesent-
lich von der Arbeitsgeschwindigkeit des Rechners ab.

Belspiel:

Rechner, AT, Prozessor 386, Clock 16 MHz, Kein Coprozessor
Maximale Eingangsfrequenz fir Einzelsignale.......... 30 KHz

Maximale Eingangsfrequenz bei Inkrementalabfrage {iber 6 Motoren:
Eing.Frequenz (masch.-optimiert) 200 KHz
= 33,3
6 KHz

= max.E-Frequenz
Anzahl der Antriebe F inkrement

Berechnungsbeispliel fiir die maximale Teilung eines inkrementalen
Gebers an einer Motorwelle: (Mot U/Min 3000)

F inkrement 33,3
— = H66
50

= Anzahl der Teilungen {(auf 360 Grd)
Mot U/sec

AUFLOSUNG/STELLGENAUIGKEIT:

Bei einem Weg von 1 mm je Motorumdrehung (abhéngig von der Unter-
setzung des Getriebes) und einer Aufldsung von 666 Pulsen/Umdr .
wird eine Stellgenauigkeit von 1 : 666 = 0,0015 mm erreicht!

Daraus folgt:

Ein Motor mit 3000 U/min diirfte einen inkrementalen Geber mit
eginer Teilung von max. 600 haben.

Pulsleitungen zum Datenbus

Zuordnungen: Schaltung:

Daten Pin Anschlup Antrieb +5V
40 3  Puls Motor 1, Finger 220 | 10K 1Kjj Puls
d1l 7 Puls Motor 2, Hd-Dreh (] ] mRR—>
d2 11 Puls Motor 3, Hd-Schwenk 1K 220
d3 23 Puls Motor 4, Arm —K
dd 19 Puls Motor 5, Schulter BC237B
dbs 16 Puls Motor 6, Kbrper -
d6 2 Sensorlelitung 1 HS
d7 6 Sensorleitung 2 oV

ROBOT-SPS Handbuch (C) MICROELECTRONIC KALMS GmbH Baden-Baden
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21T Referenz 2.1.7

Zu Beginn eines Programmlaufes sind sich Programm und Roboter
*fremd*, d.h. das Programm ®"weif® nicht, ob und was angeschlossen
ist, noch in welcher Position sich die angeschlossene Einheit
befindet.

Aus diesem Grund wurde ein Befehlskomplex (Macro) geschaffen, der
in der Lage ist, alle diesbeziiglichen Erkenntnisse zu gewinnen.

Beim Obergang vom Parameterfeld zum Hauptmenii startet das Programm
alle angemeldeten Motoren linksdrehend und wartet auf das Ausblei-
ben von Pulsen.

Sind alle Antriebe zum Stillstand gekommen, werden alle Motoren
nochmals gezielt gestartet und wiederum, diesmal getaktet, ( langsam)
in ihre mechanische Endlage gefahren.

Jetzt "weiff" das Programm, welche Motoren angeschlossen sind und wo
sie stehen.

Diese Position nimmt das Programm als Referenz.

Die mechanische Motorendlage links ist der Punkt, von welchem aus
das Programm die einzelnen Wegstrecken berechnet.

Die mechanische Referenzposition ist deshalb auch die arithmetische

NULLPOSITION.

Wéhrend eines Programmlaufes kann diese Referenz mit dem Befehl

HOME
angefahren werden.

Jede komplette Programmschleife sollte eine HOME Anwelsung enthal-
ten. Es ist aber auch méglich, nach jedem 2. 4. oder 10. Durchlauf
diese HOME-Position anzufahren. (SW-Z#hler machen)

HINWEIS:

Jede Roboterbewegung kann einen Stellfehler verursachen.
Die Summe der Stellfehler steigt mit der Anzahl der Einzelbewegun-
gen zwischen 2 Referenz- (HOME-) positionen.

SOLL-IST-Position NOM / AKT

IST-Position AKT1 - AKT7
SOLL-Position NOM1 - NOM7

AKT1-7/NOM1-7 lassen sich mit dem Befehl -LD AKT1- einlesen und mit
=5T AKT1- Oberschreiben. So kénnen Sie Nullpunktkorrekturen und
Bahnbeeinflussungen durchfiihren.

ROBOT-SPS Handbuch (C) MICROELECTRONIC KALMS GmbH Baden-Baden
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2.1.8 Action Box 2.1.8

Im Hauptmenil lassen sich TEACH-ROBOT und PROBOT iiber die Tastatur
bewegen.

1234567 ACTION-BOX

QIWIE|RI|T Zly Tastatur/B Bit in
LOption
orper rechts
trper 1links

chulter vor
chulter zuriick
rm abwirts
L Arm aufwirts
__Hand abwirts
L_Hand aufwirts
__Hand rechts drehen
|__Hand 1links drehen
L___Finger &ffnen Taste gedriickt : Antrieb 1Huft
L __Finger schliefen Taste loslassen: Antrieb stoppt

Mit diesem Programmsegment Kann jeweils einer von 8 Robotern
-manuell-

bewegt werden. Dies gilt auch fiir den Kleinroboter PROBOT mit
Schrittmotoren.

Der vorgedgebene Weg wird bei Pos NOM, der gefahrene Weg bei Pos AKT
angezeigt.

Die Auswahl des Roboters erfolgt mit den Cursortasten:

2 % Pfeil rechts = ROBOT % (Bcke links oben, Hauptmenii)
1 % Pfeil hoch = x + 1 * 1 x Pfell runter = x - 1
2 % Pfeil 1links = zuriick zur Ausgangsposition

Fiir den manuellen Bewegungsaufruf gibt es auch elne seperate

ACTION BOX.

Prinzipschaltbild: : + 12 - 20 Volt (DC)

_] l I r_, Keine Taste = Motor stop

-> +|DC - |- / <=
}___.Mntor-___J Taste Ul = Rechtslauf

Taste U2 = Linkslauf

0 Volt (Masse)

Per Knopfdruck kann hier die Bewegung aufgerufen werden. Fiir je-
den Motor gibt es 2 Tasten. (Rechtslauf/Linkslauf)

Die Betriebsspannung fiir den TEACH-ROBOT wird (iber 2 Bananenbuch-
sen eingespeist. (12 - 19 Volt Gleichspannung, ca. 1,5 Amp.)
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OBERSICHT

IIIIR OBOT-8SPS

—>4Uil/Robot |—— >JTEACH-ROBOT| oder 6 DC-Motoren

—>1Uil/Open Koll}—>4 DC-Lasten Spule, Relais, Lampen

—>4qUil/Relais >14xU=220V/2A| 4 Leistungsrelais

—>1Uil/8 Bit B&A L] SENS/FLAG TTL Ein-/Ausgangssignale

-

Uil/Analog

A

>{8Kanal/12B in| 0-10 Volt, 5 mA in
1Kanal/12Bout | 0-10 Volt, 1 A out!

Alle Interfaces sind direkt steckbar und werden direkt vom PC mit
5 Volt fiir die Logik versorgt.

Bei den Interfaces Uil/Open Kollektor und Uil/Robot ist eine
externe Versorgung vorgesehen. (Nur fiir Uil/Robot auch intern)

Zum Betrieb von mehr als 3 Interfaces empfehlen wir die externe
Buserweiterung -> Priifadapter / Buserweiterung ( 2.3 )

Wenden Sie sich bitte bei komplexeren Einsétzen der ROBOT-SPS

an unseren Programmierdienst. Wir unterstiitzen Sie gerne bei der
Losung Ihrer Probleme.

FAX 07223 / 20471 Kennwort: Programmhilfe

Kennzeichnungsschliissel der verschiedenen Interfaces.

Uil/xxx:
|I 1 Art/Verwendungsmiéglichkeit

Kennziffer
Interface
Universal

ACHTUNG:

Bitte achten Sie unbedingt'darauf, dap Sie beim Einsatz von
mehreren Interfaces, die Adressen unterschiedlich wihlen!

z.B.

Uil/Robot (1) 0315
Uil/Robot (2) 0316
Uil/Open Kollektor 0317

Uil/8 Bit E&A 0318 u.s.w.
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1.

Uil /Robot Die ROBOT-SPS bedient bis zu

8 dieser Rarten.
Das Uil/Robot steuert einen 6 sechsachsigen Schulungs-Roboter
TEACH-ROBOT und stellt 8 Pulsleitungen fiir den Datenbus bereit.

IN/OUT Interface-Karten: Die ROBOT-SPS bedient bis z2u
64 dieser Karten.
2

Uil/0C = Uil/Open Kollektor

8 Leistungsausg#éinge Open Kollektor mit einer Schaltleistung von
max. 30 W je Ausgang.

Die Spannung darf 48 Volt nicht libersteigen.
Der Schaltstrom darf nicht gréper als 2 A sein. (UxI=P{Watt])!

3.
Uil/REL = Uil/Relais

4 Leistungsschalter, je 1 ¥ UM mit einer max. Belastbarkeit der
Kontakte von: Wechselstrom 220 V 50 Hz/max. 2,5 A

Gleichstrom d0 Volt / 2 A

Geeignet zum Schalten von Schiitzen, Magnetventilen und dhnlichen
Lasten.

4,
Uil/EA = Uil/8 Bit Ein-/Ausgang

8 Bit TTL Eingidnge und 8 Bit TTL Ausgdnge, parallel, optoent-
koppelt.

Geeignet zur Abrage von TTL-aufbereiteten Sensor-Signalen oder
zum schnellen Setzen von externen Flags.
(Tastenabfragen, LED-Ansteuerung, u.s.w.)

b.
Uil/32E = Uil/32 Bit Eingang

4 x 8 Bit TTL Eingang, zum schnellen Einlesen von Signalen.
Die Signalwege sind nicht optisch entkoppelt.
Die Karte belegt im Parameterfeld 2 Adressen.

Uil/32a = U11/32 Bit Ausgang

4 x 8 Bit TTL Ausgang, zum schnellen Ausgeben von Signalen.
Die Signalwege sind nicht optischt entKoppelt.
Die Karte belegt im Parameterfeld 2 Adressen.

6.
Uil/ALG = Uil/ANALOG

8 Kanal analog Eingang, 0-10 V, mit einer Aufldsung von 12 Bit.
1 Kanal (12 Bit) Leistungsausgang 0-10 Volt. (2 Adressen notig!)

HINWEIS: Alle Interfaces sind auch im MFA-System erhédltlich!
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