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Ubersicht des Parallel-Motion-Fensters

Die Deviator-Anwendung erfordert, dass der Pick and Place das Produkt in linearer Richtung schiebt,
dann nach dem Schieben vertikal geht und dann fir die nachfolgende Abweichung zurickgeht.

Die Positionen kdnnen mit der NILAB-Starter-Software im Fenster Parallel Motion programmiert
werden.

Der erste Schritt ist die Aktivierung des Dual-Axis-Modus (1), um die Online-Position der 2 Achsen zu
haben. Die beiden Achsen missen anschlieBend Knoten-ID-Nummern haben, zum Beispiel Motor 1
(Node-ID = 1) und Motor 2 (Node-ID = 2). Wenn der Dual-Axis-Modus aktiv ist, sind in den
Zahlenfeldern (2) und (3) die aktuellen Positionen der beiden Achsen vorhanden.

Um die aktuelle Konfiguration zu laden, mussen Sie die Taste LOAD TARGET POS (8) drtcken, und um
die aktuelle Konfiguration dauerhaft zu speichern, mussen Sie die Taste STORE TARGET POS (9)
dricken. Die Zahlenfelder (4) und (7) werden verwendet, um die Deviator-Rate in Bewegung pro
Minute und die Anzahl der Bewegungsaufgaben (typischerweise 4) festzulegen. Um die Rate zu
aktualisieren, drucken Sie die Taste UPDATE RATE (5).

Malion conlroller  Controler configurabon  Scope  Molor parameter  Commumication Diagnostic  Expert Parallel Motion  Syrveillance
Paralled Malian Configuration 10
{I” ) .ﬁfll'rhl\:’E TARGET M1 P TARGET M2 P1 |: :I
(1) B ACTIVATE DUAL AXIS MODE SET STEP 1 60,0005 mm 30,0002 mm ACQUIRE STEP 1
5 ; TARGET M1 P2 TARGET M2 P2
MOTOR 1POS MOTOR 2 POS SET STEF 2 160,000/2  mm 130,000/ mm | ACQUIRE STEP2
(2) 579405 mm (3) -336195  mm TARGET M1 P3 TARGET M2 P3
SET STEP 3 130,000 2  mm 16000015  mm ACQUIRE STEF 3
Sequence rabe L d
4) 50% prominaes (3) UFDATE RATE TARGET M1 P4 TARGET MZ P4
. SETSTEP4 | 300005 mm GO,000%  mm ACQUIRE STEP 4
Single movement n steps TARGET M1 P5 TARGET M2 P5
(6) 3007 meec “] 47 SET STEP 5 180,000>  mm 180,0001>  mm ACQUIRE STEP 2
) TARGET M1 P& TARGET M2 P&
T i = [ = - Y )
(8]| LOADTARGETPOS |(o) STORE TARGETPOS =2hidie 0.000% e 00002 mm  ACQUIRE STEP6
TARGET M1 PF TARGET M2 P77
SET STEP 7 0,000% mm 0,000/ mm ACQUIRE STEP 7
TARGET M1 P2 TARGET M2 P8
A This modes works only when the hwo axis are with
aubsequently nodeid SET STEP & | 0,000 mm 0,000 mm ACQUIRE STEP 8
ﬂ Update rate time and slore are only possible when the ) TARGET M1 P9 TARGET M2 P9
two motors are dizabled SETSTERP O 00002 mm 0,000/2  mm ACQUIRE STEP 9
TARGET M1 P10 TARGET M2 P10
SET STEP 10 0,000= mm 00002 mm ACQUIRE STEP 10

So erfassen und speichern Sie die Bewegungspunkte

Bewegen Sie den Roboter in die Startposition
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Dricken Sie die Taste Acquire Step, um die Position der beiden Achsen zu erfassen. Wenn die Zahlen
Nachkommastellen haben, konnen Sie mit dem Zahlenfeld korrigieren und die Taste SET STEP 1
dricken, um zu speichern.

Motion conlroller Controller configuration  Scope Molor parameter Communication Diagnostic Expert Parallel Molion  Surveilance
Parallel Molion Confliguration
n i A;:gEl\;E TARGET M1 P1 TARGET M2 P1 :
8 ACTIVATE DUAL AXIS MODE | seTsTEP1 | 60,0002 mm 300005 mm | ACQUIRE STEP 1 ‘
TARGET M1 P2 TARGET M2 P2
MOTOR 1 POS MOTOR 2 POS | SETSTEP2 160,000/2 mm 1300005 mm [ ACQUIRE STEP 2
-57.8400  mm -33,619% mm P —— TARGET M1 P3 TARGET M2 P3
| SETSTEP3 130,0005 mm 1600005 mm | ACQUIRE STEP3
Sequence rale
| SETSTER4 30,0003 mm 60,0005 mm | ACQUIRE STEP4

Bewegen Sie den Roboter in die Schiebeposition und speichern Sie die zweiten Positionen mit der
Taste ACQUIRE STEP 2.
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Motion controlier Controller configuration . Scope Molor parameter  Communication Diagnostic Expert Parallel Molion  Surveiance

Paralizl Molion Configurabion
ACTIVE

& STEP TARGET M1 P1 TARGET M2 P1
8 ACTIVATE DUAL AXIS MODE | SETSTEP1 80,000 mm 300004 mm | ACQUIRE STEP 1
TARGET W1 P2 TARGET M2 P2 -
by i mdipsitin [ srstep2 | 160000 mm 130000 wm | ACQUIRE STEP2 ‘
sl - il S3GI0E  wm TARGET M1 P3 TARGET M2 P3 .
Sequence rate w 130,000 mm 1600003 mm | ACQUIRE STEP3

e D |y | I
SET STEP4

a0,000% mm G0,0D0ES  mm ACQUIRE STEP 4

Bewegen Sie den Roboter in die obere Position und speichern Sie die dritten Positionen mit der Taste
ACQUIRE STEP 3.

 Motion contraller Controfier configuration Scopa Mator parameter Communication Diagnostic Expert Paraliel Motion Surveliance
Paraliel Motion Configuration

Ao TARGET M1 P1 TARGET M2 P1 _ _

® ACTIVATE DUAL AXIS MODE SETSTEP 1 60,0002 mm 300005 mm | ACQUIRESTEP1 |

: TARGET M1 P2 TARGETMZP2 n

MOTOR 1 POS MOTOR 2 POS | seTsTEP2 | 1600002 mm 130,005 mm | ACQUIRESTEPZ |

5784012 mm BIE10Z mm TARGET M1 3 TARGET M2 P3
e SETSTEP 3 1300002 mn | 160000% mn | ACQUIRESTEP3 il
505 promemstes _ TARGET M1 P4 TARGET M2 P4 y
| SETSTEP4 00002 mm 600003 mm | ACQUIRE STEP4 |

Bewegen Sie den Roboter in die Ausgangsposition und speichern Sie die vierten Positionen mit der
Taste ACQUIRE STEP 4.
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Mation controller  Controfler configuration Scope  Molor parameler Communication  Diagnostic Expert Parallal Motion  Supvedlance
Paraliel Motion Configuration
_ A e TARGET M1P1 TARGET M2 P1
@ ACTIVATE DUAL AXIS MODE | SETSTEP 1 | 60,0002 mm 30,0007 mm ACQUIRE STEP 1
TARGET M1 P2 TARGET M2 P2
MOTOR 1 POS MOTOR 2 POS 1600002 mm 130,0002) mm ACQUIRE STEP 2
579405 mm 336195 mm L ——— p— TARGET M1 P3 TARGET M2 P3
F— | seTsteP3 | 130,000/3 mm 1600002 mm | ACQUIRESTEP3
S0/S  prominues _ TARGET M1 P4 TARGET M2 P4
SETSTER4 | 30,0005 mm 600002 mm | ACQUIRE STEP4 ‘
Cimmln mausmant n shens TARGFT M1 PS5 TARGFT M2 PS5
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