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Come configurare lI'applicazione Deviator
usando NILAB Starter

Come configurare l'applicazione Deviator usando NILAB Starter

Panoramica della finestra Parallel Motion

L'applicazione Deviator richiede che il pick and place spinga il prodotto in direzione lineare, poi vada
verticalmente dopo la spinta e poi torni indietro per la successiva deviazione.

Le posizioni possono essere programmate usando il software NILAB Starter nella finestra Parallel
Motion.

[l primo passo € attivare la modalita Dual axis (1) per avere la posizione online dei 2 assi. | due assi
devono avere successivamente numeri di ID nodo, ad esempio Motore 1 (Node ID = 1) e Motore 2
(Node ID = 2). Quando la modalita Dual axis € attiva, nei campi numerici (2) e (3) sono presenti le
posizioni correnti dei due assi.

Per caricare la configurazione corrente devi premere il pulsante LOAD TARGET POS (8) e per
memorizzare permanentemente la configurazione corrente devi premere il pulsante STORE TARGET
POS (9). | campi numerici (4) e (7) saranno usati per impostare il tasso di deviazione in movimenti al
minuto e il numero di compiti di movimento (tipicamente 4). Per aggiornare il tasso premere il
pulsante UPDATE RATE (5).

Malion conlroller  Controler configurabon  Scope  Molor parameter  Commumication Diagnostic  Expert Parallel Motion  Syrveillance
Paralled Malian Configuration 10
{1” ) AE.ITI__':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} 502  pro mines [5:| UPDATE RATE TARGET M1 P4 TARGET M2 P4
. SET STEF 4 | 30,0005  mm 60,0005 mm ACQUIRE STEF 4
Single movement n steps TARGET M1 P5 TARGET M2 P5
(6) 3007 meec |:.I'] 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 00002 mm ACQUIRE STEP 7
TARGET M1 P2 TARGET M2 P8
A This modes works only when the hwo axis are with 0 5
aubsequently nodeid SET STEP & | 0,000 mm 0,000 mm ACQUIRE STEP 8
A Update rate time and slore are only posaible when the ) TARGET M1 P9 TARGET M2 P9
two molors are disabled SETSTEP S 0,000 mm 0,000/  mm ACQUIRE STEP 9
TARGET M1 P10 TARGET M2 P10
SET STEP 10 0,000= mm 00002 mm ACQUIRE STEP 10

Come acquisire e memorizzare i punti di movimento

Sposta il robot nella posizione di start
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Premi il pulsante Acquire Step per catturare la posizione dei due assi. Se i numeri hanno cifre
decimali, puoi correggere usando il campo numerico e premere SET STEP 1 per memorizzare.

Motion controlies Conlrollar configuration Scope Molor parameter Communication Diagnostic Expert Parallel Motion  Surveillance
Parallel Motion Configuration
o J AE-IE'::E TARGET M1 P1 TARGET M2 P1 =
@ ACTIVATE DUAL AXIS MODE | sETSTEPT | 60,0002 mm 300003 mm | ACQUIRESTEP1 ‘
TARGET M1 P2 TARGET M2 P2
MOTOR 1 POS MOTOR 2 POS | SETSTEP2 160,000 mm 130,000 mm [ ACQUIRE STEP 2
57,9405 mm -336195 mm P — TARGET M1 P3 TARGET M2 P3
| SETSTEP3 130,0002  mm 1600005 mm | ACQUIRE STEP3
Sequence rale
502 pro minubes _ e TARGET M1 P4 TARGET M2 P4 :
| SETSTERP4 20,0002 mm 60,0005 mm | ACQUIRESTEP4

Sposta il robot nella posizione di push e memorizza le seconde posizioni usando il pulsante 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

300005 mm 60,0005 mm ACQUIRE STEP 4

Sposta il robot nella posizione superiore e memorizza le terze posizioni usando il pulsante 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 |

- 5 = sbama TAMSET LT P TAFNET L T

Sposta il robot nella posizione di partenza e memorizza le quarte posizioni usando il pulsante
ACQUIRE STEP 4.
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Malion conlroller  Controller configuration Scope  Molor parameler  Communication Diagnostic Experl Parallal Motion  Survedlance
Paraliel Motion Configuration
: ﬁs':;-E'\;E TARGET M1 P1 TARGET M2 P1
@8 ACTIVATE DUAL AXIS MODE | SETSTEP 1 | 60,0002 mm 30,0007 mm ACQUIRE STEP 1
TARGET M1 P2 TARGET M2 P2
MOTOR 1P0S MOTOR 2 POS 160.0002 mm 1300002 mm ACQUIRE STEP 2
579405 mm 336182 mm Sk —— i TARGET M1 FP3 TARGET M2 P3
R | seTstePa 1300004 mm | 1600005 mm | ACQUIRESTEP3
ep— | RETH T
SETSTEP4| 30,0005 mm 60,0002 mm | ACQUIRESTEP4 «
RS n stans TARGFT M1 P& TARGFT M? P&
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