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Einleitung

Diese Anleitung enthalt Informationen Uber Installation, Aufbau, Programmierung, Betrieb und Wartung fur sémtliche
Komponenten eines automatisierten Dosiersystems der Nordson EFD GVPlus / GV Series. Nordson EFD’s
automatisierte Dosiersysteme geben Materialien in einem vorprogrammierten Muster auf ein Werksttick ab. Sie

sind speziell fir den Gebrauch von industriellen Kartuschen und Ventilsystemen der Firma Nordson EFD entwickelt
und konzipiert worden. EFD-Dosierroboter sind flexibel einsetzbar — als Stand-Alone-Systeme — aber auch als
zentrale Bestandteile automatisierter Anlagen und lassen sich einfach in In-Line-Transfersysteme, Drehteller und
MontagestraBen integrieren.

Die wichtigsten Bestandteile eines automatisierten Dosiersystems sind der PC, der Roboter und die Komponenten
der Dosierventile. Der Roboter fiihrt ein Computerprogramm aus, um Material Gber ein Ventil in einem bestimmten
Muster auf ein Werkstlick abzugeben. Programme werden mit Hilfe der auf dem DispenseMotion™ Controller
installierten DispenseMotion Software erstellt. Das Dosiersystem kann sowohl bertihrend als auch beriihrungslos
sein, wobei das Material entweder mit einer Nadel oder Diise dosiert wird. In dieser Anleitung bezeichnet der Begriff
“Dosierspitze” entweder eine Nadel oder eine DUse.

Bei Systemen mit einer Prazisionskamera kann der Roboter automatisch das Dosierprogramm fur jedes Werksttick
in Bezug auf Ausrichtung oder Lage anpassen. Um das zu erreichen, vergleicht die Software die Position des
aktuellen Werkstlckes +2,5 mm (0,098") mit einer Referenzposition, die als Bilddatei im Programm abgelegt ist.
Wenn der Roboter einen Unterschied zwischen der X und Y Position und/oder dem Drehwinkel des Werkstlickes
feststellt, gleicht er den Dosierpfad an, um die Differenz zu korrigieren.

www.nordsonefd.com/de  info.de@nordsonefd.com +49 89 2000 338 600 Nordson EFD Verkaufs- und Kundendienst fiir Dosiersysteme stehen Ihnen weltweit zur Verfiigung.
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Nordson EFD Produktsicherheitshinweise

AWARNUNG

Folgender Sicherheitshinweis ist als WARN-Hinweis eingestuft.
Nichtbefolgen kann den Tod oder schwere Verletzungen zur Folge haben.

Stromschlag

Stromschlagrisiko: Vor Entfernen der Abdeckung das Gerat von der Stromversorgung trennen und/
oder vor Wartungsarbeiten an elektrischen Geraten Schutzmechanismen sichern und kennzeichnen.
Wenn Sie auch nur einen geringen Stromschlag bekommen, schalten Sie sofort alle Geréte aus.
Schalten Sie das Gerat nicht wieder ein, bevor das Problem gefunden und behoben wurde.

AVORSICHT

Die folgenden Sicherheitshinweise sind als VORSICHTS-Hinweise eingestuft.
Nichtbefolgen kann leichte oder mittlere Verletzungen zur Folge haben.

BETRIEBSANLEITUNG LESEN

Lesen Sie das Handbuch, um die ordnungsgeméaBe Verwendung dieses Gerats sicherzustellen.
Befolgen Sie alle Sicherheitshinweise. Ggf. sind arbeits- und geratespezifische Warnungen,
Vorsichtshinweise und Anweisungen in der Gerdtedokumentation aufgefiihrt. Stellen Sie sicher, dass
diese Anweisungen und alle anderen Gerdtedokumente den Personen zur Verfligung stehen, die
dieses Gerat bedienen und warten.

Uberschritten werden. Das System kann beschadigt werden! Die Druckluft soll Giber einen externen
Druckluftregler mit 0 bis 7,0 bar (0 bis 100 psi) zugeflhrt werden.

DRUCK ABLASSEN

Druck von druckbeaufschlagten Baugruppen und Leitungen vor dem AnschlieBen/Abstecken
und vor Beginn von Wartungsarbeiten oder Reparaturarbeiten ablassen. Nach Ende der Arbeiten
Druckluftversorgung langsam wieder aufdrehen, auf Gerdusche entweichender Druckluft achten.

VERBRENNUNGEN

HeiBe Flachen! Kontakt mit heiBen Metallflachen der Ventilkomponenten vermeiden. Wenn sich der
Kontakt nicht vermeiden lasst, sind bei der Arbeit an heiBen Teilen Hitzeschutzhandschuhe und
Hitzeschutzkleidung zu tragen. Wird der Kontakt mit heiBen Metallflachen nicht verhindert, kann es
zu Personenschaden kommen.

MAXIMALE DRUCKLUFT
Sofern nicht anders angegeben, liegt der maximale Arbeitsdruck bei 7,0 bar (100 psi). Stellen Sie
sicher, dass flr die Kartuschen und Druckluftschlauche die spezifizierten Druckluft-Grenzwerte nicht

www.nordsonefd.com/de  info.de@nordsonefd.com +49 89 2000 338 600 Nordson EFD Verkaufs- und Kundendienst fiir Dosiersysteme stehen Ihnen weltweit zur Verfiigung.
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Nordson EFD Produktsicherheitshinweise
(Fortsetzung)

Halogenkohlenwasserstoffe

Verwenden Sie keine Halogenkohlenwasserstoffe in einem unter Druck stehenden System, das Aluminiumbauteile
beinhaltet. Unter Druck kénnen diese Stoffe mit Aluminium reagieren, explodieren und Verletzungen, den Tod oder
Sachschaden verursachen. Halogenkohlenwasserstoffe enthalten eines oder mehrere der folgenden Bestandteile:

Bestandteil Symbol Vorsilbe

Fluor F “Fluor-"
Chlor Cl “Chlor-"
Brom Br “Brom-"
lod | “lod-"

Wenn Sie weitere Informationen bendtigen, lesen Sie bitte das entsprechende Materialsicherheitsdatenblatt

oder wenden Sie sich an lhren Materiallieferanten. Wenn Sie mit Halogenkohlenwasserstoffen arbeiten miissen,
kontaktieren Sie lhren Nordson EFD-Vertreter, um Informationen Gber kompatible Komponenten von Nordson EFD
zu erhalten.

Hochdruckflussigkeiten

Hochdruckflissigkeiten sind duBerst gefahrlich, wenn sie sich nicht in Sicherheitsbehéltern befinden. Vor der
Einstellung oder Wartung von Hochdruckgeréaten stets den Materialdruck ablassen. Ein Strahl Hochdruckflussigkeit
kann wie ein Messer schneiden und schwere Korperverletzungen, den Verlust von GliedmaBen oder den Tod zur
Folge haben. Die Haut durchdringende Flussigkeiten kénnen auch Vergiftungen zur Folge haben.

A WARNUNG

Von Hochdruckflissigkeiten verursachte Verletzungen kénnen schwerwiegend sein. Wenn Sie sich verletzt haben
oder eine Verletzung vermuten:

Begeben Sie sich unverziiglich in eine Notfallstation.

Teilen Sie dem Arzt mit, dass Sie eine Spritzwasserverletzung vermuten.
Zeigen Sie dem Arzt diesen Hinweis.

Erklaren Sie dem Arzt, mit welchem Material Sie gearbeitet haben.

Medizinische Warnung - Spritzwasserverletzungen: Hinweis fiir den Arzt

Das Eindringen in die Haut ist eine traumatische Verletzung. Es ist wichtig, die Verletzung so schnell wie moglich
operativ behandeln zu lassen. Warten Sie nicht mit der Behandlung, um die Giftigkeit zu untersuchen. Die Toxizitat
ist bei manchen exotischen Beschichtungen oder Lacken ein Problem, sollten diese direkt in die Blutbahn injiziert
werden.

Qualifiziertes Personal

Der Besitzer des Gerdts ist verantwortlich fir die Sicherstellung der Installation, des Betriebs und der Wartung
durch qualifiziertes Personal. Als qualifiziertes Personal gelten Mitarbeiter oder Auftragnehmer, die in der sicheren
Verrichtung der ihnen aufgetragenen Arbeiten ausgebildet sind, denen alle geltenden Sicherheitsregeln und
-bestimmungen bekannt sind und die physisch in der Lage sind, die ihnen aufgetragenen Arbeiten zur verrichten.
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Nordson EFD Produktsicherheitshinweise
(Fortsetzung)

BestimmungsgemaBer Gebrauch

Die Verwendung des Nordson EFD-Gerétes in einer anderen Weise als in den Geréateunterlagen beschrieben, kann
zu Personenverletzungen oder Sachschéden flhren. Einige Bespiele fir unsachgeméaBen Gebrauch sind:

e Verwendung unvertraglicher Materialien

e Vornehmen unberechtigter Modifikationen am Gerat

Entfernen oder Umgehen von Schutzmechanismen oder Verriegelungen
Verwendung inkompatibler oder beschéadigter Teile

Verwendung von nicht genehmigten Hilfseinrichtungen

Betrieb des Gerétes Uber die Grenzen der Belastbarkeit hinaus

Betrieb des Gerates in explosionsgefdhrdeter Umgebung

Bestimmungen und Zulassungen

Stellen Sie sicher, dass das betreffende Gerét fur die Umgebung, in der es verwendet wird, klassifiziert und
zugelassen ist. Zulassungen fir Nordson EFD-Gerate erléschen, wenn die Anweisungen fiir die Installation, den
Betrieb und die Wartung nicht befolgt werden.

Personliche Sicherheit
Befolgen Sie diese Anweisungen, um Verletzungen zu vermeiden:
e Bedienen oder Warten Sie das Gerat nicht, wenn Sie daflr nicht qualifiziert sind.

¢ Arbeiten Sie erst dann mit dem Gerat, wenn sdmtliche Schutz- und SchlieBmechanismen sowie Abdeckungen
intakt sind und automatische Sicherungen richtig arbeiten. Schutzmechanismen dirfen nicht umgangen oder
deaktiviert werden.

e Halten Sie sich von sich bewegenden Teilen fern. Schalten Sie die Stromversorgung aus und warten Sie,
bis das Gerét vollstandig still steht, bevor Sie bewegliche Teile einstellen oder warten. Trennen Sie die
Stromversorgung und sichern Sie die Teile, um unbeabsichtigte Bewegungen zu vermeiden.

e Stellen Sie sicher, dass der Spriihbereich ausreichend bellftet ist.

¢ Richten Sie Dosierspitzen und das Ende von Kartuschen immer mit der Spitze vom Korper und Gesicht entfernt
nach unten, um sich zu schuitzen.

e Beachten Sie zusétzlich das Datenblatt des Herstellers zum Medium. Die Eigenschaften des Mediums kdnnen
die hier angegebenen Umgebungsbedingungen weiter einschréanken.

e Geben Sie auch auf weniger offensichtliche Gefahren rund um den Arbeitsplatz acht. Dies kénnen heile
Oberflachen, scharfe Gegenstande, elektrische Schalter oder sich bewegende Teile sein.

¢ Informieren Sie sich, wo sich Not-Aus-Schalter, Absperrventile und Feuerléscher befinden.

e Bei Aussetzung von langfristig hohen Gerduschpegeln Uber einen langeren Zeitraum tragen Sie einen
Gehdrschutz, um sich gegen Gehdrschaden zu schiitzen.
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Nordson EFD Produktsicherheitshinweise
(Fortsetzung)

Brandschutz
Zur Vermeidung eines Brandes oder einer Explosion befolgen Sie diese Instruktionen:

e Schalten Sie alle Gerate sofort ab, wenn Sie statische Funkenbildung oder Lichtbogenbildung bemerken.
Flhren Sie keinen Neustart der Gerate durch, bevor die Ursache erkannt und behoben wurde.

e Rauchen, SchweiBen, Schleifen und offenes Feuer ist in Bereichen, wo brennbare Materialien verwendet oder
gelagert werden, untersagt.

e Erhitzen Sie die Materialien nicht Gber die Temperaturen, die der Hersteller empfiehlt. Stellen Sie sicher, dass
alle Einrichtungen zur Warmeiiberwachung und Warmebegrenzung ordnungsgeman und fehlerfrei arbeiten.

e Sorgen Sie fir eine ausreichende Bellftung, um gefahrliche Konzentrationen leicht verdampfender Partikel oder
Dampfe zu vermeiden. Beachten Sie die drtlichen Vorschriften Ihres Material-SDB als Anleitung.

e Unterbrechen Sie keine spannungsfiihrenden Stromkreise, wéhrend Sie mit brennbaren Materialien arbeiten.
Schalten Sie die Spannung zuerst an einem Unterbrechungsschalter ab, um Funkenbildung zu vermeiden.

e Machen Sie sich mit den Positionen der Not-Aus-Schalter, Absperrventile und Feuerldscher vertraut.

Praventive PflegemaBnahmen

Fir einen kontinuierlichen und stérungsfreien Betrieb dieser Produkte empfiehlt EFD ein paar sehr einfache Vor-
sorge- und PflegemaBnahmen:

¢ RegelmaBige Priifung der Schlauche und Anschlussstlicke auf den richtigen Sitz und nachbessern, falls nétig.
e Uberpriifung der Schlduche auf Risse und Verunreinigungen. Ersetzen Sie die Schluche, falls nétig.
e Uberpriifung samtlicher Kabel. Sitzen sie zu locker, miissen sie befestigt werden.

¢ Reinigung: Wenn die Vorderseite gereinigt werden muss, verwenden Sie ein sauberes, weiches, feuchtes Tuch
mit einem milden Spilmittel. Verwenden Sie keine starken Losungsmittel (Aceton, MEK etc.). Diese kénnten das
Frontplattenmaterial beschadigen.

e Pflege: Verwenden Sie fir das Gerat nur saubere und trockene Druckluft. Das Gerat bendtigt keine weiteren
regelmaBigen PflegemaBnahmen.

e Priffung: Uberpriifen Sie Betrieb, Funktionen und Leistungsfihigkeit des Gerétes unter Verwendung
entsprechender Abschnitte in dieser Betriebsanleitung. Ein fehlerhaftes oder defektes Geréat sollte an EFD oder
einen EFD-Handler zur Reparatur zurtickgeschickt werden.

¢ Verwenden Sie nur Ersatzteile, die fir die Verwendung mit dem Originalgerat konzipiert sind. Kontaktieren Sie
EFD oder einen EFD-Héandler fir weitere Informationen oder eine Beratung.
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Nordson EFD Produktsicherheitshinweise
(Fortsetzung)

Wichtige Sicherheitsinformationen

Alle Einweg-Komponenten von Nordson EFD, einschlieBlich Kartuschen, Stopfen, Verschlusskappen und
Dosiernadeln sind Prazisionsteile zur einmaligen Verwendung. Der Versuch der Reinigung und Wiederverwendung
der Teile beeintrachtigt die Dosiergenauigkeit und kann die Gefahr von Personenschéden erhéhen.

Tragen Sie stets eine fUr lhre Dosieranwendung geeignete Schutzausriistung und -kleidung und halten Sie sich an
die folgenden Richtlinien:

e Erwarmen Sie die Kartuschen nicht Uber eine Temperatur von 38 °C (100 °F).
e Entsorgen Sie die Teile nach einmaliger Verwendung entsprechend der lokalen Bestimmungen.
¢ Reinigen Sie die Teile nicht mit starken Lésungsmitteln (z. B. MEK, Aceton, THF).

e Kartuschenbehéltersysteme und Kartuschen-Fillsysteme sollten nur mit milden Reinigungsmitteln gereinigt
werden.

Um Materialreste zu vermeiden, verwenden Sie die SmoothFlow™-Stopfen von Nordson EFD.

MaBnahmen im Falle einer technischen Stérung

Weist das System oder ein Gerdt im System Fehlfunktionen auf, schalten Sie das System sofort ab und flihren Sie
folgende Schritte durch:

1. Schalten Sie das System aus und ziehen Sie den Netzstecker. SchlieBen Sie, wenn vorhanden, die
hydraulischen pneumatischen Abschaltventile und entfernen Sie die Druckluft.

2. Bei druckluftbetriebenen EFD-Dosiergeraten entfernen Sie die Kartusche von der Adaptereinheit. Bei
elektromechanischen EFD-Dosiergeraten schrauben Sie langsam den Kartuschenhalter auf und nehmen Sie die
Kartusche aus der Halterung.

3. Ermitteln Sie die Ursache flur die Fehlfunktion und beheben Sie diese, bevor Sie das System wieder starten.

Entsorgung

Entsorgen Sie das Gerat und die bei dessen Betrieb und Wartung verwendeten Materialien gemaB der drtlichen
Bestimmungen.

Geratespezifische Sicherheitsinformation

Die folgende Sicherheitsinformation beschrankt sich auf Nordson EFD’s automatisierte Dosiersysteme.

Europaische Union

Um die Anforderungen an die Sicherheitsrichtlinien der Européischen Union (CE) zu erflllen, muss der Roboter in ein
Gehduse gestellt werden. Das Gehduse hindert den Bediener daran, wahrend des Betriebes in den Arbeitsbereich
des Roboters einzudringen. Ansonsten bewirkt ein Notstop die Unterbrechung des Sicherheitskreislaufes
(TUrschalter oder BWS) und die Abschaltung aller Achsen, wahrend der Roboter arbeitet.

A WARNUNG

Wenn ein System der GV-Serie vollstédndig installiert ist, sich aber nicht in einem Gehause befindet, missen Sie den
Sicherheitsstecker fur die Ein- und Ausgénge, der mit dem Ext. Control-Anschluss (auf der Riickseite des Roboters)
angeschlossen ist, umgeht das System die Sicherheitsfunktionen (TUrschalter, Lichtvorhang, Notstopp-Taste

usw.). Sobald ein G4VPlus-System vollstédndig in einem Gehdause installiert ist, werden die Sicherheitsfunktionen
umgangen, wenn Sie das Kabel des Eingangs-/Ausgangs-Sicherheitssteckers des Gehauses nur durch den
Eingangs-/Ausgangs-Sicherheitsstecker ersetzen.

Wenn die Sicherheitsfunktionen umgangen werden, tibernimmt der Installateur die gesamte
Sicherheitshaftung.
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Nordson EFD Produktsicherheitshinweise
(Fortsetzung)

Geratespezifische Sicherheitsinformation (Fortsetzung)

Aufstellort

Lagern, installieren oder betreiben Sie den Roboter nicht in einer Umgebung, in der er Folgendem ausgesetzt ist:
e Temperaturen niedriger oder hdher 10-40 °C (50-104 °F) oder einer Luftfeuchtigkeit niedriger oder héher
20-95%
¢ Direkte Sonneneinstrahlung
e Elektrische Stérungen
e Entflammbare oder dtzende Gase
e Staub oder Eisenpulver
e Spritzwasser, Ol oder Chemikalien

e Radioaktive Stoffe, Magnetfelder, Vakuumraume

Strom und Erdung
e SchlieBen Sie den Roboter und das Zubehdr an eine ordnungsgeman geerdete Stromquelle an.

e Stellen Sie sicher, dass das System an die korrekte Spannung angeschlossen ist.

Betrieb und Service
e Schalten Sie die Staubabsaugung ein, bevor Sie den Roboter betreiben.
e | assen Sie keine Fremdkdrper wie z. B. Schrauben oder Flissigkeiten in den Roboter gelangen.
¢ Uberlasten Sie den Roboter nicht.

e Wahrend des Betriebs nicht den Roboter oder andere sich bewegende Teile anfassen. Be- oder Entladen von
Werkstlcken nur bei stehendem Roboter.

e Schalten Sie die Stromzufuhr aus und unterbrechen diese, bevor Sie eine Reparatur oder
InstandhaltungsmaBnahme durchfiihren.

e Nutzen Sie zur Reinigung nur neutrales Reinigungsmittel. Benutzen Sie keinen Alkohol, Benzol oder Verdlnner.

Laser: Nutzung und Betrieb

e Achten Sie besonders darauf, nicht direkt in den Laserstrahl oder dessen Reflexion von spiegelnden
Oberflachen zu schauen.

e Benutzen Sie keine optischen Gerate wie beispielsweise ein Teleskop, um sich dem Laserstrahl auszusetzen.
e Gestatten Sie nur eingewiesenem Personal die Bedienung oder Demontage des Lasers.

e | assen Sie von eingewiesenem Personal regelmaBig Wartungen und Funktionstests durchfihren.

A WARNUNG

Sehen Sie niemals direkt in den Laserstrahl oder dessen Ruckstrahlung. Dies kann zu ernsthaften
Augenverletzungen flihren. Nordson EFD empfiehlt dem Anwender des Lasers das Tragen einer Schutzbrille.
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Spezifikationen

HINWEIS: Sperzifikationen und technische Details unterliegen Anderungen ohne vorherige Ankiindigung.

Spezifikationen des automatisierten Dosiersystems

Eigenschaften/Modell
Anzahl der Achsen

Maximaler Arbeitsbereich
X/Y /2

Nutzlast Werkstlick
Gewicht
Abmessungen

Max. Geschwindigkeit*
XY /2)

Antrieb

Speicherkapazitat
Datenspeicherung

Universal I/0

Antriebsart
Dosiersteuerung

Stromversorgung

Interpolation
Wiederholgenauigkeit™
Umgebungstemperatur
Kamera
DispenseMotion-Software
Nadelerkennung

Lasersensor** zur
Héhenerkennung

Mechanische
Hohenerkennung (Hohensensor)

Zulassungen

**Wiederholbare Ergebnisse konnen abhéngig von der Messmethode abweichen.

G4VPlus
3

400 / 400 / 100 mm
(16/16/4")

3,0 kg (6,6 Ib)
63,5 kg (140,0 Ib)

G8Vv
3

800 / 800 / 100 mm
(31/31/4"

8,0 kg (17,6 Ib)
181,5 kg (400,1 Ib)

Siehe “Roboter-Abmessungen” auf Seite 129.

500/ 320 mm/s
(20/13"/s)

5-Phasen-Schrittmotor

PC Speicher
PC Speicher / USB

8 Eingénge / 8 Ausgénge
(16 / 16 optional)

PTP und CP
Extern

100-240 VAC (x10%), 50/60 Hz
20 A MAX.Stromspitze, 380 W

3 Achsen (3D-fahig)
+0,008 mm/Achsen
10-40 °C (50-104 °F)
Intelligente CCD-Kamera
Integriert

Optional

Optional

Nicht zutreffend

800/ 320 mm/s
(81/13"/s)

XY-Achse: Servomotor
Z-Achse: 5-Phasen-Schrittmotor

PC Speicher
PC Speicher / USB

8 Eingange / 8 Ausgange
(16 / 16 optional)

PTP und CP
Extern

220 VAC (£10%), 50/60 Hz,
10 A MAX. Stromspitze, 420 W

3 Achsen (3D-fahig)

+0,1 mm/Achsen

10-40 °C (50-104 °F)
Intelligente CCD-Kamera
Integriert

Optional

Nicht zutreffend

Optional

CE, UKCA, RoHS, WEEE und China RoHS-konform

*Die tatsachliche Verfahrgeschwindigkeit ist abhéngig vom Dosierweg und der Werkstlick-/Werkzeugbeladung.

**Einen detaillierten Vergleich der optionalen Laser finden Sie unter “Laserspezifikationen” auf Seite 13.
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Spezifikationen (Fortsetzung)

Laserspezifikationen

Artikel Laser B (IL-030) Laser C (CL P030)
Referenzabstand (Messung) 30 mm (1,18") 30 mm (1,18")
Messbereich +15 mm (x0,59") +5 mm (+0,20")
Laser-Klasse 1 1
Punktdurchmesser 200 x 750 pm 238 pm

Linearitat +5 um +0,72 ym
Wiederholgenauigkeit 1pm 0,25 ym
Stichprobenrate 0,33/1/2/5ms 0,1/0,2/0,5/1ms
Oberflache Alle auBer reflektierenden, Alle

transparenten und
durchscheinenden Oberflachen

RoHS#r/#+#8%X A8 China RoHS-Richtlinie (Gefahrstoffe)

BB BEWMRRTE
Teilbezeichnung Toxische und gefahrliche Substanzen oder Bestandteile
R x ] NN EE ESLNPE EU NP
Blei Quecksilber Cadmium Sechswertiges Polybromierte Polybromierte
Chrom Biphenyle Diphenylether
(Pb) (Ha) (Cd) (Cr) (PBB) (PBDE)
sMEREEDO
Externe, elektrische | X 0 0 0 0 0
Verbindungen

0: REZFBAAENERRIAEEYWREERBEIP-A, EIP-B, EIP-C
HYAR AR FSJ/T11363-2006 PREEK .
Bedeutet, dass diese toxische oder gefdhrliche Substanz, die in allen homogenen Materialien fiir dieses Teil enthalten ist, gemaB EIP-A, EIP-B, EIP-C
unter dem von SJ/T11363-2006 verlangten Grenzwert liegt.

X RRZFERAEANERETEENRAEEREEIP-A, EIP-B, EIP-C
HIAR A S FSJ/T11363-2006 BREZEK.
Bedeutet, dass diese toxische oder geféhrliche Substanz, die in allen homogenen Materialien fiir dieses Teil enthalten ist, geméaB EIP-A, EIP-B, EIP-C
tiber dem von SJ/T11363-2006 verlangten Grenzwert liegt.

WEEE-Richtlinie

Das Gerat erflllt die Vorschriften der WEEE-Richtlinie der Européischen Union (2012/19/EU). Firr Hinweise
zur ordnungsgemaBen Entsorgung der Gerédte siehe www.nordsonefd.com/WEEE.
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Systemmerkmale

G4VPlus Series System Bauteilkennzeichnung

CCD Smart Z-Achse @dm
Kamera mit '
Lichtkasten Verlédngerungshalterung

DispenseMotion
Controller

Laser (Optional,
Laser C abgebildet)

X

Lichtsteuerung

Grundplatte
Lasersteuerung ) P
(Optional, Laser C Befestigungssockel
Controller
abgebildet)

=

PC Bildschirm und Start/Stopp Box GV-Steuerbox
Tastatur (Maus nicht
abgebildet)
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Systemmerkmale (Fortsetzung)

G8V Series System Bauteilkennzeichnung

Verlangerungshalterung

CCD Smart Kamera
mit Lichtkasten

DispenseMotion

Controller
Lichtsteuerung Grundplatte
Befestigungssockel
°
PC Bildschirm und Start/Stopp Box GV-Steuerbox
Tastatur (Maus nicht
abgebildet)
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Systemmerkmale (Fortsetzung)

GV-Steuerbox

Mdsan G4 ‘
= = LI SVC-USB-Anschluss (fiir Software-Upgrades)

Netzschalter

@
Pover et
Xioer ey Zhwaer o
®
- @c
i
RoHS
conptiaT L N
® ®
: - - -
Anschluss Funktionen
Dosiergerat Zum Auslésen von Dosierer/Steuerung
Taktiler (fir den Tastnadelsensor, falls vorhanden)
Ext. Control Anschluss fur die Start-/Stopp-Box
Home Sensor Verbindung zum Home-Sensor-Anschluss am Roboter

I/0 (Eingangs-/Ausgangs-) Anschluss Anschluss fir Ein- und Ausgéange

RS232, RS232-1 oder RS232-2 Anschluss fir die DispenseMotion-Steuerung
Stromeingangsbuchse Netzkabelanschluss

X, Y, oder Z Motor Anschluss des Motors der jeweiligen Achse
Laser Anschluss an den Laser (nur G4VPlus-Systeme)

HINWEIS: Einzelheiten zu den Pinbelegungen finden Sie im Abschnitt “Schaltpléane” auf Seite 134.
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Systemmerkmale (Fortsetzung)

Start/Stopp Box

Anschluss flr den
Uberbrlickungsstecker

Kamera

Flr den Anschluss an Ext.
Control am GV-Steuerbox

EMERGENCY

STOP

s ——— NoOt-Aus-Taster

START Taste

O R o0

RUN/TEACH

n<— RUN/TEACH Schalter

Ihr System enthélt eine Smart Vision CCD Kamera mit integrierter Beleuchtung, mit der Sie die Arbeitsflache oder
Fixierplatte betrachten und scharf fokussieren kénnen.

CCD Smart Kamera mit
Lichtkasten

Funktionen

Fokussieren

<—|ntelligente
CCD-
Kamera

-4— Lichtkasten

Wandelt die analogen Pixel der
Kamera in digitale Werte fur duBerst
genaue Bilder um

Feste Brennweite (Zum Scharfstellen
muss die Kamera nach oben bzw.
unten bewegt werden)

Vielfalt von Linsen erhaltlich (fir
verschiedene Brennweiten, Sichtfelder
etc.) Siehe Austauschteile Linsen

fur alle verfligbaren Kameras. Die
Artikelnummer des optionalen Linsen-
Kits finden Sie unter “Linsenset” auf
Seite 126.

e Zum Scharfstellen des Bildes die
Kamera nach oben oder unten
bewegen.

e \Wenn das optionale
Beleuchtungszubehdr vorhanden ist,
kénnen Sie mit dem Beleuchtungs-
Steuerrad die Belichtung einstellen
(wie stark das Bild belichtet wird).
Siehe “Systemmerkmale” auf
Seite 14 fUr die Position des
Lichtreglers
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Operating Features (Fortsetzung)

Laser (Optional)
HINWEIS: Ein Laser kann nur auf G4VPlus-Systemen installiert werden.

Der Laser erkennt die Entfernung zwischen der Nadel oder Dise und der Oberflache. Weil es sich um ein
kontaktloses Gerat handel, kann es dazu benutzt werden, auch die Oberflichenhéhe von empfindlichen oder
komplizierten Produkten zu messen, ohne teure Teile zu beschédigen. Der Laser ermdglicht dem System auBerdem,
automatisch Programme zur Kompensation von Héhenunterschieden einzustellen, die von einem Werksttick zum
anderen auftreten konnen.

Es gibt zwei Laseroptionen: B und C. Laser Option B wird fir normale Oberflachen benutzt und hat einen
gréBeren Abtastbereich mit einer geringeren Erkennungsgenauigkeit. Laser C ist ein Konfokallaser, der
Ablagerungsmessungen unabhéngig von der Transparenz der Flissigkeit oder dem Reflexionsvermdgen

des Ablagerungssubstrats erkennen kann. In Verbindung mit der OptiSure™ Software flr die Automatische
Optische Inspektion (AOI) kann das System neben der Breite oder dem Durchmesser auch die Héhe einer
Flussigkeitsablagerung messen und so eine 3D-Uberpriifung der Ablagerung ermdglichen. Weitere Einzelheiten
finden Sie unter “OptiSure-Software-Schlissel” auf Seite 126.

Siehe “Laserspezifikationen” auf Seite 13 flir einen detaillierten Vergleich der optionalen Laser.

Laser B Laser C

18
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Installation

Nutzen Sie dieses Kapitel in Kombination mit der
Schnellstartanleitung und den Bedienungsanleitungen

des Dosiersystems, um alle Komponenten zu installieren.

Entpacken der
Systemkomponenten

A VORSICHT

Zum Auspacken des G4VPlus Roboters sind mindestens
zwei Personen erforderlich. Zum Auspacken des G8V
Roboters sind mindestens vier Personen erforderlich.
Versuchen Sie nicht, den Roboter allein anzuheben.

1. Entnehmen Sie alle Systemkomponenten und
mitgelieferten Teile der Verpackung.

2. Mit Unterstiitzung heben Sie den Roboter vorsichtig
am Boden an und stellen ihn auf eine stabile
Werkbank/Arbeitsplatte. Heben Sie den Roboter
niemals an seinem Quertrager an.

HINWEIS: Alle Gerate werden werkseitig mit einem
Schaumstoffschutz welche den Arbeitstisch in der
Y-Achse und den Kopf in der X-Achse halten, um
Bewegungen und Beschadigungen wahrend der
Lieferung zu vermeiden. Nordson EFD empfiehlt,
sémtliches Verpackungsmaterial fir ein zukinftiges
Versenden des Roboters aufzubewahren.

3. Entfernen Sie den Schaumstoffschutz und das
Klebeband.

4. Kontrollieren Sie die Verpackung erneut, ob Sie
wirklich alle Teile entnommen haben.

SETUP-VIDEOS ANSEHEN
www.nordsonefd.com/Robotlnstallation

Schaumstoff
Schutz

Quertrager (darf
nicht zum Heben
des Roboters

benutzt werden)
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Installation (Fortsetzung)

Roboter positionieren und Zubehér anschlieBen

Beziehen Sie sich auf die Schnellstartanleitung und diesen Abschnitt, um die Systembestandteile zu installieren und
zu verbinden.

HINWEISE:

¢ Die Bestandteile eines automatisierten Dosiersystems variieren. Schritte fur ein vollstédndiges System mit allen
verfligbaren Komponenten werden in diesem Handbuch und der Schnellstartanleitung beschrieben. Fiihren Sie
nur die Schritte durch, die fur lhr System gelten.

e Wenn das System in der européischen Union verwendet wird, dann kann es in einem Geh&ause mit einer
Schutzkamera (BWS) oder Turen geliefert werden, was 1. den Bediener hindert, wahrend des Betriebes in den
Arbeitsbereich des Roboters einzudringen und 2. ein Not — Stop — Signal erzeugt, falls die SchutzmaBnahme
unterbrochen wird.

Komponenten zum

Anwendbarkeit Teil Anschliessen oder Montagehinweis
Verbinden
Alle Modelle Eingang/Ausgang 5 :")'J O Verbinden Sie den 2-poligen Eingangs-/
Schutzkontaktstecker p Ausgangsschutzstecker mit dem 2-poligen
(gekdirzt) Anschluss an der Start-/Stopp-Box.

Alle Modelle DispenseMotion
Controller

O Befestigen Sie den DispenseMotion
Controller auf dem Sockel.

O Installieren Sie die Sockel-Controller-
Einheit an der linken Saule.

O Stellen Sie die Verbindungen her, die in der
Schnellstartanleitung angezeigt sind.

Alle Modelle Lichtsteuerung O Montieren Sie die Steuerung auf
demselben Regal, auf dem sich auch die

DispenseMotion-Steuerung befindet.

O Stellen Sie die Verbindungen her, die in der
Schnellstartanleitung angezeigt sind.

Optional fr Lasersteuerung O Montieren Sie den Controller am Pfosten.

G4VPlus O Stellen Sie die Verbindungen her, die in der

Schnellstartanleitung angezeigt sind.

Laser B LaserC

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Installation (Fortsetzung)

Roboter positionieren und Zubehér anschlieBen (Fortsetzung)

Anwendbarkeit

Teil

Komponenten zum
Anschliessen oder
Verbinden

Montagehinweis

Alle Modelle

CCD-Kamera und
Lichtbox

O Installieren Sie die Kamera und die
Halterung.

O SchlieBen Sie das Kamerakabel an die
Kamera an.

O Fihren Sie das Kamerakabel durch die
Kabelschelle auf der Z-Achse.

O Verbinden Sie das Kabel mit dem USB-
CCD-Anschluss am DispenseMotion-
Controller.

Optional fr
G4VPlus

Laser

v
-
=

LaserB LaserC

O Montieren Sie die Halteklammer.

O Fixieren Sie den Laser und vergewissern
Sie sich, dass Kamera und Dosiernadel
richtig ausgerichtet sind (Siehe
“Uberpriifen der Kamera, Laser (Nur bei
Lasersystemen) und Dosierer Installation”
auf Seite 24).

O Stellen Sie die Verbindungen her, die in der

Schnellstartanleitung angezeigt sind.

O Fdhren und befestigen Sie das Kabel mit
Hilfe der vorhandenen Kabelschellen an
der Z-Achse.

Alle Modelle

Tastnadelsensor
(optional

7

O Montieren Sie den Sensor.

O Verbinden Sie das Kabel an der Rickseite
des Roboters mit der Tactile-Buchse.

Alle Modelle

Monitor, Tastatur, Maus
(nicht abgebildet), Dongle
flr kabellose Tastatur
und Maus

O SchlieBen Sie den Monitor an.

O SchlieBen Sie den Dongle der kabellosen
Tastatur und Maus an den USB 4

Anschluss des DispenseMotion Controllers

an.

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Installation (Fortsetzung)

Roboter positionieren und Zubehér anschlieBen (Fortsetzung)

Anwendbarkeit

Teil

Komponenten zum
Anschliessen oder
Verbinden

Montagehinweis

Alle Modelle

GV-Steuerbox

m}

Stellen Sie den GV-Steuerkasten so

auf, dass (1) die Kabel ungehindert
angeschlossen werden kdnnen und (2) der
Bediener Zugang zur Frontplatte hat.

Stellen Sie die Verbindungen her, die in der
Schnellstartanleitung angezeigt sind.

Alle Modelle

Start/Stopp Box

Bringen Sie die Start/Stopp-Box so

an, dass (1) die Kabel ungehindert
angeschlossen werden kdnnen und (2) der
Bediener Zugang zu den Bedienelementen
hat.

Stellen Sie die Verbindungen her, die in der
Schnellstartanleitung angezeigt sind.

Alle Modelle

Dosierventile
(Kartuschen, Ventile,
Exzenterschnecken-
pumpen, usw.)

falls zutreffend

Montieren Sie die Kartusche oder den
Ventilhalter (falls zutreffend) auf der
Z-Achse; wahlen Sie Befestigungslocher,
die ein Maximum an freier Flache auf dem
Werkstlck gestatten, aber gleichzeitig der
Dosierduse Uberall Zugang ermdglichen,
falls dosiert werden soll.

Um eine Beschadigung der Kamera zu
vermeiden, stellen Sie sicher, dass die
Position von Dosierspitze und Laser (falls
vorhanden) tiefer liegt als der Boden der
Kamera. Siehe “L"Jberpr[]fen der Kamera,
Laser (Nur bei Lasersystemen) und
Dosierer Installation” auf Seite 24.

Informieren Sie sich Uber alle
anderen Dosiersysteme in deren
Bedienungsanleitung.

Alle Modelle

Zusétzliche
Systemkomponenten
(Flussigkeitsdosierer,
Ventilsteuerung,
Pumpensteuerung usw.)

falls zutreffend

Installieren Sie andere
Systemkomponenten gemas den
Anweisungen in den jeweiligen
Betriebsanleitungen und stellen

Sie bei Bedarf Netzwerk- und
Kabelverbindungen her. Siehe “Typische
Netzwerkverbindungen” auf Seite 23

fur Beispielverbindungen zwischen
Komponenten.
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Installation (Fortsetzung)

Typische Netzwerkverbindungen

Viele verschiedene Systemkonfigurationen sind méglich. Wenden Sie sich an lhren Nordson EFD-Vertreter, wenn Sie
Hilfe bendtigen.

Ethernet-Schalter PLC

PICO Touch® XP Controller
(Ruckansicht)

PICO Nexus® Controller
(Rlckansicht)

UltimusPlus™-Dispenser
(Rickansicht)

[e)

i -

7197PCP-DIN-NX Controller
(Ansicht von unten)

SPARE RS232

RS232ROBOT RS2328 USB-CCD
@ DC 12V

i -
e @l

DispenseMotion
Controller (Rlickansicht)

REYENCE

Roboter G4VPlus

Laser C Controller
(RiUckansicht)
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Installation (Fortsetzung)

Uberpriifen der Kamera, Laser (Nur bei Lasersystemen) und Dosierer
Installation

Um eine Beschadigung der Kamera zu vermeiden, stellen Sie sicher, dass die Position von Dosierspitze und Laser

(falls vorhanden) tiefer liegt als der Boden der Kamera und des Lasers.
X ‘
A

Nadelspitze = = == == Disenunterkantes = e ceepocecemcmc e e B e e ceeee e e
Brennweite Abstand Laser Brennweite Abstand Laser
der zwischen Reichweite der zwischen Reichweite
Kamera Dise und Kamera Diise und

Roboter (tiefer Roboter (tiefer
als Kamera als Kamera
und Laser) und Laser)
Y Y Y Y
Beispiel der richtigen Laserpositionierung (héher als die Beispiel der richtigen Laserpositionierung (héher als die
Nadelspitze ) bei Anwendung mit einer Kartusche Unterkante von Dosierdiise) bei Verwendung eines PICO® —
Ventils

Vorbereitung der Arbeitsflache

Bereiten Sie die Arbeitsflaiche des Roboters fiir das sichere Ablegen des Werkstiicks vor. Sie kdnnen das Substrat
direkt auf die Grundplatte oder auf eine kundenspezifische Befestigungsplatte stellen. Einzelheiten zur Grundplatte
finden Sie unter “Abmessungen der Grundplatte” auf Seite 130.

Verbinden der Eingange/Ausgange (Optional)

Alle automatisierten Dosiersysteme bieten 8 Standardeingdnge und 8 Standardausgénge. SchlieBen Sie das
Eingangs-/Ausgangskabel an den Anschluss I/0 PORT auf der Rickseite des GV-Steuerkastens an. Einen
Schaltplan finden Sie unter “I/O Port (E/A Anschluss)” auf Seite 135. Es gibt mehrere Moglichkeiten, die
Systemeingédnge/-ausgange zu verwenden. Siehe “Einstellen von Eingdngen/Ausgéangen” auf Seite 68 fur weitere
Informationen zu den Eingdngen/Ausgéngen.
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Installation (Fortsetzung)

Schalten Sie das System ein

Nachdem das System inklusive der Bestandteile des
Dosiersystems aufgebaut wurde, schalten Sie das System ein.

HINWEIS: Dieses Verfahren gilt nur fir das erstmalige Starten
des Systems nach der Installation; fiir Routineverfahren zum
Starten und Herunterfahren siehe “Betrieb” auf Seite 118.

1. Vergewissern Sie Sich, dass folgendes ordnungsgeman
aufgebaut ist:

e Alle zutreffenden Systembestandteile sind installiert
(Schauen Sie bei “Installation” auf Seite 19).

¢ Alle Systemkomponenten sind wie in der
Schnellstartanleitung gezeigt richtig angeschlossen.

2. Schalten Sie die folgenden Komponenten ein:

Monitor

DispenseMotion Controller
Lichtsteuerung
GV-Steuerbox

Warten Sie (1), bis alle Windows-Startvorgénge

abgeschlossen sind und (2) bis das Piepen der Start-/ o
Stopp-Box aufhort. EFD

3. Auf der Start/Stopp-Box: 3

a. Sicherstellen, dass der NOT-HALT-Taster nicht
gedruckt ist.

b. Den RUN/TEACH-Schalter in die Position TEACH
stellen (empfohlen zum Erstellen eines Programms).

HINWEIS: Wenn sich der RUN/TEACH-Schalter in .

der Position TEACH befindet, fihrt das System einen

Dosierzyklus durch, bei dem jedoch kein Material dosiert O

EMERGENCY
sToP

‘4— Not-Halt-Taster

wird.

RUN / TEACH

<G — RUN/TEACH Schalter

Start/Stopp Box
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Installation (Fortsetzung)

Schalten Sie das System ein (Fortsetzung)

4. Doppelklicken Sie auf dem Monitor auf das
DispenseMotion-Symbol, um die Dosiersoftware zu
offnen.

Dispense

Motion™

5. Ein Pop-up-Fenster ,Motorleistung zurlicksetzen 6ffnet
sich; driicken Sie die RESET-Taste auf der Start-/Stopp- e
Box, um dieses Pop-up zu I&schen. L

RUN / TEACH

Start / stop box

6. Klicken Sie auf dem Monitor auf die Schaltflache HOME. 6 B R R @

HINWEIS: Alternativ kdnnen Sie auch die griine START- e s

Taste auf der Start-/Stopp-Box driicken.
= A
[ M

EREREE

Der Roboter bewegt die Kamera in die Ausgangsposition
(0,0,0) und das System ist bereit.

7. Aktivieren Sie das Dosiersystem einschlieBlich
des Ventilcontrollers. Lesen Sie nach Bedarf die
Betriebsanleitung des Dosierequipments.

8. Beziehen Sie sich auf die folgenden Abschnitte, um das
System aufzubauen und die Programme fiir Ihre Aufgaben
zu erstellen:

e “Konzepte” auf Seite 27

e “Ubersicht der DispenseMotion Software” auf
Seite 31

e “Setup” auf Seite 46

e “Programmierung” auf Seite 73
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Konzepte

Bevor Sie ein Programm erstellen, vergewissern Sie sich, dass Sie alle in diesem Abschnitt erklarten Details
verstehen.

Uber Programme und Befehle

Ein Programm ist ein als Datei gespeicherter Satz von Befehlen. Jeder Befehl wird in der Datei mit einer
nummerierten Adresse gespeichert. Befehle konnen in die folgenden Befehlsarten unterteilt werden:

¢ Ein Setup-Befehl setzt in einem Programmlevel Parameter, wie z. B. eine XYZ Koordinate oder eine Z
Freigabehohe.

e Ein Dosierbefehl ist an eine XYZ Koordinate gebunden und sendet automatisch ein Signal an das Dosiersystem,
um den Dosierbefehl auszufihren.

Wenn der Roboter ein Programm ausfiihrt, geht er der Reihe nach die Adressen durch und fiihrt den jeweils
hinterlegten Befehl aus. Wenn die Adresse einen Setup-Befehl enthalt, wird dieser vom System registriert. Wenn die
Adresse einen Dosierbefehl enthélt, bewegt der Roboter die X, Y und Z Achsen zur angegebenen Befehlsposition
und fuhrt dann den Dosierbefehl aus.

Dosierbefehle sind die Bausteine von Mustern. Um einen Dosierbefehl zu programmieren, wird die Dosierdiise zum
gewlinschten XYZ Standort bewegt und dort wird der Dosierbefehl fiir diesen Standort ausgefiihrt. Diese Aktion wird
solange wiederholt, bis das gewlinschte Dosiermuster fertig ist. Verschiedene Beispiele finden Sie unten.

Setup-Befehle schreiben vor, wie Dosierbefehle ausgefihrt werden sollen. Nordson EFD empfiehlt, Setup-Befehle
am Anfang eines Programms einzufligen. Die folgenden Einrichtungsbefehle sind die am haufigsten genutzten:
Rickfahrweg einrichten, Dosierpunkt einrichten, Dosierende einrichten, Dosierlinie einrichten, Liniengeschwindigkeit
und Z-Abstand einrichten.

Beispiele fiir Dosierbefehle

Befehle Entstehendes Muster (Draufsicht)

Um den Roboter darauf zu programmieren, an einem ‘
Punkt Material zu dosieren, wird ein XYZ Standort als
ein Dosierpunkt Befehl eingetragen.

DISPENSE DOT

Um den Roboter darauf zu programmieren, Material
entlang eines linearen Pfads abzugeben, wird die

XYZ - Position am Anfang des Programms als
Linienstartbefehl eingetragen. Die Positionen, an

denen die Diise die Richtung andert, werden als
Linienpassierbefehle eingetragen. Der Standort, an dem
die Materialdosierung endet, wird als Linienendbefehl Linien Passage Linienende
eingetragen.

Linien Start Linien Passage

Um einen Tropfen Material in einem Bogen abzugeben,
wird die XYZ Position des Tropfenanfangs als
Linienanfangsbefehl eingetragen. Der Hohepunkt des
Bogens wird als ein Bogenpunktbefehl eingetragen.
Das Ende des Bogens ist als Linienendbefehl
eingetragen.

Linien Start Linienende

Arc Point

Linien und Bégen kénnen auch kombiniert werden, um
Material entlang eines komplexen Pfades abzugeben. Linien Start Linien Passage

Arc Point

Linienende Linien Passage
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Konzepte (Fortsetzung)

Uber Programme und Befehle (Fortsetzung)

Beste Vorgehensweise fiir die Programmierung
e Flgen Sie Dosiersetup Befehle am Anfang des Programms ein.
e Flgen Sie Find Mark- Befehle vor jedem Dosierbefehl ein.
e Flgen Sie Dosierbefehle nach dem Einfligen von Setup und Find Mark- Befehlen ein.

e Flgen Sie den Programmendebefehl am Ende des Programms ein.

Uber Offsets

Offset ist der Abstand zwischen zwei Komponenten. Dem System mussen die folgenden Offsets vermittelt werden,
bevor irgendwelche Programme entwickelt werden:

e Kamera-zu-Nadel Offset: der Abstand zwischen der Mitte des Kameramittelpunktes und der Mitte der
Dosiernadel (dies ist ein XY Offset).

¢ Laser-zu-Nadel Offset: der Abstand zwischen dem Laser und dem Zentrum der Dosiernadel (dies ist ein XY
Offset).

e Nadel -zu-Werkstlick Offset: (1) der Abstand zwischen der Nadelspitze und dem Werkstlick fir
Kontaktanwendungen oder (2) der Abstand zwischen der Nadelspitze und dem Werkstuck fiir kontaktlose
Anwendungen (das ist die Z clearance ).

Diese Offsets missen richtig kalibiert werden, um sicher zu gehen, dass der Laser (falls vorhanden) und
die Dosiernadel dem gleichen Pfad folgen wie die Kamera und um geringfiigige Abweichungen in der H6he
auszugleichen, die beim Nadelwechsel auftreten.

Wahrend des Einrichtungs- und Kalibrierungsprozesses, der durch den Ersteinrichtungsassistent des Roboters
geleitet wird, werden dem Roboter die Offsets beigebracht. Dieser Prozess muss nach jeder Systemé&nderung fir
die Ersteinrichtung durchgefihrt werden. Folgend Beispiele fir Systemanderungen:

e Jedes Mal, wenn ein auf der Z-Achse montiertes Teil (wie z. B. die Kartusche oder Kamera) bewegt wird.
e Jedes Mal, wenn der Abstand zwischen Laser (falls vorhanden), Dosiernadel und/oder Kamera veréndert wird.

e Jedes Mal, wenn die Dosiernadel verédndert wird.

28
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Konzepte (Fortsetzung)

!
|

Kamera-zu- A Laser-zu-Nadel Kamera-zu-Dise A Laser-zu-Dise
‘Nadel XY Oﬁset‘ _ XY Offset - EY Offset P XY Offset -
Nadel zu | Dise zu |
Werkstlick Offset Werkstlick Offset
(Z clearance) (Z clearance)
\ Y

Abbildungen von Kamera-zu-Nadel und Laser-zu-Dise Offsets (auch XY Offsets genannt) und Dise-zu-Werkstiick Offset (auch
Diisenhéhe oder Z clearance genannt)
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Uber Markierungen

Um zu erkennen, dass ein Werkstlick vorhanden ist oder um seine Ausrichtung auf der Arbeitsfldche zu bestimmen,
verwendet das System Markierungen und Passermarkierungen. Markierungen sind von der Kamera geschossene
Referenzbilder (Bilder eines kleinen Bereichs auf dem Werkstlick), die in dem Bereich abgelegt sind, der sich
Markierungsbibliothek nennt. Die Markierungsbibliothek taucht im zweiten Ansichtsbildschirm auf, wenn das Kamera
Ikon ausgewahlt ist. Die gespeicherten Bilder sind in der Markierungsbibliothek in Bildspeicherplétzen abgebildet.
Bildspeicherplatze sind leer, wenn sie keine gespeicherten Bilder enthalten.

Eine Markierung ist ein einzelnes Bild, das das System benutzt, um eine bestimmte Stelle auf dem Werkstiick zu
finden. Referenzmarkierungen sind zwei Markierungsbilder, die gemeinsam genutzt werden, um zu identifizieren, ob
(1) ein Werkstlck an der richtigen XY Position platziert ist, den Drehwinkel (2) zu erkennen, und dann entsprechend
der Programmvorgabe automatische Anpassungen durchzufiihren.

Bildspeicherplatz mit einem gespeicherten
Markierungsbild

[~ HINWEIS: Um die Lichteinstellungen einer

>
Genter | SetMark | Cancel | Range | Scale [StopFind | Sewp | Lens

=] ’ Markierung anzuzeigen, bewegen Sie
o] den Mauszeiger Uber die Markierung. Die

9 10 1 12 Lichteinstellungen bestimmen, wie die Kamera
nach jedem Markierungsbild sucht. Einzelheiten zu
|a] den Lichteinstellungen finden Sie unter “Fenster
o i i 2 2 o Mustervergleich und Bereich” auf Seite 44.
L] . . - .
M . 0 0 o \Leerer Bildspeicherplatz (kein Bild gespeichert)

\Markierungsbibliothek
i
S
- - =
| i N R 2 EXE

EEEEREa (| o] e i -

Ansicht Kamerabildschirm im Hauptansichtsbildschirm und Markierungsbibliothek im sekundéren Ansichtsbildschirm

Beste Vorgehensweise, um ein Markierungsbild auszuwéhlen

e Die Auswahl sollte auf dem tatsachlichen Werkstlick sein (nicht auf der Fixierplatte), da es die Position des
Werkstlckes ist, auf die sich das System einstellt.

e Die Auswahl sollte einmalig sein. Es sollte nur eine Auswahl innerhalb der Kameraansicht geben. Wahlen Sie zum
Beispiel nicht EINEN von vielen kleinen Kreisen, die in der Kameraansicht zu sehen sind.

e Scharfe Merkmale sind am Besten. Zum Beispiel wére der Schnittpunkt von zwei Linien im GroBbuchstaben T
besser fUr ein Markierungsbild als die Mitte eines Kreises, der keine begrenzenden Linien besitzt.

¢ Eine tatsachliche Dosierposition, wie z. B. die Ecke eines siebbedruckten Ldtzinnpads ist wegen den
Unterschieden in der Herstellungsgenauigkeit effektiver als die defekte Ecke auf einer Leiterplatte.

e Je weiter Referenzmarkierungen voneinander entfernt sind, desto préziser kann das System die Positionen
ausfindig machen

Markierungsbilder

Sie kénnen 240 Markierungsbilder in den verfligbaren Speicherbereich der Markierungsbibliothek speichern. Die
Markierungsbibliothek taucht im sekundéaren Ansichtsbildschirm auf (fir mehr Informationen siehe “Sekundérer
Bildschirm” auf Seite 35). Diese Markierungen sind als Dateien auf dem DispenseMotion Controller-PC unter D:\
ever_sr\mark gespeichert.

Position von Markierungsdateien auf dem DispenseMotion Controller-PC
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Ubersicht der DispenseMotion Software

Dieser Abschnitt enthilt eine Ubersicht iber alle DispenseMotion Software Bildschirme, Fenster und Icons. Diese
Information wird je nach Bedarf bereit gestellt. Um das System aufzubauen und Dosierprogramme zu erstellen,
beziehen Sie sich auf “Setup” auf Seite 46 und auf “Programmierung” auf Seite 73. Der Bildschirm 6ffnet sich

am Programmbildschirm.

HINWEIS: Der unten gezeigte Programmbildschirm bezieht sich auf einen Roboter, der mit dem optionalen
Hbéhensensor ausgestattet ist.

Siehe “Icons Befehlszeile (A): Doppelklicken Siehe “lcons

der horizontalen um das Befehlsauswahlmeni zu Beziehen Sie sich der horizontalen
und vertikalen offnen; Befehl wahlen um das Siehe “Hauptbildschirm auf “Sekundarer und vertikalen
Werkzeugleiste” auf Befehlsfenster zu 6ffnen. Siehe und Tab-Leiste” auf Bildschirm” auf Werkzeugleiste” auf
Seite 37. “Befehlsfenster” auf Seite 32. Seite 33 . Seite 35. Seite 37.

(o] ) 6/ [ ) o I == ] L L H B ]

/ \
E\ |Cop(mand 1 |12 |3 4 \ |5 |6

\

[ ] »

Program | | Camera | [History SS);SY:EM DXF ‘ INTg:“n;W NSE;B;Z l ’ T)‘:Qb‘: l Run ‘ l View ] -] 1
Siehe Siehe “System Siehe “Hauptbildschirm Siehe “Setup- und Siehe das
“Kamerabildschirm, Setup Bildschirm” und Tab-Leiste” auf Dosierbefehl Icons” auf “Navigations- und
Tab Leiste auf Seite 41. Seite 33. Seite 38. Bewegungsfenster”
und Icons” auf auf Seite 39.

Seite 42.
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Befehlsfenster

Wenn Sie eine Befehlsadresszeile im Programmfenster doppelklicken, erscheint ein Auswahlimenu aller verfigbaren
Befehle. Wahlen Sie einen Befehl um ein Fenster flr diesen Befehl zu 6ffnen. Jedes Befehlsfenster enthalt
Parameter, falls zutreffend, die fiir den Befehl eingestellt werden kénnen. Siehe “Anhang A, Command Funktion
Reference” auf Seite 138 flir detaillierte Informationen aller Befehle und verbundener Parameter.

Befehlszeile (A):
Doppelklicken um das
Befehlsauswahlmenti zu

offnen. .
Auswahlmeni zur

Befehlsbearbeitung: Klicken Sie
auf einen Befehl, um dessen
Befehlsfenster zu 6ffnen.

Befehlsfenster: Geben Sie Parameter fiir den
Befehl in diesem Fenster ein. Siehe “Anhang A,
Command Funktion Reference” auf Seite 138
flr detaillierte Informationen aller Befehle.

Cameja Fast
Camdra Trigger
Circle
Circle 3 Point
Circle Run
Dispense Dot
Dispense Dot Setup e
Dispense End Setup

Dispenser Off

Dispenser On

Dummy Point

Edge Adjust
[End Pattern
End Program
End Subroutine
Fiducial Mark
Fiducial Mark Adjust
Fill Area
Fill End

RS EENN
N

i

B

Fi!t@ [] Fox Rotate
Iz =

Fill Start IZ+ O
- Find Angle Mark

Find Mark z i E]
Ing:am Canera | |History | | 5o EGD':O Address =
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Hauptbildschirm und Tab-Leiste

Der Hauptbildschirm veréandert sich je nach ausgewahltem Tab. Alle Tabs sind dauerhaft sichtbar.

J

| ) () (63 (D) [ (3¢ () () = ) [ H (B b=

EEE

c|@][R][&

EERLOE
DEEMME ¢
CFEGET

Tab Farbe griin wenn

Tab Name = Funktion

ausgewahlt
Program Zeigt die Befehlsansicht; wird zur Programmerstellung benutzt. Durch
(Programm) Frogram Klicken mit der rechten Maustaste in diesem Bildschirm erhalten Sie einen

schnellen Zugriff auf hdufig verwendete Programmierfunktionen. Néhere
Informationen finden Sie unter “Funktionen im Kontextmenu des priméren
Ansichtsbildschirms” auf Seite 34.

Camera (Kamera) Zeigt die akutelle Kameraansicht; wird fir alle kamerabezogenen Funktionen
Camera benutzt
History (Verlauf) Zeigt eine Zeitleiste der verschiedenen Befehle an.
History
System Setup o | Zeigt den Einstellungsbildschirm; wird zur Ansicht oder Anderung der System-
S¥s tem .
e tup Level Einstellungen oder Parameter benutzt
DXF Ermdglicht das Hochladen von Zeichnungen im DXF Format in die
DXF DispenseMotion Software. Beziehen Sie sich auf “Anhang C, Importieren von
DXF-Dateien” auf Seite 174 fir mehr Informationen.
Needle XY r—— Prift und passt die XY Offsets automatisch an, ohne mit der Dise die
Adjust (Nadel XY Adjust Oberfléachen zu berthren. Der Schalter ist nur verfugbar, wenn Nadel XY
Anpassung) Anpassung im System Setup Bildschirm aktiviert ist. Das System muss

korrekt eingerichtet werden wie unter “Aufbau und Kalibrieren des Systems
(Voraussetzung)” auf Seite 54 beschrieben.

Needle Z Detect
(Nadel Nullpunkt)

Needle Z
Detect

Priift und passt den Dlse-zu-Werkstlick Offset (Z Clearance) automatisch an
und fiihrt dann eine Nadel XY Anpassung durch. Der Schalter ist nur verfligbar,
wenn der Dusendetektor im System Setup Bildschirm aktiviert ist. Das System
muss korrekt eingerichtet werden wie unter “Aufbau und Kalibrieren des
Systems (Voraussetzung)” auf Seite 54 beschrieben.

Toggle Probe
(Probe umschalten)

Togale
Probe

Senkt oder hebt den Héhensensor an. Diese Taste ist nur vorhanden, wenn
der optionale Hohensensor installiert ist. Siehe “Anhang G, H6hensensor
Einrichtung und Verwendung” auf Seite 191 fir alle zusammenh&ngenden
Informationen Uber den optionalen Hohensensor.

Anzeige der
Laserhdhe

I & H

Zeigt die Laserhohe in Echtzeit an. Diese Anzeige ist nur bei Systemen mit
Laser C vorhanden.

Teach (Lernen)

Teach

Wenn die optionale Start/Stopp Box angeschlossen ist, erscheint diese Anzeige
auf der Tableiste und blinkt, wenn sich der Roboter im Safety-Bypass-Modus
befindet. Wenn die Lernanzeige aktiv ist, ist der Startknopf deaktiviert.

Run (Ausfihren)

Flhrt das gewéhlte Programm aus.

View (Ansicht)

Flhrt das ausgewahlte Programm ohne Dosierung aus und zentriert die
Position der Kamera auf den Dosierpfad.

Pause (Pause)
oder Continue
(Fortsetzen)

Pausiert das laufende Programm. Wenn Sie auf Pause drlicken, andert sich die
Schaltflache auf Fortfahren.

Klicken Sie auf Continue (Fortsetzen), um die Pause zu beenden.
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Funktionen im Kontextmeni des primaren

i

Ansichtsbildschirms Bl

Wenn die Registerkarte Program (Programm) ausgew&hlt ist, werden alle
Befehle fir das gedffnete Dosierprogramm angezeigt. Klicken Sie mit der
rechten Maustaste auf einen oder mehrere ausgewahlte Befehle, um das
KontextmenU zu &ffnen. Die nachfolgend gezeigten Funktionen kénnen

auf die ausgewahlten Befehle angewendet werden.

Teil Funktionen

Copy (Kopieren) Kopiert den ausgewahlten Befehl.

Cut (Ausschneiden) Kopiert und 16scht anschlieBend den ausgewahlten Befehl.

Edit (Bearbeiten) Offnet das Bearbeitungsfenster fiir den ausgewshlten Befehl.

Paste (Einfligen) Flgt einen ausgeschnittenen oder kopierten Befehl in die ausgewahlte Befehlsadresse ein.
Change Command Type Andert den ausgewéhiten Befehl in einen anderen Befehlstyp.

(Befehlstyp andern)

Jump To (Springen zu)

Springt zu einem bestimmten Adress- oder Label-Befehl.

Reflect (Spiegeln)

Spiegelt die ausgewahlten Befehle entlang der X- oder Y-Achse, wodurch ein
Spiegelbild entsteht. Ein Beispiel ist unten aufgefihrt.

Laser (nur Lasersysteme)

MoveTo bewegt den Laser zu den angegebenen Koordinaten.

Auto Program Z bewegt den Laser zu den angegebenen Koordinaten, misst die Z-Héhe
an dieser Position und passt auf der Grundlage des Ergebnisses alle Z-Hohenwerte im
Programm entsprechend an.

Rotate Angle (Drehwinkel)

Dreht die ausgewahlten Befehle um einen bestimmten Winkel. Ein Beispiel ist
unten aufgeftihrt.

Spiegeln eines Musters

A - |Command 1 2 3

%E@@@@@@E@@@E

|4

|5 6 - 3 4 5 6

ZClearance Setup 5 1

1
2
3
4

1. Wahlen Sie die zu spiegelnden Linien aus, klicken Sie mit der rechten
Maustaste und wéhlen Sie REFLECT (SPIEGELN) X oder Y

Drehen eines Musters

1. Wéhlen Sie den zu drehenden Linien aus, klicken Sie anschlieBend mit der
rechten Maustaste und wéhlen Sie ROTATE ANGLE (DREHWINKEL).

2. Das ausgewéhlte Muster wird vom System
gespiegelt.

Paste
Change Command Type.
Jump to

Reflect

Welvalol v i I viEd

] 1

D |A | Command |1 2 B

m Line Start 166,825 197.428 88
2 Line Passing 178468 197.427 88

= Line End 178468 209.204 88

" I

E3

)

i

() o] 1 (6B [ [ 3¢ () O = ) () 5 ()

3. Das ausgewéhlte Muster wird vom System
gedreht.

FeEE
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Sekundarer Bildschirm
Der sekundare Bildschirm &ndert sich entsprechend der gewé&hlten Tabs und Icons.

J-‘Hl.-!,ﬁf‘wr*l“:-ﬁ:w;jl.-/ \S

uuuuuuuu

Modus Icon

(wechselt zwischen

Dusenmodus und

,,,,, = — = CCD-Modus)
Tab Farbe

ausgewadhlter Tab griin, wenn | Sekundares Display Funktion
ausgewadhilt

Program (Programm)

Wenn das Pfad Icon eingeschaltet ist:

bl 123.16

]

e

alle

Wenn das Pfad Icon
eingeschaltet ist, zeigt es
eine visuelle Darstellung des
programmierten Musters und
des Pfad Modus Icons:

e Beziehen Sie sich auf
“Ilcons der horizontalen und
vertikalen Werkzeugleiste” auf
Seite 37.

e Weitere Funktionen
der Pfadansicht finden
Sie unter “Sekundarer
Ansichtsbildschirm in der
Pfadansicht” auf Seite 36.

Wenn das Pfad Icon ausgeschaltet ist:

Wenn das Pfad-Symbol
ausgeschaltet ist, wird
eine aktuelle Ansicht der
Arbeitsflache aus Sicht der
Kamera angezeigt.

Camera (Kamera)

Camera

Speichert bis zu 240
Markierungspunkte als Dateien.

System Setup
(Systemeinstellungen)

275 tem
Setup

(N[ A ||

Der Nummernblock wird
verwendet, um numerische
Variablen einzugeben. Beziehen
Sie sich auf “Nummernblock”
auf Seite 45.
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Sekundarer Ansichtsbildschirm in der Pfadansicht

Punktfarben der Pfadansicht

Wenn sich der sekundare Ansichtsbildschirm in der Pfadansicht befindet (Pfad-
Symbol auf EIN gesetzt), wird eine visuelle Darstellung des programmierten

Musters angezeigt. Die Punktfarben stellen die programmierten Punktbefehle dar.

Punktbefehl Farbe auf dem Bildschirm der Pfadansicht
Linienstart @®Biau

Linientibergang ® Grin

Linienende @ Olivgriin

Bogenpunkt ® Orange

Linientibergang hinzufiigen

Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf eine beliebige Stelle im Raster der
Pfadansicht (jedoch nicht auf einen Punkt), um einen Linientbergangspunkt
(Befehl) an einen vorhandenen Punkt anzufiigen. Es kénnen nur horizontale oder
vertikale Linien hinzugefiigt werden.

Funktionen im Kontextmenii der Pfadansicht

Klicken Sie auf dem Bildschirm der Pfadansicht mit der rechten Maustaste auf
einen beliebigen Punkt (Befehl), um das Kontextmenu zu &ffnen. Die nachfolgend
gezeigten Funktionen sind fir den ausgewahlten Punkt verflugbar.

Teil

Funktionen

Delete Point
(Punkt I16schen)

Loscht den ausgewahlten Punkt und verbindet den
vorherigen Befehl mit dem nachsten Befehl.

Optimize Path
(Pfad optimieren)

Offnet einen Pfad zur Bearbeitung:

e Wahlen Sie Line Path Start (Linienpfadstart) und Line
Path End (Linienpfadende), um die Linienstart- und
Linienendpunkte des Musters zu bearbeiten.

e Wahlen Sie Arc Path Start (Bogenpfadstart) und Arc Path
End (Bogenpfadende), um den Start- und Endpunkt eines
Bogenpunkts zu bearbeiten.

M

* - EEl

Linien- und Punktfarben in der
Pfadansicht

EENENS

*

Klicken Sie mit der rechten
Maustaste, um einen
Linieniibergangspunkt an einen
vorhandenen Punkt anzufiigen.

-
-
<
Delete Point

Optimize Path » @
)

Select Line:

Reassigment Start Point L

Reverse Line

Offset Closed Line

.—./ Fil Closed Ares

* I

Select Line (Linie

Wahlt das gesamte Muster aus.

auswabhlen)

Reassignment Weist den Linienstartpunkt dem ausgewéahlten Punkt neu zu
Start Point (der Pfad muss geschlossen sein).

(Startpunkt neu

zuweisen)

Reverse Line
(Linie umkehren)

Kehrt das Muster um.

Offset

Closed Line
(Geschlossene
Linie verschieben)

SchlieBt das Muster, indem es eine Linie vom Linienstart bis
zum Linienende hinzufligt und dann den Linienstart und das
Linienende derselben Position neu zuweist.

o Offset Length (Verschiebungslédnge) (mm) vergréBert das
Muster in Relation zum urspriinglichen Muster.

Fill Closed Area
(Geschlossenen

Bereich fillen)

Fullt einen Bereich des Musters.

e Brush Width (Linienbreite) (mm): Der Abstand zwischen
den einzelnen Fillbereichsspiralen.

Klicken Sie mit der rechten
Maustaste auf einen beliebigen
Punkt, um das Kontextmen( zu
offnen.
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Icons der horizontalen und vertikalen Werkzeugleiste

Verwenden Sie die Icons auf den horizontalen und vertikalen Werkzeugleisten, um Dateien zu verwalten, bestimmte
Befehle einzugeben und andere unten beschriebene Funktionen auszufiihren.

)

(B NWB NN BB HEE 2] Icon Name Icon | Funktion
t~i <
2 U | .
= . . =] Lé&sst das temporare Uberschreiben
Light (Licht) || | der Lichteinstellungen zu
o
< H @ = — o
= REEGEME* Refresh (Aktu- - (nur Pfad Modus) aktualisiert den
: -]l alisieren) - sekundaren Ansichtsbildschirm
ol ==l -
B T [P See all " (nur Pfad Modus) zeigt alle
(e e (komplette programmierten Punkte auf dem
bl bl T Ubersicht) L | sekundéren Bildschirm
'&ZS)W File Erstellt eine neue Datei Magnify a (nur Pfad Modus) vergréBert einen
(VergroBern) I Bereich des sekundaren Bildschirms
: = | . . ) -
Open a File Offnet eine Datei Path Direction (Nur im Pfad-Modus) Zeigt durch
(Offnen) & (Pfadrichtung) ekl einen Pfeil an, in welche Richtung
9 sich der Roboterarm bewegt.
SSavg h H Speichert die gedffnete Datei Bewegt die Dlse oder Kamera zum
(Speichern) Move _.l XYZ Standort einer ausgewahlten
Save as . (Bewegung) . Adresse (wenn die Adresse einen
(Speichern l %IA Speichert die gedffnete Datei mit Positionwert beinhaltet)
19 einem neuen Dateinamen
unter) - Enable . . .
Address — | Reaktiviert eine Adresse, die vorher
Ur‘_n_do ) Macht den letzten Befehl riickgan- (Adresse ~//| | mit Adresse deaktivieren deaktiviert
(Ruckgan- . . —— | war
gig) gig aktivieren)
Redo I Deaktiviert eine Adresse im Pro-
(Wiederher- (\ Stellt die letzte rickgangig ge- Disable Ad- — | gramm (Reaktivieren Sie die Adresse
stellen) machte Aktion wieder her dress (Adresse // indem Sie auf Adresse aktivieren
deaktivieren) —— | klicken wahrend Sie sich in der aus-
Cut b A gewahlten Adresse befinden)
Ausschnei- Schneidet eine Auswahl aus
E:Ien) _O’YD —1 1 | Bewegt die Z Position anhand der
Focus (Fokus) O Ersteinrichtung automatisch zur
Feews || Fokusposition
COPY % Kopiert eine Auswahl P
(Kopieren) =l Step & Repeat Dient als Schritt und Wiederholungs-
— Block (Block c2-+| | befehl, deaktiviert die Dosierung auf
P?St? Jt_s Fiigt eine Auswahl ein Sghritt & -a-+| | ein Werksti]ck in einem bestimmten
(Einfugen) = Wiederholung) Bereich
Insert = Richtet die Programmpunkte einer
(Eisnefu en) _ﬁ Flgt eine Speicheradresse ein Transform L geladenen DXF-Zeichnung auf ihre
9 (Umwandeln) - tatséchlichen Standorte auf einem
— . ] ] Werkstiick aus
Delete d Léscht die aktuelle Speich-
(Léschen) my er-adresse Extend Step | Zeigt alle in einem Step & Repeat
& Repeat rﬁ— - Befehl hinterlegten Befehle (kann
CCD Mode e Schaltet das System zwischen (Erweitert Step *| | nur einmalig mit dem Undo - Befehl
(CCD e Kameramodus und Dosiermodus & Repeat) rickgéangig gemacht werden)
Modus) ——— |um Change Andert die Z-Werte in einem Befehl
Tip Mode m | | Schaltet das System zwischen 9 —w | | oder einer Liste von ausgewahlten
. ! ; Z Values 4 .
(Dosiermo- Dosiermodus und Kameramodus Befehlen in einem Programm
il (Z-Werte LN L ; .
dus) ——— | um M : (hauptsachlich zur Feinabstimmung
andern) nd Einstellung der Dosiernadel)
Zentriet die Kamera auf einer u steflung der Doslernade
ausgewahlten Markierung in der Andert oder bewegt alle pro-
Match 4 Markierungsbibliothek (Kamera Point Offset W‘ grammierten Punkte, wenn die
——' | muss sich nahe der Markierung am (Punkt Offset) Z {‘ Platzierung eines Werkstlicks
Werkstiick befinden) geandert wurde
Examole ——— | Stellt ein Beispielprogramm zur < | | Falls angeschlossen, wird eine
‘mp E Verfigung, welches Beispielbefehle Joystick optionale Steuerungsmethode (z. B.
(Beispiel) : ; f )
—— | zur Programmerstellung beinhaltet —— | ein Joystick) ein- oder ausgeschaltet
r—~ Schaltet den sekundéren Bild- = Offnet das Fenster Pico Touch
Path (Pfad) i schirm von der Kameraansicht auf Pico Touch Sl Remote Control, UltimusPlus oder
= die Rasteransicht (Pfad Modus) 7197PCP Controller
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Setup- und Dosierbefehl Icons

Klicken Sie auf die Dosier- und Setup Befehlsicons, um die zugehdrigen Befehle in einer nummerierten Adresse im
Programm einzugeben. Benutzen Sie die grinen Pfeile, um sich nach oben oder unten durch die Icons zu bewegen.
Beziehen Sie sich auf “Anhang A, Command Funktion Reference” auf Seite 138, flir weitere Informationen zu allen

Befehlen.

D] o) W1 W [ [ [ 5¢) ) e =) () () 5 (B P [
4

72
~//
)

BB = [E] R R

Icon Name

Icon

Funktion

End Program

N

(Programm Beendet ein Programm
beenden) EN
Fill Area Fullt einen Bereich entsprechend der

(Bereich flllen)

Bereichsparameter Einstellungen

Icon Name

Funktion

Dispense Point
(Dosierpunkt)

Kennzeichnet den gegenwartigen
Standort als Dosierpunkt

Kennzeichnet ein Label fur einen

Line Start (Linien-
start)

Kennzeichnet den gegenwartigen
Standort als Startpunkt der Dosierlinie

Line Passing
(Linie passieren)

Kennzeichnet den gegenwartigen
Standort als Linienpassierpunkt

Line End (Linien
Ende)

Kennzeichnet den gegenwartigen
Standort als Endpunkt der Linie

Label angegebenen Standort im Programm
é?gﬁ?:ﬂg: Andert die Beschleunigung des Roboters
gung) entlang einer fortlaufenden Linie
(OAl:Jtspgu;ng) Sendet ein Ausgangssignal

Input Fordert den Roboter auf, am

(E?ngang) entsprechenden Eingang nach einem

Signal zu suchen

Arc Point
(Bogenpunkt)

Kennzeichnet den gegenwartigen
Standort als Bogenpunkt

Dispenser On
(Dosierer On)

Aktiviert Dosierung

Circle (Kreis)

Kennzeichnet den gegenwartigen
Standort als Kreismittelpunkt

Dispense
Point Setup
(Dosierpunkt
Setup)

Stellt die Dosierpunkt Parameter ein

Dispenser Off Deaktiviert die Dosierung nur fiir
(Dosierer Off) Zeilenbefehle
Initialize Féhrt in die vorgegebene HOME -

(Initialisieren)

Position

Dummy Point

Kennzeichnet den gegenwartigen

Line Dispense
Setup (Dosier-
linien Setup)

Stellt die Dosierlinien Parameter ein

(fiktiver Punkt) Standort als fiktiven Punkt
Wait Point Kennzeichnet den gegenwartigen
(Wartepunkt) Standort als Wartepunkt

Line Speed
(Liniengeschwin-
digkeit)

Stellt eine Liniengeschwindigkeit
ein (Uberschreibt die voreingestellte
Geschwindigkeit)

Park Position

Schickt den Roboter in die Parkposition

Z Clearance Set-
up (Z-Freigabe
Setup)

Stellt die Z-Freigabe ein (liberschreibt
die voreingestellten Einstellungen der
Z-Freigabe)

Dispense End
Setup (Dosieren-
de Setup)

Stellt ein, wie schnell und wie hoch sich
die Spitze nach der Dosierung anhebt

Backtrack Setup
(Rickzug Setup)

Stellt ein, wie sich die Spitze nach der
Dosierung zurlickzieht

il il 0 AR B S = [E | [ [ K6

(Parkposition)

Stop Point Kennzeichnet den gegenwartigen
(Haltepunkt) Standort als Haltepunkt

%::ﬁ:‘idress Sprint zur angegebenen Adressnummer
Adresse) im Programm

?Goetﬁel'jl?el Springt zum angegebenen Label im
Label) Programm

Find Mark (Finde

Sucht eine Markierung

Laser Detect
(Laser Erken-

T

(Nur bei Lasersystemen) Schaltet die

(Laser Hohe)

Markierung) nung) Laserenterkennung aus (0) oder ein (1)
Fiducial Mark ) ) ) Laser Adjust ' .
Kennzeichnet eine Referenzmarkierung (Nur bei Lasersystemen) Schaltet die

(Referenzmark- (zwei werden bendtigt) (Laser An- Laseranpassung aus (0) oder ein (1)
ierung) 9 passung)

X ’ . Laser Skip (Nur bei Lasersystemen) Schaltet den
Step & Repeat X ; Stellt die Step & Repeat X Parameter ein (Laser Sprung) % Lasersprung aus (0) oder ein (1)

i Laser Height (Nur bei Lasersystemen) Kennzeichnet
Step & Repeat Y | : l Stellt die Step & Repeat Y Parameter ein 9 den Standort und misst den

Hoéhenunterschied von einem Dosierpunkt
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Navigations- und Bewegungsfenster

Benutzen Sie die Icons im Navigations- und Bewegungsfenster, um die Dosiernadel/Dosierdlise zu bewegen.
Benutzen Sie die Icons im Navigations- und Verfahrsfenster, um die Dosiernadel/Dosierdiise zu verfahren.
Klicken Sie den 1 Knopf, um das Fenster in eine alternative Ansicht umzuschalten, die erlaubt die Werte

der Bewegungsgeschwindigkeit zu dndern. Die Fenster enthalten auch eine Echtzeit-/Zykluszeitanzeige,
Dosierbetétigungszahler und eine Anzeige der Koordinatenwerte.

Y] o) W) [ [ [ o) B [ = @) () H B =

nnnnnnnn

v
HERERE:
@ B ¢

Ansicht 1 des Navigations- und
Verfahrfensters

Ansicht 1 Beide Ansichten
Icon Name Icon Funktion Icon Name Icon Funktion
X+ X+ Bewegt die X-Achse nach Verfahrknopf- Schaltet das Navigations-
— rechts Wahlschalter 1 | und Verfahrfenster zwischen
— Ansicht 1 und Ansicht 2 um.
X- X- Bewegt die X-Achse nach Fix rotate Nicht zutreffend
pAS links (Drehen Fix Rotate
fixieren)
Y+ Bewegt die Y-Achse Move Offnet das Fenster Move
Y+ riickwérts (bewegt die o "
.. (Bewegen) to Position (Zu Position
Grundplatte vorwarts) )
verschieben), das es
Y- = Bewegt die Y-Achse ermdglicht, die Nadel an
lY' vorwarts (bewegt die bestimmte Koordinaten
D Grundplatte rickwarts) zu bewegen. Weitere
74 — Bewegt die Z-Achse nach !nformatlom.an fmder\ Sie unter
124- unten ‘Nadel an eine bestimmte
= Position bewegen” auf
Z- Bewegt die Z-Achse nach Seite 40.
IZ- oben Stop (Stopp) Stoppt den Roboter
Fast (Schnell) Schnellste ——
F % i lea Home Fahrt den Roboter in die
Oa0) Bewegungsgeschwindigkeit
= 9ungsg 9 E Ausgangsposition (0,0,0)
Middle (Mittel) Mook 'g"g\fv'ire sesohwindioket Clock/ (Klicken Sie auf das Késtchen,
iddle s gungsg 9 stopwatch um die Anzeige umzuschalten)
(Uhr/ Zeigt die Uhrzeit fur die
Slow (Lang- Langsamste . .
sam) SIW% Bewegungsgeschwindigkeit Stoppuhr) im Betriebssystem der
9ungsy 9 DispenseMotion-Steuerung
Relative Pelative || L9t den Ausgangspunkt gewahlte Zeitzone ODER
(Relativ) in Relation zu den dient als Stoppuhr, um

Koordinaten des
Werkstlicks fest. Die
Koordinaten werden neben
der Schaltflache angezeigt.

zu messen, wie lange ein
Programm lauft.

Wenn auf die Stoppuhr
umgeschaltet wird, wird die
Zeit auf 0:0:0 gesetzt. Wenn
Sie Run (Ausflihren) wahlen,
beginnt die Stoppuhr mit dem
Zahlen und hélt an, wenn das
Programm beendet ist.
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Navigations- und Bewegungsfenster (Fortsetzung)

D e e A B Ansicht 2
i e S ———— 3
” ; LY
) Feld Anzeigebereich Funktion
= Verfahrge- Jogsmeed | Erlaubt die Anderung
AAAAA 5 schwindigkeit Fast  Mid  Sw der Einstellung der
i O B Verfahrgeschwindigkeit
z

durch Eingabe von
Werten mittels Tastatur.

Dosierzahler Zeigt an, wieviele
Dosierungen erfolgt
sind. Klicken Sie CLEAR
um den Zahler auf Null

(0) zurlickzusetzen.

Dispense Counter

Ansicht 2 des Navigations- und
Bewegungsfensters

Ermaoglicht es lhnen,
einen angeschlossenen
. . | Ausgang auszulésen,
Ausgangs- indem Sie auf die
ausloser (1111 011] Ausgangsnummer
klicken. Rot zeigt an,
dass ein Ausgang
eingeschaltet ist.

A VORSICHT

Risiko der Beschadigung des Geréats. Wenn Sie die Nadel an eine bestimmte Stelle bewegen, Uberschreiten

Sie nicht die Grenzwerte der Achsen (festgelegt unter System Setup (Systemeinrichtung) > Axis Limits
(Achsengrenzwerte)). Dies gilt insbesondere fir die Z-Achse. Andernfalls kann der Roboter beschadigt werden oder
die Nadel kann mit dem Werkstlck kollidieren.

Nadel an eine bestimmte Position bewegen

Mit der Schaltfliche Move (Bewegen) im Tippbetrieb-Fenster kdnnen Sie die Nadel zu einem bestimmten
Koordinatenpunkt bewegen.

# Klick Schritt Referenzbild
1 e Klicken Sie im Tippbetrieb-Fenster auf MOVE e RSB S :
(BEWEGEN). gz, = a
Das Fenster Move to Position (Zu Position verschieben) ? HEEEEEG
erscheint. e
spapn0
oo | fmm i e e e
2 e Geben Sie die gewtlinschten Koordinaten ein. Markieren Move To Position B
Sie ggf. die folgenden Kontrollkdstchen oder heben Sie
die Markierung auf: X B =
Y 0
- Relative (Relativ): Wenn diese Option ausgewahlt ist, o
wird die Nadel zu den eingegebenen Koordinaten relativ - G mm
zu ihrer aktuellen Position bewegt. Wenn die Auswahl LIREIDD  ZR=d )

fiir diese Option aufgehoben wird, bewegt sich die
Nadel ausgehend von der Ausgangsposition (0, 0, 0) zu
den eingegebenen Koordinaten.

- Z Fixed (Z fixiert): Wenn ausgewahlt, wird die Z-Achse
gesperrt, sodass nur X- und Y-Koordinaten eingegeben
werden kénnen.

3 e Klicken Sie auf MOVE (BEWEGEN).
Die Nadel bewegt sich an die angegebene Stelle.

e SchlieBen Sie das Fenster.
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System Setup Bildschirm

Klicken Sie auf den System Setup Tab, um zum System Setup Bildschirm zu gelangen. Dieser Bildschirm enthalt
Felder fir Systemeinstellungen und ermdglicht den Zugriff auf den Assistenten flr Roboter-Ersteinrichtung und
auf den Assistenten fir Lasererkennungseinrichtung. Fir weitere Informationen beziehen Sie sich auf die unten
beschriebenen Felder.

System Setup
Bildschirm Feld

Funktion

System Setup
Bildschirm Feld

Funktion

Axis Limit
(Achsenbegrenzung)

Siehe “Systemparameter
einstellen” auf Seite 46.

Password (Passwort)

Siehe “Kennwortschutz
einstellen” auf Seite 53.

Speed (Geschwindigkeit)
(Punkt-zu-Punkt-
Geschwindigkeit)

Siehe “Systemparameter
einstellen” auf Seite 46.

Line Acc
(Linienbeschleunigung

Point to point Acc
(Geschwindigkeit Punkt zu
Punkt)

Siehe “Systemparameter
einstellen” auf Seite 46.

Lock Program (Programm
sperren)

Enable File Switch
(Dateiwechsel aktivieren)

Camera Tab (Kamera-Tab)

Siehe “Wie sperre oder
entsperre ich ein Programm?”
auf Seite 75.

Offset Alarm

Siehe “Systemparameter
einstellen” auf Seite 46.

(Language) Sprache

Siehe “Systemparameter
einstellen” auf Seite 46.

Other (Sonstiges)

Ermaoglicht Ihnen, eine

Reihe von Einstellungen auf
Systemebene zu aktivieren oder
zu deaktivieren. Ausfuhrliche
Informationen finden Sie im
Abschnitt “Other (Sonstiges)” auf
Seite 48.

10

Siehe “Einstellen von Eingangen/
Ausgangen” auf Seite 68.

Modell Drop-Down Meni

Roboter Modell auswahlen.

Park Position
(Parkposition)

Siehe “Systemparameter
einstellen” auf Seite 46.

Tip Detect Device
(Nadelerkennungssystem)

Wird nur bei Bedarf zur
manuellen Kalibrierung
des Duse-zu-Werkstlck
Offsets anstelle des
Einrichtungsassistenten
benutzt. Siehe “Anhang B,
Setupverfahren ohne
Einrichtungsassistent” auf
Seite 170.

Expert (Expertenmodus)

Nur fiir fortgeschrittene
Benutzer. Siehe “So zeigen Sie
die Experteneinstellungen an”
auf Seite 50.

Version

Zeigt die aktuelle
Softwareversion an

Auto Purge (Automatische
Reinigung)

Run Limit

Fluid Working Life
(Materialhaltbarkeit)

Siehe “Wie stellt man
automatisches Spiilen (Auto-
Purge), Programmduchlaufe
(Program Cycle Limits) und
Materialhaltbarkeitsgrenzen
(Fluid Working Life Limits) ein?”
auf Seite 106.

Laser Detect Setup (Laser
Erkennungs Setup)

(Nur bei Lasersystemen)

Sie wird nur bei Bedarf zur
Kalibrierung des Laser-zu-
Nadel-Offsets verwendet. Siehe
auch “(Laser Systems Only)
Calibrating the Laser and Setting
the Tip-to-Workpiece Offset” auf
Seite 56.

HINWEIS: Vor der
Ersteinrichtung des Roboters
muss das Setup der
Lasererkennung durchgefiihrt
werden.

Exit (Beendet)

Beendet die Software

Robot Initial Setup
(Ersteinstellung Roboter)

Offnet den Systemsetup- und
Kalibrierungsassistenten. Siehe
“Aufbau und Kalibrieren des
Systems (Voraussetzung)” auf
Seite 54 fir das Verfahren zur
Systemeinrichtung.

Light (Beleuchtung) (Falls
vorhanden)

Siehe “Systemparameter
einstellen” auf Seite 46.
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Kamerabildschirm, Tab Leiste und Icons

Klicken Sie auf den Kamera Tab, um zum Kamerabildschirm zu gelangen. Die tatséliche Kameraansicht taucht im
Hauptbildschirm auf und die Markierungsbibliothek erscheint im sekundéaren Ansichtsbildschirm. Die Tabs an der
Oberseite des Karmerabildschirms werden flir die Kameraeinstellung und die Markierungserstellung verwendet.

« | setMark | Gancel | Range

Stop Find

Scale.

Setup.

Lens

Hauptansichtsbildschirm zeigt die
aktuelle Kameraansicht, wenn der

/ Kameratab ausgewahlt ist.

\ Der sekundére Bildschirm zeigt die

Markie-rungsbibliothek, wenn der
Kameratab aktiviert ist.

Klicken Sie mit der rechten Maustaste
auf ein beliebiges Bild und wéahlen
Sie anschlieBend PROPERTY

(Kameraeigenschaften)” auf
Seite 43.

. o (EIGENSCHAFT), um das Fenster
HFE[MW@& Template Match (Vorlagenabgleich) zu
BB 085| 621,190 u jln 6ffnen. Siehe “Fenster Mustervergleich
() o] e e und Bereich” auf Seite 44 fiir
Informationen zu diesem Fenster.
Kamerabildschirm Tabs Funktion Icon Name Icon Funktion
Bewegt den Measure Misst die Entfernung zwischen zwei
Center i Kameramittelpunkt Length Punkten. Siehe “Linie oder Kreis
(Zentrum) zum Zentrum eines (Lange auf einem Werkstlick messen” auf
Gegenstandes messen) Seite 76.
Setzt eine Markierung. Measure
Set Mark Siehe “Uber Markierungen” Circle Misst den Durchmesser eines
(Markierung et Mark auf Seite 30 und Diameter Kreises. Siehe “Linie oder Kreis
setzen) “Wie erstellt man eine (Kreisdurch- auf einem Werkstlick messen” auf
Markierung?” auf messer Seite 76.
Seite 81. messen)
) . Ermdglicht den Zugriff auf erweiterte
Cancel Cancel Bricht die letzte Funktionen zur Uberpriifung der
(Abbrechen) Kameraktion ab Ablagerung mit der optionalen
OptiSure™ AOI-Zusatzsoftware
Range Stellt den Bereich ein, in und, falls vorhand(_en, Laser C. _
(Bereich) Range dem das System nach einer Zusatz_sqftware. Dieses Symbol ist
Markierung sucht. Arrow (Pfeil) @ nur aktiviert, wenn das OptiSure-
Add-on freigeschaltet ist.
Skaliert den Bildschirm,
um mit der Skalierung Die Artikelnummer dgr OptiSure-
Scale_ Sl der Kameraansicht Ausstattung finden Sie unter
(Skalierung) iibereinzustimmen. (tritt “OptiSure-Software-Schliissel” auf
wahrend des Setups auf). Seite 126. Bedienungshinweise
finden Sie im OptiSure-Handbuch.
(SStSEhFemd S Stoppt die.Suche nach Touch Move Wenn eingeschaltet, bewggt es die
X n) einer Markierung (Positions- Kamera exakt zum angeklickten
Stoppe + Punkt und bewegt den Brennpunkt
Offnet das Kamera Setup steuerung) ins Zentrum des Bildschirms
an;:? f dis Zuganlg zu ‘ Save Speichert das angezeigte
Setup S \Igv:rar:qge?(z ﬁ;?;fgt?t\{ anten (Speichern) 1 Kamerabild als bitmap-Datei (*.bmp)
Beziehen Sie sich auf Bewegt die Z-Achse automatisch in
“Kamera Setup Bilschirm CCDE die Fokusposition, die wahrend der
auf Seite 38. (GCD- ocus Ersteinrichtung des Roboters (Schritt
Offnet das Fenster Fokus) 5 od_er §) festgelegt wurde, oder
Camera Properties im Einrichtungsfenster der Kamera
(Kameraeigenschaften). definiert wurde (unter Offset)
- Weitere Informationen Legt die Farbe des Fadenkreuzes
Lens (Linse) finden Sie unter “Fenster ('):olc;)r Select de? Kamera (Center Cross Line) und
' | Camera Properties ;uasrwzhlen) der Referenzkreise fest. 4. Winkel

gilt nur fur Systeme der RV-Serie.
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Fenster Camera Properties (Kameraeigenschaften)

Klicken Sie auf der Registerkarte Camera (Kamera) auf Lens (Objektiv), um das Fenster Camera Properties
(Kameraeigenschaften) zu 6ffnen. Dieses Fenster bietet Einstellungen zur Anpassung der Bildqualitat der Kamera,
um ein moéglichst scharfes und brauchbares Bild zu erhalten.

Auto
Brightnes§1 U
Gain 160 | - O
shutter |531] N} O
Red 550 |- J
Blue s10| U
[1 Grayimagp sii}t\.':g 3';?;:‘; l Save H Cancel l l Auto l

Diese Parameterwerte erhéhen oder verringern
sich, wenn Sie einen Schieberegler bewegen.

J

Abschnitte des Fensters

Kameraeigenschaften AL

Brightness (Helligkeit) | Brightness Stellt die Helligkeit des Kamerabildes ein.

Andert die sichtbare Helligkeit und Lichtempfindlichkeit des Kamerabildes bei einer

Gain (Verstarkung) bestimmten Belichtung.

Shutter (Verschluss) [ Gray im: Passt die Starke des in die Kamera einfallenden Lichts an.
Red (Rot) Andert die Rotwerte des Kamerabildes.
Blue (Blau) Andert die Blauwerte des Kamerabildes.
Gray image (Graubild) Schaltet das Kamerabild in den Schwarz-WeiB-Modus.

Speichert die angezeigten Objektiveinstellungen als *.ccd-Datei (CCD-Parameterdatei).
Save Setting In jeder *.ccd-Datei konnen eigene individuelle Objektiveinstellungen gespeichert
(Einstellung speichern) werden. Wenn ein neues Bild einer Markierung erstellt wird, werden die aktuellen

Objektiveinstellungen verwendet.

Ermdglicht Ihnen, die Objektiveinstellungen aus einer gespeicherten *.ccd-Datei zu
laden. Nachdem die Einstellungen geladen wurden, klicken Sie auf SAVE (SPEICHERN),
um diese als aktuelle Einstellungen zu Ubernehmen.

Load Setting
(Einstellung laden)

Versucht, die méglichst optimalen Einstellungen in Abhéngigkeit von den vorhandenen
Lichtverhaltnissen zu erzeugen. Wenn Sie auf das Kontrollkdstchen neben der
genannten Eigenschaft (Esposure (Belichtung), Gain (Verstarkung) oder Shutter

Auto (Auto) (Verschluss)) klicken, wird diese Eigenschaft gesperrt, so dass sie nicht mit dem
Schieberegler bearbeitet werden kann. Diese Einstellungen kdnnen jedoch unabhéngig
davon, ob sie gesperrt sind, vom System angepasst werden, wenn Sie auf die
Schaltflache AUTO klicken.
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Fenster Mustervergleich und Bereich

Nachdem eine Markierung in der Markierungsbibliothek gespeichert wurde, kénnen Sie mit der rechten Maustaste
auf das Feld mit dem Markierungsbild klicken und PROPERTY (EIGENSCHAFTEN) auswéahlen, um das Fenster
Template Match (Vorlagenabgleich) zu 6ffnen. Hier kdnnen Sie Feineinstellungen daran vornehmen, wie die Kamera
die Markierungen auswertet.

EAE

£+

[

i~

| P P e

Origin Gray Low |0 3: Dilation Erosion

Gray 1] Gray High Iﬂ ﬂ Tolerance % |95 =
Template Area ¥ Dilation first ok Cancel
= |

Sektion Fenster Mustervergleich und
Bereich

Funktion

Quelle Origin

Zeigt das offene Markierungsbild an

Grau Cray 0

Zeigt die Graustufe fir den ausgewahlten Punkt im Quellbild an. Wenn ein Punkt
ausgewahlt ist, &ndert sich der Wert, um die Graustufe an diesem Punkt anzuzeigen.
Diesen Punkt zu kennen, macht es einfacher die besten Werte fiir Grau Niedrig und
Grau Hoch zu bestimmen.

Grau Niedrig

Gray Low |0 3

Passt den Toleranzwert fiir Grau Niedrig an. Je niedriger dieser Wert, desto mehr
weif3 ist im Bild erlaubt. Je héher der Wert, desto weniger weif3 ist im Bild erlaubt.

HINWEIS: Werte flr Grau Niedrig sind typischerweise niedriger als Werte fiir Grau

Hoch.
Reichweite: 0-255

Grau Hoch

Gray High (70 3

Passt den Toleranzwert flir Grau Hoch an. Je niedriger dieser Wert, desto weniger
weiB ist im Bild erlaubt. Je hdher der Wert, desto mehr weiB3 ist im Bild erlaubt.

HINWEIS: Werte flr Grau Hoch sind typischerweise hoher als Werte fur Grau

Niedrig.
Reichweite: 0-255

Dilatation Dilation

Zeigt an, wie das Bild nach der Dilatationsberechnung erscheint.

Dilatation Zuerst

Schalter |15 3:

M Dilation first

Dilatation Zuerst
Checkbox

Wenn Dilatation Zuerst ausgewahlt ist, kontrolliert der Schalter Gber der Dilatation
Zuerst Checkbox die VergréBerung des Bildes. Wenn Dilatation Zuerst nicht
ausgewahlt ist, kontrolliert der Schalter wieviel vom Nicht-Graubereich im Bild

ignoriert wird.
Reichweite: 0-20

Regelt die Reihenfolge in der Dilatations- und Erosionsberechnungen durchgefiihrt
werden. Wenn die Dilatation Zuerst Checkbox ausgewahlt ist, fihrt das System
zuerst die Dilatation durch. Ist die Checkbox nicht ausgewahlt, fiihrt das System
vorher die Erosionsberechnung durch. Wenn Dilatation Zuerst nicht ausgewahlt ist,
werden die Beschriftungen fir Dilatation und Erosion getauscht.

Erosion T

Das Bild liber Erosion zeigt an, wieviel weiB aus dem Bild gefiltert wird.

Toleranz Tolerance % (95 =

Legt die Toleranz dafur fest, wie dhnlich oder Markierungsbilder dem ausgewaéhlten
Bild sein dirfen. So kann das System ahnliche Markierungen erkennen und

entfernen.
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Kamera Setup Bildschirm

Klicken Sie auf den Reiter KAMERA EINSTELLUNGEN, um die Kamera Einstellungsfelder zu sehen. Das eigentliche

Bild, das die Kamera gerade anzeigt, taucht auf
erscheinen im sekundaren Bildschirm.

dem priméren Bildschirm auf und die Kameraeinstellungsfelder

[ com

Set Mack l Cancel l Range l Seale Sprdl Setmp

1 Match Offset
|l Abeent sk - Needlomove | [ Set |

0 o o
Score 07

i 02 [ ]
o o G
Sense 1
otz Foo
Circle Size 0 [Foas J[ s ] 0 =
0 XY Adjust Reference.
MakNo 0 OnTwe 05
7] Fast Match MakTime 02 Duell Taee 03

HEAEE EE

O Searchdetnl | MatSooe 01
05 Clear

=3

Back
Space

Enter

EEEE [‘vF]RMuJ
uY- UZ+ [s (@ |
— (I

N O | o
X O 7 | oo

Setup Fensterausschnitt Funktion
Kamerabildschirm
Match | M _l_ h -I Stellt ein, wie das System nach Markierungen sucht. Siehe
(Treffer) gt “Kameraeinstellung Markierung finden” auf Seite 69 .
Wird nur bei Bedarf zur manuellen Kalibrierung des Dise-zu-
Offset - (iffzat Werkstiick Offsets anstelle des Einrichtungsassistenten benutzt.
Se Siehe “Anhang B, Setupverfahren ohne Einrichtungsassistent” auf
Seite 170.
Nummernblock

Ein Nummernblock erscheint, wenn die Datenei

Nutzen Sie den Tastenblock zur Eingabe von Zahlen per Mausklick als
Alternative zur Eingabe von Werten Uber die Tastatur. Unabhéngig davon,
wie die Zahlen eingegeben werden, missen Sie die Enter-Taste (im
Nummernblock oder auf der Tastatur) betétigen, damit die Eingabe vom

System Ubernommen wird.

ngabefelder aktiviert sind.
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Setup

Nach der Installation und vor der Erstellung von Programmen fiihren Sie die fur lhr automatisiertes Dosiersystem
bendtigten und optionalen Setupverfahren durch.

Systemparameter einstellen

Die Werkseinstellungen sind fur die meisten Anwendungen geeignet. Nutzen Sie dieses Verfahren nach Bedarf, um
Systemeinstellungen zu betrachten oder zu dndern. Wichtige Systemeinstellungen schlieBen Folgendes ein

¢ Geschwindigkeit: Die Geschwindigkeit, mit der sich die Dosierspitze von Punkt zu Punkt bewegt.

¢ Linienbeschleunigung: wie die Dosiernadel von einem Punkt zum n&chsten beschleunigt.

Zur Ansicht oder Anderung der Systemparameter
# Klick Schritt

1 e Klicken Sie auf den System Setup TAB und :
Setwp | dann auf Open. -

Referenzbild

2 e Betrachten oder dndern Sie die fir lnre Anwendung geeigneten Parameter.
Betrachten Sie die unten stehende Tabelle flr Informationen fiir System Setup
Parameter.

3 e Klicken Sie auf einen anderen Reiter, um den Systemeinstellungen Bildschirm
zu schlieBen.

HINWEIS: Die Einstellungen werden automatisch gespeichert, bis auf Modell
und Sprache. Anderungen in diesen Bereichen werden erst aktiv, nachdem die
DispenseMotion Software GESCHLOSSEN und wieder gedffnet wurde.

System Setup Parameter und Bildschirmfelder

HINWEIS: Die Standardwerte kénnen je nach ausgewahltem Robotermodell variieren.

Position Bildausschnitt Beschreibung
Axis Limit P Legt die Bereichsgrenzen fest, in denen sich der Roboter bewegen kann. Ein
(Achsenbegrenzung) ‘X . 300[m hdherer Wert als die Standardeinstellungen kann nicht eingegeben werden.
Y: 800
Z: 100
Speed Legt die Geschwindigkeit fest, mit der sich die Achse von Punkt zu Punkt
(Geschwindigkeit) SP‘E’EC‘ bewegt. Die Werte fir die maximale Geschwindigkeit finden Sie unter
(Punkt-zu-Punkt- XY Speed “Spezifikationen” auf Seite 12.
indi i 100 mm/s
Geschwindigket) HINWEIS: Sie kdnnen die Einstellungen der Verfahrgeschwindigkeit auch
Lo andern, indem Sie auf die 2 neben dem Navigations- und Verfahrfenster
50 mm/s

klicken. Siehe “Navigations- und Bewegungsfenster” auf Seite 39 fir
Einzelheiten.

A\ VORSICHT

Der Roboter stellt seine Geschwindigkeit automatisch je nach der Komplexitéat
des Musters ein. Den Roboter zu zwingen, mit einer hdheren Geschwindigkeit
zu laufen, kann Genauigkeitsverlust und eine Unterbrechung des Betriebs zur
Folge haben.

Fortsetzung auf der nédchsten Seite
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Systemparameter einstellen (Fortsetzung)

System Setup Parameter und Bildschirmfelder (Fortsetzung)

Position

Bildausschnitt

Beschreibung

Line Acc (Linien-
beschleunigung)
Point to point Acc

(Geschwindig-keit
Punkt zu Punkt)

Line Acc

200

Paint to point Acc
200

Stellt die Beschleunigungsrate flr die Liniendosierung (Linienbeschleunigung)
oder Punkt-zu-Punktdosierung (Punkt-zu-Punkt Beschleunigung) ein:

¢ Die Linienbeschleunigung ist die Dosiergeschwindigkeit innerhalb
eines Linienbefehls, zwischen den Anfangs- zu Mittelpunkten, Anfangs- zu
Endpunkten und den Mittel- zu Mittelpunkten oder Mittel- zu Endpunkten.

¢ Punkt-zu-Punkt Beschleunigung ist die Bewegungsgeschwindigkeit
des Roboters zwischen zwei Dosierpunkten.

Standard: 200 (mm/s?)
Bereich: 20-600 (mm/s?)

HINWEIS: Je héher die Beschleunigung ist, desto schneller wird
ein Programm laufen. Jedoch kann die Einstellung einer héheren
Beschleunigung die Dosiergenauigkeit beeinflussen.

A VORSICHT

Linien-Beschl. und Punkt-zu-Punkt-Beschl. sind werkseitig fur jedes
Robotermodell und jede GroBe eingestellt. Nordson EFD empfiehlt
dringend, diese Werte NICHT zu andern. EFD empfiehlt stattdessen, die
Liniengeschwindigkeit (auf der Registerkarte Programm) oder die Punkt-zu-
Punkt-Geschwindigkeit (,,Geschwindigkeit“ auf der Registerkarte System-
Setup) anzupassen, um die Zykluszeit zu erhdhen/zu verringern.

Offset Alarm

Offset Alarm
X0

Y: |0

Z 0

[ Enable

Stellt ein, wie viel Abweichung das System fir Offsets zulésst. Die
Standardeinstellungen sind im Bildausschnitt abgebildet.

BEISPIEL: Wenn Offset Alarm aktiviert ist und das Ergebnis eines
automatischen Offsets, ausgefiihrt durch Anklicken von Nadel
Nullpunkterkennung oder Nadel XY Einstellung auBerhalb der fiir einen Offset
Alarm angegebenen XYZ Werte, zeigt das Display einen Alarm.

Language (Sprache)

Language

Stellt die Sprache der Benutzeroberflache ein. Die Anderung wirkt erst nach
Systemneustart.

10

I

H

Siehe “Einstellen von Eingédngen/Ausgéngen” auf Seite 68.

Park Position
(Parkposition)

Park Position mm

162725
Y. 567.839
Zz |0

[[1 Home

Stellt die Position ein, bei der die Dosierspitze in die (1) Reinigungsposition
féhrt oder (2) wenn der Befehl der Parkposition in einem Programm
vorkommt.

Klicken Sie Move, um die Duse auf die angezeigten Koordinaten in die
Parkposition zu bewegen. Um die Einstellungen zu &ndern, verfahren Sie die
Dise zum neuen Standort und klicken Sie danach auf SET, um den Standort
als neue Parkposition festzulegen.

Wenn Home markiert und Vorzyklus Initialisieren (unter Sonstiges) nicht
markiert ist, fahrt der Roboter in die Home-Position und dann in die
Parkposition, sobald Sie auf HOME klicken.

Wenn sowohl Home als auch Vorzyklus Initialisieren aktiviert sind, fahrt der
Roboter zu Beginn eines Dosierprogramms in die Home-Position und am
Ende eines Dosierprogramms in die Park-Position.

Tip Detect Device

Tip Detect Device mm

Wird nur bei Bedarf zur manuellen Kalibrierung des Diise-zu-Werkstiick

Version

2.38-RS

(Dusendetektor) Offsets anstelle des Einrichtungsassistenten benutzt. Siehe “Anhang B,
Setupverfahren ohne Einrichtungsassistent” auf Seite 170.
Version Zeigt die aktuelle Softwareversion an.

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Systemparameter einstellen (Fortsetzung)

System Setup Parameter und Bildschirmfelder (Fortsetzung)

[0 Pre-cycle Initialize
Needle XY Adjust
Tip Detect Device
[ 2D Code

[0 Multi Needles

[C] Height Sensor

[0 Set Z to focus

Laser

Save Image
Comment XYZ

O] Image Stretch/Shrink
[0 Tip Off. Background

Position Bildausschnitt Beschreibung

Auto Purge i s Um die automatische Reinigung, Programmdurchlaufe oder
(Automatische Materialhaltbarkeitsgrenzen fiir ein Programm einzustellen,

Reinigung st TR siehe “Wie stellt man automatisches Spulen (Auto-

Run Limit Purge), Programmduchlaufe (Program Cycle Limits) und

Fluid Working Life Fluid Working Life Mgterlalhaltbarkeltsgrenzen (Fluid Working Life Limits) ein?” auf
(Materialhaltbarkeit Seite 106.

Other (Sonstiges) Gt ¢ Pre-cycle Initialize (Vorzyklus Initialisierung): Wenn ausgewahlt, bewegt

sich der Roboter vor dem Start eines Zyklus in die Grundposition (0,0,0).

¢ Needle XY Adjust (Nadel XY Anpassung): Aktiviert oder deaktiviert
die Fahigkeit die Nadel-XY-Achse zu justieren. Wenn Needle XY Adjust
(Nadel-XY-Einstellung) markiert ist, erscheint die Schaltfliche Needle XY
Adjust (Nadel-XY-Einstellung) auf dem Programmbildschirm. Wenn Nadel-
XY-Anpassung nicht markiert ist, wird eine Nadel-XY-Anpassung nur
durchgefihrt, wenn eine Nadel-Z-Erkennung durchgefihrt wird.

¢ Tip Detect Device (Diisendetektor): Zeigt an, dass das System
den Disendetektor. Wenn Disendetektor aktiviert ist, erscheint der
Knopf Nadel Nullpunkt im Programmfenster und die Fahigkeit wird im
Erstinstallationsassistenten aktiviert. Wenn nicht, wird sie im Assistenten
deaktivert.

e 2D Code: Kreuzen Sie dieses Kastchen an, um die QR-Code Scan
Funktion zu aktivieren oder zu deaktivieren. Siehe “Anhang D, QR-Code
Scan Einrichtung” auf Seite 181, um den QR-Code Scan einzustellen.

e Multi Needles (Multi-Nadeln): Um mit mehr als einem Dosierer zu
arbeiten (bis zu vier Dosierer méglich), klicken Sie dieses Kastchen
an. Siehe “Anhang F, Multi-Nadel Einrichtung und Verwendung” auf
Seite 186 zum Einstellen eines Multidosiersystems.

e Hohensensor: Falls das System den optionalen Hohensensor enthélt,
markieren Sie dieses Kastchen. Vollstédndige Informationen beziiglich
des Hohensensors finden Sie “Anhang G, Héhensensor Einrichtung und
Verwendung” auf Seite 191.

e Set Z to focus (Z zum Scharfstellen festlegen): Stellt ein, ob das
System die momentane Z-Hohe im Befehlsfenster erfasst. Siehe
“Systemeinstellung Z-Héhenwerte erfassen” auf Seite 70 fir
Einzelheiten.

e Laser: Zeigt an, dass das System Uber einen Laser verflgt (nur
Lasersysteme).

Fortsetzung auf der nédchsten Seite
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Systemparameter einstellen (Fortsetzung)

System Setup Parameter und Bildschirmfelder (Fortsetzung)

Position Bildausschnitt Beschreibung
Other (Sonstiges) Other ¢ Save Image (Bild speichern): Wenn diese Option aktiviert ist, speichert
(Fortsetzung) das System automatisch Bilddateien fir die entsprechenden OptiSure

[ Pre-cycle Initialize
Needle XY Adjust
Tip Detect Device
[ 2D Code

[0 Muld Needles

O] Height Sensor

[0 Set Z to focus

Laser

Save Image
Comment XYZ

[[] Image Stretch/Shrink
[0 Tip Off. Background

AOI-Funktionen.

¢ Command XYZ (Befehl XYZ): Wenn dieses Kontrollkdstchen aktiviert ist,
wirken sich alle Anderungen, die an der Hohe der Nadel vorgenommen
werden (entweder die Einstellungen flr das Nadelerkennungssystem oder
den Z-Abstand auf dem Bildschirm Systemeinstellung), auf die Befehle
aus, auch wenn ein Befehl deaktiviert ist.

¢ Image Stretch/Shrink (Bild vergréBern/verkleinern): Diese
Systemeinstellung ist niitzlich, wenn sich ein Werkstiick nach langerem
Gebrauch oder nach einem Prozessschritt (z. B. Backen) ausdehnt oder
schrumpft. Wenn diese Einstellung aktiviert ist, kann jede Passermarke
entsprechend angepasst werden, wenn sich ein Werkstlick ausdehnt oder
schrumpft.

HINWEIS: Die Passermarke muss jedoch in das Sichtfeld der Kamera
passen, was bedeutet, dass nur eine begrenzte Ausdehnung oder
Schrumpfung vom System toleriert werden kann.

e Tipp Aus. Hintergrund: Wenn diese Option nicht markiert ist, aktualisiert
das System automatisch die Offsets nach einer Nadel-Z-Erkennung oder
einem Nadel-XY-Anpassung. Wenn diese Option aktiviert ist, kdnnen Sie
wabhlen, ob Offsets nach einer Nadel-Z-Erkennung oder einer Nadel-XY-
Anpassung aktualisiert werden sollen. Weitere Informationen finden Sie
unter “Einstellen, ob das System Offsets aktualisiert” auf Seite 71.

Modell Drop-Down
Menu

12 11p VL, DECEYTOULU

Legt die Konfiguration der Dosiersoftware fest. Jede Anderung wird beim
Neustart der Software wirksam.

HINWEIS: Diese Einstellung muss mit dem Robotermodell Gibereinstimmen,
das im Dropdown-Menl Maschinenmodell des Expertenfensters ausgewahlt
wurde.

Expert
(Expertenmodus)

TANIKY

N —

Nur fur fortgeschrittene Benutzer. Siehe “So zeigen Sie die
Experteneinstellungen an” auf Seite 50.

Laser Detect Setup
(Laser Erkennungs
Setup)

(Nur bei
Lasersystemen)

Laser Detect Setup

Sie wird nur bei Bedarf zur Kalibrierung des Laser-zu-Nadel-Offsets
verwendet. Siehe auch “(Nur bei Lasersystemen) Kalibrierung des Lasers und
Einstellen des Nadel-zu-Werkstiick Offsets” auf Seite 56.

HINWEISE:

e Das Setup der Lasererkennung muss vor der Ersteinrichtung des Roboters
durchgeflihrt werden.

e Das Setup der Lasererkennung muss durchgefiihrt werden, bevor Sie die
Nadel-Z-Erkennung oder die Nadel-XY-Anpassung verwenden.

Light (Licht) (if present)

(Falls vorhanden)

Light
Default 59

Standard: Erlaubt Ihnen, die Lichtstérke zu kontrollieren, wenn ein externes
System verwendet wird.

HINWEIS: Die Beleuchtungseinstellungen werden nur angezeigt, wenn das
optionale Beleuchtungszubehdr installiert ist.
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Systemparameter einstellen (Fortsetzung)

A\ VORSICHT

Die Einstellungen im Expertenfenster dienen dem erweiterten System-Setup, wie in den entsprechenden
Verfahren in diesem Handbuch beschrieben. Die hier angegebenen Informationen dienen nur als Referenz.
Bevor Sie andere als die in diesem Handbuch beschriebenen Experteneinstellungen @ndern, wenden Sie sich
bitte an lhren Nordson EFD-Vertreter, um Hilfe zu erhalten.

So zeigen Sie die Experteneinstellungen an

# Klick Schritt Referenzbild
o~ e Klicken Sie auf SYSTEM SETUP > OFFNEN
> EXPERT.
> >
2 e Geben Sie 11111111 ein und klicken Sie
11111111> dann auf OK.
3 s e Klicken Sie auf CONTROL. e
10 Pin Functien
Call Program
Fixture Plate Setup
Barcode Function
Function Control
4 Das Expertenfenster wird gedtffnet.

e Unter “Expertenfenster-Felder” auf
Seite 51 finden Sie eine Erlauterung der
Einstellungen im Expertenfenster.
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Systemparameter einstellen (Fortsetzung)

Expertenfenster-Felder

Expert ' =]
[”] Fixed Accelerate Page1
Move Acc 120 Vector Acc 150  [C] Emg Stop Output (

[] EMG Alarm Beep

COM Port of Light 2 Output Port of Glue 12. Unprotect Fiducial
Tip Detect Device | pRO/EV Adjuste ~ [7] 3D Dispense [0 Park Z direct move
[T Ced 1.3M

[7] Offset All Program

Home Speed (mm/s)
X1st 50 Y 1st 50 Z1st 30 X2nd 2 Y2nd 2 Z2nd 2

Rist 20 R Home 0O R2nd 3

Axis amount System Unit Machine Model
@3 ©4 © 4y @ mm ' inch :]

Element Beschreibung

Festgelegte Wenn diese Option nicht aktiviert ist, rittelt der Roboter aufgrund von Beschleunigung und
Beschleunigung Abbremsung. Wenn diese Option aktiviert ist, lauft der Roboter ruhiger.

Bewegungs-Beschl. Legt einen Mindestwert fir Punkt-zu-Punkt-Beschl.

Vektor-Beschl. Legt einen Mindestwert fur Linien-Beschl.

Notstopp-Ausgang Legt fest, welche Ausgange ausgeschaltet werden, wenn die NOT-AUS-Taste an der Vorderseite des

Roboters gedriickt wird. Dies ist ein binédres Feld: Geben Sie 1 fir Ausgang 1 ein, geben Sie 2 fir
Ausgang 2 ein, geben Sie 4 flir Ausgang 3 ein, geben Sie 8 fiir Ausgang 4 ein, usw.

Wenn Sie mdchten, dass alle Ausgange ausgeschaltet (angehalten) werden, wenn die NOT-AUS-Taste
gedrickt wird, geben Sie 0 ein.

HINWEIS: Ausgange, die mit der Einstellung Output Port of Glue verbunden sind, werden immer
ausgeschaltet, wenn die NOT-AUS-Taste gedriickt wird, unabhangig davon, ob der Emg-Stop-Ausgang

aktiviert ist.
COM-Anschluss fur Immer auf 2 eingestellt, da dies der Anschluss fir die Lichtsteuerung ist.
Licht
Ausgangsanschluss Legt den gewlinschten Ausgang fest, den das System zum Ausldsen einer Dosierung verwendet.
fur Kleber

Nadelerkennungsgerat | Legt die Art der Nadeldetekor fest, die auf dem Roboter installiert ist:

e PRO/EV Adjuster — der Nadeldetektor fiir die Systeme der PROX / PROPIlus / PRO, EV- und
GVPlus / GV

e R Aligner — der Nadelausrichter, der fir die Systeme der R / RV verwendet wird.

3D-Dosierung Nicht genutzt.

Home- Die erste Reihe der Werte legt die Geschwindigkeit fest, mit der sich der Roboter in die Home-Position
Geschwindigkeit bewegt. Die zweite Reihe der Werte legt die Geschwindigkeit fest, mit der sich der Roboter beim
(mm/s) Verlassen des Home-Sensors bewegt.

Achsenanzahl Legen Sie die Anzahl der Roboterachsen fest.

Systemeinheit Stellt die MaBeinheit auf mm oder Zoll ein.

A\ VORSICHT

Alle Roboter sind ab Werk auf Millimeter (mm) als empfohlene Systemeinheit eingestellt. Die
Umstellung auf Zoll wird NICHT empfohlen und macht alle bestehenden Programme unbrauchbar.
Dariiber hinaus sind einige Befehle nicht mit der Systemeinheit Zoll kompatibel.

Maschinenmodell Legt das Robotermodell fest.

HINWEIS: Weitere Informationen finden Sie unter “Andern der Robotermodell-Auswahl!” auf Seite 67.

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Systemparameter einstellen (Fortsetzung)

Expertenfenster-Felder (Fortsetzung)

Rist 20 RHome 0

Axis amount System Unit
@3 ©4 ©4ay © mm © inch
© 42

X1st 50 Y1st 50 Z1st 30 Xond 2 Yond 2 Zond 2 X 1st |50 ¥ 1st |30 Z1st |30 X2nd |2 Yend |2 Z2nd |2

Expert ] Qe .
[7] Fixed Accelerate Pagel ¥ Fixed Accelerate Pagel Page2

Move Acc 120 Vector Acc 150  [[] Emg Stop Qutput 0 [ EMG Alarm Beep Move Acc |120 | VeotorAce [150 | I Emg Stop Output |8 ™ Block Control 2

COM Port of Light 2 Output Port of Glue 12, Unprotect Fiducial | (bl il S Fa ol e 1 I Blerd

Tip Detect Device | PROJEV Adjuste - [ 3D Dispense [7] Park Z direct move | Tip Detect Device [provEY Adjuster=| T 3D Dispense ™ Image Group Light
[] Ced 1.3M
[7] Offset All Program

Home Speed (mm/s) [ Home Speed (mm/s)

R2nd 3 R st |20 R Home [0 F 2nd |3
stern Unit
mm © inch

Machine Mode! [ Axds amount Sy tlachine Model

Element |

Beschreibung

Seite1 Dropdown-Kontrollkdstchen

EMG-Alarmton

¢ Wenn dieses Kontrollkdstchen aktiviert ist, gibt das System einen Signalton aus, wenn ein Notstopp
erfolgt.

e Wenn es nicht markiert ist, bleibt das System bei einem Notstopp stumm.

Passermarkierung
entscharfen

e Wenn dieses Kontrollkdstchen nicht aktiviert ist, muss eine Markierung zentriert sein; andernfalls
kann der Befehl Passermarkierung nicht in das Programm eingefligt werden.

¢ Wenn diese Option aktiviert ist, spielt die Markierungsposition keine Rolle.

Parken Z direkte
Bewegung

e Wenn sie nicht markiert ist, bewegt sich die Z-Achse auf die Position 0, 0, 0 und dann auf die erste
Dosierposition nach der Parkposition. Am Ende des Programms bewegt sich die Z-Achse auf die
Position 0, 0, 0, bevor sie zur Parkposition fahrt.

e Wenn diese Option aktiviert ist, bewegt sich die Z-Achse direkt von der Parkposition zur ersten
Dosierposition. Am Ende des Programms bewegt sich die Z-Achse zum Z-Wert der Parkposition und
dann zur Parkposition; diese Einstellung reduziert die Bewegungszeit.

Ccd 1.3M

e Wenn diese Option aktiviert ist, erhdht das System die Auflésung der CCD-Kamera auf 1,2
Megapixel; dadurch verlangert sich die Zeit, die zum Laden des Bildes in den DispenseMotion-
Controller bendtigt wird.

e Wenn diese Option nicht aktiviert ist, betragt die Aufldsung der CCD-Kamera 0,3 Megapixel.
Nordson EFD empfiehlt diese Einstellung.

Offset Alle Programme

e Wenn diese Option aktiviert ist, haben alle Programme die gleichen Offsets fir die Nadel-Z-
Erkennung und die Nadel-XY-Anpassung und die Programme werden im Verzeichnis D:/auto
gespeichert.

e Wenn diese Option nicht aktiviert ist, teilen sich die Programme die Offsets nicht und werden im
Verzeichnis D:\save gespeichert, das das Standardverzeichnis ist.

HINWEIS: Weitere Einzelheiten finden Sie unter “Gemeinsame Nutzung von Offset-Werten in mehreren
Programmen” auf Seite 72.

Seite2 Dropdown-Kontrollkdstchen

Block-Control 2

e Wenn dieses Kontrollkastchen aktiviert ist, verwendet das System die Block-Control 2 Methode fir
die Funktion Schritt und Wiederholungsblock.

e Wenn das Kontrollkdstchen nicht markiert ist, verwendet das System die Standardmethode fir die
Funktion Schritt und Wiederholungsblock.

Blenden

e Wenn diese Option markiert ist, reduziert das System die Zykluszeit eines Programms, indem es
sich in einer Bogenform von einem Punkt zum nachsten bewegt. Die Wirkung dieser Auswahl hangt
von den Einstellungen fur XY-Geschwindigkeit, Z-Geschwindigkeit, Linien-Beschl., Punkt-zu-Punkt-
Beschl. und Z-Abstand ab.

¢ Wenn diese Option nicht markiert ist, bewegt sich das System direkt von einem Punkt zum nachsten.

Bild Gruppenlicht

e Wenn diese Option aktiviert ist, verwendet das System bei einer Markierungsgruppensuche
die Einstellungen, die mit der jeweiligen Markierung verbunden sind ( Bewertung, Licht, usw.).
Wenn diese Option aktiviert ist, ist die Reaktion des Systems langsamer. Siehe “Erstellen einer
Markierungsgruppe” auf Seite 83, um eine Markierungsgruppe zu erstellen.

e Wenn diese Option nicht aktiviert ist, ignoriert das System die Markierungseinstellungen bei der
Suche nach Markierungsgruppen.
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Kennwortschutz einstellen

Nutzen Sie das Kennwortfeld des Systemsetupschirms, um ein Passwort einzustellen oder zurlickzusetzen. Der
Zweck eines Kennwortes ist es, die Systemeinstellungen vor unbefugtem Zugriff zu schiitzen.

HINWEISE:
e Die Standardeinstellung ist kein Kennwortschutz.
¢ Falls Sie Ihr Passwort vergessen haben, kontaktieren Sie lhren Nordson EFD Vertreter fir weitere Unterstitzung.

e Ein Kennwort ist auf 16 Zahlen oder Stellen begrenzt.
# Klick Schritt

Swatem
Setup > Open
e Unter Passwort, geben Sie ein Passwort ein oder leeren Sie

Password . . .
Change das Feld, um ein Passwort zu entfernen, klicken Sie dann auf
| ressures S Password PASSWORT ANDERN.

Das System bestatigt die Passwortédnderung und tbernimmt
diese sofort:

o Klicken Sie auf System Setup und dann auf Offnen

- Wenn ein Passwort vergeben wurde, wird das System vor
dem Offnen des System Einstellungen Bildschirms die
Eingabe des Passworts verlangen.

- Wurde das Passwort Feld freigelassen, wird zum Offnen des
Systemsetup Bildschirms kein Passwort benétigt.
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Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)

Bevor Sie damit beginnen Programmierungen zu erstellen oder die automatische Offset-Aktualisierungsfahigkeiten
des Systems zu benutzen, missen Sie das System ordentlich aufsetzen und kalibrieren. Korrekte Systemeinstellung
und Kalibrierung ist wesentlich fiir den ordentlichen Systembetrieb.

Der Erstinstallationsassistent des Roboters fiihrt Sie durch das komplette Setup und den Kalibrierungsprozess.
Dieser Prozess muss bei Erstinbetriebnahme und nach jeder Systemanderung durchgefihrt werden.

Beispiele fiir Systemanderungen beinhalten die folgenden Punkte:
¢ Nach jeder Bewegung einer auf der Z-Achse installierten Komponente (wie Spritzenk&rper oder Kamera).

e Nach jedem Wechsel einer Dosierdlise oder Spitze.

Setup und Kalibrierung beinhaltet die folgenden Aufgaben:
¢ Robotermodell und Disendetektorauswahl prifen
e (Nur-Laser-Systeme) Kalibrieren des Lasers und Einstellen des Nadel-zu-Werkstlick-Offsets
¢ Den Erstinstallationsassistenten des Roboters 6ffnen und die Kamera scharfstellen
e (Nur flr GV-System mit Disendetektor) Den Disendetektor einstellen*
e Kamera-zu-Dise Offset einstellen
e Markierungen einstellen
e Die Kameraskalierung einstellen*
e Dise-zu-Werkstlick Offset einstellen*
e (Nur fur GV-System mit Dusendetektor) Systemeinstellungen und Kalibration testen

e (Nur fir GV-Systeme ohne Disendetektor) Systemeinstellungen und Kalibrierung testen

*Alle notwendigen Einstellungs- und Kalibrierungsaufgaben werden vom Erstinstallationsassistenten des Roboters geleitet. Es
besteht jedoch die Moglichkeit, Aufgaben, die oben mit einem Asterisk (*) markiert sind, bei Bedarf individuell durchzufiihren.
Siehe “Anhang B, Setupverfahren ohne Einrichtungsassistent” auf Seite 170 fiir genaue Anweisungen.

HINWEIS: Siehe “Uber Offsets” auf Seite 28 fiir die Erklarung der Offsets.
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Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung) (Fortsetzung)

Uberpriifen des Robotermodells und der ausgewihlten Nadelerkennung
# Klick Schritt Referenzbild

1 * Klicken Sie auf System Setup und dann auf
Setwn | Offnen.

2 Other ¢ Unter OTHER Uberprifen Sie Folgendes:
[0 Pre-cycle Initialize - Fall Inr System einen Dusendetektor
Needle XY Adfust beinhaltet, wird DUsendetektor aktiviert.
- Wenn |hr System Uber einen Laser verfiigt,
[ 2D Code ist das Kontrollkdstchen Laser markiert.
[ Multi Needles - Das korrekte Robotermodell wird
[C] Height Sensor angezeigt. Falls das Robotermodell nicht
B Set Z to focus korrekt ist, priifen Sie die “Andern der

Robotermodell-Auswahl” auf Seite 67,

Laser .
; um das korrekte Modell auszuwéahlen.

Save Image .

e Wenn Sie Anderungen vornehmen,
LR schlieBen und &ffnen Sie anschlieBend
[ Image Stretch/Shrink die DispenseMotion Software, damit die
1 Tip Off. Backeround Anderungen wirksam werden.

3 e Fahren Sie mit “Das System mit dem
Erstinstallationsassistenten des Roboters
einrichten” auf Seite 58.
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Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung) (Fortsetzung)

(Nur bei Lasersystemen) Kalibrierung des Lasers und Einstellen des Nadel-zu-
Werkstiick Offsets

# Klick Schritt Referenzbild
1 * Klicken Sie auf System Setup und dann auf
SR | Offnen.

2 . T e Geben Sie unter Z DETECT LIMIT, einen Wert
(Al von 10 (mm) fir die Nullpunkterkennungsgrenze

ein.
3 NUR SYSTEME MIT KONTAKTLOSER ® (€
DOSIERUNG: PN7351283
= = . . . L. . Piezo Actuator Hpy 5
e Zentrieren Sie die Dosier6ffnung so genau wie 5 oy

maglich Uber der Mitte der Sensoroberflache.

4 NUR SYSTEME MIT KONTAKTLOSER
aser Detect Setup DOSIERUNG:

e Klicken Sie auf LASER DETECT SETUP und
fiihren Sie Schritt 9 und 10 durch (Uberspringen
Sie Schritt 6 bis 8). SchlieBen Sie das Fenster,
nachdem Sie alle Schritte abgeschlossen
haben.

HINWEIS: Eine Erlauterung der
Kontrollké&stchen zur Aktivierung der
Begrenzungsfunktion finden Sie unter “Laser
Adjust (for Lines) (Laser Einstellung/Anpassung
— fiir Linien)” auf Seite 156.

5 NUR BEI SYSTEMEN MIT
SRS KONTAKTDOSIERUNG:
« Klicken Sie auf LASER DETECT SETUP
(EINRICHTEN DER LASERERKENNUNG).

e Wenn lhr System mit einem Laser B
ausgestattet ist, folgen Sie den Schritten im
Fenster Laser Detect Setup (Einrichten der
Lasererkennung). SchlieBen Sie das Fenster,
nachdem Sie alle Schritte abgeschlossen
haben.

Wenn lhr System mit einem Laser C
ausgestattet ist und Sie die Zentrierfunktion
fur die praziseste Laserkalibrierung
verwenden mochten, flihren Sie die Schritte
1-3 des Assistenten aus und gehen Sie dann
zu “(Nur Systeme mit Laser C) Verwendung der
Zentriertaste fiir die Einrichtung des Lasers C”,
um die Lasereinrichtung abzuschlieBen.

HINWEIS:: Die Schaltflache Center (Zentrieren)
ist nur im Assistenten fiir die Einrichtung der
Lasererkennung fur Laser C vorhanden.

6 e Fahren Sie mit “Das System mit dem
Erstinstallationsassistenten des Roboters
einrichten” auf Seite 58 fort.
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Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung) (Fortsetzung)

(Nur Systeme mit Laser C) Verwendung der Zentriertaste fiir die Einrichtung des
Lasers C

Bei Systemen mit Laser C verfligt das Fenster Laser Detect Setup (Einrichten der Lasererkennung) tber die
Schaltflache Center (Zentrieren), mit der eine genauere Laserkalibrierung vorgenommen werden kann. Die
Verwendung der Schaltflache Center (Zentrieren) ist optional, wird aber empfohlen, um eine mdglichst genaue
Kalibrierung zu erhalten. Gehen Sie wie folgt vor, um die Schaltflache Center (Zentrieren) bei der Einrichtung des
Laser C zu verwenden.

VORAUSSETZUNGEN

O Sie haben die entsprechenden Schritte der vorherigen Prozedur “(Nur bei Lasersystemen) Kalibrierung des
Lasers und Einstellen des Nadel-zu-Werkstlick Offsets” auf Seite 56 abgeschlossen.

O Sie haben die Schritte 1-3 des Assistenten zum Einrichten der Lasererkennung abgeschlossen.
# Klick Schritt Referenzbild
e Bewegen Sie den Laser in die Zentrierdffnung

1
auf der Laserkalibrierplatte, die auf dem
- — Nadeldetektor montiert ist.

Z+

‘ ¢ Klicken Sie auf die Schaltflaiche ZERO.

Die Z-Achse bewegt sich nach unten, bis die
Laseranzeige nahe bei Null liegt.

Zero

3 e Klicken Sie auf CENTER (ZENTRIEREN) neben
AN > Set Laser (Laser Einstellen).
Der Laser bewegt sich beim Kalibriervorgang
in zwei Richtungen (von links nach rechts,
anschlieBend von Norden nach Siiden), und

fahrt dann in die Mitte der Offnung.

e Klicken Sie auf SET LASER (LASER
EINSTELLEN).

4 I I e Bewegen Sie die Kamera, um das
Fadenkreuz Uber der Zentrieréffnung auf der
= — Laserkalibrierplatte zu zentrieren.

« Klicken Sie auf SET CAMERA (KAMERA
SR EINSTELLEN).

Der Offset zwischen Laser und Kamera wird
nun genau kalibriert.

e Flhren Sie die verbleibenden Schritte des
Assistenten der Lasererkennung aus und
schlieBen Sie das Fenster, nachdem Sie alle
Schritte abgeschlossen haben.

6 e Fahren Sie mit “Das System mit dem
Erstinstallationsassistenten des Roboters
einrichten” auf Seite 58 fort.
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Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung) (Fortsetzung)

Das System mit dem Erstinstallationsassistenten des Roboters einrichten

Der Erstinstallationsassistent des Roboters flihrt Sie durch alle Schritte, die ndtig sind, um das System ordentlich
aufzusetzen. Dies beinhaltet die Kalibrierung und das Einrichten der Offsets. Ein Video dieses Vorgangs finden Sie
unter dem unten stehenden Link.

\ SETUP VIDEOS ANSCHAUEN
4 www.nordsonefd.com/RobotlnitialSetup

Roboterersteinrichtung (Schritt 1 Tab): Den Erstinstallationsassistenten des Roboters 6ffnen und
die Kamera scharfstellen

# Klick Schritt Referenzbild

* Klicken Sie SYSTEM SETUP > OFFNEN >

Bvs tem
S S ROBOTER ERSTINSTALLATION.

Robot Initial Setup | Der Erstinstallationsassistent 6ffnet sich.

e Fuhren Sie die Aktion der Tabs 1 bis 6
nacheinander aus. Die nétigen Schritte
werden auch flr Sie zum Nachschlagen
bei Bedarf in dieser Anleitung beschrieben,
beginnend mit dem néchsten Schritt.

2 Stenl e Klicken Sie den SCHRITT 1 Tab.
>
¢ Verfahren Sie die Spitze Uber das gesamte

Werkstlck, um sicherzugehen, dass
mindestens 5 mm Abstand zwischen dem
Boden der Spitze und dem héchsten Punkt
des Werkstlcks liegen.

e Justieren Sie die Kamera auf lhrer Klammer,
bis das Sichtfeld der Kamera den fiir die
Einstellung und Programmierung korrekten
Bereich des Werkstlickes anzeigt.

¢ Verfahren Sie die Spitze an einen guten
Standort, um ein einen Testdosierpunkt
anzulegen.

e Stellen sie das Bild auf dem Bildschirm
scharf. Siehe bei Bedarf “Kamera”
auf Seite 17 fir Anweisungen zum
Scharfstellen der Kamera.

3 e Fahren Sie fort mit “Roboterersteinrichtung
(Schritt 2 Tab): (Nur fir GV-System mit
Dusendetektor) Den Diisendetektor
einstellen” auf Seite 59.
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Das System mit dem Erstinstallationsassistenten des Roboters einrichten
(Fortsetzung)

Roboterersteinrichtung (Schritt 2 Tab): (Nur fiir GV-System mit Diisendetektor) Den Diisendetektor
einstellen

Wichtig: Falls Ihr System keinen Diisendetektor beinhaltet fahren Sie stattdessen fort mit
“Roboterersteinrichtung (Schritt 3 Tab): Kamera-zu-Diise Offset einstellen” auf Seite 60.

Wichtig: Wenn lhr System liber einen Laser verfiigt, springen Sie zu “Roboterersteinrichtung (Schritt 3 Tab):
Kamera-zu-Diise Offset einstellen” auf Seite 60.

# Klick Schritt Referenzbild
1 ‘ e Klicken Sie den SCHRITT 2 Tab. e
StEDz S\eoeni |stent | stens | step6 | 51007 |
RN
== -
T
2 e Verfahren Sie die Spitze bis sie etwa 2 e
N Z- mm Uber dem Sensor des Diisendetektors S e el ]
_ - g . . Tog the tip until it is positioned about 2mm above the center of the Tip Detector ("
positioniert ist. e 7=
> . . " The Tip will go up and dovm and defect the tip position.
¢ Klicken Sie DUSENDETEKTORPOSITION — hd
Set Tip Detect Position | FESTLEGEN Detect again make surethe 2 valus is clossd

ST

=)
(]

G

3 o ¢ Klicken Sie ERKENNEN. e
Sl Sep2 |stend |Stend |Stens [ stes6 | sten7 |
Die Spitze berlihrt den Sensor um die T
Position der Spitze zu erkennen. Das System S | N
zeigt den Offset-Wert der Spitze neben dem l e = UI
ERKENNEN-Knopf an. e T :

i

4 o e Klicken Sie noch einmal ERKENNEN. ’ =
Stepl  Sep2 |Sted |Stend |Stes5 St [sten |
Das System bestéatigt die Offset- T
Einstellungen der Spitze. et |
‘The Tip will go up and dovwm and detect the tip position.
Detst | I

)
B

Fahren Sie fort mit “Roboterersteinrichtung
(Schritt 3 Tab): Kamera-zu-Diise Offset
einstellen” auf Seite 60.

o
°
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Das System mit dem Erstinstallationsassistenten des Roboters einrichten
(Fortsetzung)

Roboterersteinrichtung (Schritt 3 Tab): Kamera-zu-Diise Offset einstellen

# Klick Schritt Referenzbild
1 e Klicken Sie den SCHRITT 3 Tab. R
Stepd e e e
)go Tdy;:mpsame;thﬂe over Tde wor]km:e whzée you can perform a small c}uve'ﬂxe Lm
R T S e
I T
T ’}mmnm.mﬁrsc"é‘shhng"éﬁa&%‘ﬁ.ém"&“
sacmen | Comenyore | atch the video
2 e Verfahren Sie die Spitze an eine gute ==
Position auf der Arbeitsoberfldche, um einen | e = =
. . ahould be a point where you could easily see your dispense with your camera, Jog the_ lm duwn
Testpunkt des FIUIdS ZUu platZIel’en. !_?Hg;{wo:kmecean ‘manvally diapense a small test point. Onice dispensed, DO NOT MOVE
o R A
sacmen | comenore | Viatch e video
3 . s ¢ Klicken Sie den KAMERA Tab und klicken
1 .
. ., | " Sie auf SETUP am oberen Ende des
Kamerabildschirms.
Nutzen Sie die Felder unter XY
Anpassungsreferenz um einen Testpunkt
des Fluids zu platzieren.
HINWEIS: Wenn Sie fiir diesen Setup-Schritt
lieber Ton verwenden mdchten, anstatt einen
Punkt FlUussigkeit zu dosieren, wenden Sie
sich an lhren Nordson EFD-Vertreter.
4 ¢ Nutzen Sie das Tastenfeld um folgende — TN
empfohlene Dosierpunktparameter Merko [ fonTime o5
H . Mark Time [0.2 DwsHTwm%DZ
elnzugeben. Mark Score |06 L Dispense 1/

- ON TIME: 0,5

- DWELL TIME: 0,2 (8 L’ﬁ ‘
5 Dispanse | e Klicken Sie auf DISPENSE, um einen Punkt '

4
Flussigkeit zu dosieren. e

6 B ¢ Verfahren Sie die Spitze bis sie 2 mm Uber ===
= . - . . 1 IS Stesd |sent | ens | s | e |
LA dem Dosierpunkt positioniert ist. e
xhouldybea point where you could easily see your dxx%en&e wph YOI Camera, !‘gm tip duwn
= [ e Klicken Sie NADEL FESTLEGEN oot wolpec and vy depens sl e . Oncedepates, DO KT MOVE
g Come ) et |
Set Needle St s o DO OT TR T4 70T mho“s"éu R ERR e
sacmen | comenore | Vatch the video

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Das System mit dem Erstinstallationsassistenten des Roboters einrichten

(Fortsetzung)

Roboterersteinrichtung (Schritt 3 Tab): Kamera-zu-Diise Offset einstellen (Fortsetzung)

# Klick

Schritt

Referenzbild

7

Set Camera

Verfahren Sie die Kamera bis das Kamera
Fadenkreuz Gber dem Dosierpunkt zentriert
ist.

Stellen Sie die Kamera scharf bis das

Bild des Dosierpunktes klar definiert ist.
Siehe bei Bedarf “Kamera” auf Seite 17

fur Anweisungen, um die Kamera
scharfzustellen.

Klicken Sie SET KAMERA (Kamera
festlegen).

Stepl |Stp2  Sep3 |sient |siens |siens |sten? |

Move your i somewhese over the workpiece whete you can perform a small dispense, This
should be  point whete you could easily see yous dispernse wih you camera. Jog the i down
15 you workpiece and menvally dispense a smalltest poin. Once dispensed, DO NOT MOVE
THE ROB0T.

Set Needle Nesdle Move.

Now jog the robol to center the camera over your dispens point and then jog the 2 unil the.
impression is in harp focus, DO NOT TURN THE FOCUS ENOE ON THE CAMERA, Orce.
the camea crosshairs ate centered over the dispense poi, with the dispense fn shal focus,

et Camers Comeraore | Vatch th video

8 4' .
Meedle M
eedle Move >
Camera Move

Klicken Sie NADEL BEWEGEN um das
Setup zu testen.

Das System sollte die Spitze Gber dem
Testpunkt zentrieren der in Schritt 5 dosiert
wurde.

Klicken Sie KAMERA BEWEGEN um das
Setup weiter zu testen.

Die Kamera sollte inr Fadenkreuz Gber dem
Testpunkt aus Schritt 5 zentrieren.

ioix

Seol | stp2 Sep3 |stend | st | str6 |07 |

Move yout tip somewhse over the workpiece whete you can perform a small dispense, This
should bea point il the i down
1o your workpisce and manually dispense a smal e poinl. Once dispensed, DO NOT MOVE
THE ROSOT.

Set Needle Needle Move.

Now jog the tobol to center he cameraforer your dispenss point A then jog the 2 unil he.
vession st focs, DO NOT FURN Tt FOCUS KNOH ON Tt CavERA, Once
. i

e | e

Fahren Sie fort mit “Roboterersteinrichtung
(Schritt 4 Tab): Markierungen einstellen” auf
Seite 62.
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Das System mit dem Erstinstallationsassistenten des Roboters einrichten
(Fortsetzung)

Roboterersteinrichtung (Schritt 4 Tab): Markierungen einstellen

# Klick Schritt Referenzbild

Stepd | ¢ Klicken Sie den SCHRITT 4 Tab. e

over ik <ot
{ab. Drag e e 5 e he cipen pintand 100 by dragsing the b andles, i ‘

—

Klicken Sie auf den Camera Tab.
Camera

Die aktuelle Kameraansicht erscheint im
Hauptansichtsbildschirm und die Mark
Library erscheint im sekundéaren Bildschirm.

3 Klicken Sie SET MARK. T
Set Mark Ro/a, ¥ W
s Eine rote Box erscheint. iﬁ‘ §

St
L

¢ Klicken und halten Sie die Mitte der roten
Box gedriickt, ziehen Sie sie Uber den
Dosierpunkt, klicken und ziehen Sie dann
die 4 Seiten der Box bis sie den Punkt
umgeben.

5 ¢ Klicken Sie auf einen Speicherplatz in

Template der Mark Library, um die Markierung zu
speichern; klicken Sie dann auf TEMPLATE,
sobald das Template Match Fenster
erscheint.

Das System speichert Markierungen in der
Markierungsbibliothek.

HINWEIS: Stellen Sie sicher, dass Sie sich
an die Markierungs-Nr. erinnern kénnen.

6 e Klicken Sie auf SETUP, um zu den Offset ‘
i Feldern des Kamerabildschirms zuriick zu B i
kommen. j i
e
7 wx | ® Verwenden Sie den Tastenblock, um die S —
. . « ark No 62 OnTime |05
E @ Markierungsnummer in das Feld Mark-No ' e
Bee unter Focus einzugeben. e |
Sl
HINWEISE:
KR |

- Klicken Sie auf dem Tastenblock auf
ENTER, um die Markierungsnummer
einzugeben.

- Mark Time stellt die Zeit ein, die das
System fur das Finden einer Markierung
verwenden darf.

- Mark Score (Markierung Treffgenauigkeit)
legt fest, mit welcher Genauigkeit die
Kamera nach einer Markierung sucht.

Die Werte kdénnen zwischen 0,1 und

1 betragen. Ein héherer Wert fihrt zu
einer praziseren Ubereinstimmung. Ein
niedrigerer Wert fihrt zu einer weniger
préazisen Ubereinstimmung.

8 e Fahren Sie fort mit “Roboterersteinrichtung
(Schritt 5 Tab): Die Kameraskalierung
einstellen” auf Seite 63.
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Das System mit dem Erstinstallationsassistenten des Roboters einrichten

(Fortsetzung)

Roboterersteinrichtung (Schritt 5 Tab): Die Kameraskalierung einstellen

# Klick Schritt Referenzbild

—

StepS | *

Klicken Sie den SCHRITT 5 Tab. ==
stenl | sen2 | sten3 \S!ené I'sten? |

Click the <Scale> button and follow the instructons inthe dialog boves foset fhe
camera seale.

atch the video

2 °

Klicken Sie auf den Camera Tab.

T gl
el

Verfahren Sie die Kamera an einen
Referenzpunkt, der sich in der unteren
rechten Ecke des Werkstiicks befindet.

Bringen Sie den Referenzpunkt in Fokus.
Siehe bei Bedarf “Kamera” auf Seite 17
fir Anweisungen zum scharfstellen der
Kamera.

4 °
>

Klicken Sie auf den Kamera TAB und dann
auf Skalieren.

Das Skalierungsfenster 6ffnet sich.

HINWEIS: Wenn die Kamera ein Objekt
betrachtet, dann wandelt Sie die Pixel in
eine wahre Messung um. Damit die Kamera
die Umwandlung genau durchfiihrt, missen
Sie der Kamera lernen und zeigen, wie grof3
das Objekt im Vergleich zu Pixel pro Zoll ist,
indem Sie die Kameraskala einstellen.

S SR
S

Suchen Sie sich einen Referenzpunkt auf
dem Werkstlick und bewegen Sie dann die
Kamera solange, bis der Referenzpunkt

im unteren rechten Quadranten des
Kamerabildschirms zu sehen ist. Klicken Sie
dann auf den Punkt.

6 °
bl
i

Bewegen Sie die Kamera erneut, bis Sie den
gleichen Referenzpunkt im oberen linken
Quadranten des Kamerabildschirms sehen
und klicken Sie dann auf den Punkt.

Die Kameraskalierung ist nun eingestellt.

Fahren Sie fort mit “Roboterersteinrichtung
(Schritt 6 Tab): Dlse-zu-Werkstlick Offset
einstellen” auf Seite 64.
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Das System mit dem Erstinstallationsassistenten des Roboters einrichten

(Fortsetzung)

Roboterersteinrichtung (Schritt 6 Tab): Diise-zu-Werkstiick Offset einstellen

# Klick

Schritt

Referenzbild

1 \ Stepb

Klicken Sie den SCHRITT 6 Tab.

sest | [s03 | st meeov I

Iog fhetp orer the fistdispense point on the morkpioce. Use a foeler gauge 1o set
the desired dizpense gap.

Se1 workpiecs suface

o7 up fothe focus level extablished earier
5.

Viatch the video

-5

2
T

Verfahren Sie die Spitze zu einem guten
Referenzpunkt auf dem Werkstuck.

Verfahren Sie die Spitze nach unten, bis Sie
so nah wie méglich am Werksttick ist, ohne
dessen Oberflachen zu berlihren.

sienl | sten2 | sten3 [ stend [steS  Stes6 |sten? |

Jog thetp over the first dispense point o the wWorkpiece. Use a feele gauge 10561
the desied dispense ap.

tove up 10 the focus level esiablished earier

Focs Watch the videa

Legen Sie die gewlinschte Distanz zwischen
Boden der Spitze und dem Werkstlick
mittels einer Fuhlerlehre fest.

A

4 Set workpiece surface |

Klicken Sie WERKSTUCKOBERFLACHE
FESTLEGEN.

Sepl | Ser2 |stepd |stepd [stens  Stepb |sep |

Jog thetip over the fitstdispense point on the workpiece. Use a fesler gauge 0521
he desied dispense gap.

IS

Now click <Focus> . The xobot il move up 0 the focus evel sstablished earler
and the workpiece should be in sharp focus.

Focts Watch the video

5 Focus |

Klicken Sie SCHARFSTELLEN.

Die Spitze bewegt sich auf die korrekte
Fokushohe.

sent [sen2 |st |swend |sens S8 st |

Jog thetip over the fitstdispense point o the workpiece. Use a fesler gauge 0 561
he desit .

Now click <Focus> . The xobo will move wp 0 the focus level sstablished earles
and he workpiece should be in sharp focus.

Watch the video

( =

(e}
°

Wenn |hr System weder Uber einen Nadeldetektor noch Uber einen
Laser verfligt, fahren Sie mit “(Nur fur Systeme ohne Disendetektor)
Systemeinstellungen und Kalibrierung testen” auf Seite 66 fort.

Wenn |hr System Uber einen Nadeldetektor verfligt, fahren Sie mit
“Roboterersteinrichtung (Schritt 7 Tab): (Nur fir GV-System mit

Disendetektor) Systemeinstellungen und Kalibration testen” auf Seite 65.

Wenn lhr System Uber einen Laser verfligt, ist das System nun
ordnungsgemaB eingerichtet und kalibriert. Siehe “Wie das System auf Needle
Z Detect or Needle XY Adjust reagiert” auf Seite 66 fur eine detaillierte
Beschreibung der Systemreaktionen auf die Auswahl Nadel XY Anpassung.
Lesen Sie zum Erstellen von Programmen den Abschnitt “Programmierung”

auf Seite 73.
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Das System mit dem Erstinstallationsassistenten des Roboters einrichten
(Fortsetzung)

Roboterersteinrichtung (Schritt 7 Tab): (Nur fiir GV-System mit Diisendetektor)
Systemeinstellungen und Kalibration testen

Wichtig: Falls Ihr System keinen Diisendetektor beinhaltet fahren Sie stattdessen fort mit “(Nur fiir Systeme
ohne Diisendetektor) Systemeinstellungen und Kalibrierung testen”.

# Klick Schritt Referenzbild

1 Step7 e Klicken Sie den SCHRITT 7 Tab. e ) ==

vy
 click <Heedle

It you
Detect>. The tobot villdetec he fip height fiss,

of luid once e tip gtsthere. The camera will hen mox
compare the new image {0 the image saved in the marl
new posiion values are acceptable.

“The sobo will then retun o the Home (0,0) peston.

Watch the video save. Finish

Setup zU testen Steol | Ster2 | Step3 | Stepd [ Stews | Sten6  Sten?

2 ¢ Klicken Sie auf NEEDLE Z DETECT, umden [ =)
Detect

ipense point 5o he area where i mas i clean, 1 you
haye a Tip detect edle 7 Detect>. The robot il delect the fp helght first,
r

and ask you

coep the new height value,

e Klicken Sie YES/OK, wenn Sie aufgefordert
werden zu bestatigen.

After you detec the ip height, the obot il move the i 10 where you had made your
dizpense point, will again need

g3
thete. The camera yill then move over the dispense point
1o lhe image saved i the matk lbrary. The robot wil ok if the
acceptable.

The robot will ten eturn 0 the Home (0.0,0) position.

HINWEISE: o | s b

- Wenn das System eine Z Nadelerkennung
durchfiihrt, wird danach direkt eine Nadel
XY Anpassung durchgefihrt.

- Siehe “Wie das System auf Needle Z
Detect or Needle XY Adjust reagiert”
auf Seite 66 fir eine detaillierte
Beschreibung der Needle Z Detect
Auswahl.

3 = o Fnih e Klicken Sie auf SAVE (Speichern). -1
steol | siep2 | Sten3 | stept |steoS |stent  Siep?
¢ Klicken Sie auf FINISH (AbschlieBen).

0 heatea whete it was s clean,

Totet he: t 1 you
haye a Tip detecttevice, click Detect>, The robol will delec the fp height s,
and ask you 1o accept I al

offoets, wipe anay th dispense poiat
evice edle 2 Det
tvalie.

The robet will then efum o the Home. 0,0,0) poston.

[ Walch the video s | i

Das System ist nun ordnungsgeméan
eingestellt und kalibriert. Siehe
“Programmierung” auf Seite 73.
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(Nur fiir Systeme ohne Diisendetektor) Systemeinstellungen und Kalibrierung

testen
# Klick Schritt
1 SYSTEME OHNE NADELERKENNUNG:
Adjust

e Klicken Sie auf NEEDLE XY ADJUST, um das Setup zu testen.
e Klicken Sie YES/OK, wenn Sie aufgefordert werden zu bestatigen.

Siehe “Wie das System auf Needle Z Detect or Needle XY Adjust reagiert” auf
Seite 66 fUr eine detaillierte Beschreibung der Needle Z Detect Auswahl.

Das System ist nun ordnungsgeman eingestellt und kalibriert. Siehe
“Programmierung” auf Seite 73.

Wie das System auf Needle Z Detect or Needle XY Adjust reagiert

HINWEISE:

e Sie kénnen wahlen, ob das System die Offsets nach einer Nadel-Z-Erkennung oder einer Nadel-XY-Anpassung
automatisch aktualisiert oder nicht. Weitere Informationen finden Sie unter “Einstellen, ob das System Offsets
aktualisiert” auf Seite 71.

¢ In Systemen mit optionalem Diisendetektor sind sowohl der Knopf Nadel XY Anpassung als auch der Knopf
Nadel Z Erkennung vorhanden. In Systemen ohne den optionalen Diisendetektor gibt es nur den Knopf Nadel XY
Anpassung.

Wenn Sie auf NEEDLE Z DETECT klicken, fiihrt das System die folgenden Aktionen aus:

Bewegt die Dosiernadel Giber den Nadelerkennungssensor und senkt sie ab, bis sie den Sensor berihrt.
Misst und vergleicht die Differenz zwischen der letzten und der aktuellen Messung.

Verlangt eine Bestétigung fiir jede Anderung im tip-to-workpiece Offset (Z clearance).

Richtet alle Punkte des momentan gedffneten Programms zum Tip-to-workpiece Offset (Z clearance) aus.

Flhrt automatisch eine Needle XY Adjust Sequenz (unten angezeigt) durch).

Wenn Sie auf NEEDLE XY ADJUST klicken, fiihrt das System die folgenden Aktionen aus:

Bewegt die Dosiernadel zum vorher eingestellten Standort auf dem Werkstuck.
Gibt einen Punkt FlUssigkeit ab.
Bewegt die Kamera Uber den aufgetragenen Punkt Fllssigkeit.

Vergleicht die Ausrichtung des Punktes mit der gespeicherten Bildmarkierung aus der Mark Library.

HINWEIS: Wenn das System die Markierung nicht finden kann, fordert es Sie auf, eine Aktion zu wahlen: Erneut
suchen, Suche stoppen oder Manuell.

Fordert eine Bestatigung fiir jede Anderung des Offsets zwischen Laser und Nadel (falls zutreffend) oder
zwischen Kamera und Nadel (XY-Offsets)

Richtet alle Punkte des momentan gedffneten Programms zu den neuen XY Offsets aus.

66

www.nordsonefd.com/de  info.de@nordsonefd.com +49 89 2000 338 600 Nordson EFD Verkaufs- und Kundendienst fiir Dosiersysteme stehen Ihnen weltweit zur Verfiigung.



GVPlus / GV Series Automatisiertes Dosiersystem | Betriebsanleitung fir Gantry Roboter

Andern der Robotermodell-Auswahl

Das korrekte Robotermodell muss ausgewéhlt werden, damit das System korrekt arbeiten kann. Folgen Sie bei
Bedarf dem Verfahren zur Anderung der Robotermodellauswahl.

# Klick Schritt Referenzbild

1 Svs ten * Klicken Sie SYSTEM SETUP >
. S OFFNEN > EXPERTE.

e Geben Sie 11111111 und klicken Sie
11111111> dann OK.
3 e e Klicken Sie auf CONTROL =
(STEUERUNG). 2 Control
10 Pin Function
Call Program
Fixture Plate Setup
Barcode Function
Function Control
4 PRO4 e \Wahlen Sie das korrekte
ﬁﬁgiﬁg Robotermodell vom Auswahlmenu der
HOS Maschinenmodelle.
PROSL/A ] . . .
PROSL/B e Klicken Sie zum Speichern auf OK.
PRO5L/C
GANTRY/A o
GANTRY/B =
GANTRY/C
— %,
5 Exit e Klicken Sie auf EXIT (BEENDEN), um

die Software beenden.
e Schalten Sie den Roboter ab.

 Offnen Sie die DispenseMotion
Software erneut und schalten Sie
den Roboter ein, damit die Anderung
wirksam wird.
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Einstellen von Eingdngen/Ausgangen

SchlieBen Sie die Ein- und Ausgénge an den E/A-Anschluss auf der Rickseite des Roboters an. Weitere Einzelheiten
finden Sie unter “I/O Port (E/A Anschluss)” auf Seite 135 und unter “Beispiel Eingangs-/Ausgangsanschlisse” auf
Seite 137.

Verwenden Sie das Fenster E/A-Pinfunktion, auf das Sie Uber das Expertensteuerungsmeni zugreifen kénnen, um
jeden Eingang / Ausgang zu konfigurieren. Weitere Einzelheiten finden Sie in “Anhang J, E/A Pin-Funktion Setup”
auf Seite 199.

Gehen Sie wie folgt vor, um den Status der angeschlossenen Ein- und Ausgéange zu sehen oder um Ausgénge ein-
oder auszuschalten.

HINWEIS: Alle automatisierten Dosiersysteme haben standardm&Big 8 Eingdnge und 8 Ausgénge. Ein Satz zur
Erweiterung auf 16 Eingédnge und 16 Ausgénge ist erhdltlich. Siehe “E/A-Erweiterungssatz” auf Seite 125.

So zeigen Sie den Status der Eingdnge/Ausgédnge an

VORAUSSETZUNGEN
O Das System ist richtig installiert und eingerichtet. Siehe “Installation” auf Seite 19 und “Setup” auf Seite 46.

O Verkabelung der Ein- und Ausgange ist ordnungsgeman angeschlossen. Lesen Sie die Schaltpléne unter “I/O
Port (E/A Anschluss)” auf Seite 135.

# Klick Schritt

Sys tem e Klicken Sie auf SYSTEM EINSTELLUNGEN > E/A.
Betup I
>
T —

s = E Das Fenster Maschinen-E/A zeigt die angeschlossenen Eingange/Ausgénge
i=======... und ihren ON-/OFF-Status an.

snmaamaamamE| ° Klicken Sie auf die Ein-/Ausgénge, die Sie ein- oder ausschalten mdchten
mE und dann auf das X, um das Fenster zu schlieBen.
Input [SDOFF Status [16735504 LLL
Output [FFFF wat [T el HINWEISE:

Coordinate [0 p p P
Dol N ENGI 0 GRS

e Verwenden Sie nur die Ein-/Ausgénge 1-8. Die restlichen E/A sind fiir das
System reserviert.

e Nur Ausgange kénnen ON / OFF geschaltet werden.
e Eingange blinken rot, wenn sie ON sind.

e Die Eingdnge 9, 10 und 11 sind die X-, Y- und Z-Home-Sensoren.

Eingang 18 ist der Nadelerkenner.
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Kameraeinstellung Markierung finden

Benutzen Sie die Felder unter CAMERA > SETUP > MATCH, um einzustellen, wie das System funktioniert, wenn es
nach einer Markierung sucht.

sore
Sy Neoe | [ Nesdie
|k | camen | | Seup | | 7€ ki | | zDate

Match

Absent RS
(CFoews] (8] 0
o

ke @ Dwte

Mo 01 [ e

I ‘m e ]

e
Y+ W]

60,181 lY' SM_@/ E_:Cj
m vor | i-:_;_;wl]

Eigenschaften

Funktion

Absent

Spezifiziert, wie das System reagiert, wenn es keine gtiltige Markierung finden kann.

HINWEIS: Sie kdnnen jedem gespeicherten Bild in der Markierungsbibliothek eine bestimmte
Abwesenheitsauswahl zuweisen.

Parameter Beschreibung

Skip Der Roboter springt zur ndchsten Programmadresse
(Uberspringen)

Stop (Stopp) Der Roboter stoppt.

Pause Der Roboter pausiert.

Das System fragt, ob Sie: Find Again (erneut suchen), Find Next (ndchste suchen), Stop Find
(Suche stoppen) oder den Manual Mode (manuellen Modus) verwenden mdchten.

Ask (Fragen)

Manual
(manuell)

Das System fordert Sie auf, die Kamera in die Mitte der Markierung zu bewegen und dann
CONTINUE (FORTFAHREN) zu wahlen, um das Programm fortzusetzen.

Score

Gibt an, wie genau die Kamera, basierend auf den Werten von 0.1 bis 1 nach einer Markierung sucht. Ein
hoéherer Wert flihrt zu einem praziseren Abgleich. Ein niederer Wert flihrt zu einem weniger préazisen Ergebnis.

HINWEIS: Sie kdnnen jedem gespeicherten Bild in der Markierungsbibliothek einen bestimmten
Bewertungswert zuweisen.

Delay(s)

Gibt an, wie lange das System nach der Markierung suchen soll, wenn die Kamera den Mark — Bereich erreicht
hat.

Sense

Gibt mit einem Wert zwischen 1 und 200 an, wie genau die Kamera mit den Pixeln der Markierung Uberein
stimmt. Ist der Sensorwert gering, dann dauert die Ubereinstimmung der Kamera mit der Markierung 1. Wenn
der Sensorwert hoher ist, stimmt die Kamera schneller mit der Markierung tberein, hat zeitgleich jedoch eine
niedrigere Genauigkeit. Zum Beispiel bedeutet ein Sensorwert von 1, dass die Abweichung nicht mehr als 1
Pixel betragen darf. Wenn der Sensorwert bei 200 liegt, kann die Abweichung bis zu 200 Pixel betragen.

HINWEIS: Geben Sie fiir eine langsamere Suche mit hoherer Genauigkeit hdhere Bewertungs- und niedrigere
Erkennungswerte und flr eine schnellere Suche mit geringerer Genauigkeit niedrigere und Bewertungs- und
héhere Erkennungswerte ein.

Circle Size
(GroBe des
Kreises)

Stellt die GroBe der gelben und griinen Kreise auf dem Kamerabildschirm ein. Ein hdherer Wert flihrt zu einem
groBeren Kreis.

Fast Match

Wenn dieses Kastchen aktiviert ist, sucht die Kamera schneller nach einer Markierung, jedoch mit einer
geringenen Genauigkeit.

Search Detail
(Suche Detail)

Stellt den Bereich ein, in dem die Kamera nach einer Markierung sucht. Wenn Search Detail (Suche Detail)
NICHT markiert ist, sucht die Kamera nur innerhalb des festgelegten Bereichs (eingestellt unter Range
(Bereich)). Wenn Search Detail (Suche Detail) markiert ist, werden die Bereichseinstellungen von der Kamera
Uberschrieben und es wird eine Vollbildsuche nach der Markierung durchgefiihrt. Dieses Verfahren erhéht die
Wabhrscheinlichkeit, die Markierung zu finden, ist jedoch langsamer.
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Systemeinstellung Z-Héhenwerte erfassen

StandardmaBig werden vom System keine Z-H6henwerte erfasst, wahrend Sie die Kamera Uber die
Arbeitsflache bewegen. Dies dient als Sicherheitsfunktion, damit die Dosierspitze nicht durch eine B —
unebene Oberflaiche des Werkstlicks beschadigt wird. Y1 |

Kreuzen Sie das Z fokussieren Einstellungen Kastchen im Expertenfenster an, damit das System
automatisch Z-Hdéhenwerte erfasst.

# Klick Schritt Referenzbild
1 ¢ Klicken Sie auf SYSTEM

Swvatem o
. EINSTELLUNGEN > OFFNEN.

™ Set 2 to focus A VORSICHT

Wenn das Z fokussieren Einstellungen
Késtchen nicht angekreuzt ist, kann die
Spitze mit Hindernissen auf unebenen
Werkstuicken kollidieren und dabei
beschéadigt werden.

e Wahlen Sie gegebenenfalls Set Z to
focus aus.

Wenn Z FOKUSSIEREN
EINSTELLUNGEN angekreuzt ist,
erfasst das System Z-Hohenwerte.

HINWEIS: Wenn das
Kontrollkédstchen Laser aktiviert ist,
funktioniert die Funktion Z auf Fokus
einstellen nicht. Wenn ein Laser
aktiviert ist, ist die Z-Hohe immer der
Wert, der durch den Offset zwischen
Spitze und Werkstliick wahrend dem
Setup bestimmt wird.

2 Exit e Damit die Anderungen wirksam
4' werden, klicken Sie auf EXIT/
SCHLIESSEN, um das Programm zu
beenden und 6ffnen Sie danach die
DispenseMotion Software erneut.
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Einstellen, ob das System Offsets aktualisiert

Verwenden Sie das Kontrollkdstchen “Tip Off. Background” unter Sonstiges auf der Registerkarte System-Setup,
um festzulegen, ob das System die Offsets nach einer Nadel-Z-Erkennung oder Nadel-XY-Anpassung aktualisiert
oder nicht.

# Klick Schritt Referenzbild

1 e Klicken Sie auf SYSTEM SETUP > : T
oI 2= ;'_‘::- =
— Ly
- e R e - OER
2 ] Tip Off. Backgrommd e Aktivieren oder deaktivieren Sie
das Kontrollkastchen “TIP OFF =
Background”: :

- Wenn “Tip Off Background”
aktiviert ist, flllt das System nach -
einer Nadel-Z-Erkennung oder i
einer Nadel-XY-Anpassung die
Registerkarte Nadel-Offset auf
dem Programmbildschirm auf,
aktualisiert die Offsets aber nicht
automatisch.

- “Wenn Tip Off. Background”
nicht markiert ist, aktualisiert das
System die Offsets nach einer
Nadel-Z-Erkennung oder Nadel-
XY-Anpassung automatisch und
speichert die Ergebnisse nicht auf
der “Tip Offset”-Registerkarte.

3 _— e Klicken Sie zum SchlieBen auf
4' EXIT und 6ffnen Sie dann die

DispenseMotion Software erneut,
damit die Anderung wirksam wird.

e Wenn “Tip Off. Background” markiert
ist, fahren Sie mit dem nachsten
Schritt fort, um diese Funktion zu
nutzen.

—— HINWEIS: Die nachsten beiden Schritte
Adjust gelten nur, wenn "Tip Off. Background"
markiert ist.

Detect

Needle Z ‘

e Um Offsets zu Uberprifen, fihren Sie
NEEDLE Z DETECT oder NEEDLE XY
ADJUST aus.

Das System fiillt das Register "Tip
Offset" auf dem Kamerabildschirm
mit den Offset-Werten.

5 IUpda;e e ] oder [ —_— ] e Um Offsets zu aktualisieren, klicken . E—
Sie auf UPDATE PROGRAM. 20620420—050347 -0.020 0.000 0.000

20230420-050342 0000 0000 -0.004

Das System aktualisiert die Offsets 2030120 060228 0000|0021 0000

20230420-050320 0.000 0000 -0.479

auf der Grundlage der unter Neueste 20230420.050302 o728 062 0000
angezeigten Werte.

e Um alle gespeicherten Ergebnisse der  testst

Nadel-Z-Erkennung und der Nadel- e
XY-Anpassung zu l6schen, klicken G Setup | Height Sensar] Tip Offset |
Sie auf CLEAR.
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Gemeinsame Nutzung von Offset-Werten in mehreren Programmen

Wenn Sie mdchten, dass mehrere Dosierprogramme die gleichen Offset-Werte verwenden (Nadel-zu-Werkstiick,
Kamera-zu-Nadel, Laser-zu-Nadel), kdnnen Sie auf dem Bildschirm System Setup (Systemeinrichtung) die Option
Offset All Program (Offset fur alle Programme) aktivieren. Dadurch wird ein neues Verzeichnis (D:\auto) angelegt,

in dem die Programme, die die gleichen Offsets haben sollen, gespeichert werden. Das Aktivieren von Offset All
Program (Offset fir alle Programme) bewirkt, dass die Offsets Needle Z Detect (Nadel-Z-Erkennung) und Needle XY
Adjust (Nadel-XY-Einstellung) sich auf alle im Verzeichnis D:\auto gespeicherten Dateien auswirken.

# Klick Schritt Referenzbild

1 — e Klicken Sie SYSTEM SETUP > OFFNEN.
.

2 e Geben Sie 11111111 und klicken Sie dann
11111111 > OK.

Klicken Sie auf CONTROL (STEUERUNG).

Control
Aktivieren oder deaktivieren Sie im Fenster
OK
B Offset All Program > - Expert (Experte) das Kontrollkastchen
> OFFSET ALL PROGRAM (OFFSET FUR

Exit ALLE PROGRAMME).

e Klicken Sie auf OK, um die Einstellung zu
speichern.

HINWEIS: Die Anderung wird sofort
wirksam, andert aber nicht das
Verzeichnis des aktuell gedffneten
Programms. Um das aktuell gedffnete
Programm im Verzeichnis D:\auto zu
speichern, wahlen Sie Save As (Speichern
unter).

e Klicken Sie auf EXIT (BEENDEN), um die
DispenseMotion-Anwendung zu schlieBen
und es dem System zu ermdglichen, das
Standardverzeichnis basierend auf der
Auswahl Offset All Program (Offset fir alle
Programme) zu aktualisieren.

Wenn Offset All Program (Offset fiir alle Programme) aktiviert ist:

¢ Das Verzeichnis D:\auto wird vom System automatisch erstellt.
Programme, die die gleichen Offsets verwenden sollen, missen in
diesem Verzeichnis gespeichert werden.

e Um sicherzustellen, dass ein Programm im richtigen Verzeichnis fur die
gemeinsame Verwendung von Offsets gespeichert wird, missen Sie
ein neues Programm erstellen und dann Save (Speichern) oder Save
As (Speichern unter) wéhlen. Das Verzeichnis D:\auto wird vom System
automatisch geéffnet.

HINWEIS: Wenn Offset All Program (Offset fir alle Programme) deaktiviert
ist, kehrt das System automatisch zum Speichern von Programmen im
Standardverzeichnis D:\save zurlick.

System auf die Werkseinstellungen zuriicksetzen

Um alle Einstellungen auf den Werkstandard zurlickzusetzen, 6ffnen und schlieBen Sie die folgende, auf Laufwerk D
gespeicherte Datei: D:\ever_sn\Initial Setup.
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Programmierung

Diese Sektion enthélt Kurzanleitungen fir die am h&ufigsten durchgefiihrten Programmierungsaufgaben. Siehe
“Programme erstellen und ausfihren” um Beispiele zu bekommen, wie man Dosiersoftware nutzt und eine
komplette Programmierung erstellt. Falls Sie Schwierigkeiten haben eine Programmierung fiir Ihre Anwendung zu
erstellen, kontaktieren Sie einen Vertreter von Nordson EFD. Bevor Sie diese Sektion verwenden:

e Beenden Sie alle mdglichen Installationsaufgaben. Siehe “Installation” auf Seite 19.
e Beenden Sie alle nétigen Setup Aufgaben. Siehe “Setup” auf Seite 46.

e Siehe “Konzepte” auf Seite 27 fiir wichtige Konzepte der Roboterprogrammierung und fiir eine Ubersicht der
Bildschirme und Icons der DispenseMotion Software.

Programme erstellen und ausfiihren

Diese Auflistung zeigt die grundlegenden Schritte, um ein Programm zu entwickeln und auszuflihren. Jedes
Programm ist verschieden. Nutzen Sie die grundlegenden Schritte und sehen Sie bei “Wie erstelle ich Muster?” auf
Seite 77 und “Anhang A, Command Funktion Reference” auf Seite 138, um das gewlinschte Anwendungsmuster
flr ein Werkstlick oder eine Gruppe von Werkstlicken zu erhalten.

VORAUSSETZUNGEN
O Das System ist richtig eingestellt. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf Seite 54.

O Falls die Spitze oder ein Element auf dem Z-Achsenkopf gedndert wurde, flihren sie das Systemsetup und die
Kalibirierung noch einmal aus, in dem Sie den Ersteinrichtungsassistenten benutzen. Siehe “Das System mit dem
Erstinstallationsassistenten des Roboters einrichten” auf Seite 58.

O Das System befindet sich im richtigen Modus (Tip oder CCD).
O Ein Werkstlck liegt richtig auf der Arbeitsflache.

# Klick Schritt
1 e Klicken Sie auf den PROGRAM Tab.
Frogram
Adresse 1 ist fur die Eingabe eines Befehls verflgbar.
2 - E - E e Bewegen Sie die Dosiernadel durch Klicken der Navigationsicons zur
lly_ = [ gewtlinschten XYZ Position.
3 e Geben Sie einen Setup- oder Dosierbefehl ein, der dem Roboter sagt, was

A _: | Command | er zu tun hat. Klicken Sie ein Befehlsicon oder machen Sie einen Doppelklick

»
! ‘ irgendwo in die Adresszeile, um einen Befehl vom Drop-down Menii
auszuwahlen.

4 e Bearbeiten Sie die Einstellungen der Befehlsparameter. Beachten sie die
folgenden Abschnitte der Betriebsanleitung fiir Informationen zur Erstellung
eines Programms:

- “Uber Programme und Befehle” auf Seite 27 (einschlieBlich der
bewahrten Verfahren)

- “Wie erstelle ich Muster?” auf Seite 77
- “Wie erstellt man eine Markierung?” auf Seite 81

- “Anhang A, Command Funktion Reference” auf Seite 138 (enthalt
detaillierte Informationen zu allen Befehlen)

e Wiederholen Sie Schritte 2-4 bis das Programm fertig ist.

ey e Um einen Befehl zu I6schen, klicken Sie erst auf die Adresszeile und dann auf
das Léschen Icon.

7 , e Klicken Sie auf END PROGRAM, um das Programm zu beenden.
END

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Programme erstellen und ausfiihren (Fortsetzung)

# Klick Schritt

8 ¢ Klicken Sie VIEW oder RUN, um das Programm zu testen und nehmen Sie
- oder - dann Anderungen vor, bis das Programm korrekt lauft.

HINWEIS: VIEW (ANSICHT) fuhrt ein Programm aus, das mit der Kamera
verfolgt wird, ohne dass FlUssigkeit dosiert wird. RUN startet das tatsachliche
Programm, mit der Abgabe von Material.

9 @ e Klicken Sie NEUE DATEI.
> ¢ Klicken Sie SPEICHERN. Falls die Datei noch nicht benannt wurde, geben Sie

einen Namen flr die Datei ein.

e Klicken Sie JA/OK, wenn Sie nach einer Bestatigung gefragt werden.

Wie man der Programmierung Kommentare hinzufugt

Sie kdnnen eigene Kommentare zu jeder Befehlsadresszeile im Programm hinzufligen.

VORAUSSETZUNGEN
O Die Programmierung, der Sie einen Kommentar hinzufigen méchten, ist gedffnet.
# Klick Schritt Referenzbild
1 [« \V&hlen Sie eine leere Befehlsadresszeile.
A \Command \
|4 HINWEIS: Kommentare miissen in eine
‘ leere Zeile eingegeben werden. Wenn Sie
versuchen einen Kommentar in eine Zeile
einzutragen, die bereits einen Befehl enthalt,
deaktivieren Sie den Befehl.
2 e Klicken Sie ADDRESSE DEAKTIVIEREN.

e Geben Sie Inren Kommentar im Enter
Comment Fenster ein.

e Klicken Sie zum Speichern auf OK.

e Um einen Kommentar zu 16schen, wahlen
ut Sie den Kommentar und klicken danach
‘ LOSCHEN.

]

A \ Command \
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Wie sperre oder entsperre ich ein Programm?

Verwenden Sie das Kontrollkdstchen Programm sperren auf dem Bildschirm System-Setup, um ein Programm vor
unbefugter Bearbeitung zu schiitzen. Verwenden Sie das Kontrollkdstchen Kameraregister, um die Ansicht des
Kameraregisters festzulegen.

#
1

Schritt

o Offnen Sie das Programm, das Sie sperren mdchten. Es sollte sichtbar sein,
wenn der Programm Tab ausgewahlt ist.

Sys tem e Klicken Sie SYSTEM EINSTELLUNGEN > OFFNEN. Falls nétig, geben Sie

Setup das Passwort ein.
.

3 Um ein Programm zu sperren:
Password
e Markieren Sie CAMERA TAB.
e Markieren Sie LOCK PROGRAM.
Open

e Um den Bedienern zu erlauben, das Programm zu wechseln, wenn Programm
sperren aktiviert ist, markieren Sie ENABLE FILE SWITCH.

e ¢ Klicken Sie auf PROGRAM TAB.
P Enable Fie Swiich ¢ Klicken Sie auf HOME.

N
)
."‘2

Wenn das Kameraregister und die Option Programm sperren aktiviert sind,
kénnen Bediener das aktuell gedffnete Programm ausflihren, anzeigen

>
oder anhalten, aber keine Anderungen am Programm vornehmen. Auf dem
oz g S n Kameraregister sehen Bediener eine groBere Kameraansicht und kénnen
keine Kameraeinstellungen &ndern.

Camera Tab

So entsperren Sie ein Programm:
e Deaktivieren Sie LOCK PROGRAM.
— e Deaktivieren Sie CAMERA TAB.
Wenn LOCK PROGRAM nicht markiert ist, ist das aktuell getffnete
Password

Password

Programm nicht gesperrt und kann geéndert werden. Wenn CAMERA TAB
nicht markiert ist, sehen Bediener die normalen primaren und sekundaren
[ Lock Program Ansichten auf der Registerkarte Kamera.

[[] Enable File Switch

[O] Camera Tab
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Linie oder Kreis auf einem Werkstiick messen

Das System kann den Abstand zwischen zwei Punkten oder dem Durchmesser eines Kreises auf dem Werkstiick
messen.

# Klick Schritt Referenzbild
1 ¢ Klicken Sie auf CAMERA, um zum

Kamerabildschirm zu gelangen.
2 v = 1z e Bewegen Sie die Kamera solange, bis Sie den

= 1z Bereich des Werkstlickes, der ausgemessen
werden soll, im Kamerabildschirm sehen und
stellen Sie dann den Kamerafokus scharf.

3 e Um eine Linie zu messen, klicken Sie auf das
MEASURE LENGTH Icon.
e Um den Durchmesser eines Kreises zu
messen, klicken Sie auf das MEASURE

CIRCLE DIAMETER Icon.

4 ¢ Um das Messwerkzeug zu entfernen, klicken
Sie auf die Mitte von Measure Length oder
Measure Circle und dann auf DELETE.
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Wie erstelle ich Muster?

Die bildverarbeitungsgefiihrte Dosiersoftware gibt Ihnen die Méglichkeit, Muster auf verschiedene Arten zu erstellen.
Dieser Teil der Betriebsanleitung liefert Beispiele fir die Programmierung der am haufigsten genutzten Sequenzen.
Nutzen Sie diese Beispiele als Richtlinie fir das Erstellen anderer Muster. Siehe “Anhang A, Command Funktion
Reference” auf Seite 138 fur detaillierte Informationen zu allen Befehlen. Siehe “Wie benutzt man das Beispiel-
Icon” auf Seite 78 flr einige vorprogrammierte Beispielprogramme der DispenseMotion Software.

Dosierpunkt Beispielprogramm

A - [Command E |2 E |4 5 6
" |1 ZClearance Setup 10 1
| |2 Dispense Dot Setu 0.5 0.1
|3 Dispense End Setu 100 5 5
|4 Dispense Dot 0 0 0
|5 Dispense Dot 10 0 0
|6 Dispense Dot 20 0 0
|7 End Program

Linien und Bégen Beispielprogramm

A : [Command B [2 E (4 |5 I3
A Z Clearance Setup 0 0
| |2 Line dispense Setu 0 0 0 0 0 0
|3 Line Speed 1
| |4 Line Stan 0 0 0
| |5 Line Passing 50 0 0
| |6 Arc Point 75 25 0
L |7 Line Passing 50 50 0
It Line End 0 50 0
9 End Program
Line Start Line Passing
point point

Arc Point

Line End Line Passing
point point
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Kreis Beispielprogramm

HINWEISE:
¢ Die X- und Y-Koordinaten legen die Mitte des Kreises fest.

e Der Durchmesser des Kreises auf dem Werkstiick wurde mit 5,5 mm ausgemessen. Klicken Sie das Measure
Circle Diameter Icon auf dem Kamerabildschirm an, um den Durchmesser des Kreises auf einem Werkstlick zu
messen. Siehe “Linie oder Kreis auf einem Werkstlick messen” auf Seite 76.

A : [Command i 2 3 (4 5 |6
|1 Z Clearance Setup 0 0
2 Label 1
3 Fiducial Mark 0 100 40 19
4 Fiducial Mark 200 100 40 19
|5 Step & Repeat X 5 5 5 5 1 10001
|6 Label 2
|7 Fiducial Mark Adjus
8 Dispense Dot 113.389  38.39 50.938
19 Circle 113389 38.39 50.938 40 0 360
| |10 Step & Repeat X 5 5 5 5 1 10002
11 EndProgram

Wie benutzt man das Beispiel-lcon

Eine Auswahl von vorprogrammierten Befehlssatzen ist verflgbar, wenn Sie auf das Example Icon klicken. Sie
kénnen diese Programme als Startpunkt fir jedes Programm benutzen.

= = A= =) =10 =
0| ) [ (6B [ [ (50 [Bs) (I (= [ Jr(U — €3] Fiducial Mark + Step Repeat
Kl <
e Command 1 2 3 4 B 5 e Camera Trigger
2 ]

Laser Detect

Laser Height

Laser Height + Step Repeat
Line

Line + Step Repeat
Dispense Dot

Dispense Dot + Step Repeat

Arc

Arc + Step Repeat
Find Mark

Find Mark + Step Repeat

Fiducial Mark.

78
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Wie dosiert man mehrere Werkstiicke in einem Array?
Verwenden Sie den Step & Repeat Befehl, um mehrere Werkstiicke in einem Array zu dosieren.

HINWEIS: Sie kénnen das Icon Block Schritt & Wiederholung benutzen, um die Dosierung flir nicht vorhandene
Werkstlicke zu deaktivieren. Siehe “Wie deaktiviert man die Dosierung fur bestimmte Werkstticke in einem Array?”
auf Seite 80.

VORAUSSETZUNGEN
O Das System ist richtig eingestellt. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf Seite 54.

O Falls die Spitze oder ein Element auf dem Z-Achsenkopf geéndert wurde, flihren sie das Systemsetup und die
Kalibirierung noch einmal aus, in dem Sie den Ersteinrichtungsassistenten benutzen. Siehe “Das System mit dem
Erstinstallationsassistenten des Roboters einrichten” auf Seite 58.

O Das System befindet sich im richtigen Modus (Tip oder CCD).
O Mehrere Werkstlicke sind ordnungsgeman auf der Fixierplatte positioniert.

# Klick Schritt
1 e Klicken Sie auf den PROGRAM Tab. Dann klicken Sie auf das Example Icon
S und wéhlen FIND MARK + STEP & REPEAT aus. Klicken Sie YES, wenn Sie

aufgefordert werden zu bestatigen.
Ein Step & Repeat X Beispielprogramm erscheint.

HINWEIS: Sie konnen auch Step & Repeat Y verwenden, um auf mehrere
Werkstiicke in einem Array zu dosieren. Siehe “Anhang A, Command
Funktion Reference” auf Seite 138 flr detaillierte Informationen zu beiden
Step & Repeat Befehlen.

2 by 1z ¢ Bewegen Sie die Dosiernadel zum ersten Werksttick in dem Array und
“-‘IT =1z erstellen Sie eine Markierung. Siehe “Wie erstellt man eine Markierung?” auf
- Seite 81 falls bendtigt.
3 e Klicken Sie auf den FIND MARK (MARKIERUNG SUCHEN) Befehl und geben
Sie die Nummer der Markierung aus Schritt 2 ein.
4 ¢ Klicken Sie auf die tbrigen Befehle und geben Sie die passenden Parameter

fur Ihr Array ein. Siehe “Anhang A, Command Funktion Reference” auf
Seite 138, fur detaillierte Informationen zu beiden Step & Repeat Befehlen.

5 e Klicken Sie auf END PROGRAM, um das Programm zu beenden.
END

6 o Testen Sie das Programm und nehmen Sie Anderungen vor, bis es korrket

A Command 1 2 3 4 5 6
1 Z Clearance Setup 10 1

2 Dispense Dot Setup 0.5 0.1

3 Dispense End Setup 100 5 5

4 Step & Repeat Start

5 Label 1

6 Dispense Dot 0 0 0

7 Dispense Dot 10 0 0

8 Dispense Dot 20 0 0

9 Step & Repeat X 10 10 2 2 1 10001
10  End Program

11
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Wie deaktiviert man die Dosierung fiir bestimmte Werkstiicke in
einem Array?

Sie kdnnen Block Schritt & Wiederholung benutzen um damit den Dosiervorgang fiir bestimmte Werkstiicke im
Array zu aktivieren oder deaktivieren.

HINWEIS: Verwenden Sie Step & Repeat Befehle, um Programme zu erstellen, die das gleiche Muster auf mehrere
Werkstlicke in einem Array dosieren. Siehe “Wie dosiert man mehrere Werkstlicke in einem Array?” auf Seite 79.

VORAUSSETZUNGEN
O Das System ist richtig eingestellt. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf Seite 54.

O Das System befindet sich im richtigen Modus (Tip or CCD).
O Mehrere Werkstlicke sind ordnungsgeman auf der Fixierplatte positioniert.

O Das richtige Step & Repeat fir das Array auf der Fixierplatte ist gedffnet.
# Klick Schritt

Program

¢ Klicken Sie auf das Symbol STEP & REPEAT BLOCK (SCHRITT & BLOCK
WIEDERHOLEN).

Das Run Block Select Fenster erscheint.

e Vergewissern Sie sich, dass der Programmbildschirm geoffnet ist.

r
B|

FEEEEE

e Um den Dosiervorgang fiir bestimmte Werkstiicke zu deaktivieren, klicken Sie
den Werkstiickstandort im Fenster an. Ausgewahlte Stellen erscheinen nach
dem Deaktivieren in rot.

- Grin: Aktiviert
- Rot: Deaktiviert

x R Y Block No
¢ Lassen Sie das Run Block Select Fenster wéhrend der Dosierung gedffnet.

HINWEIS: Siehe unten “Funktionen der Icons im Blockauswahl ausflihren
Fenster” fur die Funktionen der Blockauswahl ausfiihren Fenster-lcons.

4 e Wenn die Dosierung abgeschlossen ist, schlieBen Sie das Run Block Select
Fenster. Das System setzt alle deaktivierten Auswahlen zurtick.

Funktionen der Icons im Blockauswahl ausfiihren Fenster

Icon Name Icon Funktion
Refresh ) -
(Aktualisieren) - Aktualisiert das Fenster

Select Entity -~
(Einheit Y Wahlt eine Gruppe von Blocken
auswabhlen)

Cancel Select

Hebt die Auswahl der gewéahlten

(Auswahl 28 Elemente ab.

abbrechen)

;I:l?s%lviﬁlelect Schaltet einen ausgewahiten Block
umschalten) zwischen aktiviert und deaktiviert um.
Run Block

Select D FUhrt die momentan ausgewahlten und
(Blockauswahl aktivierten Blocke aus.

ausflihren)
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Wie erstellt man eine Markierung?

Siehe “Uber Markierungen” auf Seite 30 fir eine Erklérung der Markierungen. Falls Sie Referenzmarkierungen in
einem Programm zur Uberprifung der Ausrichtung eines Werkstiickes nutzen mdéchten, missen Sie mindestens
zwei Markierungen erstellen.

VORAUSSETZUNGEN
O Das System ist richtig eingestellt. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf Seite 54.

O Falls die Spitze oder ein Element auf dem Z-Achsenkopf gedndert wurde, fiihren sie das Systemsetup und die
Kalibirierung noch einmal aus, in dem Sie den Ersteinrichtungsassistenten benutzen. Siehe “Das System mit dem
Erstinstallationsassistenten des Roboters einrichten” auf Seite 58.

O Das System befindet sich im richtigen Modus (Tip oder CCD).
# Klick Schritt Referenzbild

¢ Klicken Sie KAMERA, um zum Kamera
Bildschirm zu gelangen.

2 e Stellen Sie das Bild scharf. Siehe bei Bedarf
“Kamera” auf Seite 17 fiir Anweisungen
zum Scharfstellen der Kamera.

3 e Klicken Sie auf SETUP, um zu den Offset
S S et Feldern des Kamerabildschirms zurlick zu
kommen.

e Klicken Sie SET neben Focus im Offset
Bereich des Kamerabildschirms.

4 ¢ Klicken Sie auf den Camera Tab.

5 e Klicken Sie SET MARK.
‘ Eine rote Box erscheint.

6 ‘ e Klicken und halten Sie die Mitte der roten
Box gedriickt, ziehen Sie sie Uber den
Dosierpunkt, klicken und ziehen Sie dann die
4 Seiten der Box bis sie den Punkt umgeben.

7 e Klicken Sie CENTER, um das rote Kreuz auf
Center dem Ziel zu zentrieren.

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Wie erstellt man eine Markierung? (Fortsetzung)

# Klick Schritt Referenzbild

f ¢ Klicken Sie auf einen Speicherplatz in
der Mark Library, um die Markierung zu

> speichern; klicken Sie dann auf TEMPLATE, j :
sobald das Template Match Fenster i
Template erscheint. it

Das System speichert Markierungen in der
Markierungsbibliothek.

HINWEIS: Falls es auf dem Werkstlick

viele Bereiche gibt, die der gespeicherten
Markierung entsprechen, kénnen Sie
Feineinstellungen vornehmen, wie die Kamera
Markierungen findet und auswertet. Klicken
Sie BEREICH und sehen Sie unter “Wie man
die Genauigkeit von Markierungssuchen
verbessert” unten fir Detailinformationen
nach.

Sie kdnnen jede Markierung in der Mark g - 1., el A L
Library bestimmen, indem Sie mit einem Find Command ~ Find Mark -
Mark oder Fiducial Mark Befehl die Mark No. Peremeter Toput

im Parameter Eingabefenster eingeben. Siehe X0 mm
“Wie nutze ich Marken oder Referenzmarken P e
in einem Programm?” auf Seite 85. Z 0 =
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Erstellen einer Markierungsgruppe

Fir den Befehl “Markierung suchen” oder “Passermarkierung” kann das System nach einer vom Benutzer
ausgewahlten Gruppe von Markierungsbildern suchen und dann das beste Bild auswéhlen. Sie kénnen eine
Gruppe von Markierungsbildern mit unterschiedlichen Lichteinstellungen und Bewertungen mit dem Originalbild
verknupfen. Sie kdnnten diese Funktion zum Beispiel fir die Nadel-XY-Anpassung verwenden: Ein Bild mit sauberer
Nadelmarkierung kann mit nachfolgenden Bildern mit verschmutzter Nadel gruppiert werden, um die Leistung einer
Nadel-XY-Anpassung zu verbessern.

VORAUSSETZUNGEN
O Das System befindet sich im CCD-Modus.

O Die Markierungsbilder, die Sie gruppieren mdchten, sind in der Markierungsbibliothek gespeichert.

# Klick Schritt Referenzbild

1 e Klicken Sie auf CAMERA, um den
Kamerabildschirm aufzurufen.

Qe

P

e Klicken Sie mit der rechten Maustaste
auf die urspriingliche Markierung, die Sie
mit anderen Bildern gruppieren méchten,
und wéhlen Sie dann PROPERTY, um
das Fenster Template Match zu 6ffnen.

e Geben Sie in das Feld GROUP eine
Nummer flr die Gruppe ein (in diesem
Beispiel 1). Wiederholen Sie diesen
Schritt fir jedes Bild, das Sie der Gruppe
hinzufligen mdchten.

[ vy

>1

HINWEIS: Um das System zu b

F Fixed Accelerate. Pagel Page2 |

veranlassen, die mit jeder Markierung ovesoo [1 | Vecorce 15| I Emg Sion Ot )| ook k2

. comportoflign p | owpuPororaie [ 1T g
verbundenen Einstellungen (Bewertung, e ] o
Licht usw.) zu verwenden, aktivieren Sie
das Kontrollkastchen Bildgruppe Licht
unter Seite 2 des Expertenfensters. Wenn
diese Option aktiviert ist, ist die Reaktion FTT:W'?‘::?":; -—
des Systems langsamer. Siehe “So
zeigen Sie die Experteneinstellungen an”
auf Seite 50.

[HomeSpeed(mmig)
Xistfso  vist [0 zistfpo | xzd 2 vand 2 zond |2
Rist[20 RHome [0 Rand [3

oo
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Wie man die Genauigkeit von Markierungssuchen verbessert

Falls auf dem Werkstlick viele Bereiche gibt, die der gespeicherten Markierung entsprechen, kénnen Sie die
Bereichsfunktion des Mustervergleichsfensters benutzen, um die Art feinzujustieren, wie die Kamera diese
Bereiche im Vergleich zur gespeicherten Markierung bewertet. Dies verbessert die Genauigkeit, mit der das System
Markierungen findet.

HINWEIS: Erweiterte Funktionen zur Bearbeitung gespeicherter Markierungsbilder zum schnelleren und genaueren
Auffinden durch das System stehen in der optionalen OptiSure-Zusatzsoftware zur Verfigung. Die Artikelnummern
der OptiSure-Ausstattung finden Sie unter “OptiSure-Software-Schllssel” auf Seite 126. Bedienungshinweise
finden Sie im OptiSure-Handbuch.

VORAUSSETZUNGEN
O Das System ist im CCD-Modus.

O Die Markierung, diese Sie feinjustieren, wird in der Markierungsbibliothek gespeichert.

# Klick Schritt Referenzbild

¢ Klicken Sie KAMERA, um zum Kamerabildschirm zu
gelangen.

1 B
R 2
1]
2 e Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf ein } ,
beliebiges Bild in der Markierungsbibliothek und j )
wahlen Sie PROPERTY (EIGENSCHAFTEN). =
e : o Iv] . 1] E=el]
Das Mustervergleichsfenster erscheint. = e Qﬁﬂﬂﬁg
e | ) | o | | | e | ez
3 ¢ Klicken Sie BEREICH

e Siehe “Fenster Mustervergleich und Bereich” auf
Seite 36, um herauszufinden, wie man mit dem
Fenster Bereich feineinstellt, wie die Kamera nach
Bildern sucht und diese gegen &hnliche Bereiche auf
dem Werkstlck evaluiert.

84
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Wie nutze ich Marken oder Referenzmarken in einem Programm?
Nutzen Sie den Markierungsbefehl im Programm wie folgt:

e Um zu bestétigen, ob ein Werkstlick vorhanden ist oder nicht.

e Um zu bestatigen, dass das richtige Werkstiick vorhanden ist.

e Um die XY Position eines Werkstlickes zu prifen.
Benutzen Sie zwei Referenzmarken in einem Programm wie folgt:

e Bewegen Sie die Dosiernadel zu einem bestimmten Zielbereich auf dem Werkstick.

¢ Um die XY Ausrichtung auf dem Werkstlick zu Gberprifen. Das System passt das Programm automatisch an,
um Anderungen in der Ausrichtung anzugleichen.

VORAUSSETZUNGEN
O Das System ist richtig eingestellt. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf Seite 54.

O Das System befindet sich im CCD Modus.

# Klick Schritt

e Stellen Sie fest, ob sie eine oder zwei Marken erstellen miissen und erstellen
Sie diese dann. Siehe “Wie erstellt man eine Markierung?” auf Seite 81 flr
den Ablauf zur Erstellung von Markierungen.

2 A * Geben Sie einen Find Mark Befehl oder zwei Find Fiducial Mark Befehle zu
ly_ le Beginn eines Programms ein.
3 e Wenn das Programm einen Step & Repeat Befehl enthalt, nutzen Sie Mark
Adjust oder Fiducial Mark Adjust Befehle.
4 e Sehen Sie sich das unten abgebildete Beispielprogramm als Richtlinie an.
A : [Command [1 [2 |3 (4 [5 [6
1 Z Clearance Setup 0 0
(2 Label 1
|3 Find Mark 158.896  30.442 46.555 19
| |4 Step & Repeat X 5 5 5 5 1 10001
|5 Label 2
L Mark Adjust
|7 Dispense Dot 113.389 38.39 50.938
| |8 Dispense Dot 113.224  38.394 50.938
(9 Step & Repeat X 5 5 5 5 1 10002
10 End Program

A . [Command 1 |2 3 (4 |5 6
A Z Clearance Setup 20 1
|2 Label 1
|3 Fiducial Mark 0 0 0 1
|4 Fiducial Mark 0 0 0
|5 Line dispense Setu 0.5 2 0.6 1.5 3 0.7
| |6 Dispense End Setu 100 5
|7 Line Speed 10
|8 Line Start 0 0 0
|9 Line Passing 10 0 0
| |10 LineEnd 0 10 0
| |11 Step & Repeat X 10 10 2 2 1 10001
| (12 EndProgram
13
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Verwenden von Triggermarkierungen in einem Schritt- und
Wiederholungsprogramm

Wenn Sie auf mehrere Werkstlicke in einem Array dosieren, kdnnen Sie die Befehle Camera Trigger (Kamera-
Ausléser), Trigger Mark (Triggermarkierung) und Rectangle Adjust (Rechteck anpassen) verwenden, um eine
korrekte Dosierung fiir alle Werkstlicke sicherzustellen, die leicht gedreht sind, wie im folgenden Beispiel gezeigt.
Wenn die XY-Orientierung eines Werkstlcks leicht gedreht wird, passt das System die Programm-Offsets zum

Ausgleich automatisch an.

Beispiel flir Werkstticke, die in einem Array leicht gedreht werden; verwenden Sie die Befehle Camera Trigger, Trigger Mark und

Rectangle Adjust, damit das System die XY-Orientierung jedes Werkstticks in einem Array Uberpriift und den Dosierweg fiir die
gedrehten Werkstiicke automatisch anpasst.

Es gibt zwei Mdglichkeiten, diese Funktion zu nutzen: Wahlen Sie die Methode aus, die fiir lhre
Anwendung am besten geeignet ist:

Methode Nummer | Anmerkungen Siehe:

Methode 1 e Erfordert mehr Zeit flr die Programmierung “Methode 1: Verwendung von acht
Triggermarkierungen (hdchste

Erfordert mehr Zeit fir d t di
* ordert mehr Zeit fiir das System, die Genauigkeit)” auf Seite 87

Markierungen zu finden

e Hochste Genauigkeit

Methode 2 e Erfordert weniger Zeit fir die Programmierung “Methode 2: Verwendung von zwei
e Erfordert weniger Zeit fir das System, die ;zg[gegénarklerungen (schneller)” auf

Markierungen zu finden

¢ Niedrigerer Genauigkeit

HINWEISE:

¢ Verwenden Sie die Befehle Camera Trigger, Trig Mark und Rectangle Adjust nur in einem Schritt- und
Wiederholungsprogramm (flr die Dosierung in einem Array).

e Wenn die Befehle Camera Trigger, Trig Mark und Rectangle Adjust verwendet werden, missen die Schritt- und
Wiederholungsparameter fir Path (Pfad) auf S Path (S Pfad) gesetzt werden.
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Verwenden von Triggermarkierungen in einem Schritt- und
Wiederholungsprogramm (Fortsetzung)

Methode 1: Verwendung von acht Triggermarkierungen (h6chste Genauigkeit)

VORAUSSETZUNGEN

O Das System ist richtig eingestellt. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf Seite 54.
O Das System befindet sich im richtigen Modus (Tip oder CCD).

O Mehrere Werkstlicke sind ordnungsgemaB auf der Fixierplatte positioniert.

Ubersicht zur Verwendung von acht Triggermarkierungen in einem Schritt- und
Wiederholungsprogramm

Die folgenden Schritte sind erforderlich, um mit Hilfe der Befehle Camera Trigger, Trigger Mark und Rectangle
Adjust ein Schritt- und Wiederholungsprogramm zu erstellen, wodurch (1) das System die XY-Orientierung jedes
Werkstlicks in einem Array Uberpriift und (2) die Dosierung entsprechend anpasst:

e Erstellen und Speichern von Markierungsbildern auf jeder Seite eines rechteckigen Bereichs auf dem
Werkstlck. Fiur jede Markierung mussen die Werte flr Breite und Hohe bekannt sein.

e Einrichten des Suchbereichs fir jede ausgewahlte Markierung in den horizontalen Ebenen und anschlieBend fiir
jede ausgewahlte Markierung in den vertikalen Ebenen. In der nachstehenden Abbildung sind die Positionen der
horizontalen und vertikalen Markierungen dargestellt.

e Korrekte Eingabe der Befehle Camera Trigger, Trig Mark und Rectangle Adjust im Dosierungsprogramm.

1 2 ~<«——Horizontale Markierungen 1
und 2

Vertikale Markierungen :' ", Vertikale Markierungen 7

5und 6 . fund8
.6 —> | <——— 8.
3 4 <«——Horizontale Markierungen 3
und 4

Korrekte Auswahl von acht horizontalen und vertikalen Markierungspositionen auf einem Werkstlick in einem Array
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Methode 1: Verwendung von acht Triggermarkierungen (hochste Genauigkeit)
(Fortsetzung)

Erstellen von vier horizontalen Triggermarkierungen und Einstellen des Bereichs

# Klick Schritt Referenzbild
1 ¢ Klicken Sie auf CAMERA (Kamera), um

zum Kamerabildschirm zu gelangen.
2 e Fokussieren Sie das Bild. Unter

“Kamera” auf Seite 17 finden Sie bei
Bedarf Anweisungen zum Fokussieren
der Kamera.

3 e Klicken Sie auf LENS (Linse) und stellen  =lolelelo ]| — %
Sie den Wert fir SHUTTER (Ausléser) g B i '..."

auf den niedrigstmdglichen Wert ein, bei
dem Sie das Werkstlick noch deutlich
sehen kdnnen.

| Fus] -]
JﬂJjﬁg

o] ] o] 53] | 44 44- e N

e Klicken Sie auf CENTER (Zentrieren),
um das Bild des Werkstiicks in der
Kameraansicht zu zentrieren.

4
Canter

Wichtig: Die Kamera muss exakt Uber
dem Werkstiick zentriert werden, da die
Offset-Werte automatisch berechnet
werden.

e Klicken Sie auf SET MARK (Markierung
setzen), klicken und ziehen Sie das
Fadenkreuz des roten Quadrats Uber
das erste horizontale Ziel auf dem
Werkstlick und klicken und ziehen Sie
dann die roten Rander des Quadrats um

das Ziel.

e Doppelklicken Sie auf das Fadenkreuz ol
in der Ml.tte des roten Ol{adrats und o e
geben Sie dann die gewlinschten Werte @EE [ Cener
flr Breite und Hohe ein. Widn Height

,r 'F nit Pixel
HINWEIS: Fir horizontale Markierungen
kann der Wert flr die Breite kleiner sein, Cancel
der Wert flr die Hohe sollte jedoch
hoch genug sein, damit das System die
Markierung finden kann.

| |

e Notieren Sie sich diese Werte zur
spéateren Verwendung.

7 2 ¢ Klicken Sie auf einen Bildspeicherplatz
in der Markierungsbibliothek, um die
> Markierung zu speichern, und klicken
Sie anschlieBend auf TEMPLATE
Template (Vorlage), wenn das Fenster Template
Match (Vorlagenabgleich) erscheint.

Fortsetzung auf der nédchsten Seite
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Methode 1: Verwendung von acht Triggermarkierungen (hochste Genauigkeit)
(Fortsetzung)

Erstellen von vier horizontalen Triggermarkierungen und Einstellen des Bereichs (Fortsetzung)

# Klick Schritt Referenzbild
8 s | e Klicken Sie auf RANGE (Bereich), um B i B EEE
den Bereich festzulegen, in dem das comerx Comtory
System nach einer Markierung sucht. p19s s | Center
¢ Doppelklicken Sie auf das Fadenkreuz B D
in der Mitte des roten Quadrats und
geben Sie dieselben Werte flr Breite Cancel

und Hohe ein, die Sie in Schritt 6
eingegeben haben.

| HINWEIS: Um eine hohere Genauigkeit

i zu erreichen, stellen Sie sicher, dass
die Werte fir Width (Breite) und Height
(HOhe) sowohl fur Set Mark (Markierung
einrichten) als auch fur Range (Bereich)
gleich sind.

e Klicken Sie auf OK.
e Klicken Sie zum Speichern erneut auf

RANGE.
9 e Wiederholen Sie die Schritte 4 bis 8 flr 1

die Ubrigen drei Markierungen in den %

horizontalen Ebenen (Ziffern 2, 3 und 4 i

im Referenzbild). n
Horizontale
Markierungen
(1,2,8,4)

10 e Fahren Sie mit dem nachsten Verfahren
fort, um die vertikalen Markierungen
einzurichten.
Erstellen von vier vertikalen Triggermarkierungen und Einstellen des Bereichs

# Klick Schritt Referenzbild

1 e Klicken Sie auf CENTER, um das Bild
Center

des Werkstlicks in der Kameraansicht
zu zentrieren.

Wichtig: Die Kamera muss exakt Gber
dem Werkstlick zentriert werden, da die
Offset-Werte automatisch berechnet
werden.

e Klicken Sie auf SET MARK (Markierung
setzen), klicken und ziehen Sie das
Fadenkreuz des roten Quadrats
Uber das erste vertikale Ziel auf dem
Werkstlick und klicken und ziehen Sie
dann die roten Rander des Quadrats um

das Ziel.

Fortsetzung auf der ndchsten Seite

2
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Methode 1: Verwendung von acht Triggermarkierungen (hochste Genauigkeit)
(Fortsetzung)

Erstellen von vier vertikalen Triggermarkierungen und Einstellen des Bereichs (Fortsetzung)

# Klick Schritt Referenzbild
3 - Ned e Doppelklicken Sie auf das Fadenkreuz ~leix
in der Mitte des roten Quadrats und e

geben Sie die Werte fiir Breite und Hohe @EE  [° | Cerer

639 479 nit Pixel
HINWEIS: Fir vertikale Markierungen

kann der Wert flir die Hohe kleiner sein, ﬂl
der Wert flr die Breite sollte jedoch
hoch genug sein, damit das System die
Markierung finden kann.

¢ Notieren Sie sich diese Werte zur
spateren Verwendung.

4 2 ¢ Klicken Sie auf einen Bildspeicherplatz
in der Markierungsbibliothek, um die
> Markierung zu speichern, und klicken
Sie anschlieBend auf TEMPLATE, wenn
Template das Fenster Template Match erscheint.
5 e Klicken Sie auf RANGE, um festzulegen,
wie das System nach einer Markierung S
sucht. pies  [aos Certer
o Doppelklicken Sie auf das Fadenkreuz T
in der Mitte des roten Quadrats und
geben Sie dieselben Werte flr Breite Cancel

und Hohe ein, die Sie in Schritt 3
eingegeben haben.

HINWEIS: Um eine hdhere Genauigkeit
zu erreichen, stellen Sie sicher, dass
die Werte fir Width (Breite) und Height
(Hohe) sowohl fur Set Mark (Markierung
einrichten) als auch fur Range (Bereich)
gleich sind.

e Klicken Sie auf OK.

e Klicken Sie zum Speichern erneut auf
RANGE.

6 e Wiederholen Sie bei liber dem
Werkstulick zentrierter Kamera die
Schritte 1 bis 5 fiir die Ubrigen drei Vertikale
Markierungen in den vertikalen Ebenen Markierungen
(Ziffern 6, 7 und 8 im Referenzbild).

Alle acht Markierungen sind jetzt in der
Markierungsbibliothek gespeichert.
Diese acht Markierungen kénnen nun
als Triggermarkierungen im Schritt-
und Wiederholungs-Dosierprogramm
verwendet werden.

7 e Fahren Sie mit “Verwenden von acht
Triggermarkierungen in einem Schritt-
und Wiederholungsprogramm” auf
Seite 91 fort.
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Methode 1: Verwendung von acht Triggermarkierungen (héchste Genauigkeit)
(Fortsetzung)

Verwenden von acht Triggermarkierungen in einem Schritt- und Wiederholungsprogramm

# Klick

Schritt Referenzbild

1

A \ Command

N

®

¢ Doppelklicken Sie auf eine Befehlsadresszeile  slalaaiocleio=al-liloo

und wahlen Sie CAMERA TRIGGER aus. (T e ——

HINWEIS: Der Befehl Camera Trigger
muss in der Nahe des oberen Bereichs des
Programms sein.

Center

Klicken Sie auf CENTER, um das Bild
des Werkstlicks in der Kameraansicht zu
zentrieren.

Wichtig: Die Kamera muss exakt Giber dem
Werkstlick zentriert werden, da die Offset-
Werte automatisch berechnet werden.

A \ Command

Y

®

Doppelklicken Sie auf eine Befehlsadresszeile
und wahlen Sie TRIG MARK aus.

Das Befehlsfenster fir die
Triggermarkierungen 6ffnet sich.

Geben Sie die Markierungsnummer der ersten
Triggermarkierung im Feld No. (Nr.) ein.

Das System flillt die Felder OX und OY
automatisch aus.

HINWEIS: OX steht fir Offset X und OY
fir Offset Y; das System berechnet den
Abstand von OX und OY, gemessen von
der Mitte des Werkstiicks bis zum Bild der
Triggermarkierung.

Wiederholen Sie die Schritte 2 bis 3 flr die
verbleibenden Triggermarkierungen.

A \ Command

Y

*®

Doppelklicken Sie auf eine
Befehlsadresszeile, wahlen Sie RECTANGLE
ADJUST und klicken Sie auf OK.

HINWEIS: Platzieren Sie die Befehle Trig
Mark und Rectangle Adjust in der N&he
des Programmbeginns, hinter dem Befehl
Camera Trigger und vor allen Befehlen zum
Dosiermuster.

Nach Abschluss des Programms wird

im sekundéaren Ansichtsbildschirm

ein gelbes Rechteck um die durch die
Triggermarkierungen festgelegte gewiinschte
Werkstlckorientierung angezeigt.

Sehen Sie sich zur Orientierung das
Beispielprogramm auf der néchsten Seite an.
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Methode 1: Verwendung von acht Triggermarkierungen (hochste Genauigkeit)
(Fortsetzung)

Verwenden von acht Triggermarkierungen in einem Schritt- und Wiederholungsprogramm
(Fortsetzung)

A : |Ccommand [1 |2 |3 4 5 6 B
i 1 Camera Trigger 100
|2 Label 1
I3 Trig Mark 368.522 86.578 58.391 3 0.319 0.02
4 Trig Mark 368.522 86.578 58.391 4 -0.399 -0.02
| |5 Trig Mark 368.522 86.578 58.391 3 0.319 0.02
| |6 Trig Mark 368.522 86.578 58.391 4 -0.399 -0.02
17 Trig Mark 368.522 86.578 58.391 3 0.319 0.02
| |8 Trig Mark 368.522 86.578 58.391 4 -0.399 -0.02
|9 Trig Mark 368.522 86.578 58.391 3 0.319 0.02
10 Trig Mark 368.522 86.578 58.391 4 -0.399 -0.02
| |11 Step & RepeatX -0.298 30.382 1 9 2 10001
| |12 ZClearance Setup 5 1
| |13  Label 2
| [14  Rectangle Adjust
| |15 Line Start 318.212  83.413 88.297
| |16 Line Passing 318912  83.44 88.297
| |17 Line Passing 318.902 83.932 88.297
| |18 Line Passing 318.24 83.9 88.297
| (19 LineEnd 318.212 83413 88.297
| |20 Step &RepeatX -0.298 30.382 1 9 2 10002
L 21 End Program A

Beispielhaftes Schritt- und Wiederholungsprogramm mit Triggermarkierungen unter
Verwendung von Methode 1 (h6chste Genauigkeit)
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Verwenden von Triggermarkierungen in einem Schritt- und
Wiederholungsprogramm (Fortsetzung)

Methode 2: Verwendung von zwei Triggermarkierungen (schneller)

VORAUSSETZUNGEN
O Das System ist richtig eingestellt. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf Seite 54.

O Das System befindet sich im richtigen Modus (Tip oder CCD).

O Mehrere Werkstlicke sind ordnungsgemaB auf der Fixierplatte positioniert.

Erstellen von zwei Triggermarkierungen

# Klick Schritt Referenzbild
1 e Klicken Sie auf CAMERA, um zum

Kamerabildschirm zu gelangen.
2 e Fokussieren Sie das Bild. Unter “Kamera” auf

Seite 17 finden Sie bei Bedarf Anweisungen
zum Fokussieren der Kamera.

3 e Klicken Sie auf LENS und stellen Sie den Wert =l [wl- o[-~ -
fir SHUTTER auf den niedrigstmdglichen P ep— j.i.
' Wert ein, bei dem Sie das Werkstiick noch ) ’ nrm[_,u
deutlich sehen kénnen. ‘- N A

e Klicken Sie auf CENTER, um das Bild
des Werkstlicks in der Kameraansicht zu
zentrieren.

4
Canter

Wichtig: Die Kamera muss exakt tber dem
Werkstlick zentriert werden, da die Offset-
Werte automatisch berechnet werden.

e Klicken Sie auf SET MARK, klicken und
ziehen Sie das Fadenkreuz des roten
Quadrats Uber das erste Ziel auf dem

Werkstlick und klicken und ziehen Sie dann
die roten Rénder des Quadrats um das Ziel.

6 % e Klicken Sie auf einen Bildspeicherplatz in der
Markierungsbibliothek, um die Markierung
> zu speichern, und klicken Sie anschlieBend
auf TEMPLATE, wenn das Fenster Template
Template Match erscheint.

7 e Wiederholen Sie die Schritte 5 bis 6, um eine
zweite Markierung auf dem Werkstiick zu
erstellen.

8 * Fahren Sie mit “Verwenden von zwei
Triggermarkierungen in einem Schritt- und
Wiederholungsprogramm” auf Seite 94 fort.

www.nordsonefd.com/de  info.de@nordsonefd.com +49 89 2000 338 600 Nordson EFD Verkaufs- und Kundendienst fiir Dosiersysteme stehen Ihnen weltweit zur Verfiigung.

93



GVPlus / GV Series Automatisiertes Dosiersystem | Betriebsanleitung fir Gantry Roboter

Methode 2: Verwendung von zwei Triggermarkierungen (schneller) (Fortsetzung)

Verwenden von zwei Triggermarkierungen in einem Schritt- und Wiederholungsprogramm

# Klick Schritt Referenzbild
1 [EEE———— < Doppelklicken Sie auf eine Befehlsadresszeile ﬂﬂﬂkﬂﬂQQMﬂamﬂﬂgﬁj
= (Command |y \yzhlen Sie CAMERA TRIGGER aus. —————
‘ HINWEIS: Der Befehl Camera Trigger

muss in der N&he des oberen Bereichs des
Programms sein.

2 e Klicken Sie auf CENTER, um das Bild
des Werkstlicks in der Kameraansicht zu
zentrieren.

Wichtig: Die Kamera muss exakt (iber dem
Werkstlick zentriert werden, da die Offset-
Werte automatisch berechnet werden.

o] o] | o | ] ] e

3 [ e Doppelklicken Sie auf eine Befehlsadresszeile
A Command 4 \yahlen Sie TRIG MARK aus.

»

1
‘ Das Befehlsfenster fur die

Triggermarkierungen 0Offnet sich.

e Geben Sie die Markierungsnummer der ersten
Triggermarkierung im Feld No. (Nr.) ein.

Das System flllt die Felder OX und OY
automatisch aus.

HINWEIS: OX steht fir Offset X und OY
fir Offset Y; das System berechnet den
Abstand von OX und OY, gemessen von
der Mitte des Werksticks bis zum Bild der
Triggermarkierung.

4 e Wiederholen Sie die Schritte 2 bis 3 fur die
zweite Triggermarkierung.

5 [ < Doppelklicken Sie auf eine e L EE R
A Command Befehlsadresszeile, wahlen Sie RECTANGLE .

— \ ADJUST und klicken Sie auf OK.

HINWEIS: Platzieren Sie die Befehle Trig
Mark und Rectangle Adjust in der Néhe
des Programmbeginns, hinter dem Befehl
Camera Trigger und vor allen Befehlen zum
Dosiermuster.

Nach Abschluss des Programms wird

im sekundéren Ansichtsbildschirm

ein gelbes Rechteck um die durch die
Triggermarkierungen festgelegte gewiinschte
Werkstlckorientierung angezeigt.

Sehen Sie sich zur Orientierung das
Beispielprogramm auf der nadchsten Seite an.
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Methode 2: Verwendung von zwei Triggermarkierungen (schneller) (Fortsetzung)

Verwenden von zwei Triggermarkierungen in einem Schritt- und Wiederholungsprogramm

(Fortsetzung)

A . |Command [1 |2 |3 4 5 6
N Camera Trigger 10

2 Label 1
W TrigMarc 1222399 200896 78562 38 15597 __.0706 |
|4 Trig Mark 222.399 200.896  78.562 39 5.218 -0.118
(k] Step & Repeat X 10 0 5 5 2 10001
L) Z Clearance Setup 5 1
|7 Rectangle Adjust
| I8 Label 2
19 Dispense Dot 184.409 158422 77.201
| |10 Dispense Dot 190 158422  77.201
| __[11  Dispense Dot 150 158422  77.201
| [12 Step & RepeatX 10 0 5 5 2 10001
| [13 EndProgram

14

Beispielhaftes Schritt- und Wiederholungsprogramm mit Triggermarkierungen unter
Verwendung von Methode 2 (schneller)
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Verwenden von Markierungen zum Dosieren auf einem flachen
Werkstuck

Der Edge Adjust (Randanpassung) Befehl wird benétigt, wenn Sie ein Dosierprogramm flir ein Werkstlck erstellen
missen, das Uber eine der folgenden Eigenschaften verflgt:

e Sehr groB3e, abgerundete Ecken
¢ Keine offensichtlichen Merkmale zur Erstellung eines Markierungsbildes

VORAUSSETZUNGEN
O Das System ist richtig eingestellt. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf Seite 54.

O Das System befindet sich im richtigen Modus (Tip oder CCD).

O Um zu lernen, wie diese Funktion verwendet wird, zeichnen Sie ein schwarzes Rechteck mit groBen runden
Ecken auf ein weiBes Blatt Papier und verwenden Sie es als Vorlage.

Ubersicht fiir das Dosieren auf Werkstiicken ohne spezielle Merkmale

Die folgenden Schritte missen durchgefiihrt werden, um ein Programm fur das Dosieren auf sehr flachen
Werkstlcken zu erstellen:

e Erstellen und Speichern von Markierungsbildern auf zwei Seiten eines rechteckigen Bereichs. Fir jede
Markierung mussen die Werte fiir Width (Breite) und Height (H6he) eingegeben werden.

¢ Einstellen des Suchbereichs fiir jede Markierung.

¢ Richtige Verwendung der Find Mark (Markierung suchen) und Edge Adjust (Randanpassung) Befehle im
Dosierprogramm.

Vertikale Markierungen ;3 —> [
3und 4 .
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Verwenden von Markierungen zum Dosieren auf einem flachen
Werkstiick (Fortsetzung)

Erstellen von horizontalen und vertikalen Markierungen auf einem flachen Werkstiick
# Klick Schritt Referenzbild

1

Camera

e Klicken Sie auf CAMERA, um zum

Kamerabildschirm zu gelangen.

Fokussieren Sie das Bild. Unter
“Kamera” auf Seite 17 finden Sie bei
Bedarf Anweisungen zum Fokussieren
der Kamera.

Sat Mark

\%
°

Klicken Sie auf SET MARK
(MARKIERUNG EINRICHTEN) und
ziehen Sie dann ein rotes Rechteck
Uber das erste horizontale Ziel auf dem
Werkstuck.

Zentrieren Sie das rote Rechteck am
Rand des Werkstlicks, indem Sie auf
eine Ecke klicken und diese ziehen.

Doppelklicken Sie auf das Fadenkreuz @ imingROIPop -0 @
in der Mitte des roten Rechtecks und e

geben Sie dann die gewlinschten Werte o o (o]
fir Width (Breite) und Height (H6he) ein
(z. B. 20 und 40). 20 e Unit: Pixel

Klicken Sie auf OK, um die Werte zu
speichern.

Template

Klicken Sie auf einen Bildspeicherplatz
in der Markierungsbibliothek, um die
Markierung zu speichern, und klicken
Sie anschlieBend auf TEMPLATE
(VORLAGE), wenn das Fenster Template
Match (Vorlagenabgleich) erscheint.

Notieren Sie sich die Nummer der
Markierung.

Range

0

>

Center X Center Y

[320] 240 Center ‘

Width Height

20 200 Unit: Pixel
oK | cancel

Range

OK
>

\"

Klicken Sie auf RANGE (BEREICH), um
den Bereich festzulegen, in dem das
System nach einer Markierung sucht.

e Doppelklicken Sie in die Mitte der

Markierung und geben Sie die Werte fiir
Width (Breite) und Height (HOhe) ein.
HINWEIS: Bei horizontalen
Markierungen muss der Wert fur die
Breite gleich der zuvor angegebenen
Breite sein (in diesem Beispiel 20).

Klicken Sie auf OK.

Klicken Sie zum Speichern erneut auf
RANGE (BEREICH).

7 °
‘

Klicken Sie auf CENTER (ZENTRIEREN).

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Verwenden von Markierungen zum Dosieren auf einem flachen
Werkstiick (Fortsetzung)

Erstellen von horizontalen und vertikalen Markierungen auf einem flachen Werkstiick
(Fortsetzung)

# Klick Schritt Referenzbild

e Wiederholen Sie die Schritte 3-7, um die
horizontale Markierung 2 zu erstellen.

e Wiederholen Sie die Schritte 3-5, um
die vertikalen Markierungen 3 und 4 zu
erstellen. In diesem Beispiel wird flr
Breite 40 und fir Héhe 20 verwendet.

3 —>
4 —>

9 e Fahren Sie fort mit “Verwenden des
Edge Adjust (Randanpassung) Befehls
in einem Programm” fort.

Verwenden des Edge Adjust (Randanpassung) Befehls in einem Programm

# Klick Schritt Referenzbild
1 [N e Flgen Sie vier Find Mark (Markierung suchen) cdgnocsse-a i
. :\ | Command Befehle am Anfang des Programms ein, einen . ! e e
‘ fur jedes im vorherigen Verfahren erstellte

Markierungsbild.

2 [ e [(igen Sie nach den Find Mark (Markierung
S :\ | Command suchen) Befehlen einen Edge Adjust
‘ (Randanpassung) Befehl ein.

Sie kdnnen das unten aufgefiihrte
Beispielprogramm als Richtlinie verwenden.

D:\Save\Edge adjust trig mark.SRC
A Command 1 |2 |3 |4 |5 6 =
1 Z Clearance Setup 0 1
2 Label 3
3 Find Mark 204714 123315 16.755 41
4 Find Mark 222827 123.14 16755 42 3
5 Find Mark 189.206 135573 16.755 45
6 Find Mark 189.312 14997 16.755 46
7
8 B
9 Label 4
10 Edge Adjust

* 153.823 122.336 80.685
12 Line Passing 201.534 122.052 80.685
13 Arc Point 204.098 122.681 80.685
14  Line Passing 206.437 124.442 80.685
15  Arc Point 207.489 126.021 80.685
16 Line Passing 208.152 128.493 80.685
17 Line End 208.488 161.521 80.685
18
19 End Program

Beispielprogramm unter Verwendung der Edge Adjust (Randanpassung) und Find Mark (Markierung suchen) Befehle
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Verwenden von Mark Follow (Markierung folgen) zum Dosieren
entlang einer gebogenen Linie

Die Mark Follow (Markierung folgen) und Mark Follow Offset (Markierung folgen Offset) Befehle werden bendtigt,
wenn das System entlang einer gebogenen Linie dosieren soll.

VORAUSSETZUNGEN
O Das System ist richtig eingestellt. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf Seite 54.

O Das System befindet sich im richtigen Modus (Tip oder CCD).

O Um zu lernen, wie diese Funktion verwendet wird, zeichnen Sie eine dicke, leicht gebogene Linie auf ein weiBes
Blatt Papier und verwenden Sie es als Vorlage.

ﬁ

Ubersicht iiber das Dosieren entlang einer gebogenen Linie

Die folgenden Schritte sind erforderlich, damit das System entlang einer langen, gebogenen Linie richtig dosieren
kann:

e Erstellen und Speichern eines Markierungsbildes eines Linienabschnitts. Die Lange der Linie muss ebenfalls
bekannt sein.

e Einstellen des Suchbereichs flr die Markierungsbilder.

e Richtige Verwendung der Find Mark (Markierung suchen), Mark Follow (Markierung folgen) und Mark Follow
Offset (Markierung folgen Offset) Befehle in einem Dosierprogramm.

Erstellen eines Markierungsbildes fiir eine gebogene Linie

# Klick Schritt Referenzbild
1 e Klicken Sie auf CAMERA, um zum

Kamerabildschirm zu gelangen.
2 e Fokussieren Sie das Bild. Unter

“Kamera” auf Seite 17 finden Sie bei
Bedarf Anweisungen zum Fokussieren
der Kamera.

¢ Klicken Sie auf SET MARK
(MARKIERUNG EINRICHTEN) und
d ziehen Sie dann ein rotes Rechteck Uber

den ersten Abschnitt der Ziellinie auf
dem Werksttick.

HINWEIS: In diesem Beispiel wird

die Markierung etwa 2-3 mm von der
linken Seite der Linie erstellt, damit das
System die Markierung innerhalb der
angegebenen Bereichsgrenzen finden
kann, wenn das Werkstlick gewechselt
wird.

e Doppelklicken Sie auf das Fadenkreuz & tmimgrorer S PG
in der Mitte des roten Rechtecks und .
geben Sie dann die gewlinschten Werte r . [[Conr
far Width (Breite) und Height (H6he) ein e
(z. B. 20 und 60). 20 by Unit: Pixel

3

¢ Klicken Sie auf OK, um die Werte zu e M e
speichern. =)

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Verwenden von Mark Follow (Markierung folgen) zum Dosieren
entlang einer gebogenen Linie (Fortsetzung)

Erstellen eines Markierungsbildes fiir eine gebogene Linie (Fortsetzung)

# Klick Schritt Referenzbild

5 2 ¢ Klicken Sie auf einen Bildspeicherplatz

Terrlehe in der Markierungsbibliothek, um die

> Markierung zu speichern, und klicken
Sie anschlieBend auf TEMPLATE
(VORLAGE), wenn das Fenster Template
Match (Vorlagenabgleich) erscheint.

¢ Notieren Sie sich die Nummer der
Markierung.

6 e Klicken Sie auf RANGE (BEREICH), um
den Bereich festzulegen, in dem das

Fanse [ System nach einer Markierung sucht.
> > e Doppelklicken Sie auf das Fadenkreuz
320

Center X Center Y

. =) in die Mitte der Markierung und geben
v oo Sie die Werte fur Width (Breite) und
20 460 Unit: Pixel Helght (Hohe) ein.

HINWEIS: Der Wert flr die Breite muss
== gleich der zuvor angegebenen Breite

sein (in diesem Beispiel 20).
l 0K ] ( P )
> >

e Klicken Sie auf OK.

e Klicken Sie zum Speichern erneut auf
RANGE (BEREICH).

7 e Fahren Sie mit der nachsten Prozedur,
“Mark Follow (Markierung folgen) und/
oder Mark Follow Adjust (Markierung
folgen einrichten) in einem Programm
verwenden”.

Range

Mark Follow (Markierung folgen) und/oder Mark Follow Adjust (Markierung folgen einrichten) in
einem Programm verwenden

In diesem Beispiel wird der Step & Repeat X (Schritt & Wiederholung X) Befehl verwendet, damit das System entlang
einer gebogenen Linie dosiert.

VORAUSSETZUNGEN
O Nachdem Sie “Erstellen eines Markierungsbildes fiir eine gebogene Linie” auf Seite 99 abgeschlossen haben.
# Klick Schritt Referenzbild
1 D:\Save\Mark Allow.SRC e missen Sie die ersten Befehle des DS aE O NEEEREEERS
e Eerspilprogramm fnden Sie unter e
3 Label

“Beispielprogramm mit den Find Mark
(Markierung suchen), Mark Follow
(Markierung folgen) und Mark Follow
Adjust (Markierung folgen einrichten)
Befehlen” auf Seite 104.

HINWEIS: Bei Bedarf kann der Camera
Trigger (Kamera-Ausldser) Befehl
verwendet werden.

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Verwenden von Mark Follow (Markierung folgen) zum Dosieren
entlang einer gebogenen Linie (Fortsetzung)

Mark Follow (Markierung folgen) und/oder Mark Follow Adjust (Markierung folgen einrichten) in
einem Programm verwenden (Fortsetzung)

Klick

D:\Save\Mark Allow.SRC

Schritt
e Flgen Sie einen Find Mark

Referenzbild

A+ Command
Z Clearance Setup

Step & Repeat X \
>

-
2 Camera Trigger vorangegangenen Verfahren erstellte o
=T Markierung hinzu. Stellen Sie sicher,

ind Mark . ~ R
5 dass Sie die Nummer der Markierung

Command Edit

=)

Command Step & Repeat X

Parameter Input

X Offset:

w

mm

I

D) [ 6 (&) () [ () (S (= ) () 5 (6
g

(Markierung suchen) Befehl fir die im

eingeben.

Fiigen Sie einen Step & Repeat X Schritt
& Wiederholung X) Befehl ein und legen
Sie die Parameter fir dieses Beispiel

‘ Y Offset: 3 m
Columns (x): 42 feSt.
. th:p:l : - Die Werte X OFFSET (X-OFFSET)
— und Y OFFSET (Y-OFFSET) stellen
;K ® — die Lange und die horizontale oder

vertikale Ausrichtung der Linie dar.

- Der Wert fiir COLUMNS (X) (SPALTEN
(X)) legt fest, wie oft die Kamera die
Linie betrachten und Einstellungen
vornehmen soll.

- Geben Sie fur ROW (ZEILE) 1 ein.

- Geben Sie fir LABEL
(BEZEICHNUNG) 1 ein.

HINWEIS: Der Wert X Offset (X-Offset)
multipliziert mit der Anzahl der
Spalten darf nicht gréBer sein als die
Gesamtlange der Linie. Da nur eine
Zeile vorliegt, haben die Parameter S.
Path (S.-Pfad)/N. Path (N.-Pfad) keine
Wirkung.

TE X+

:M =1z Seite der gebogenen Linie und geben
> Sie einen Line Start (Linienstart) Befehl
7  Label ein.

8 Line Start
| w®

Bewegen Sie die Kamera auf die linke

3 Label

7‘ 4 Find Mark
%,
-3

Wabhlen Sie den zuvor erstellten Find
Mark (Markierung suchen) Befehl (in
diesem Beispiel Zeile 4).

Klicken Sie auf MOVE (BEWEGEN).

8 Line Start

%

Line Passing

Command |Line Passing

Parameter Input
X: [EEEEE | mm
Y: 95027  mm

Z: 16.755 mm

Fligen Sie in die néchste leere Adresse
(in diesem Beispiel Zeile 9) einen Line
Passing (Linientbergang) Befehl ein.

Geben Sie die gleichen Koordinaten wie
fur den Find Mark (Markierung suchen)
Befehl ein (in diesem Beispiel Zeile 4).

Fortsetzung auf der ndchsten Seite

www.nordsonefd.com/de  info.de@nordsonefd.com +49 89 2000 338 600 Nordson EFD Verkaufs- und Kundendienst fiir Dosiersysteme stehen Ihnen weltweit zur Verfiigung.

101



GVPlus / GV Series Automatisiertes Dosiersystem | Betriebsanleitung fir Gantry Roboter

Verwenden von Mark Follow (Markierung folgen) zum Dosieren
entlang einer gebogenen Linie (Fortsetzung)

Mark Follow (Markierung folgen) und/oder Mark Follow Adjust (Markierung folgen einrichten) in
einem Programm verwenden (Fortsetzung)

Klick

Schritt

Referenzbild

:9 Line Passing

10  Step & Repeat X
11 \ >

Command Edit

Command  Step & Repeat X

‘ Parameter Input

X Offset:

»

Y Offset:

©

'S

Columns (x): 42
Rows (y): 1

1.8 Path 2N Path 2

=

mm

mm

Change |  Address: 9

Flgen Sie in die n&chste leere Adresse
(in diesem Beispiel Zeile 10) einen
zweiten Step & Repeat X (Schritt &
Wiederholung X) Befehl ein.

HINWEIS: Dieser Step & Repeat (Schritt
& Wiederholung) Befehl ist der gleiche
wie der vorherige Step & Repeat (Schritt
& Wiederholung) Befehl (in diesem
Beispiel Zeile 5), mit Ausnahme der
Bezeichnung.

D= |J WO
B

Andern Sie den letzten Parameter

von Label (Bezeichnung) auf

Address (Adresse) und geben Sie

die Adresse des ersten Line Passing
(Linientibergang) Befehls ein (in diesem
Beispiel Zeile 9).

Klicken Sie auf EXTEND STEP &
REPEAT (SCHRITT & WIEDERHOLUNG
ERWEITERN).

Der Step & Repeat X (Schritt &
Wiederholung X) Befehl wird durch
das Hinzufligen von Line Passing
(Linientibergang) Befehlen flir mehrere
Linientbergangspunkte entlang der
Linie hinzugeflugt.

g
10  Line Passing

8 Line Start
11  Line Passing

Flgen Sie hinter dem Line Start
(Linienstart) Befehl (in diesem Beispiel
Zeile 8) eine leere Adresse ein.

7 Label

8 Line Start

9 Mark Follow
1

0 Line Passing

Command  Mark Follow

Parameter Input

00ff, 10n 1]

Flgen Sie in die leere Adresse einen
MARK FOLLOW (MARKIERUNG
FOLGEN) Befehl ein.

Geben Sie 1 ein, um den Befehl auf EIN
zu setzen.

10

50 Line F’assiné
51 Line Passing

52 Mark Follow

Command  Mark Follow

Parameter Input

00ff,10n 0

Flgen Sie hinter dem letzten Line
Passing (Linientbergang) Befehl (in
diesem Beispiel Zeile 51 ) einen weiteren
MARK FOLLOW (MARKIERUNG
FOLGEN) Befehl ein.

Geben Sie 0 ein, um den Befehl auf AUS
Zu setzen.

D= W W (][O [s0] By I =4 @) (=
B

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Verwenden von Mark Follow (Markierung folgen) zum Dosieren
entlang einer gebogenen Linie (Fortsetzung)

Mark Follow (Markierung folgen) und/oder Mark Follow Adjust (Markierung folgen einrichten) in
einem Programm verwenden (Fortsetzung)

#  Kilick Schritt Referenzbild
L ¢ Bewegen Sie die Kamera auf die rechte  b=ds oo It

T

50 Line Passing
|51 Line Passing

52  Mark Follow
53

%

Seite der gebogenen Linie und fligen
Sie einen LINE END (LINIENENDE)
Befehl ein.

e Figen Sie einen END PROGRAM
(PROGRAMMENDE) Befehl ein.

’ Run
FProgram
>

* Kehren Sie zum Fenster PROGRAM (PROGRAMM) zuriick und klicken Sie dann
auf RUN (AUSFUHREN), um das Programm zu testen.

Das System sollte zu dem fiir dieses Programm erstellte Find Mark (Markierung
suchen) Bild gehen, und dann den Step & Repeat X (Schritt & Wiederholung X)
in X-Richtung 42 Mal in einem Abstand von jeweils 3 mm ausfiihren. Jeder Step
& Repeat X (Schritt & Wiederholung X) Befehl richtet sich an der Mitte der Linie
aus. Sobald dies erfolgt ist, dosiert das System entlang der Kurvenlinie.

HINWEISE:

- Klicken Sie auf VIEW (ANSICHT), wenn Sie sich das Muster ansehen
mdchten, bevor es ausgeflihrt wird.

- Da die Linie fUr dieses Beispiel ziemlich gerade ist, funktioniert dieses
Programm an dieser Stelle nur mit einem Mark Follow (Markierung folgen)
Befehl. Fiir engere Kurven wird der Mark Follow Offset (Markierung folgen
Offset) Befehl bendtigt. Fahren Sie mit dem nachsten Schritt fort, um zu
erfahren, wie Sie den Mark Follow Offset (Markierung folgen Offset) Befehl flir
engere Kurven verwenden kdnnen.

13 9 MarkFollow
10  Line Passing
11 Mark Follow Offset
12 Line Passing
13 Mark Follow Offset
|14 Line Passing \ >

Command  Mark Follow Offset
‘ Parameter Input

X 0 mm

1 mm

} =

Wenn der Bedarf fiir eine Linie mit einer oo sre-a - s
engeren Kurve besteht: ZE S

¢ Fugen Sie einen MARK FOLLOW
OFFSET (MARKIERUNG FOLGEN
OFFSET) Befehl ein und geben Sie
X- oder Y-Offset-Werte ein, die auf alle
nachfolgenden Befehle angewendet
werden sollen.

e Flgen Sie bei Bedarf weitere MARK
FOLLOW OFFSET (MARKIERUNG
FOLGN OFFSET) Befehle ein, um
das gewulnschte Dosierergebnis zu
erreichen.

HINWEISE:

- Um die Wirkung eines Mark Follow
Offset (Markierung folgen Offset)
Befehls aufzuheben, geben Sie
einen weiteren Mark Follow Offset
(Markierung folgen Offset) Befehl ein,
bei dem die X- und Y-Werte auf 0
gesetzt werden.

- Wenn Sie dieses Beispiel mit einer
weiten Kurve testen, miissen Sie es
maoglicherweise mit einer tieferen
Kurve neu erstellen.
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Verwenden von Mark Follow (Markierung folgen) zum Dosieren
entlang einer gebogenen Linie (Fortsetzung)

Mark Follow (Markierung folgen) und/oder Mark Follow Adjust (Markierung folgen einrichten) in
einem Programm verwenden (Fortsetzung)

D:\Save\Mark Allow.SRC
‘A Command [1 |2 |3 4 |5 |6 =
_n Z Clearance Setup 0 1
2 Camera Trigger 30 1 0 0
_ k] Label 1
4 Find Mark 169.194 95.027 16.755 20 ]
__ B Step & RepeatX 3 3 42 1 2 10001
|6
__Fi Label 2 L
8 Line Start 167.892 95.007 16.755
9 Mark Follow 1
10 Line Passing 169.194 95.027 16.755
11 Mark Follow Offset 0 1
12 Line Passing 172194 95.027  16.755
' 13 Mark Follow Offset 0 0
14 Line Passing 175.194 95.027 16.755
~ 15 Line Passing 178.194 95.027 16.755
~ 16 Line Passing 181.194 95.027 16.755
17  Line Passing 184.194 95.027 16.755
18 Line Passing 187.194 95.027 16.755
~ 19 Line Passing 190.194 95.027 16.755
20 Line Passing 193.194 95.027 16.755
21 Line Passing 196.194 95.027  16.755 -

Beispielprogramm mit den Find Mark (Markierung suchen), Mark Follow (Markierung
folgen) und Mark Follow Adjust (Markierung folgen einrichten) Befehlen
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Wie nutzt man den Laser zum Messen und Einstellen der Z Clearance

(Nullpunkt) (Nur bei Lasersystemen)?

Der Laser kann die Entfernung der Nadel und einem Punkt auf dem Werkstlick ablesen. Wenn sich der Abstand
zwischen Werkstlicken verandert, passt sich das System entsprechend an.

VORAUSSETZUNGEN
O Das System ist richtig eingestellt. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf Seite 54.

O Das System befindet sich im CCD Modus.

# Klick Schritt
1 - o Offnen oder erstellen Sie ein Programm fiir das Werkstlick.
.
>
2 Doppelklicken Sie e Geben Sie einen LASER HEIGHT Befehl ein. Dieser Befehl bewirkt, dass der Laser
auf die Adresse und die Hohe eines Punkts (oder mehrerer Punkte) auf dem Werkstiick misst.
wahlen Sie im Drop- o ) )
Down-Menii LASER HINWEIS: Im unteren Beispiel sind die zu messenden Punkte Dosierpunkte.
HEIGHT aus
3 e Klicken Sie LASER ADJUST, um einzugeben, dass der Laser die Hohe von jedem

Bauteil erkennt und die Dosierung entsprechend einstellt.

A : [Command [1 [2 [3 [4 5 [6
| Z Clearance Setup 0 0
| Dispense DotSetu 0 0
| Dispense End Setu 0 0 0
Laser Height 0 0 0

0
1
Dispense Dot 1
Dispense Dot 1
Dispense Dot 2
Dispense Dot 2
0 End Program

- N =
[P P Y

1
2
3
4
5 Laser Adjust
6
7
8
9
1
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Wie stellt man automatisches Spiilen (Auto-Purge),
Programmduchlaufe (Program Cycle Limits) und
Materialhaltbarkeitsgrenzen (Fluid Working Life Limits) ein?

Der Systemsetup Bildschirm enthélt die folgenden automatischen Funktionen, die auf jedes Programm angewendet
werden kénnen. Diese Funktionen arbeiten nur korrekt, wenn die folgende Bedingungen eingehalten werden:

e Das Enable (aktivieren) Kastchen flr die Funktion ist aktiviert.

e Das Programm ist gesperrt (Siehe “Wie sperre oder entsperre ich ein Programm?” auf Seite 75).

Funktion Screen Capture Beschreibung
Auto Purge A P Falls Auto Purge aktiviert ist, fihrt das System eine automatische
(Automatisches : = Wertezurlicksetzung an der Parkposition durch und verwendet dazu die
Splilen) Interval 25 Werte, die fir Intervale und Dauer eingegeben wurden.
Trmitn O ¢ Intervale: Stellt ein, wie lange das System stillstehen muss (robot START
button not pressed), bevor die automatische Reinigung beginnt.
L2t o © ¢ Dauer: Stellt ein, wie lange das System reinigt.
BEISPIEL: Wenn die automatische Reinigung mit den links abgebildeten
Werten aktiviert ist, gibt das System nach 10 Minuten an der bestimmten
Parkposition fir 1 Sekunde Material ab.
HINWEIS: Wenn die Auto-Reinigung aktiviert ist, sind die Tipptasten
deaktiviert. Wenn Auto-Reinigung und Programmsperre aktiviert sind, ist die
Schaltflache Verschieben deaktiviert.
Run Limit T i Wenn eine Laufgrenze fir ein Programm aktiviert ist, wird die Anzahl der
(Laufgrenze) Programmdurchlaufe (Programmzyklus genannt) gezahlt und entsprechend
Amount 0 der mit Amount und Count gesetzten Werte begrenzt.
Caunt 0 ¢ Amount (Menge): Stellt die Anzahl ein, wie oft ein Programm laufen soll.
[] Enable e Count (Anzahl): Zeigt an, wie oft ein Programm bereits gelaufen ist.
Um Count (Anzahl) auf 0 zurlickzusetzen, klicken Sie auf RESET
(ZURUCKSETZEN).
Fluid Working Life R e Falls Fluid Arbeitsdauer aktiviert ist, wird damit festgelegt, wie viele Minuten
(Materiallebensdauer) . das Fluid maximal im System verbringt (auch bekannt als Topfzeit). Wenn
Max Duration der fiir die maximale Dauer eingegebene Wert erreicht ist, zeigt das System
0 Minute einen Indikator an, beendet aber nicht die Operation.
E] Enable Um die maximale Laufzeit auf O zurlickzusetzen, klicken Sie auf RESET.
VORAUSSETZUNGEN

O Das System ist richtig eingestellt. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf Seite 54.

O Das Programm, bei dem Sie die Auto Purge, Run Limit oder Fluid Working Life Einstellungen anwenden
mochten, ist vollstandig und arbeitet ordnungsgeman.

# Klick Schritt
- . ¢ Klicken Sie auf PROGRAMM > OFFNEN, um das Programm zu 6ffnen, das
FProgram l
>

aktualisiert werden soll.

e Klicken Sie auf SYSTEM SETUP und dann auf OPEN.

2 Sws tem

Setup S Open

3 e Sehen Sie sich fiir das Einstellen von Auto Purge, Run Limit oder Fluid Working
Life, die obere Tabelle an.

M
L)

Klicken Sie auf das ENABLE Kastchen, um die gewlinschte Funktion des
geoffneten Programms zu bearbeiten.

Enable

N
[ ]

5 e Sperren Sie das Programm (siehe “Wie sperre oder entsperre ich ein Programm?”
auf Seite 75).

Um einen Programmzyklus erneut zu starten, nachdem die Werte der Laufgrenze
oder die Werte der Materialhaltbarkeitsdauer Uberschritten wurden, wiederholen
Sie die Schritte 1-2, geben Sie das Passwort ein und klicken Sie dann auf RESET.

Reset

(9]
°
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Wie verwendet man Point Offset zum Einstellen der Punkte in einem

Programm?

Sie kdnnen mit Klick auf das Point Offset Icon alle Punkte eines Programms aktualisieren, wenn sich die Position

des Werkstlcks geéndert hat.

VORAUSSETZUNGEN
O Das System ist richtig eingestellt. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf Seite 54.

O Das zu aktualisierende Programm war korrekt und arbeitete ordnungsgemaB, bevor die Position des

Werkstlickes verandert wurde.

# Klick

Schritt

Frogram l
>

e Klicken Sie auf PROGRAM > OPEN, um das zu aktualisierende Programm zu

offnen.

2 Xre e Klicken Sie auf das POINT OFFSET Icon.
Y+ =
Z {. Das Offset Fenster erscheint.
3 Vergleichen Sie die vorherige XYZ Position eines Punktes im Programm mit
der neuen XYZ Position und bestimmen das Offset fur jeden XYZ Wert.
4 Offset Geben Sie die Offset Werte in die X, Y und Z Felder des Offset Fensters ein
X o und aktualisieren Sie die anderen Felder in diesem Fenster wie folgt:
Y o - Um die XYZ Offset Anderungen auf einen bestimmten Adressbereich im
Programm zu begrenzen, geben Sie die Adressnummer und RANGE (von
Z o0 Zeile... bis Zeile...) ein.
- Um alle Adressen im Programm auszuwahlen, klicken Sie auf SELECT ALL.
Range  Unit. mm - Um nur eine bestimmte Zeile auszuwéhlen, nutzen Sie das Drop-down
1 - Menii. Sonst lassen Sie das Feld EMPTY leer.
BEISPIEL: Die XYZ Koordinaten eines Punktes waren 1, 2 und 3. Die neuen
XYZ Koordinaten desselben Punkts sind 6, 7 und 8. Die Offset Anzahl fir
l OK l l Cancel l jeden Punkt ist gleich 5, also tragen Sie 5 in die X, Y und Z Felder im Offset
Fenster ein.
HINWEIS: Unit: mm zeigt die verwendete MaBeinheit in Befehlen an. Dieses

Feld kann nicht bearbeitet werden.

:

e Klicken Sie auf OK.
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Einstellen der PICO-Parameter mithilfe von DispenseMotion

Sie kdnnen die DispenseMotion Software verwenden, um die Parameter eines angeschlossenen PICO
Touch Controllers aus der Ferne zu bearbeiten. Die bearbeiteten Parameter werden als *.pico-Dateien auf
dem DispenseMotion Controller gespeichert. Der Befehl Pico Touch-Parameter aufrufen wird dann zu einem
Dosierprogramm hinzugefligt, um die in einer *.pico-Datei gespeicherten Einstellungen zu implementieren.

HINWEIS: Damit diese Funktion funktioniert, muss der PICO Touch-Treiber auf dem DispenseMotion Controller
installiert sein. Informationen zur Installation des Treibers finden Sie in “Anhang L, PICO-Treiberinstallation” auf
Seite 203.

VORAUSSETZUNGEN

O Ein PICO Pulse Ventil und Touch Controller System sind ordnungsgemaB installiert und mit dem automatischen
Dosiersystem verbunden.

O Der PICO Touch-Treiber wird auf dem DispenseMotion Controller installiert. Lesen Sie “Anhang L, PICO-
Treiberinstallation” auf Seite 203, um den Treiber zu installieren.

Erstellen einer neuen PICO-Datei

# Klick Schritt Referenzbild
1 ¢ Klicken Sie auf PROGRAM, dann mit der e e o
S rechten Maustaste auf das Symbol PICO e s
TOUCH und wéhlen Sie PICOTOUCH, um : AEEEAN
e das Fenster Pico Touch Remote Control zu - | SFEFES
U\timusPIus\ offnen. -m. m!‘_ﬁ

7197PCP-DIN controller 1

7197PCP-DIN controller 2

2 | it || e e Klicken Sie auf die Registerkarte flr die Einstellungen, die Sie bearbeiten
mdchten (Valve (Ventil), Heaters (Heizungen) oder Ramp (Rampe)).
3 1 ¢ Klicken Sie auf die Schaltflache fiir den Parameter, den Sie bearbeiten
- S mdchten, und geben Sie die gewlinschte Einstellung ein. Einzelheiten zu
den Einstellungen finden Sie in der Bedienungsanleitung des PICO Touch
Controllers.

e Klicken Sie auf SAVE (SPEICHERN).

HINWEISE:

- Beim ersten Speichern werden Sie vom System zur Eingabe eines
Dateinamens aufgefordert. PICO-Dateien werden auf dem DispenseMotion
Controller als *.pico-Dateien unter D:\Save\PICO gespeichert. Sie kdnnen
jeden zuléssigen Dateinamen verwenden, aber Nordson EFD empfiehlt, einen
numerischen Namen zu verwenden, um die Eingabe des Dateinamens in
einem Befehl Pico Touch-Parameter aufrufen zu erleichtern.

- Nachdem Sie auf Save (Speichern) geklickt haben, wird der Touch Controller
Bildschirm in Echtzeit (nach einer leichten Verzégerung) aktualisiert.

- Die Bildschirmabbildungen der Touch Controller Einstellungen, die Sie
bearbeiten kdnnen, finden Sie unter “PICO Touch Controller Einstellungen,
die Sie mit der DispenseMotion Software bearbeiten kénnen” auf Seite 109.

e Fahren Sie mit dem Auswahlen und Speichern fort, bis alle gewlinschten
Einstellungen eingegeben sind.

4 X e SchlieBen Sie zum Beenden das Fenster Pico Touch Remote Control (Pico
Touch Fernsteuerung).

5 e Um die PICO Topch Einstellungen in einem Programm zu verwenden, fahren
Sie mit “So verwenden Sie den Befehl Pico Touch-Parameter aufrufen in einem
Programm?” auf Seite 110 fort.
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Einstellen der PICO-Parameter mithilfe von DispenseMotion
(Fortsetzung)

Bearbeiten einer vorhandenen PICO-Datei

# Klick Schritt Referenzbild
e Klicken Sie auf PROGRAM, dann mit der el ket el £
> rechten Maustaste auf das Symbol PICO .
TOUCH und wéhlen Sie PICOTOUCH, um e
g R das Fenster Pico Touch Remote Control zu TR
U\timusPIus\ Offnen . l=l f“ﬂ—
7197PCP-DIN cantroller 1 & :: = E e
7197PCP-DIM controller 2 (o] 2 o e 1
2 - o Klicken Sie auf OPEN (OFFNEN), um die Datei, die Sie bearbeiten méchten, zu
. offnen.
3 | e | oo | e Klicken Sie auf die Registerkarte fiir die Einstellungen, die Sie bearbeiten
4\7 mochten (Valve (Ventil), Heaters (Heizungen) oder Ramp (Rampe)).
4 e Klicken Sie auf die Schaltflache flr den Parameter, den Sie bearbeiten
- S mdchten, und geben Sie die gewtinschte Einstellung ein. Einzelheiten zu den
Einstellungen finden Sie in der Bedienungsanleitung des Touch Controllers.
e Klicken Sie auf SAVE AS (SPEICHERN UNTER).
HINWEIS: Jedes Mal, wenn Sie eine Anderung vornehmen und auf SAVE AS
(SPEICHERN UNTER) klicken, miissen Sie die vorhandene Datei (iberschreiben
oder eine neue Datei erstellen.
e Fahren Sie mit dem Auswahlen und Speichern fort, bis alle gewlinschten
Einstellungen eingegeben sind.
5 X e SchlieBen Sie zum Beenden das Fenster Pico Touch Remote Control (Pico
Touch Fernsteuerung).
6 e Um die PICO Topch Einstellungen in einem Programm zu verwenden, fahren

Pico Touch Remote Control

i E"' H Connect

[Valve | Heaters | Ramp |

Dispenseing Parameters

a
=<
a
=
L52]

COUNT

FREQ(H2):

POWER

Sie mit “So verwenden Sie den Befehl Pico Touch-Parameter aufrufen in einem
Programm?” auf Seite 110 fort.

£ Pico Touch Remote Control E|
(| comnect = e comect

Vaive |[Heaters | Ramp | Vave | Heaters |[Ramp |
HEATERS RANMP

Temperature Parameters
COLSE VOLTS
SETTING

MODE

e
STACK:

PICO Touch Controller Einstellungen, die Sie mit der DispenseMotion Software bearbeiten kénnen
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Einstellen der PICO-Parameter mithilfe von DispenseMotion
(Fortsetzung)

So verwenden Sie den Befehl Pico Touch-Parameter aufrufen in einem Programm

VORAUSSETZUNGEN

O Ein PICO Pulse Ventil und Touch Controller System sind ordnungsgemaB installiert und mit dem automatischen
Dosiersystem verbunden.

O Die PICO Touch Parameter werden wie in den beiden vorherigen Verfahren beschrieben in einer *.PICO-Datei

gespeichert.
# Klick Schritt Referenzbild
¢ Klicken Sie auf die Registerkarte PROGRAM O sl MG :
> CALL (PROGRAMM). 2 -
PICO TOUCH * Doppelklicken Sie auf die Adresszeile, in der e
PARAMETER Sie die gespeicherten PICO Topch Controller- : R
Einstellungen implementieren mdchten, und o
wéhlen Sie CALL PICO TOUCH PARAMETER. e e e
2 e Geben Sie in das Feld FILE NUMBER [Commnd et T =
XXX > (DATEINUMMER) den Namen der *.pico-Datei i —
ein, die die PICO Touch Parameter enthilt, die Peremeter Taput
vom System verwendet werden sollen. File Number
HINWEIS: Die flr die Dateinummer e

eingegebenen Daten mussen genau mit dem )
*.pico-Dateinamen Ubereinstimmen. I

e Klicken Sie zum Speichern auf OK. I |

HINWEIS: Es kénnen mehrere Pico Touch- |
Parameter aufrufen Befehle im selben Programm
vorhanden sein. Wenn das System zu einem
neuen Aktualisierungsbefehl wechselt, wird auch
der Touch Controller Bildschirm aktualisiert.
Beachten Sie, dass es beim Wechseln von
Programmen zu Verzégerungen kommen kann,
sowohl fuir das laufende Programm als auch

bei der Aktualisierung des Touch Controller
Bildschirms.

110 www.nordsonefd.com/de  info.de@nordsonefd.com +49 89 2000 338 600 Nordson EFD Verkaufs- und Kundendienst fiir Dosiersysteme stehen Ihnen weltweit zur Verfiigung.



GVPlus / GV Series Automatisiertes Dosiersystem | Betriebsanleitung fir Gantry Roboter

Umschalten von UltimusPlus-Programmen mit DispenseMotion

Sie kénnen die Software DispenseMotion verwenden, um Programme fiir einen angeschlossenen UltimusPlus-
Flissigkeitsdispenser aus der Ferne umzuschalten und bei Bedarf auch die Programmeinstellungen anzupassen.
Die Dosierprogramme werden in der DispenseMotion Software liber das Pico Touch-Symbol und das UltimusPlus-
Fenster eingerichtet. Der Befehl UltimusPlus Prog. Nr. Set wird dann zu einem Dosierprogramm hinzugefiigt, um das
angegebene Programm zu implementieren.

HINWEISE:

e Wenn Sie sowohl einen UltimusPlus-Dispenser als auch einen PICO Touch Controller an den Roboter
anschlieBen, schlieBen Sie dan UltimusPlus-Dispenser vor dem Touch Controller an und stellen Sie sicher, dass
sich der Dispenser erfolgreich mit dem Roboter verbindet. So kénnen Sie mit der rechten Maustaste auf das Pico
Touch-Symbol klicken und entweder den Touch-Controller oder den Dispenser auswahlen.

¢ Anweisungen zum Anschluss des UltimusPlus-Dispenser an einen PC und ein drahtloses Netzwerk finden Sie im
Anhang zum NX-Protokoll in der UltimusPlus-Betriebsanleitung.

e Wenn lhr System Uber einen Laser C verflgt, finden Sie unter “Anhang M, Wireless Setup fiir Laser C” auf
Seite 206 Anweisungen zur Einbindung des Lasers in das drahtlose Netzwerk.

VORAUSSETZUNGEN

O Ein UltimusPlus-Dosiersystem, das flr die Verwendung des NX-Protokolls eingerichtet ist, ist ordnungsgeman
installiert und mit dem automatischen Dosiersystem verbunden.

So richten Sie UltimusPlus-Programme in der DispenseMotion Software ein

# Klick Schritt Referenzbild
1 ¢ Klicken Sie auf PROGRAM, dann mit der e :
> rechten Maustaste auf das PICO TOUCH- £

Symbol und wéhlen Sie ULTIMUSPLUS, =5
um das UltimusPlus-Fenster zu 6ffnen.

PicoTouch

UltirmusPlus ‘
7197PCP-DIN roller 1

7197PCP-DIM controller 2

2 P 182168.10.40 * Geben Sie die IP-Adresse des UtimusPlus B
angeschlossenen UltimusPlus-Dispensers
ein IP 192.168.10.40
* Klicken Sie auf CONNECT. i\

Time (g)  Pressure(pei) Vacuum (inHZ20)

00001~ 10~100 0~18

(838 [[] Steady Mode

Auto change setup

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Umschalten von UltimusPlus-Programmen mit DispenseMotion
(Fortsetzung)

So richten Sie UltimusPlus-Programme in der DispenseMotion Software ein (Fortsetzung)

# Klick Schritt Referenzbild

3 O e e Wahlen Sie die Programmnummer, die Sie hinzufligen/anpassen mochten, aus
dem Dropdown-Ment PROG.

Time (5 Presswe(pst)  Vacwum (nH20) e F{jhren Sie einen der folgenden Schritte aus:

00000~ 10-L00  OelB - Klicken Sie auf READ, um die derzeit im UltimusPlus-Dispenser
gespeicherten Einstellungen fir Zeit, Druck und Vakuum zu verwenden,
0K [C] Steady Mode Oder

- Geben Sie die gewiinschten Einstellungen fur Zeit, Druck oder Vakuum in
das UltimusPlus-Fenster ein und klicken Sie dann auf WRITE, um diese
Einstellungen zu Gbernehmen.

¢ Wenn Sie das Auslésesignal des Roboters (anstelle einer Zeiteinstellung)
verwenden moéchten, markieren Sie das Kontrollkdstchen STEADY MODE.

HINWEIS: In der unteren linken Ecke des UltimusPlus-Fensters wird der
Dispenserstatus angezeigt.

e Wiederholen Sie diese Schritte fir alle UltimusPlus-Dosierprogramme, die Sie
hinzufigen / anpassen mdchten.

4 [ T ] e (Optional) Um das System so einzurichten,
dass es die Dosierprogramme automatisch

auf der Grundlage der Anzahl- oder

Zeitwerte eines Programms oder auf

der Grundlage eines Eingangssignals

umschaltet, klicken Sie auf AUTO CHANGE . S

SETUP. Ao M M eeaaman

Das Fenster UltimusPlus Auto Setup wird
gedffnet.

HEEEEE
ICICEE2pAE ¢
BRERNEE

@
=] 2

¢ Gehen Sie zu “Eingeben von Einstellungen
in das UltimusPlus Auto-Setup-Fenster” auf
Seite 113, um die Bedingungen fur den
Programmwechsel einzugeben. RETURN
HIER, um fortzufahren.

5 [t e ====) e SchlieBen Sie das UltimusPlus Auto-Setup-Fenster.

6 Uit B| e SchlieBen Sie das UltimusPlus-Fenster.

7 e Um die gespeicherten UltimusPlus-Programme zu verwenden, fahren Sie fort
mit “So verwenden Sie die UltimusPlus Prog. Nr. Set / UltimusPlus Prog. Nr.
Auto-Befehle in einem Programm” auf Seite 114.
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Umschalten von UltimusPlus-Programmen mit DispenseMotion
(Fortsetzung)

Eingeben von Einstellungen in das UltimusPlus Auto-Setup-Fenster

o UltimusPlus Auto Setup

= | [

Prog  Condion
-

3 Timed
4 In1
5 n2
6 In3
74 In4
8 In§.
L) In6
10 In7

" Ing

Parameter

2 POPUP
1

|
P
]
5
E
.
B

Prog 2

Condition Count -

Parameter 27

[[] Pop message

if count <= parameter
then select the prog

Time  106383(
Count 0

80l UltimusPlus Auts Setup

= | B ]

o UltimusPlus Auto Setup

Prog  Condition

Count

= —

4 In1
5 In2
6 In3
4 Ind.
8 In5
L] In6
10 In7

1 In8

Parameter

27

3 [Timed [0 POPUP

P

]
1
q
5
B
3

?

Prog 3

Conditon Timed -

Parameter 2 in

Pop message

if time <= parameter
then select the prog

Time  106383(

Count 0

Prog  Condition
1

¥ Count
3 Timed
in
5 In2
6 In3
v In4
8 In5
9 In6

10 In7
1 In8

Parameter

27
2 POPUP

1

Prog 4

Condition  In1
Parameter 1

[C] Pop message

ifinput pin = parameter
then select the prog

Time  106383(

Count 0 Set

1.  Wihlen Sie die Bedingung @: COUNT, TIMED oder INPUT (IN1, IN2, usw.)

2. Geben Sie die Werte fir PARAMETER @ und PROG (Programm) @ entsprechend der gewahiten Bedingung

ein:

¢ Count (Anzahl) — Wenn Anzahl @ kleiner oder gleich (<=) dem Wert von PARAMETER @ ist, wechselt

der Dispenser zu dem angegebenen PROG (Programm) @. Klicken Sie auf SET, um den eingegebenen
Anzahlwert zu speichern.

¢ Timed (Zeitgesteuert) — Wenn die Zeit @ kleiner oder gleich (<=) dem Wert des Parameters @ ist, schaltet

der Dispenser auf das angegebene PROG (Programm) @ um. Klicken Sie auf SET, um den eingegebenen
Zeitwert zu speichern.

¢ In1, In2, etc. (In1, In2 usw.) — Wenn der Parameter @ auf 1 gesetzt ist und der Eingang hoch (ON) ist,
schaltet der Dispenser auf das angegebene PROG (Programm) @. Wenn der Parameter @ auf 0 gesetzt ist
und der Eingang niedrig ist (OFF), schaltet der Dispenser auf das angegebene PROG (Programm) @ um. Die

entsprechenden Programmnummern fiir jeden Eingang sind in der Tabelle aufgeflhrt.

3. Wenn Sie mdchten, dass beim Umschalten eines Programms eine Popup-Meldung erscheint, markieren Sie
POP MESSAGE @.

4. Klicken Sie auf MODIFY, um die Anderungen zu iibernehmen. Die Tabelle auf der linken Seite wird aktualisiert
und zeigt die ausgewahlten Werte an.
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Umschalten von UltimusPlus-Programmen mit DispenseMotion
(Fortsetzung)

So verwenden Sie die UltimusPlus Prog. Nr. Set / UltimusPlus Prog. Nr. Auto-Befehle in einem
Programm

VORAUSSETZUNGEN
O Ein UltimusPlus-Dosiersystem, das fir die Verwendung des NX-Protokolls eingerichtet ist, ist ordnungsgeman
installiert und an das automatische Dosiersystem angeschlossen.

O Die UltimusPlus-Programme werden in den UltimusPlus- und/oder UltimusPlus-Auto-Setup-Fenstern
hinzugefligt/angepasst, wie im vorherigen Verfahren beschrieben.

# Klick Schritt Referenzbild

¢ Klicken Sie auf die Registerkarte PROGRAM SSL LRI 2
rogram S — . =
> e Doppelklicken Sie am Anfang des =~ ‘ i

ULTIMUSPLUS Dosierprogramms auf eine leere Adresszeile und
PROG. NO. SET wéhlen Sie ULTIMUSPLUS PROG. NO. SET oder

/ ULTIMUSPLUS ULTIMUSPLUS PROG. NO. AUTO.
PROG. NO. AUTO

2 e Wenn Sie den Befehl UltimusPlus-Prog. Nr. Set commana st : i
X> verwenden, gehen Sie wie fO|gt Vor: Command  |UltimusPlus Prog.No Set ']

Parameter Input

- Geben Sie in das Feld PROGRAM NUMBER
die Nummer des UltimusPlus-Programms ein,
das Sie verwenden mdéchten.

Program No:

- Klicken Sie zum Speichern auf OK.

e Wenn Sie den Befehl UltimusPlus-Prog. Bei Nr.
Auto-Befehl ist keine weitere Aktion erforderlich,
da die Einstellungen bereits zuvor eingegeben |
wurden (siehe “Eingeben von Einstellungen \
in das UltimusPlus Auto-Setup-Fenster” auf e
Seite 113). or

HINWEIS: Mehrere UltimusPlus Prog. Nr. Set / E
UltimusPlus Prog. Nr. Auto-Befehle kénnen in e LI UltimusPlus Prog.No Auto |8
demselben Programm vorhanden sein. Wenn il
das System zu einem neuen Dosierprogramm
wechselt, wird auch der Bildschirm des
UltimusPlus-Dispensery aktualisiert. Beachten
Sie, dass es beim Programmwechsel zu
Verzégerungen kommen kann, sowohl

beim laufenden Programm als auch bei der
Aktualisierung des Dosierbildschirms.

Cancel

114

www.nordsonefd.com/de  info.de@nordsonefd.com +49 89 2000 338 600 Nordson EFD Verkaufs- und Kundendienst fiir Dosiersysteme stehen Ihnen weltweit zur Verfiigung.



GVPlus / GV Series Automatisiertes Dosiersystem | Betriebsanleitung fir Gantry Roboter

Umschalten von 7197PCP-DIN-NX Programmen mit DispenseMotion

Sie kdnnen die Software DispenseMotion verwenden, um Programme aus der Ferne umzuschalten und

ggf. Programmeinstellungen flr einen angeschlossenen 7197PCP-DIN-NX Controller (zur Steuerung der
Exzenterschneckenpumpen 797PCP oder 797PCP-2K) anzupassen. Die Dosierprogramme werden in der
DispenseMotion Software Uber das Pico Touch-Symbol und das 7197PCP-DIN Controller Fenster eingerichtet. Das
7197PCP-DIN Prog. Nr. Set wird dann zu einem Dosierprogramm hinzugefligt, um das angegebene Programm zu
implementieren.

HINWEISE:

e Wenn Sie sowohl einen 7197PCP-DIN-NX Controller als auch einen PICO Touch Controller an den Roboter
anschlieBen, schlieBen Sie den 7197PCP-DIN-NX Controller an, bevor Sie den Touch Controller anschlieBen und
stellen Sie sicher, dass der 7197PCP-DIN-NX Controller erfolgreich mit dem Roboter verbunden wird. So kdnnen
Sie mit der rechten Maustaste auf das Pico Touch-Symbol klicken und entweder den Touch Controller oder den
7197PCP-DIN-NX Controller auswéhlen.

¢ Anweisungen zum Anschluss des 7197PCP-DIN-NX Controllers an einen PC und ein drahtloses Netzwerk finden
Sie im Anhang zum NX-Protokoll im Betriebshandbuch des 7197PCP-DIN-NX Controllers.

e Wenn lhr System Uber einen Laser C verflgt, finden Sie unter “Anhang M, Wireless Setup fiir Laser C” auf
Seite 206 Anweisungen zur Einbindung des Lasers in das drahtlose Netzwerk.

VORAUSSETZUNGEN

O Ein 7197PCP-DIN-NX Controller und ein Pumpensystem, das fiir die Verwendung des NX-Protokolls eingerichtet
ist, ist ordnungsgeman installiert und mit dem automatischen Dosiersystem verbunden.

So richten Sie 7197PCP-DIN-NX-Programme in der DispenseMotion Software ein

# Klick Schritt Referenzbild

1 ¢ Klicken Sie auf PROGRAM, dann mit der e :
. rechten Maustaste auf das PICO TOUCH- 25 s
Symbol und wahlen Sie 7197PCP-DIN =5 uupanpn
o N CONTROLLER 1 oder 7197PCP-DIN < EEa M
s CONTROLLER 2 (wie zutreffend), um das -?!fw-
7197PCP-LIN controler 1 Fenster 7197PCP-DIN-Controller zu &ffnen. B g
7197PCP-DIN controller 2\ R
2 1P 1021681055 PORT 9000 e Geben Sie die IP-Adresse des [ 2 71077701 contraler 1 C=Aaf <)
angeschlossenen 7197PCP-DIN-NX AT AR e o
Controllers ein.
Frogram E]
e Klicken Sie auf CONNECT. o T
RPM 1 =
Analog On © Analog Off ©
Analog 10V RPM 4]
Analog OV RPM 4]
Dispense Volume (ml) = 0.001
Reverse % 0
Correction Facter 0.10 |2
Dispense Time (ms) = 1
Density (2/em3)3) = 0,010
Weight (g) = 0.010
Purge RPM = 0

Fortsetzung auf der nédchsten Seite
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Umschalten von 7197PCP-DIN-NX Programmen mit DispenseMotion
(Fortsetzung)

So richten Sie 7197PCP-DIN-NX-Programme in der DispenseMotion Software ein (Fortsetzung)

# Klick Schritt Referenzbild

3 2 RN mecer EUR e Wahlen Sie die Programmnummer, die Sie hinzufigen/anpassen mdchten, aus
o — dem Dropdown-Menli PROGRAM.
Program Type Line - °

Klicken Sie auf LOAD. Das System l&dt das Programm, einschlieBlich der

S t aktuellen Programmeinstellungen.

Analog On © Analog Off © ) X . . . X .

P E e Wenn Sie die Einstellungen &ndern mdchten, gehen Sie wie folgt vor:
g @0 G P E - Nehmen Sie die Anderungen im Fenster 7197PCP-DIN Controller vor.
Fu 0.01 mL 0.05 mL 0.15 mL

- Klicken Sie auf SUBMIT (am unteren Rand des Fensters).

Dispenge Volume (mL)=  0.001 =

Reverse % =N - Klicken Sie auf SAVE (neben der Schaltflache Laden).
T < * Wiederholen Sie diese Schritte fir alle 7197PCP-DIN-NX Controller-
R T R Programme, die Sie hinzufigen / anpassen méchten.
Weight () = 0,010/
Purge RPM = Q = Submit
4 [ zrer oncenote s i =il o SchlieBen Sie das Fenster.
5 e Um die gespeicherten 7197PCP-DIN-NX Controller-Programme zu

verwenden, fahren Sie fort mit “So verwenden Sie den Befehl 7197PCP-DIN
Prog. Nr. Set-Befehl in einem Programm” auf Seite 117.
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Umschalten von 7197PCP-DIN-NX Programmen mit DispenseMotion
(Fortsetzung)

So verwenden Sie den Befehl 7197PCP-DIN Prog. Nr. Set-Befehl in einem Programm

VORAUSSETZUNGEN

O Ein 7197PCP-DIN-NX Controller und ein Pumpensystem, das fiir die Verwendung des NX-Protokolls eingerichtet
ist, ist ordnungsgemas installiert und mit dem automatischen Dosiersystem verbunden.

O Die 7197PCP-DIN-NX Programme werden im 7197PCP-DIN Controller-Fenster hinzugefligt/angepasst, wie im
vorherigen Verfahren beschrieben.

# Klick Schritt Referenzbild
¢ Klicken Sie auf die Registerkarte PROGRAM P CECCEPED)
rogram —
> e Doppelklicken Sie auf die Adresszeile, in der Sie E
7197PCP-DIN die Einstellungen fiir den Dispenser vornehmen
PROG. NO. SET méchten, und wéhlen Sie 7197PCP-DIN PROG.
NO. SET.
2 e Geben Sie in das Feld PROGRAM NO. die LI
X > 7197PCP-DIN-NX Programmnummer ein, die Sie  Command [7197PCP-DIN Prog.lo Set 7]
verwenden mochten. el
e Klicken Sie zum Speichern auf OK. o B
HINWEIS: Mehrere 7197PCP Prog. Nr. Set-
Befehle kénnen in demselben Programm
Range 1 ~ 16

vorhanden sein. Wenn das System zu einem
neuen Controller-Programm wechselt, wird auch
der Bildschirm des 7197PCP-DIN-NX Controllers
aktualisiert. Beachten Sie, dass es beim i
Programmwechsel zu Verzégerungen kommen
kann, sowohl beim laufenden Programm als
auch bei der Aktualisierung des Controller-
Bildschirms.

Software-Aktualisierung

Um die neueste DispenseMotion-Software anzufordern, gehen Sie auf die entsprechende Webseite fir lhr
automatisches Dosiersystem von Nordson EFD und klicken Sie auf den folgenden Link: www.nordsonefd.com/

DispenseMotion

Anweisungen zur Softwareaktualisierung werden zusammen mit den Dateien zur Softwareaktualisierung
bereitgestellt.
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Betrieb

Nachdem das System installiert und programmiert wurde,
sind die einzigen erforderlichen Tatigkeiten des Bedieners, die
Maschine einzuschalten, das Programm flir das Werkstlick
aufzurufen und das System am Ende jeder Arbeitsperiode
auszuschalten.

Startroutine

A\ VORSICHT

Befolgen Sie die Verfahren zum Starten und Herunterfahren
des Roboters, wie in diesem Handbuch beschrieben.
Andernfalls kann es zum Verlust von Programmbefehlen oder
Einstellungen kommen.

1. Schalten Sie die folgenden Komponenten ein:

Monitor

DispenseMotion Controller
Lichtsteuerung
GV-Steuerbox

Warten Sie (1), bis alle Windows-Startvorgénge

abgeschlossen sind und (2) bis das Piepen der Start-/ @&m
Stopp-Box aufhért. -

2. Auf der Start/Stopp-Box:

a. Sicherstellen, dass der NOT-HALT-Taster nicht
gedruckt ist.

b. Den RUN/TEACH-Schalter in die Position TEACH
stellen (empfohlen zum Erstellen eines Programms).

HINWEIS: Wenn sich der RUN/TEACH-Schalter in

der Position TEACH befindet, fiihrt das System einen
Dosierzyklus durch, bei dem jedoch kein Material dosiert
wird.

Not-Halt-Taster

RUN / TEACH

<Gae—— RUN/TEACH Schalter

Start/Stopp Box

3. Doppelklicken Sie auf dem Monitor auf das
DispenseMotion-Symbol, um die Dosiersoftware zu Dispense

offnen. P , Motion™
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Betrieb (Fortsetzung)

Startroutine (Fortsetzung)

4. Ein Pop-up-Fenster ,,Motorleistung zuriicksetzen“ 6ffnet
sich; drlicken Sie die RESET-Taste auf der Start-/Stopp-
Box, um dieses Pop-up zu Iéschen.

5. Klicken Sie auf dem Monitor auf die Schaltflache HOME.

HINWEIS: Alternativ kénnen Sie auch die grine START-
Taste auf der Start-/Stopp-Box driicken.

Der Roboter bewegt die Achsen in die Ausgangsposition
(0, 0, 0) und das System ist bereit.

6. Aktivieren Sie das Dosiersystem, einschlieBlich
des Ventil Controllers. Lesen Sie nach Bedarf die
Betriebsanleitungen des Dosierequipments.

Not-Halt auslosen

1. Driicken Sie den NOT-HALT-Taster an der Start-/Stopp-
Box.

2. Drucken Sie die RESET-Taste an der Start-/Stopp-Box,
um die Motorleistung zuriickzusetzen.

Informationen zum RUN/TEACH-
Schalter

Auf der Start/Stopp-Box befindet sich ein RUN/TEACH-
Schalter, mit dem die Betriebsart des Systems gewahlt wird.
Wenn sich der RUN/TEACH-Schalter in der Position TEACH
befindet, fihrt das System einen Dosierzyklus durch, bei dem
jedoch kein Material dosiert wird. Wenn sich der Schalter in
der Position RUN befindet, werden die Programme normal
ausgefihrt.

EMERGENCY
sToP

O - RESET Taste

RUN / TEACH

Start/Stopp Box

A Cormant

Q

~i=

=S

= * W v

ol

= \EIDEN

oo BRBRzE
"
! - —
E & It s Iz M

o ED
) (o) ] 7] (o ] ] 2 ) ] I

EMERGENCY
sToP

RUN / TEACH

<gae— RUN/TEACH Schalter

Start/Stopp Box
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Betrieb (Fortsetzung)

Ausfihren eines Programms

1.
2.
3.

Offnen Sie die Programmdatei fiir lnre Anwendung.
Positionieren Sie das Werkstiick ordnungsgemaB auf der Arbeitsflache.

Driicken Sie die START-Taste an der Start-/Stopp-Box

oder

klicken Sie auf dem Bildschirm auf RUN -

Wenn nétig, sehen Sie in den Handblchern des Dosiersystems nach, um Material an die Dosiernadel zu
bringen.

Wenn ein Notfall eintritt, drlicken Sie die Not-Halt-Taster.

Ausfiihren eines Programms durch Scannen eines QR-Codes

VORAUSSETZUNGEN

O

m]

QR-Code Scan ist aktiviert. Lesen Sie “Anhang D, QR-Code Scan Einrichtung” auf Seite 181 zum Aktivieren des
QR-Code Scans.

Ein QR-Code, der einem Programm zugeordnet wurde, befindet sich auf der Arbeitsfliche des Roboters. Siehe
“Anhang D, QR-Code Scan Einrichtung” auf Seite 181, um einen QR einem Programm zuzuordnen.

Positionieren Sie das Werkstiick ordnungsgemaB auf der Arbeitsflache.

Driicken Sie die START-Taste an der Start-/Stopp-Box oder klicken Sie auf dem Bildschirm auf RUN.

Das System bewegt sich an die vorgegebene Position, an der sich der QR-Code befindet, scannt den QR-
Code, 6ffnet das zugeordnete Programm und flihrt es aus.

Ausfiihren eines Programms durch Scannen eines Barcodes

VORAUSSETZUNGEN

O

m]

Flr das Werkstiick wird ein Barcode erstellt (entweder auf dem Werkstlick selbst oder auf einem
Referenzdokument).

Der Nordson EFD Barcode-Scanner wird an einen USB-Anschluss des DispenseMotion Controllers
angeschlossen. Die Teilenummer finden Sie unter “Barcode-Scanner” auf Seite 126.

Das Scannen von Barcodes ist aktiviert und eingerichtet, und jeder Barcode ist mit einem gesperrten Programm
verkniupft. Siehe “Anhang E, Barcode-Scannen Setup” auf Seite 184.

Positionieren Sie das Werkstiick ordnungsgemaB auf der Arbeitsflache.

Verwenden Sie den Barcode-Scanner, um einen Barcode zu scannen.

Driicken Sie die Taste START auf der Vorderseite des Roboters oder klicken Sie auf RUN auf dem Monitor.

Das System 6ffnet sich und flihrt das entsprechende Programm aus.
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Betrieb (Fortsetzung)

Pause wahrend eines Dosierzyklus

Die START-Taste an der Start-/Stopp-Box kann jederzeit gedriickt werden, um das System wéahrend eines
Dosierzyklus anzuhalten. Das System bleibt an seiner aktuellen Position stehen.

HINWEIS: Wenn das System pausiert wird wahrend der Dosierer gedffnet ist, wird die Integritat des Musters
gefahrdet.

Spilen des Systems
Verwenden Sie je nach Bedarf eine der folgenden Methoden, um das System zu spiilen:

e Klicken Sie auf SYSTEM SETUP > 10 und dann auf den Ausgang, der als Dosieranschluss fir Ihr System
eingestellt ist. Klicken Sie erneut auf den Ausgang des Dosieranschlusses, um den Spllvorgang zu beenden.

¢ Klicken Sie auf CAMERA > SETUP, geben Sie einen Wert fir ON TIME ein und klicken Sie dann auf FLUID. Das
Ventil wird fir die unter On Time eingegebene Zeitdauer gesplilt.

HINWEIS: Sie kdnnen das System so einstellen, dass es automatisch splilt. Siehe “Wie stellt man automatisches
Spllen (Auto-Purge), Programmduchlédufe (Program Cycle Limits) und Materialhaltbarkeitsgrenzen (Fluid Working
Life Limits) ein?” auf Seite 106.

Offsets aktualisieren

Nachdem Uber mehrere Stunden eine Programmierung wiederholt gelaufen ist, klicken Sie auf NADEL Z
adint | ERKENNUNG (Systeme mit Diisendetektor) oder NADEL XY ANPASSUNG (Systeme ohne Diisendetektor),
um das System zu aktualisieren und die feinen Abweichungen zu kompensieren, die nach langer Laufzeit
entstehen.

Siehe “Wie das System auf Needle Z Detect or Needle XY Adjust reagiert” auf Seite 66 fUr eine detaillierte
Beschreibung der Systemreaktionen auf die Auswahl Nadel XY Anpassung.
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Betrieb (Fortsetzung)

RoutinemaBige Abschaltung
1. Speichern Sie bei Bedarf alle aktiven Programme.

2. (Optional) Sichern Sie alle bearbeiteten Programme auf einer
externen Festplatte oder einem USB-Laufwerk.

3. Klicken Sie auf SYSTEM SETUP > EXIT, um die
DispenseMotion Software zu schlieBen. Falls Sie
aufgefordert werden eine Datei zu speichern, wéhlen Sie
YES (Ja) oder NO (Nein).

4. Schalten Sie den DispenseMotion Controller aus:

e Windows 7: Klicken Sie auf START (Windows-Symbol) >
ABSCHALTEN (SHUT DOWN).

¢ Unter Windows 10: Klicken Sie auf START (Windows-
Symbol) > POWER > ABSCHALTEN (SHUT DOWN)

Warten Sie, bis der Controller heruntergefahren ist und der
Monitor NO SIGNAL anzeigt.

5. Schalten Sie die folgenden Komponenten aus:

e Monitor

e DispenseMotion Controller
e Lichtsteuerung

e GV-Steuerbox

6. Sehen Sie im Betriebshandbuch fir spezielle Instruktionen
zum Abschalten des Systems nach.
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ArtikeInummern

Artikelnummern des Automatisierten Dosiersystems

Artikel-Nr. Beschreibung

7366458 Roboter, G4VPlus, 400 x 400 x 100 mm, 250 mm Sockel
HINWEIS: Bestellen Sie den Laser separat.

Artikel-Nr. Beschreibung
—-—\ 7363648 Roboter, G8V, 800 x 800 x 100 mm, 150 mm Sockel

Laser-ArtikeInummer

HINWEISE:
e Ein Laser kann nur auf G4VPIlus-Systemen installiert werden.

¢ Siehe “Laserspezifikationen” auf Seite 13 fiir einen detaillierten Vergleich der optionalen Laser.

Artikel-Nr. Beschreibung

Laser B-Zubehdrset fur die optische Hohenmessung der meisten

7361240 Oberflachen (enthalt einen Laser und eine Lasersteuerung)

Laser C-Zubehorset fir die optische Erfassung von
Ablagerungsmessungen unabhéngig von der Transparenz

7364992 der FlUssigkeit oder dem Reflexionsvermdgen des
Ablagerungssubstrats (enthalt einen Konfokallaser und einen
Laser-Controller)
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Zubehor

Sicherheitsgehause

Gesicherte Schutzeinhausungen von Nordson EFD integrieren sich nahtlos mit unserer
gesamten Reihe an automatisierten Dosiersystemen. Das System beinhaltet externe
Dosierkontrollen, eine Sicherheitslichtschranke und einen internen Verteiler und Kabelkanéle
fur schnelleres, sicheres Setup. Diese CE-konformen Einhausungen sind auBerdem
vollkonform mit der EU Maschinenrichtlinie 2006/42/EG.

Artikel-Nr. | Beschreibung Kompatible Rotobermodelle
7362739 GroBe Schutzeinhausung
7362767 GrofBe Schutzeinhausung, Europa

G4V*, G4VPlus

Kabel flir Sicherheitsschranke:
a. Monitor-Netzkabel, 5 m (16,4 ft) a

7363719 b. VGA-Monitorkabel, 5 m (16,4 ft)
c. Y-Kabel flir Roboter-E/A-
Anschluss, 25-polig b
*Vorgangerprodukt

Vorkonfigurierte Anschlusskabel

Teil Artikel-Nr. Beschreibung

7360551 Standardkabel zum Verbinden von Dosierer und Kamera

7360554 Doppelkabel zum Anschluss von zwei Dosierern/Controllern an den
Roboter

7360558 Kabel mit zwei Steckverbindern zum AnschlieBen von bis zu zwei
PICO Touch Controllern an den Roboter

7366530 Kabel mit zwei Steckverbindern zum AnschlieBen von bis zu zwei
PICO Nexus Controllern an den Roboter

7362373 Elg;gl(l;?bel zum Anschluss eines Liquidyn V200 Controllers an den
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Zubehor (Fortsetzung)
Start/Stopp Box

Das Start/Stopp Box Zubehdr erméglicht Eingangs-/Ausgangsanschliisse fir Remote Funktionen wie z. B.
Starttaste oder Not-Aus-Schalter. Lesen Sie die Plane fir “Beispiel Eingangs-/Ausgangsanschlisse” auf Seite 137.

Teil Artikel-Nr. Beschreibung

7360865 Start/Stopp Box Zubehor, Europaische Gemeinschaft

E/A-Erweiterungssatz

Mit diesem Kit wird die E/A-Kapazitdt des Roboters von 8 Eingédngen/8 Ausgangen auf 16 Eingénge/16 Ausgange
erweitert.

Teil Artikel-Nr.

‘ @?f 7360866

Beschreibung

Roboterzubehor, E/A-Erweiterung, 16 Eingdnge/16 Ausgange

Nadelerkennung

Der optionale Disendetektor erlaubt es lhnen automatisch sowohl die XY Offsets als auch die Z Hohe zu
aktualisieren, in dem Sie Nadel Z Erkennung driicken. Der Knopf Nadel Z Erkennung ist nur in Systemen
vorhanden, die Uber einen Dusendetektor verfigen. Siehe “(Nur GV Systeme mit Nadelerkennung) Einstellen der
Nadelerkennung” auf Seite 172 um den Dulsendetektor einzustellen.

Teil Artikel-Nr. Beschreibung
7363925 Nadelerkennung Zubehdrset, G4VPlus
7363976 Nadelerkennung Zubehorset, G8V
Hohensensor

Der optionale Hohensensor kann zwischen den Werkstiicken jede Abweichung von den urspriinglichen Z-Héhe
Programmwerten erkennen. Wenn sich die Z-H6he &ndert, erkennt das System die neuen Z-Héhenwerte und passt
das Programm entsprechend an. Einzelheiten finden Sie in “Anhang G, Hohensensor Einrichtung und Verwendung”
auf Seite 191.

Teil Artikel-Nr.

Beschreibung

7361667 Hohensensor Zubehorset, GV
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Zubehor (Fortsetzung)

Linsenset

Das Linsenset enthdlt Linsen fir die Hochprazisionskamera mit verschiedenen Brennweiten, Sichtfenstern etc.

Teil Artikel-Nr. Beschreibung

' O o \ 7360867 Linsenzubehdrset, Hochprazisionskamera

Barcode-Scanner

Verwenden Sie diesen Barcode-Scanner, um ein Programm durch Scannen eines Barcodes zu starten. Weitere
Informationen finden Sie in “Anhang E, Barcode-Scannen Setup” auf Seite 184.

Teil Artikel-Nr. Beschreibung

7364357 Kit, USB-Barcodescanner

OptiSure-Software-Schlissel

Die OptiSure Automated Optical Inspection (AOIl) Software von Nordson EFD ist innerhalb der aktuellen
DispenseMotion Software als optionales Add-on verfiigbar. Die AOI-Funktion priift mit auBergewohnlicher Sicherheit
die Breite und den Durchmesser der dosierten Flussigkeit und bestimmt, ob die Dosieranforderungen erftillt wurden.
In Verbindung mit dem optionalen Konfokallaser (Laser C) bietet die AOI-Funktion eine dreidimensionale (3D)
Ablagerungsprifung, indem sie die Hohe, die Breite und den Durchmesser einer Flissigkeitsablagerung misst und
mit einem 3D-Bild der gewiinschten Ablagerung vergleicht, um das tatséchliche Volumen genau zu bestimmen. Die
OptiSure-Funktion umfasst auBerdem erweiterte Funktionen zur VergréBerung von Markierungsbildern, um sie fur
das System leichter auffindbar zu machen.

Teil Artikel-Nr. Beschreibung

7365229 Software-SchlUssel, OptiSure Automated Optical Inspection (AOI)
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Zubehor (Fortsetzung)

Montagehalterungen

HINWEIS: Diese Halterungen werden je nach Bedarf an der Verldngerungshalterung angebracht.

Teil Artikel-Nr. | Beschreibung Teil Artikel-Nr. | Beschreibung
Montagehalterung flr . . -
7362177 Liquidyn P-Jet und 7360609 EV Series simple vision
. bracket
P-Dot Ventile
} Absperrventil und
Halterung far Luft- und 7365000 Halterung fiir 7197PCP-
Kabelmanagement (zwei 2K Pumpen
7364040 Kabelklemmen und drei
Luftanschliisse)
Absperrventil und
7365933 Halterung fur das

Equalizer™ 2K
Dosiergeréat

Artikel-Nr. | Beschreibung

7366501

Roboterzubehér, Halterungen fir PICO Pulse Ventile, Kartuschen, traditionelle Ventile

Rickwandhalterung

Halterung fir
PICO Pulse / Pulse XP Jet-Ventile

Halterung fur 3cc-70cc

Optimum™ Kartuschen

Halterung fir alle Ventile mit Montagebohrungen

(Ventile der Serien 752, 725, 741, 736, 781, 787 und 782)
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Zubehor (Fortsetzung)

Montagehalterungen (Fortsetzung)

Artikel-Nr. | Beschreibung

7366502 Roboterzubehdr, Halterungen fir xQR41 / xQR41V-Ventile, 797PCP / 797PCP-2K-Pumpen,
794 / 794-TC-Ventile, 754-Ventile, HPx"-Hochdruck-Dosiergerét

Halterung fir Ventile der
Serie 794 / 794-TC

Ventile der

Serie 754 und das
HPx-Hochdruck-
Dosiergeréat

Rickwandhalterung

Halterung fur Ventile der
Serien xQR41 / xQR41V

Halterung fur
797PCP (Einzelpumpe)

Halterung fir
797PCP-2K (Zweikomponentenpumpen)

Ersatzteile

Ersatzteile finden Sie im Handbuch fiir automatisierte Dosiersysteme - Wartung und Ersatzteile, das unter dem
folgenden Link verflgbar ist: www.nordsonefd.com/DE/RobotService.
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Technische Daten

Roboter-Abmessungen

A

Y

G4VPlus

G4v G4V G4V G4VPlus G8V G8V
Abmessung* 100 mm 150 mm 250 mm 250 mm Sockel 100 mm 150 mm
Sockel** Sockel** Sockel** Sockel** Sockel**
A (Breite) 937 mm (37") 937 mm (37") 937 mm (37") 1007,5 mm (40") | 1.581 mm (62") [ 1.581 mm (62")
B (Hohe) 561 mm (22") 611 mm (24") 711 mm (28") 760 mm (30") 650 mm (26") 700 mm (28")
C (Tiefe) 760 mm (30") 760 mm (30") 760 mm (30") 710,5 mm (28") [ 1.190 mm (47") | 1.190 mm (47")

*Diese MaBe umfassen den DispenseMotion Controller, die Grundplatte und die Pfosten.
**Vorgangerprodukt

Lochschablone fiir Befestigungslécher fiir RoboterfiiBe

Nutzen Sie diese Schablone, um die Montagebohrungen fiir die RoboterfiiBe vorzunehmen.

A

A

O

Abmessun G4Vv* G4VPlus G8vV
@ 9 (6-FuB-Pads) (6-FuB-Pads) | (keine FuB-Pads)
A
(Mitte zu 71(28rgm 76%;%,,?“1 n/a
Mitte)
O B 327,5 mm 327,5 mm
(Mitte zu (1’2 9") (1’2 9") n/a
Mitte) ’ ’
*Vorgéngerprodukt

6 x M5 Gewindebohrungen
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Abmessungen der Grundplatte

G4V Grundplatte (Vorgédngerprodukt)
HINWEIS: Die Abmessungen sind in Millimetern angegeben.
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Abmessungen der Grundplatte (Fortsetzung)

G4VPlus Grundplatte
HINWEIS: Die Abmessungen sind in Millimetern angegeben.
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Abmessungen der Grundplatte (Fortsetzung)

G8V Grundplatte
HINWEIS: Die Abmessungen sind in Millimetern angegeben.
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Abmessungen der Erweiterungshalterung

HINWEIS: Die Abmessungen sind in Millimetern angegeben.
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Technische Daten (Fortsetzung)

Schaltplane
Dosieranschluss
Pin Beschreibung Maximalspannung Maximalstrom
NOM (mit Arbeitskontakt) 125 VAC 15A
2 2 COM (Schnittstelle) 250 VAC 10A
3 3 ERDE (Masse) 28 VDC 8A
+24V
1
Pin 1
Relay < |-\ T Pin 3
Pin 2 2

Ext. Steueranschluss

HINWEISE:
e Eingénge sind nicht polaritdtsgebunden

e Das optionale Start-/Stopp Box Zubehor ermdglicht Eingangs-/Ausgangsverbindungen mit diesem Anschluss.
Siehe “Start/Stopp Box” auf Seite 125 fiir die Teilenummern.

Pin Beschreibung
Erde
Startsignal

Motorstrom

Leerlauf

Ausflihren/Lernen
Not-Halt-Taster
Not-Halt-Taster

N|ojlo|lh|lW|IN|=
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Technische Daten (Fortsetzung)

1/0 Port (E/A Anschluss)

HINWEISE:

e Ausgange sind auf 125 mA begrenzt.

e Ausgang der Versorgungsspannung +24 VDC ist auf 3,0 A begrenzt.

Pin Beschreibung Pin Beschreibung Pin Beschreibung
1 Eingang 1 10 Nicht angeschlossen 19 Ausgang 6
2 Eingang 2 11 GND 20 Ausgang 7
3 Eingang 3 12 GND 21 Ausgang 8
4 Eingang 4 13 GND 22 Nicht angeschlossen
5 Eingang 5 14 Ausgang 1 23 Nicht angeschlossen
6 Eingang 6 15 Ausgang 2 24 +24 VDC
7 Eingang 7 16 Ausgang 3 25 +24 VDC
8 Eingang 8 17 Ausgang 4
9 Nicht angeschlossen 18 Ausgang 5
1 13
14 25
24V +24V
L Pin 25
— Eingang X Ausgang X
-
—
i Pin 13

Eingangsbelegung

Ausgangsbelegung
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Technische Daten (Fortsetzung)

Motoranschluss (G4VPIlus)

Pin Beschreibung Pin Beschreibung Pin Beschreibung

1 X Motor_E 10 Z Motor_A 21 Nicht angeschlossen
2 X Motor_D 11 Z Motor_B 22 Nicht angeschlossen
3 X Motor_C 12 Z Motor_C 23 Nicht angeschlossen
4 X Motor_B 13 Z Motor_D 24 Nicht angeschlossen
5 X Motor_A 14 Z Motor_E 25 Nicht angeschlossen
6 Y Motor_E 15 Nicht angeschlossen

7 Y Motor_D 16 Nicht angeschlossen

8 Y Motor_C 17 Nicht angeschlossen

9 Y Motor_B 18 Nicht angeschlossen

10 Y Motor_A 20 Nicht angeschlossen

14 25

Home Sensor Anschluss 5 1

Pin Beschreibung
+5VDC
Home_X

Home_Y

Home_Z

Home_U (R)
Home_V

Home W

Nicht angeschlossen
GND

Qlo|N|ojo|l~|WIN]|=
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Technische Daten (Fortsetzung)

Beispiel Eingangs-/Ausgangsanschliisse

Sie kdnnen den E/A-Anschluss und ext. Steueranschluss auf der Riickseite des Roboters verwenden, um eine Reihe
von verschiedenen Ein- und Ausgangen anzuschlieBen. Die folgenden Schaltpléane zeigen die Ublichen Verbindungen
von Ein- und Ausgéangen zum Roboter als Beispiel.

Eingédnge

Roboter E/A
Anschluss

|

| |

| |
Pn2s | J— |

Roboter E/A
Anschluss

Externes Geréat, das durch den Roboter mit Strom versorgt wird

Roboter E/A
Anschluss

24VDC  ~ T T T, -
" SWH
Pin 1
Eingang 1
Pin 2 SPS Ausgang (+24V)
Eingang 2
Pin 11 SPS Erde
Erde

Pin 24

SPS

+24VDC

Pin 11

Erde

Gerat

Ausgang der Versorgungsspannung +24 VDC ist

auf 3,0 A begrenzt.

Ausginge

Roboter E/A
Anschluss

Pin 11

Roboter E/A
Anschluss

Erde

Pin 15

+24V In

Ausgang 2

Pin 11

Erde

Ausgénge sind auf 125 mA begrenzt.

Erde

Start und Not-Aus (ESTOP) Verbindungen mit externer Steuerung

Ext.
Steueranschluss

Ext.
Steueranschluss

| |
| |
) | |
Pin 2 | |
— 0o o -
Startsignal i _SVV1
Pin 1
Erde
[ |
| |
| |
; | |
Pin 6 . |
Not-Aus - ———=_— Y
orAus ESTOP
Pin 7
Not-Aus

Gerat
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Anhang A, Command Funktion Reference

Dieser Anhang liefert Informationen fur jedes Setup und jeden Dosierbefehl. Befehle sind alphabetisch sortiert.

Die folgenden Regeln gelten fiir alle Befehle:

¢ Ein Befehl wird so lange ausgefuhrt, bis er von einem anderen Befehl abgel®st wird.

e Befehlseinstellungen Gberschreiben Systemeinstellungen.

7197PCP-DIN Prog. No. Set (7197PCP-DIN Prog. Nr. Set)

Klick Funktion
Doppelklicken | Schaltet die Programmnummer eines angeschlossenen 7197PCP-DIN-NX Controllers um und verwendet die
Sie auf die angegebenen Programmeinstellungen. Eine ausfihrliche Anleitung zur Verwendung dieses Befehls finden Sie
Adresse und unter “Umschalten von 7197PCP-DIN-NX Programmen mit DispenseMotion” auf Seite 115.
wéhlen Sie Parameter Beschreibung
dann aus dem
Drop-down Program No Legt die Nummer des Controller-Programms (1-10) des 7197PCP-DIN-NX fest, das gedffnet
Men( aus (Programm- oder zu dem gewechselt werden soll.

Nr.)

Acceleration (Beschleunigung)

Klick

Funktion

Steuert die Beschleunigung und Abbremsung des Roboters von Punkt zu Punkt (ptp) oder entlang einer
kontinuierlichen Strecke (cp). Im Allgemeinen wird der Wert dieses Parameters invers auf die Beschleunigung des

Roboters bezogen.

Parameter Beschreibung

O:ptp 1:cp Schaltet die Steuerung der Beschleunigung zwischen point-to-point (ptp) oder continuous path
(cp). Standardwerte:

Value (Wert) Legt die Geschwindigkeit der Beschleunigung oder Verzégerung von Punkt zu Punkt oder auf
einer kontinuierlichen Strecke fest.
Bereich: 20-600 (mm/s?)

Arc Point (Bogenpunkt)

Klick

Funktion

Registriert den gegenwartigen XYZ Standort als Bogenpunkt. Bogenpunkte dosieren Material entlang einer

gebogenen Linie.
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Anhang A, Command Funktion Reference
(Fortsetzung)

Backtrack Setup (Riickfahrweg Setup)

Klick

Funktion

Stellt ein, wie sich die Dosiernadel am Ende der Dosierlinie hebt. Dies ist nutzlich fir zahe Flissigkeiten oder
Materialien mit hoher Viskositét, um zu kontrollieren, wohin der Flissigkeitsstrahl fallt. Die Abbildung auf der
néchsten Seite liefert eine visuelle Darstellung der Backtrack Setup Auswahlen.

HINWEIS: Backtrack Setup gilt nur fur Linien, nicht fir Bogen oder Kreise.

Parameter Beschreibung

Backtrack Length Die Entfernung, die sich die Dosiernadel vom Endpunkt der Linie entfernt.

(Ruckfahrweg-

Lange)

Backtrack Gap Die Entfernung vom Punkt, an dem sich die Dosiernadel hebt, bis zum Endpunkt der Linie.
(Rickfahrweg- Dieser Wert muss kleiner als der Nullpunkt Wert (Z Clearance) fiir diesen Punkt sein.
Abstand)

Backtrack Speed Geschwindigkeit, mit der sich die Dosiernadel entweder (1) zuriick und hoch entlang des
(Rickfahrweg- Riickfahrweges in der umgekehrten Richtung der Dosierlinie oder (2) vorwérts und hoch in
Geschwindigkeit) einem Winkel nach der Dosierlinie fahrt.

Type (Typ) 0 or blank (0 oder leer) (Normal) — Die Dosiernadel bewegt sich direkt zu der fiir Backtrack

Gap (Ruckfahrweg-Abstand) eingegebenen Hohe.

1 (Back) (Zurtick) — Die Dosiernadel bewegt sich riickwarts in einem Winkel entsprechend
der fiir Backtrack Length (Ruckfahrweg-Lénge) und Backtrack Gap (Rickfahrweg-
Abstand) eingegebenen Entfernung und Hohe.

2 (Square Back) (Rechtwinklig zurlick) — Die Dosiernadel bewegt sich entsprechend der
fur Backtrack Length (Ruickfahrweg-Lénge) und Backtrack Gap (Riickfahrweg-Abstand)
eingegebenen Entfernung und H6he nach oben und dann zurlck.

3 (Forward) (Vorwarts) — Die Dosiernadel bewegt sich vorwarts in einem Winkel
entsprechend der flr Backtrack Length (Rickfahrweg-Lange) und Backtrack Gap
(Rickfahrweg-Abstand) eingegebenen Entfernung und Hohe.

4 (Square Forward) (Rechtwinklig vorwérts) — Die Dosiernadel bewegt sich entsprechend
der fiir Backtrack Length (Ruickfahrweg-Lénge) und Backtrack Gap (Rlckfahrweg-
Abstand) eingegebenen Entfernung und Hohe nach oben und dann vorwarts.
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Anhang A, Command Funktion Reference
(Fortsetzung)

| Backtrack Setup (Fortsetzung)

0 or blank (Normal)

Backtrack Gap

“___» #

1 (Back)

H—p

‘\ #2
#H—p 1
\ Backtra(I:k Gap

| Backtrack
Length

2 (Square Back)
R
T

#1 ) #ZT Backtrack Gap

1

Backtrack
" Length

3 (Forward)

/' #3
#1 > #2
/ Backtra;nck Gap

Backtrack _|
Length
4 (Square Forward)
o [
—>
T
#H—» ?#2 Backtrack Gap
|
Backtrack
Length

Beispiele des Backtrack Setup
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Anhang A, Command Funktion Reference
(Fortsetzung)

Block Initialize (Block initialisieren)

Klick

Funktion

Doppelklicken Sie
auf die Adresse
und wahlen Sie
dann aus dem
Drop-down Menu
aus

Verwenden Sie Block Initialisieren, um festzulegen, dass das System die Punkte verwenden soll, die im
Fenster Blockauswahl ausfiihren ausgewahlt wurden. Weitere Informationen finden Sie unter “Wie deaktiviert
man die Dosierung flir bestimmte Werkstiicke in einem Array?” auf Seite 80.

Call Pattern (Aufrufmuster)

Adresse und
wahlen Sie dann
aus dem Drop-
down MenU aus

Klick Funktion
Doppelklicken Das System dosiert ein Muster, das wie ein anderes Muster dieses Programms aussieht, an der Stelle im
Sie auf die Programm, wo der Musteraufrufbefehl steht. Dem aufgerufenen Muster muss ein Label zugeordnet sein. Das

System stoppt die Dosierung des aufgerufenen Musters, sobald es einen Musterendebefehl erreicht.

Nordson EFD empfiehlt die Verwendung eines Dummy-Punkt-Befehls, um die Verwendung dieses Befehls
zu erleichtern. Der erste Dummy-Punkt-Befehl nach dem Befehl Musterbezeichnung aufrufen wird als
Bezugspunkt verwendet. Wenn der Dummy-Punkt auf 0, 0, O gesetzt ist, bleiben die auf den Dummy-Punkt-
Befehl folgenden Befehle auf ihren exakten Koordinaten. Wenn der Dummy-Punkt-Befehl auf 50, 50, 10
gesetzt ist, werden die Koordinaten der Befehle, die auf den Dummy-Punkt-Befehl folgen, um 50, 50 und 10
verschoben.

D:\Save\call pattern.SRC

10 End Program

12 /IDISPENSE

20 Dispense Dot
21 End Patten

A Command 1 2 3 4 5 6 =
1 Dispense End Setu 100 100 2
2
3 Label 1
4 Find Mark 242.326 202.349 10.261 9
5 Call Pattern 202.379 18657 11237 3
6
7 Find Mark 292.78  200.181 12484 41
8 Call Pattern 252.833 184.402 11327 3
9 Step & RepeatX 0 18 1 7 2 10001 =

13 Label 3

14  Dummy Point 0 0 0 0

15 ZClearance Setup 3 0

16 Line Speed 5

17 Line dispense Setu 0.4 0 0.3 0 o] 0

18 Circle 140.185 147.447 82545 365 0 375 4
19 Dispense DotSetu 4 0 0

140.185 197.93  82.545

Beispiel eines Programms, das den Call Pattern Befehl enthéalt

Call Pico Touch Parameter

Klick

Funktion

Doppelklicken Sie

wéahlen Sie dann
aus dem Drop-
down MenU aus

auf die Adresse und

Offnet die angegebene *.pico-Datei und setzt die in der Datei enthaltenen Parametereinstellungen um.
Eine ausflhrliche Beschreibung der Prozeduren fiir die Verwendung dieses Befehls finden Sie unter
“Einstellen der PICO-Parameter mithilfe von DispenseMotion” auf Seite 108.
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Anhang A, Command Funktion Reference
(Fortsetzung)

Call Return (Zuriickrufen)

Klick

Funktion

Doppelklicken Sie
auf die Adresse
und wahlen Sie
dann aus dem
Drop-down Menu
aus

Wird zusammen mit Call Subroutine verwendet, um das Programm an die Adresse zurilickzusetzen, die
unmittelbar nach einem Call Subroutine-Befehl auftritt.

Call Subroutine (Aufruf eines Unterprogramms)

Adresse und
wahlen Sie dann
aus dem Drop-

Klick Funktion
Doppelklicken Ein Unterprogramm ist eine Sammlung von Befehlen, die sich am Ende eines Programms befindet. Call
Sie auf die Subroutine bewirkt, dass das Programm zu einer bestimmten Adresse im Unterprogramm springt und

anschlieBend die dort hinterlegten Befehle ausfihrt. Wenn der Zurlickrufen-Befehl (der sich innerhalb des
Unterprogramms befindet) erreicht wird, setzt das Programm an der Adresse fort, die unmittelbar auf den
Unterprogramm-Aufruf folgt. Call Subroutine ist am Hilfreichsten, um ein Muster irgendwo auf demselben

down Menti aus | Werkstlick zu wiederholen (im Gegensatz zum Step & Repeat Befehl, bei dem das Muster auf verschiedenen
Werkstlicken ausgefiihrt wird, die in geraden Linien und festen Absténden voneinander angeordnet sind).

A Command 1 2 3 4 5 6
1 Dispense Dot Setu 0.1 0 0
2 Line dispense Setu 0.2 0 0 0 0.1 0.1
3
4 Line Start 63.224 229853 825
5 Arc Point 63.282 22812 825
6 Line Passing 63424 22753 825
7 Call Subroutine 100
8
9 Line Passing 65.274 22753 825
10  Arc Point 65415 22812 825
11 Line End 65474 22953 825
* 12 End Program
13 Label 100
14 Dispense Dot 64 23 825
15 Dispense Dot 64.145 23 825
16 Dispense Dot 64.25 235 825
17  CallReturn
18

Beispiel eines Programms, das den Call Subroutine Befehl enthélt
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Anhang A, Command Funktion Reference
(Fortsetzung)

Camera Trigger (Kamera-Ausléser)

Adresse und
wéhlen Sie dann
aus dem Drop-
down Meni aus

Klick Funktion
Doppelklicken Wird nur in einem Schritt- und Wiederholungsprogramm und zusammen mit den Befehlen Trig Mark und
Sie auf die Rectangle Adjust verwendet, um festzulegen, wie das System die Triggermarkierungen entlang einer Reihe

von Werkstlicken in einem Array auswertet. Anstatt bei jeder Triggermarkierung an jedem Werkstiick in einer
Reihe anzuhalten, macht die Kamera ein Bild von allen Triggermarkierungen in der Reihe und wertet diese
dann am Ende der Reihe aus; nach der Auswertung kehrt die Nadel zum Anfang der Reihe zurlick, um die
Werkstiicke zu dosieren und bei Bedarf Anpassungen vorzunehmen.

Die Geschwindigkeit, mit der die Kamera kontinuierlich tber die Reihe der Markierungen féhrt, um Bilder
aufzunehmen, ist einstellbar. Dieser Wert wird nach dem Versuch- und Irrtum-Prinzip festgelegt. Ein Wert
von 25 bis 50 (mm/s) ist Ublich, héngt aber stark von der GréBe des Sichtbereichs und der Komplexitat der
Werkstulickoberflache ab.

HINWEISE:

e Fir ausfihrliche Informationen zur Verwendung dieses Befehls siehe “Verwenden von Triggermarkierungen
in einem Schritt- und Wiederholungsprogramm” auf Seite 86.

¢ Klicken Sie auf CAMERA > LENS und stellen Sie den Wert fuir Shutter auf den niedrigstmdglichen Wert ein,
bei dem Sie das Werkstlick noch deutlich sehen kénnen.

¢ Bei Verwendung des Befehls Camera Trigger missen die Schritt- und Wiederholungsparameter fir Path
auf S Path gesetzt werden.

Parameter Beschreibung

Speed Die Geschwindigkeit, mit der die Kamera tber Werkstlicke in einem Array fahrt, um den
(Geschwindigkeit) | Befehl Camera Trigger auszufiihren.
Bereich: 0-100 (mm/s)

Circle (Kreis)

Klick Funktion

Registriert einen Kreis mit Kreismittelpunkt als aktuellen XYZ Standort.

Parameter Beschreibung

Diameter Der Durchmesser des Kreises (in mm)

(Durchmesser)

Start Angle Der Winkel (in Grad) vom Kreisanfang bis zum Kreisende. Der Standard von 0 Grad entspricht
(Startwinkel) der 3:00 Position.

Standard = 0 (Grad)
Wertebereich: 0 bis 360

HINWEISE:

e Sie kdnnen einen negativen Wert eingeben. Zum Beispiel, wenn Sie -90 eingeben, befindet
sich der Startpunkt des Kreises an Position 12:00.

e Sie kdnnen auch einen gréBeren Wert als 360 eingeben, der jedoch vom Roboter
kompensiert wird. Wenn Sie beispielsweise 400 eingeben, liegt der Startpunkt des Kreises
bei der 40 Grad Markierung.

Total Degree
(Gesamtwinkel)

Der Winkel (in Grad) nach dem Startwinkelwert, bei dem die Dosierung stoppt.
Standard: 0 (Grad)
Um gegen den Uhrzeigersinn zu dosieren, geben Sie einen negativen Wert ein.

HINWEIS: Sie kdnnen einen Wert groBer als 360 eingeben. Wenn Sie z. B. 720 eingeben, fiihrt
der Kopf der Z-Achse zwei Umdrehungen aus.
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Anhang A, Command Funktion Reference
(Fortsetzung)

Circle 3 Point

(Kreis 3 Punkte)

Klick

Funktion

Doppelklicken Sie
auf die Adresse
und wahlen Sie
dann aus dem
Drop-down Menu
aus

Wird in Verbindung mit dem Circle Run (Kreis ausflihren) Befehl verwendet, wenn ein Kreis zu groB ist und
nicht in den Bildschirm Secondary View (Sekundére Ansicht) passt (im CCD-Modus). Ein gréBerer Kreis kann
erstellt werden, indem Sie drei (3) Circle 3 Point (Kreis 3 Punkte) Befehle eingeben, einen flr jeden Punkt auf
der Kreislinie. Das System verwendet die drei Circle 3 Point (Kreis 3 Punkte) Befehle, um den Gesamtumfang
des Kreises zu berechnen. Der Circle Run (Kreis ausflihren) Befehl gibt vor, wo der Kreis beginnt und wie viel
Grad der Kreis haben wird. Die korrekte Befehlsfolge lautet: drei (3) Circle 3 Point (Kreis 3 Punkte) Befehle,
gefolgt von einem (1) Circle Run (Kreis ausfiihren) Befehl.

Circle Run (Kr

eis ausfiihren)

Klick

Funktion

Doppelklicken Sie
auf die Adresse
und wahlen Sie
dann aus dem
Drop-down Menl
aus

Wird in Verbindung mit dem Circle 3 Point (Kreis 3 Punkte) Befehl verwendet, wenn ein Kreis zu groB ist und
nicht in den Bildschirm Secondary View (Sekundére Ansicht) passt (im CCD-Modus). Er legt den Startwinkel
und den Gesamtwinkel des groBen Kreises fest.

Parameter Beschreibung
Start Angle Der Winkel (in Grad) von der Kreismitte, wo der Startpunkt des Kreises beginnt. Der
(Startwinkel) Standardwert von 0 Grad entspricht der 3-Uhr-Position.

Voreinstellung: 0 (Grad)
Bereich: 0 bis 360

HINWEISE:

¢ Es kann auch einen negativer Wert eingegeben werden. Wenn Sie beispielsweise -90
eingeben, liegt der Startpunkt des Kreises an der 12-Uhr-Position.

e Sie kdnnen auch einen gréBeren Wert als 360 eingeben, der jedoch vom Roboter
kompensiert wird. Wenn Sie beispielsweise 400 eingeben, liegt der Startpunkt des
Kreises bei der 40 Grad Markierung.

Total Degree Der Winkel (in Grad) nach dem Startwinkelwert, bei dem die Dosierung stoppt.

(Gesamtwinkel) Voreinstellung: 0 (Grad)
Um gegen den Uhrzeigersinn zu dosieren, geben Sie einen negativen Wert ein.

HINWEIS: Sie kdnnen einen Wert gréBer als 360 eingeben. Wenn Sie z. B. 720 eingeben,
fihrt der Kopf der Z-Achse zwei Umdrehungen aus.

Clear (L6schen)

Klick

Funktion

Doppelklicken Sie
auf die Adresse

Schaltet den angegebenen Ausgang (Aus 1 bis Aus 8) an den angegebenen Koordinaten aus.

. . Parameter Beschreibung
und wahlen Sie
dann aus dem Delay Wie lange der Dispenser an den angegebenen Koordinaten wartet, bevor er den
Drop-down Menii | (Verzégerung) | angegebenen Ausgang ausschaltet (in Sekunden).
aus Port(1~8) 0: Deaktiviert
1-8: Der Ausgang (Aus 1 bis Aus 8), der ausgeschaltet werden soll.
Dispense Dot (Dosierpunkt)
Klick Funktion

Registriert die gegenwértige XYZ Position als Dosierpunkt.
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Anhang A, Command Funktion Reference
(Fortsetzung)

Dispense Dot Setup (Dosierpunkt Setup)

Klick

Funktion

B

Stellt ein, wie das System an einem Punkt Flissigkeit abgibt.

Parameter

Beschreibung

Valve On Time
(Ventil-Ein-Zeit)

Wie lange das Dosierventil gedffnet ist (in Sekunden)

Dwell Time Verzégerungszeit, die am Ende der Dosierung ansteht, damit das System einen
(Verweilzeit) Druckausgleich schaffen kann, bis sich die Nadel zum n&chsten Punkt bewegt.
Head Time Verzdgerungszeit (in Sekunden) die zu Beginn des Dosiervorgangs auftritt.
(Vorlaufzeit)

Dispense End Setup (Dosierende Setup)

Klick Funktion

1 T Nach dem Dosieren eines Punktes oder einer Linie ist es oft vonnéten, die Nadel Uber eine kurze Distanz langsam
i zu heben. Das ermdglicht der Flussigkeit die Nadel rlickstandslos zu verlassen und verhindert eine unabsichtliche
=)

Abgabe. Die Parameter des Dispense End Setup beeinflussen, wie weit und wie schnell sich die Spitze nach der

Dosierung hebt.

Parameter

Beschreibung

Retract Low
Speed (Ruickzug
mit niedriger
Geschwindigkeit)

Der Abstand (in mm/s), mit der sich die Nadel nach der Dosierung bewegt.

Retract High Speed
(Ruckzug mit hoher
Geschwindigkeit)

Nachdem sich die Nadel auf dem Weg, der durch Retract Distance mit
derGeschwindigkeit Retract Low Speed vorgegeben wird, gehoben hat, fahrt sie weiter
bis zur Z-clearance Héhe mit der Geschwindigkeit (in mm/s), die durch dieses Setting
vorgegeben ist. Der Sinn, eine Z-clearance Hohe anzugeben, ist, dass die Nadel hoch
genug steigt, um jedes eventuelle Hindernis auf dem Weg zum nachsten Punkt zu

Z Clearance <

umgehen.
Retract Distance Die Geschwindigkeit (in mm/s), mit der sich die Nadel nach der Dosierung bewegt.
(Ruckzugsabstand)
P

Retract

Distance at

Retract Low
S Speed

Retract

High Speed to
Z Clearance
height

Beispielabbildung fiir Dispense End Setup (Dosierende-Setup)
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(Fortsetzung)

Dispenser Off/Dispenser On (Dosiergerat aus/ein)

Klick Funktion
Nur fir die Befehle Linienstart, Liniendurchlauf und Linienende: Schaltet den Dosierer an der aktuellen
d Adresse OFF oder ON.
oder

HINWEIS: Dieser Befehl ist niitzlich, wenn Sie die Dosierung fir einen Teil der Linie ausschalten
(deaktivieren) wollen. Bestimmen Sie dazu den Anfangs- und Endpunkt, an dem die Linie unterbrochen
werden soll, und fligen Sie dann einen Dispenser Off (Dosierer aus) Befehl zwischen diesen Punkten ein.
Wenn Sie mdchten, dass die Linie ausgefihrt wird, fligen Sie einen Dispenser On (Dosierer ein) Befehl
zwischen diesen Punkten ein. Ein Beispielprogramm und das sich daraus ergebende Muster sind unten
dargestellt.

D:\Save\DispenserOn&OffExample.SRC

A - |Command 1 |2 |3 -
e 1 1 b

Z Clearance Setup

2 Line Speed 10 HINWEIS: Dieses Bild zeigt die
‘3 tatsachliche Pfadansicht des
|4 Line Stant 243.936 161172 72167 dargestellten Beispielprogramms.
5  Line Passing 251667 161.172 72.167
6  Line Passing 258.17 169261 72.167 \ﬂ
17 Line Passing 251923 178477 72.167
'8 Line Passing 251923 186.362 72.167
9  LineEnd 241581 186.362 72.167
110 .

11 End Program
Ausgangsprogramm und dazugehérige Pfadansicht

D:\Save\DispenserOn&OffExample.SRC

A Command 1 |2 |3
|1 Z Clearance Setup 1 1 l - .
> Linie Sheed 10 HINWE!S: Die P_fadan§|cht im
3 Line dispense Setu 0.5 0 0 sekundgren Ansmhtsbﬂdschlrm
| : & andert sich NICHT, wenn Sie
|4 - / die Dispenser Off (Dosierer aus)/
‘5 L!ne Start. 243.936 161.172 72167 v Dispenser On (Dosierer ein) Befehle
6 Line Passing 251.667 161.172 72.167 7 hinzufiigen, wie in diesem Beispiel
7 Dispenser Off ] gezeigt; dieses Bild ist nur eine
'8 Line Passing 258.17 169261 72.167 Darstellung des resultierenden
9  Dispenser On Dosiermusters.
110 Line Passing 251923 178477 72167 &
11  Dispenser Off
12 Line Passing 251.923 186.362 72.167
13 Dispenser On
14 Line End 241581 186.362 72.167
15

~ |16 End Program

Programm mit Dispenser On (Dosierer ein)/Dispenser Off (Dosierer aus) Befehlen und Beispiel fiir das resultierende Dosiermuster

Dummy Point (fiktiver Punkt)
Klick Funktion
Registriert die aktuelle XYZ Position als Dummy point. Die Dosiernadel bewegt sich durch diesen Punkt. Ein
-+

Dummy Point ist nltzlich, um Hindernisse auf dem Werkstlick zu umgehen.

Parameter Beschreibung
Speed Die Geschwindigkeit (in mm/s) mit der die Spitze sich auf den Dummy Punkt zu bewegt.
(Geschwindigkeit) Reichweite 0-150 mm/s
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(Fortsetzung)

Edge Adjust (Randanpassung)

Klick

Funktion

Doppelklicken Sie
auf die Adresse
und wahlen Sie
dann aus dem
Drop-down Menu
aus

Wird in Verbindung mit Find Marks (Markierungen suchen) verwendet, wenn ein Werkstlick eine der
folgenden Besonderheiten aufweist:

e Sehr groBe, abgerundete Ecken

¢ Keine offensichtlichen Merkmale zur Erstellung eines Markierungsbildes
Eine Anleitung zur Verwendung dieses Befehls finden Sie unter “Verwenden von Markierungen zum Dosieren
auf einem flachen Werkstiick” auf Seite 96.

End Pattern (Muster beenden)

Adresse und
wéahlen Sie dann
aus dem Drop-
down Meni aus

Klick Funktion
Doppelklicken Wird in Verbindung mit Muster aufrufen benutzt und setzt das Programm an die Adresszeile zurtiick, die direkt
Sie auf die nach einem Musteraufrufbefehl steht.

End Program (Programm beenden)

Klick Funktion
, Registriert die aktuelle Adresse als Programmende. End Program bewegt die Dosierspitze in die Grundstellung
END (0, 0, 0) zurlck.
Fiducial Mark (Referenzmarke)
Klick Funktion

Bewirkt, dass das System nach den zwei bestimmten, im Nummernfeld jedes Referenzmarkierungsbefehls
eingegebenen Referenzmarken sucht. Die zwei Referenzmarken werden dann vom Fiducial Mark Adjust Befehl
zur Einstellung des Dosierprogramms bei Anderungen der Ausrichtung zwischen Werkstlicken benutzt.

HINWEISE:
Fur beste Ergebnisse geben Sie Fiducial Mark Befehle vor Dosier- oder Setup Befehlen ein.

Zwei Fiducial Mark Befehle mussen im Programm vorhanden sein, damit das System diese Einstell-Funktion
korrekt ausfihrt.

Fiducial Mark ist anders als Find Mark. Ein Find Mark wird nur dazu benutzt, um die XY Position eines
Werkstulickes zu erkennen, wéhrend ein Fiducial Mark die Orientierung pruft.

Siehe “Uber Markierungen” auf Seite 30 fiir mehr Informationen zu Markierungen.

Fiducial Mark Adjust (Ausrichtung Referenzmarkierung)

Adresse und
wéhlen Sie dann
aus dem Drop-
down MenU aus

Klick Funktion
Doppelklicken Justiert das Programm (von einem Werkstlick zum andern) flir etwaige XY Abweichungen der Werkstucklage.
Sie auf die Das System findet die korrekte Lage durch das Erkennen von zwei Fiducial Marken. Siehe “Fiducial Mark

(Referenzmarke)” auf Seite 147.

HINWEISE:
¢ Dieser Befehl wird in Verbindung mit dem Step & Repeat Befehl verwendet.

e Zwei Fiducial Mark Befehle miissen im Programm vorhanden sein, damit das System diese Einstellfunktion
richtig ausfuhrt.

e Siehe “Uber Markierungen” auf Seite 30 fiir mehr Informationen zu Markierungen.
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(Fortsetzung)

Fill Area (Bereich fiillen)
Klick Funktion

Wird in Verbindung mit Fill Start (Fullstart) und Fill End (Flllende) verwendet. Der Fill Area (Fillbereich) Befehl
fullt einen definierten Bereich auf eine bestimmte Weise unter Verwendung der angegebenen Parameter Width

(Breite) und Band. In den Erlauterungen unterhalb dieser Tabelle finden Sie ein Beispiel fir jeden Typ Fill Area
(Fullbereich). Die richtige Befehlsfolge fur einen Flllbereich lautet: (1) Flllbereich, (2) Fillstart, (3) Flllende oder
(1) Fullbereich, (2) Linienstart, (3) Linienende

HINWEIS: Anstelle von Fill Start (Flllstart) kann Line Start (Linienstart) und anstelle von Fill End (Flllende) Line
End (Linienende) verwendet werden.

Parameter Beschreibung (siehe Bildbeispiele)
Type (Typ) (siehe 1. Rectangle (S path) (Rechtecke (S Pfad))
unten flr jeweils ein 2. Circle (inner to outer) (Kreis (duBeres zu inneres))
Beispiel) 3. Rectangle (auBeres zu inneres) (Rechteck (duBeres zu inneres))
4. Rectangle Band (Rechteckiges Band)
5. Circle Band (Kreis Band)
6. Rectangle (inner to outer) (Rechteck (von innen nach auBen))
7. Circle (inner to outer) (Kreis (von innen nach auBen))
Width (Breite) Der Abstand (in mm) zwischen einer Dosierlinienmitte zur nachsten, die in der
Spiralfolge kommt.
Band Die Breite (in mm), die der ausgeftllte Bereich (von einem Ende zum anderen) hat.

Fill Area: 1. Rechtecke (S Pfad)

Dieser Befehl flllt einen bestimmten Bereich, indem er die Nadel riickwérts und vorwarts entlang der X-Achse bewegt (in einer
S-férmigen Linie), entsprechend dem Bandabstand und gleichzeitig entlang der Y-Achse entsprechend der Width Distance. Nach
der Eingabe eines Fill Area Rectangle Befehls geben Sie einen Line Start Point an der oberen linken Ecke des zu fiillenden Bereichs
ein und einen Line End Point in der unteren rechten Ecke.

Linien Start

Linienende

BEISPIEL: Wenn eine Breite von 5 mm eingegeben wird, bewegt sich die Nadel nach folgendem Muster:

Width =5 mm
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(Fortsetzung)

Fill Area: 2. Kreis (Outer to Inner)

Dieser Befehl fiillt den entsprechenden Bereich, in dem er die Nadel spiralférmig von der AuBenseite des Kreises in die Kreismitte
bewegt. Nach der Eingabe eines Fill Area Circle Befehls bewegen Sie die Nadel zur AuBengrenze des zu beflillenden Kreises und
bestimmen diesen Punkt als Line Start Point. Dann bewegen Sie die Nadel direkt zur Kreismitte und bestimmen diesen Punkt als
Line End Point.

Linien Start

BEISPIEL: Wenn eine Breite von 5 mm eingegeben wird, bewegt sich die Nadel nach folgendem Muster:

Width =5 mm

Fill Area: 3. Rechteck (von auBen nach innen)

Dieser Befehl flllt den Bereich aus, indem er die Nadel in einer quadratischen Spiralform von der AuBenseite des Rechteckes nach
innen zur Mitte bewegt. Nach der Eingabe eines Fill Area Rectangle Befehls geben Sie einen Line Start Point an der oberen linken
Ecke des zu fiillenden Bereichs ein und einen Line End Point in der unteren rechten Ecke.

Linien Start

Linienende

BEISPIEL: Wenn eine Breite von 5 mm eingegeben wird, bewegt sich die Nadel nach folgendem Muster:

Width =5 mm t
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(Fortsetzung)

Fill Area: 4. Rechteckiges Band

Dieser Befehl fiillt einen rechteckigen Bandbereich aus, indem er die Nadel in einer quadratischen Spiralform von der AuBenseite
des Rechteckes nach innen zur Mitte bewegt. Nach der Eingabe eines Fill Area Rectangle Befehls geben Sie einen Line Start Point
an der oberen linken Ecke des zu fillenden Bereichs ein und einen Line End Point in der unteren rechten Ecke.

Linien Start

Linienende

BEISPIEL: Wenn eine Breite von 5 mm und ein Band von 15 mm eingegeben wird, bewegt sich die Nadel nach folgendem Muster:

Band = 15 mm

Width =5 mm

Fill Area: 5. Kreis Band

Dieser Befehl flllt den Bereich eines kreisférmigen Bandes aus. Er bewegt die Nadel in einer Spiralform an der AuBenseite des
Kreises zur Mitte. Nach der Eingabe eines Fill Area Circle Band Befehls bewegen Sie die Nadel auf den Durchmesser des Kreises
und geben Sie einen Line Start Point an. Bewegen Sie sie dann direkt in die Kreismitte und geben einen Line End Point ein.

Linien Start

BEISPIEL: Wenn eine Breite von 5 mm und ein Band von 10 mm eingegeben wird, bewegt sich die Nadel nach folgendem Muster:

Width =5 mm

Band = 10 mm
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(Fortsetzung)

Fill Area (Bereich fiillen): 6. Rechteck (von innen nach auBen)

Dieser Befehl flllt den definierten Bereich, indem die Nadel in einer rechteckigen Spiralform von der Mitte des Rechtecks zum
auBeren Rand bewegt wird. Nach der Eingabe eines Fill Area Rectangle Befehls geben Sie einen Line Start Point an der oberen
linken Ecke des zu flllenden Bereichs ein und einen Line End Point in der unteren rechten Ecke.

Linienstart

Linienende

BEISPIEL: Wenn eine Breite von 5 mm eingegeben wird, bewegt sich die Nadel auf dem folgenden Pfad:

Breite = 5 mm

Fill Area (Bereich fiillen): 7. Kreis (von innen nach auBBen)

Dieser Befehl flllt den definierten Bereich, indem die Nadel spiralférmig von der Mitte des Kreises zum duBeren Rand bewegt wird.
Bewegen Sie nach Eingabe eines Fill Area Circle (Fullbereich, Kreis) Befehls die Nadel zu einem Punkt in der Mitte des zu fiillenden
Kreises und geben Sie diesen Punkt als Linienstartpunkt ein. Bewegen Sie anschlieBend die Nadel direkt zum &uBeren Rand des
Kreises und geben Sie diesen Punkt als Linienendpunkt ein.

Linienstart

BEISPIEL: Wenn eine Breite von 5 mm eingegeben wird, bewegt sich die Nadel auf dem folgenden Pfad:

Breite = 5 mm
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(Fortsetzung)

Fill End (Fiillende)

Klick

Funktion

Doppelklicken Sie
auf die Adresse
und wahlen Sie
dann aus dem
Drop-down Menu
aus

Der Fill End (Fullende) Befehl wird in Verbindung mit Fill Area (Fullbereich) und Fill Start (Fillstart) verwendet
und kennzeichnet das Ende eines Fill Area (Fllbereich) Befehls. Die richtige Befehlsfolge flr einen
Fullbereich lautet: (1) Fillbereich, (2) Fillbeginn, (3) Fullende.

HINWEIS: Anstelle von Fill End (Flllende) kann Line End (Linienende) verwendet werden.

Fill Start (Fullstart)

Klick

Funktion

Doppelklicken Sie
auf die Adresse
und wahlen Sie
dann aus dem
Drop-down Menu
aus

Der Fill Start (Fullstart) Befehl wird in Verbindung mit Fill Area (Fillbereich) und Fill End (Fillende) verwendet
und kennzeichnet den Anfang eines Fill Area (Fillbereich) Befehls. Die richtige Befehlsfolge fiir einen
Fullbereich lautet: (1) Fillbereich, (2) Flllbeginn, (3) Fillende.

HINWEIS: Anstelle von Fill Start (Flllstart) kann Line Start (Linienstart) verwendet werden.

Find Angle Mark (finde Winkelmarkierung)

Adresse und
wéhlen Sie dann
aus dem Drop-
down MenU aus

Klick Funktion
Doppelklicken Wird in Verbindung mit Fiducial Marks benutzt, um das System nach einer Anderung in der XY-Ausrichtung
Sie auf die eines Werkstlickes suchen zu lassen, indem ein winkelférmiger Bereich auf dem Werkstiick gesucht wird.

Wenn eine Veranderung gefunden wird, stellt das System das Dosierprogramm entsprechend ein.

BEISPIEL: Wenn Start Angle = 0 und End Angle = 90, sucht das System nach Marks im angegebenen
winkelférmigen Bereich. Wenn sich ein Werksttick in diesem Bereich von einem anderen Werkstlck
unterscheidet, stellt das System das Dosierprogramm entsprechend ein. Wenn das System im angegebenen
winkelférmigen Bereich keine Marks findet, Uberspringt es dieses Werksttick.

Parameter Beschreibung

Start Angle Der Winkel (in Grad) mit dem das System die Suche beginnt.
(Startwinkel)

End Angle Der Winkel (in Grad) mit dem das System die Suche beendet.
(Endwinkel)

Find Mark (Finde Markierung)

Klick

Funktion

Bewirkt, dass das System im angegebenen Mark No. Feld des Mark-Befehls nach der Markierung sucht. Die
Markierung wird dann vom Mark Adjust Befehl benutzt, um das Dosierprogramnm entsprechend jeweiliger
eventueller XY Positionsverdnderungen zwischen Werkstlicken anzupassen.

HINWEISE:
e Damit diese Funktion richtig im System funktioniert, ist nur ein Find Mark im Programm erforderlich.

e Ein Find Mark ist anders als ein Fiducial Mark. Ein Find Mark ist nur dazu da, die XY Position eines
Werkstuickes zu erkennen, wahrend ein Fiducial Mark dazu da ist, die Ausrichtung eines Werkstlickes zu
erkennen.

* Siehe “Uber Markierungen” auf Seite 30 fiir weitere Informationen tiber Markierungen.
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(Fortsetzung)

Find Mark Group (Markierungsgruppe suchen)

Klick

Funktion

Doppelklicken Sie
auf die Adresse
und wahlen Sie
dann aus dem

Wenn das System eine Markierung in einer Gruppe von Markierungen nicht finden kann, halt der Roboter
sofort an und setzt die Suche nicht fort. So verwenden Sie diesen Befehl:
¢ Flgen Sie vor einer Markierung den Befehl Markierungsgruppe suchen ein, der auf 1 (Ein) gesetzt ist.
e Flgen Sie einen Befehl Markierungsgruppe suchen auf 0 (Aus) nach dem letzten Befehl Markierung

Drop-down Ment suchen ein.
aus
Einstellung Beschreibung
1 Schaltet Markierungsgruppe suchen auf ON.
0 Schaltet Markierungsgruppe suchen auf OFF.
Fixed (Fixiert)
Klick Funktion

Doppelklicken Sie
auf die Adresse
und wahlen Sie
dann aus dem
Drop-down Menu
aus

Wird in Verbindung mit dem Dummy-Punkt-Befehl innerhalb eines Schritt- und Wiederhol-Befehls als
Position firr eine saubere Station verwendet. Wenn ein Fixiert-Befehl vorhanden ist, wird der Dummy-Punkt
nicht von den Schritt- und Wiederhol-Befehlen beeinflusst. So verwenden Sie diesen Befehl:
e Fligen Sie vor einem Dummy-Punkt-Befehl und einem Schritt- und Wiederhol-Befehl einen Fixiert-
Befehl ein, der auf 1 (Ein) gesetzt ist.
e Flgen Sie einen Fixiert-Befehl, der auf 0 (Aus) gesetzt ist, nach dem letzten Dosiermuster-Befehl ein.

Einstellung Beschreibung
1 Schaltet Fixiert auf ON.
0 Schaltet Fixiert auf OFF.

Fixed Point (Fixpunkt)

Klick

Funktion

Doppelklicken Sie
auf die Adresse
und wahlen Sie
dann aus dem
Drop-down Meni
aus

Veranlasst den Roboter, die angegebenen Koordinaten zu bewegen. Ein Fixpunkt wird nicht von der Nadel-
Z-Erkennung oder der Nadel-XY-Anpassung beeinflusst, wohl aber von den Offsets der Passermarkierung
oder Markierung suchen.

Parameter Beschreibung

Speed Die Geschwindigkeit, mit der sich der Roboter zu den Koordinaten des Fixpunkts
(Geschwindigkeit) | bewegt.
Bereich: 0-150 mm/s

Fixture Plate (Vorrichtungsplatte)

Klick

Funktion

Doppelklicken Sie
auf die Adresse
und wahlen Sie
dann aus dem
Drop-down Menu
aus

Bewirkt, dass das System die Z-Hohenwerte des Dosierprogramms auf der Grundlage der prazise
gemessenen Hohe mehrerer Stellen auf der Vorrichtungsplatte anpasst. Um die Hohenmessungen der
Aufspannplatte in das System einzugeben, siehe “Anhang H, Héhe der Vorrichtungsplatte — Setup und
Verwendung (nur Hohensensorsysteme)” auf Seite 195 oder “Anhang |, Héhe der Vorrichtungsplatte
— Setup und Verwendung (Nur Lasersysteme)” auf Seite 197, je nachdem, was fir lhr System gilt. So
verwenden Sie diesen Befehl:

¢ Flgen Sie einen Vorrichtungsplatten-Befehl ein, der auf 1 (Ein) gesetzt ist, bevor Sie das erste

Dosiermuster eingeben.
¢ Flgen Sie nach dem letzten Dosiermuster-Befehl einen Vorrichtungsplatten-Befehl ein, der auf 0 (Aus)

gesetzt ist.
Einstellung Beschreibung
1 Schaltet die Vorrichtungsplatte auf ON.
0 Schaltet die Vorrichtungsplatte auf OFF.
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(Fortsetzung)

Goto Address (gehe zu Adresse)
Klick Funktion
Lésst das Programm an die Stelle mit dem angegebenen Label springen.

Goto Label (gehe zu Label)
Klick Funktion
Lasst das Programm an die Stelle mit dem angegebenen Label springen.

Height Sensor (H6hensensor)
Klick Funktion

Doppelklicken Sie Man misst die Hohe eines Objektes auf einem Werkstiick wo der Dosierpunkt platziert werden soll;
auf die Adresse und | die gemessenen Daten werden dann dazu verwendet, die Dosierung entsprechend anzupassen, wenn
wahlen Sie dann zwischen den Werkstlicken Anderungen in der Héhe auftreten.

aus dem Drop-
down Menti aus

HINWEIS: Fir diese Funktion muss der optionale H6hensensor installiert und eingerichtet sein. Siehe
“Anhang G, Hohensensor Einrichtung und Verwendung” auf Seite 191 fir alle Informationen zum
Hoéhensensor.

Image Check Count (Anzahl der Bilder priifen)
Klick Funktion

E Prift, ob sich die angegebene Bilderanzahl innerhalb der Kameraansicht befindet:
frm—

e Wenn die Bilderanzahl mit dem Anzahl-Parameterwert Ubereinstimmt, fiihrt das System das
Dosierprogramm aus.
e Stimmt die Bilderanzahl nicht mit dem Anzahl-Parameterwert Uiberein, springt das Programm zu dem
angegebenen Etikett.
HINWEIS: Verwenden Sie den Anzahl-Parameter, um das System zu veranlassen, nach einer exakten Anzahl von
Bildern oder einer Bilderanzahl zu suchen, die gréBer als, kleiner als oder gleich ist.

Parameter Beschreibung

No. (Nr.) Die Nummer der Markierungsbilder (Bildsockel)
Count Die Anzahl der Bilder, die in der Kameraansicht vorhanden sein missen — verwenden Sie Ziffern
(Zahlung) und GroBer-als-, Kleiner-als- oder Gleich-Symbole, um die Anzahl anzugeben.

BEISPIELE:

e Geben Sie ,,6“ ein, um genau 6 Bilder anzugeben

e Geben Sie ,>6“ ein, um mehr als 6 Bilder anzugeben

e Geben Sie ,>=6“ ein, um 6 oder mehr Bilder anzugeben

e Geben Sie ,<6“ ein, um weniger als 6 Bilder anzugeben

e Geben Sie ,<=6“ ein, um 6 oder weniger Bilder anzugeben

Label Die Bezeichnung, zu der das Programm springt, wenn die Anzahl falsch ist.
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(Fortsetzung)

Initialize (Initialisieren)

Klick Funktion

f" Lasst den Roboter eine Initialisierung durchfiihren. Die Dosiernadel bewegt sich in die Grundstellung (0, 0, 0) und
. -' der Roboter fahrt mithilfe der Grundstellungssensoren in die Grundstellung.

Input (Eingang)

Klick Funktion

o Bewirkt, dass das Programm das Vorhandensein eines Eingangssignals am angegebenen Anschluss prift und
E— entsprechend der Parametereinstellung 0 Aus / 1 Ein MaBnahmen ergreift.

Parameter Beschreibung

Port(1~8) Legt die Nummer des Eingangsanschlusses fest, der Uberprift werden soll.

[Anschluss (1~8)]

0 Off (0 Aus) e Wenn das Eingangssignal OFF ist, springt das System zur angegebenen Adresse oder

Bezeichnung.
e Wenn das Eingangssignal ON ist, fahrt das System mit dem néchsten Befehl fort.
10n (1 Ein) e Wenn das Eingangssignal ON ist, springt das System zu der angegebenen Adresse oder

Bezeichnung.
¢ Wenn das Eingangssignal OFF ist, fahrt das System mit dem nachsten Befehl fort.

Address or Label
(Adresse oder
Kennzeichnung)

Die Adresse oder Bezeichnung, zu der das Programm springt, hdngt von dem Ergebnis
der Eingabeprifung ab. Klicken Sie auf CHANGE, um zwischen Adresse und Bezeichnung
umzuschalten.

Input Ready (Eingang bereit)

Klick Funktion

Doppelklicken Sie Dient zur Kommunikation mit externen Geraten: Wenn Input Ready (Eingang bereit) auf ON (EIN) steht,
auf die Adresse und | priift das System den zugewiesenen Anschluss und handelt entsprechend; wenn Input Ready (Eingang

wabhlen Sie dann bereit) auf OFF (AUS) steht, pruft das System den zugewiesenen Anschluss nicht und fahrt mit dem
aus dem Drop- nachsten Befehl fort. Wenn dieser Befehl ON ist, fiihrt das Dosierprogramm eine Endlosschleife durch, um
down Meni aus den Eingangsstatus zu Uberprufen.
Parameter Beschreibung
Port(1~8) Legt die Nummer des Eingangsanschlusses fest, der vom System gepriift werden soll.
[Anschluss
(1~8)]
0 Off, 1 On Schaltet Input Ready (Eingang bereit) OFF (AUS) oder ON (EIN).
(0 Aus, 1 Ein)
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(Fortsetzung)

Jet Step
Klick Funktion
Doppelklicken | Wird in Verbindung mit einem Line Start (Linienstart) und Line End (Linienende) Befehl verwendet und
Sie auf die bewirkt, dass das System zwischen den Befehlen auf der angegebenen Lange (Schritt ausgeben) und fiir
Adresse und die festgelegte Zeitspanne (Impulsbreite) eine Reihe von Punkten auftragt. Dieser Befehl ist niitzlich fiir
wahlen Sie Anwendungen mit berlihrungslosem Dosieren (Jetting), die eine extrem schnelle Dosierung erfordern.
dann aus dem HINWEIS: Bei der PICO-Jet-Dosierung kann dieser Befehl mit den Befehlen Line Start (Linienstart) und Line
Drop-down . . ) L
. End (Linienende) verwendet werden, um ein unterbrochenes Muster zu erzeugen. Ein Beispielprogramm und
Menu aus : ;
das sich daraus ergebende Muster sind unten dargestellt.
Parameter Beschreibung
Jet Step Der Abstand (in mm) zwischen den einzelnen Punkten.
(Schritt
ausgeben)
Puls Width Legt fest, wie lange der Dosierer flr jeden dosierten Punkt gedffnet bleibt (in ms).
(Impulsbreite)
Adjust Offset-Wert (in mm), den das System auf jeden Koordinatenwert im Programm anwendet.
(Anpassen) Diese Einstellung kann verwendet werden, um Abweichungen des Dosierprogramms vom
gewlinschten Muster auszugleichen.
D:\: \jet step ple.SRC
A - |Command 1 |2 |3 |4 |5 6 |
_ Z Clearance Setup 1 1
2 Line Speed 10
_ |3 Line dispense Setu 0.2 0 0 [} 0 0
4
|5 Jetsep 33 03 0
|6 Line Start 145 145 56
7 Line Passing 165 145 56
|8 Line End 165 165 56
9
:10 End Program
* |l

Line passing

Beispiel fir ein Punkt-Dosierprogramm mit dem Jet Step (Schritt ausgeben) Befehl fiir ein PICO-Jetventil

Label
Klick Funktion

Legt ein numerisches Label fest, das als Referenz fiir Goto Adress, Goto Label, Loop Address, Step & Repeat X,
ﬂ Step & Repeat Y und Call Subroutine Befehlen genommen werden kann. Der Nutzen eines Labels ist eine gute

Alternative zum Benutzen einer Adressnummer, weil sich ein Label bei Eingabe oder L6schung von Befehlen
nicht veréndert. Pro Programm sind maximal 64 Kennzeichnungen zuléssig, von denen jede bis zu 8 Zahlen lang
sein kann.

Laser Adjust (for Lines) (Laser Einstellung/Anpassung - fiir Linien)
Klick Funktion

(Nur bei Lasersystemen)

Passt das Programm (von einem Werkstiick zum anderen) an H6henunterschiede entlang einer Linie oder eines
Werkstuickes an. Der Linienpfad, den das System messen soll, wird durch Verwendung der Laser Detect Befehle
spezifiziert. Siehe “Laser Detect (for Lines) (Laser Erkennung) (fir Linien)” auf Seite 157.

Einstellung | Beschreibung

1 Schaltet Laser Adjust ein.

0 Schaltet Laser Adjust aus.
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(Fortsetzung)

Laser Average (Laser Durchschnitt)

Klick

Funktion

aus dem Drop-

Doppelklicken Sie
auf die Adresse und
wahlen Sie dann

down MenU aus

(Nur bei Lasersystemen)

Misst die Hohe von Objekten auf einem Linienpfad (je nachdem, ob dieses Signal ein oder ausgeschaltet
ist) und bildet einen Durchschnittswert der gemessenen Werte

Einstellung | Beschreibung
1 Schaltet Laser Durchschnitt ein.
0 Schaltet Laser Durchschnitt aus.

Laser Detect (for Lines) (Laser Erkennung) (fiir Linien)

Klick

Funktion

(Nur bei Lasersystemen)

Misst die Hohe eines Objekts entlang einer Linie; die gemessenen Daten werden vom Laser Adjust Befehl
genutzt, um das Dosierprogramm entsprechend eventueller Hohenédnderungen zwischen Werkstlicken
anzupassen. Dieser Befehl kann auch zusammen mit Laser Plane (Laserflache) verwendet werden.

HINWEIS: Damit das System den vom Setup der Lasererkennung festgelegten Offset fir die Z-Hohe

verwendet (anstelle der im Programm angegebenen Z-Koordinaten), markieren Sie das Kontrollkéstchen
Begrenzungsfunktion aktivieren im Setup der Lasererkennung (Sie missen den Assistenten ausfihren, um dieses
Fenster zu 6ffnen). Um hohe oder niedrige Z-HOhengrenzen festzulegen, geben Sie die gewlinschten Werte in die
Felder Untere Grenze und Obere Grenze ein. Wenn Sie Werte eingeben, verhindert das System die Dosierung,
wenn die Z-Achse Uber oder unter den angegebenen Grenzwerten liegt. Weitere Informationen zum Setup der
Lasererkennung finden Sie unter “(Nur bei Lasersystemen) Kalibrierung des Lasers und Einstellen des Nadel-zu-
Werkstlck Offsets” auf Seite 56.

Einstellung | Beschreibung
1 Schaltet Laser Detect ein.
0 Schaltet Laser Detect aus.

Laser Height (for Dots or Planes) (Laserhéhe) (fiir Punkte oder Flachen)

Klick

Funktion

Doppelklicken Sie
auf die Adresse
und wahlen Sie
dann aus dem
Drop-down Menu
aus

(Nur bei Lasersystemen)

Misst die Hohe eines Objekts auf einem Werkstlick, auf dem Dosierpunkte oder -linien platziert werden
sollen; die gemessenen Daten werden dann von Laser Point Adjust (Laserpunkt einstellen) oder Laser
Plane (Laserflache) verwendet, um das Dosierprogramm entsprechend fiir alle Hohendnderungen zwischen
Werkstlicken anzupassen.

Laser Plane (Laserflache)

Klick

Funktion

Doppelklicken Sie
auf die Adresse
und wahlen Sie
dann aus dem
Drop-down Menu
aus

(Nur bei Lasersystemen)

In Verbindung mit vier (4) oder mehr Laser Height (Laserhohe) Befehlen liest der Laser Plane (Laserflache)
Befehl alle Laser Height (Laserhdhe) Befehle im Dosierprogramm und passt das Programm entsprechend
fur alle Hohenanderungen zwischen Werkstlicken an. Dieser Befehl kann auch zusammen mit Laser Detect
(Lasererkennung) verwendet werden.

Einstellung | Beschreibung
1 Schaltet Laser Plane (Laserflache) ON (EIN).
0 Schaltet Laser Plane (Laserflache) OFF (AUS).
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(Fortsetzung)

Laser Plane Detect (Laserebene erkennen)
Klick Funktion

Doppelklicken Sie | (Nur bei Lasersystemen)
auf die Adresse
und wahlen Sie

Wird in Verbindung mit dem Laserebene-Befehl verwendet, wenn die Hohe eines Werkstlicks groBer ist als
der Erfassungsbereich des Lasers. So verwenden Sie diesen Befehl:

dann aus dem

Drop-down Menii ¢ Fugen Sie vor dem ersten Dosiermuster-Befehl den Laserebeneerkennungs-Befehl ein, der auf 1 (Ein)

aus gesetzt ist.
e Flgen Sie nach dem letzten Dosiermuster-Befehl den Laserebeneerkennungs-Befehl ein, der auf 0

(Aus) gesetzt ist.
e Kopieren Sie die Dosiermuster-Befehle und fligen Sie sie zwischen den Laserebene-Befehlen ein.

Einstellung | Beschreibung
1 Schaltet Laser-Ebenen-Detektor AN.
0 Schaltet Laser-Ebenen-Detektor AUS.

Laser Point Adjust (for Dots) (Laser Point Einstellung/Anpassung) (fiir Punkte)
Klick Funktion

Doppelklicken Sie (Nur bei Lasersystemen)
auf die Adresse und
wahlen Sie dann
aus dem Drop-
down Meni aus

Stellt das Programm (von einem Werkstlick zum anderen) fiir mégliche Hohenunterschiede fir einen
Dosierpunkt auf dem Werksttiick ein. Der Dosierpunkt, den das System messen soll, wird durch den Laser
Height Befehl spezifiziert. Siehe “Laser Height (for Dots or Planes) (Laserhéhe) (fiir Punkte oder Flachen)”
auf Seite 157.

Laser Skip (Laser liberspringen)
Klick Funktion
L|_" (Nur bei Lasersystemen)

— Wird in Verbindung mit Lasererkennung oder Laserebenenerkennung verwendet, um einen Teil einer Messung
von Lasererkennung oder Laserebenenerkennung zu tberspringen.

Einstellung | Beschreibung

1 Schaltet Laser Skip ein.
0 Schaltet Laser Skip aus.
Light (Licht)

Klick Funktion

Doppelklicken | Stellt die Starke der Lichtquelle an einem bestimmten Punkt im Programm zwischen 0 (kein Licht) und 255 (am
Sie auf die hellsten) ein.

Adresse und
wahlen Sie
dann aus dem
Drop-down
Menu aus

HINWEIS: Damit dieser Befehl richtig funktioniert, muss der Lichtcontroller auf EXT eingestellt sein.
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(Fortsetzung)

Line Dispense Setup (Dosierlinie Setup)

Klick Funktion
Stellt ein, wie das System eine Linie mit Flissigkeit dosiert. Wenn Flussigkeiten mit einer hohen Viskositét
,'@f dosiert werden, gibt es oft eine Verzégerung zwischen dem Offnen des Dosiergerats und dem Punkt, an dem die
—

Flissigkeit zu flieBen beginnt.

Parameter Beschreibung

Pre-move Delay Die Zeit, die das Dosiergerat zu Beginn einer Linie 6ffnet, bevor er sich bewegt. Diese
(Verzégerung vor Verzdgerungszeit verhindert, dass sich die Nadel entlang der Linie ohne Flussigkeit
Bewegung) bewegt.

Settling Distance Die Strecke, die der Roboter zu Beginn einer Linie zurlicklegt, bevor sich die Dosierung
(Settling-Strecke) einschaltet. Die Strecke gibt dem Roboter ausreichend Zeit, Geschwindigkeit

aufzubauen und wird hauptséchlich dazu verwendet, die Abgabe von zu viel Flussigkeit
zu Beginn einer Linie zu verhindern.

Dwell Time (Verweilzeit) | Verzégerungszeit, die am Ende einer Linie entsteht, um dem Dosiergerat Zeit zu geben,
den Druck auszugleichen, bevor er sich zum nachsten Punkt bewegt.

Node Time Zeitverzdégerung, die nur bei einem Line Passing Befehl auftaucht. Die Dosiernadel
(Passierpunkt- bewegt sich durch den Line Passing Point und wartet dort mit aktivierter Dosierung eine
Verweildauer) gewisse Zeit.

Shutoff Distance Die Strecke vor dem Ende einer Linie, an der das Dosiergerat abschaltet, damit keine
(Abschaltstrecke) Fliissigkeit mehr entweichen kann. Siehe untere Abbildung.

Shutoff Delay Die Zeit, firr die das Dosiergerat gedffnet bleibt, sobald die Nadel am Ende einer Linie

(Abschaltverzégerung) | angekommen ist.

Dosiergerét schaltet hier ab Die Nadel bewegt sich bis zum Ende der Linie

+—>
Shutoff Distance

Abbildung der Shutoff Distance Parameter

Line End (Linienende)

Klick

Funktion

Registriert die aktuelle XYZ Position als Line End Point.
HINWEIS: Die richtige Befehlsabfolge fir eine Linie ist wie folgt: (1) Line Start, (2) Line Passing, (3) Line End.

Line Passing (Linie passieren)

Klick

Funktion

Registriert die aktuelle XYZ Position als Line Passing Point. Dies ist die Position auf einer Linie, bei der die Nadel
ihre Richtung andert, wie z. B. in der Ecke eines Rechteckes.

HINWEISE:
¢ Die richtige Befehlsabfolge fir eine Linie ist wie folgt: (1) Line Start, (2) Line Passing, (3) Line End.

e Verwenden Sie auch einen Line Passing Point vor und nach einem Arc Point Befehl.
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(Fortsetzung)

Line Speed (Liniengeschwindigkeit)

Klick Funktion

Stellt die Geschwindigkeit (in mm/s) ein, mit der sich die Dosiernadel zu der Position im Programm bewegt, wo
dieser Befehl eingegeben worden ist und Uberschreibt damit auch die Grundeinstellungen des Systems fiir Line

— Speed.

Line Start (Linien Start)

Klick

Funktion

Registriert die aktuelle XYZ Position als Line Start Point fur die Liniendosierung.
HINWEIS: : Die richtige Befehlsabfolge fiir eine Linie ist wie folgt: (1) Line Start, (2) Line Passing, (3) Line End.

Loop Address (Loop/Zyklus Adresse)

Klick Funktion
Doppelklicken Setzt das Programm an einer bestimmten Adresse (A) oder einem Label entsprechend der eingegebenen
Sie auf die Werte fort.

Adresse und
wahlen Sie dann

aus dem Drop-
down MenU aus

Parameter Beschreibung

Address Die Adresse (A) oder Label Nummer, an die das Programm hin springt. Die Jump-to Address
(Adresse) (A) oder Label mussen vor der aktuellen Adresse auftauchen.

Count Anzahl, wie oft ein Loop ausgefiihrt werden soll.

(Anzahl)

Mark Adjust (Markierung anpassen)

Adresse und
wahlen Sie dann
aus dem Drop-
down MenU aus

Klick Funktion
Doppelklicken Lasst das System in Verbindung mit dem Find Mark Befehl nach der im Nummernfeld des Find Mark Befehls
Sie auf die eingegebenen Marke suchen. Wenn das System die Markierung gefunden hat, tUberprift es die XY Position

des Werkstilickes und stellt den Dosierpfad entsprechend ein.

Mark Follow (Markierung folgen)

Klick

Funktion

Doppelklicken Sie
auf die Adresse
und wahlen Sie
dann aus dem
Drop-down Menu
aus

Bei Verwendung in Verbindung mit einem Find Mark (Markierung suchen) Befehl wird das System veranlasst,
entlang einer leicht gekrimmten Linie zu dosieren. Fir engere Kurven wird auBerdem der Mark Follow
Offset (Markierung folgen Offset) Befehl benétigt. Ein Beispiel fur die Verwendung dieses Befehls in einem
Programm finden Sie unter “Verwenden von Mark Follow (Markierung folgen) zum Dosieren entlang einer
gebogenen Linie” auf Seite 99.

Einstellung | Beschreibung
1 Schaltet Mark Follow (Markierung folgen) ON (EIN).
0 Schaltet Mark Follow (Markierung folgen) OFF (AUS).
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(Fortsetzung)

Mark Follow Offset (Markierung folgen Offset)

Klick

Funktion

Doppelklicken Sie
auf die Adresse
und wahlen Sie
dann aus dem
Drop-down Menu
aus

Wird in Verbindung mit einem Mark Follow (Markierung folgen) Befehl verwendet, damit das System entlang
einer stark gebogenen Linie dosieren kann; die Offset-Parameter definieren, wie viel Offset auf eine Reihe
von Line Passing (Linienlibergang) Befehlen angewendet werden soll. Ein Beispiel fir die Verwendung
dieses Befehls in einem Programm finden Sie unter “Verwenden von Mark Follow (Markierung folgen) zum
Dosieren entlang einer gebogenen Linie” auf Seite 99.

Einstellung | Beschreibung
X Abstand (in mm) des Offsets in X-Richtung
Y Abstand (in mm) des Offsets in Y-Richtung

Multi Needle (Multi-Nadel)

Adresse und
wéahlen Sie dann
aus dem Drop-
down Meni aus

Klick Funktion
Doppelklicken Bei Installationen mit mehreren Dosierern legt der Dosierer (genannt Nadel Nummer) die Befehle fest, die
Sie auf die nach diesem Befehl ausgefiihrt werden. Gegenwartig kdnnen bis zu vier Dosierer installiert werden, sodass

der Parameter Needle Number (Nadel-Nummer) zwischen 1 und 4 liegen kann.

HINWEIS: Damit diese Funktion korrekt arbeitet, missen die zusétzlichen Dosierer installiert und eingerichtet
sein. Siehe “Anhang F, Multi-Nadel Einrichtung und Verwendung” auf Seite 186.

Needle XY Adjust (Nadel-XY-Einstellung)

Klick

Funktion

Doppelklicken Sie
auf die Adresse
und wahlen Sie
dann aus dem
Drop-down Menul
aus

Veranlasst das System, einen Needle XY Adjust (Nadel-XY-Einstellung) Befehl (Prifung des Kamera-
zu-Nadel-Offset) durchzufiihren und auf Grundlage des Ergebnisses die in den Parametereinstellungen
festgelegte Aktion durchzufiihren.

HINWEIS: Um Needle XY Adjust (Nadel-XY-Einstellung) durchzufiihren, bewegt der Roboter die Dosiernadel
an die Set Needle (Nadel setzen) Position und dosiert einen Flussigkeitspunkt, dann bewegt er die Kamera
Uber den FlUssigkeitspunkt und vergleicht die Ausrichtung des Punktes mit dem entsprechenden in der
Markierungsbibliothek gespeicherten Markierungsbild. Die Set Needle (Nadel setzen) Position und das
Markierungsbild wurden wahrend der Ersteinrichtung des Roboters festgelegt. Wird in Verbindung mit
Lasererkennung oder Laserebenenerkennung verwendet, um einen Teil einer Messung von Lasererkennung
oder Laserebenenerkennung zu Uberspringen.

Parameter | Beschreibung
Xrange Legt den maximal zulassigen Offset fiir die X-Achse fest.
(X-Bereich)
Y range Legt den maximal zuléssigen Offset fiir die Y-Achse fest.
(Y-Bereich)
0.Ask, 0. Fragen Das System fragt, ob Sie den Kamera-zu-Spitze-Offset aktualisieren
1.Continue mochten.
(OFragen, 14 porifan Das S tiberni isch den K Spitze-Off
1.Fortfahren) | - ortfahren as ystem Ubernimmt automatlscl en Kamera-zu- pitze- f set
’ (sofern er nicht auBerhalb des Bereichs liegt) und fahrt dann mit dem
néchsten Befehl fort.
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(Fortsetzung)

Needle Z Detect (Nadel-Z-Erkennung)
Klick Funktion

Doppelklicken Sie Veranlasst das System den Needle Z Detect (Nadel-Z-Erkennung) Befehl (Priifung des Nadel-zu-
auf die Adresse und | Werkstlick-Offset) durchzufiihren und auf Grundlage des Ergebnisses die in den Parametereinstellungen
wahlen Sie dann festgelegte Aktion durchzuflhren.

323\,?1(5,\%:5053 HINWEIS: Um die Needle Z Detect (Nadel-Z-Erkennung) auszufiihren, bewegt der Roboter die
Dosiernadel Uber den Nadeldetektor und senkt ihn ab, bis er den Sensor berihrt. Die Einstellungen fir die
Nadelerkennung wurden wéhrend der Ersteinrichtung des Roboters festgelegt.

Einstellung | Beschreibung
Xrange Legt den maximal zulassigen Offset flr die X-Achse fest.
(X-Bereich)
Y range Legt den maximal zulassigen Offset fiir die Y-Achse fest.
(Y-Bereich)
Zrange Legt den maximal zulassigen Offset flr die Z-Achse fest.
(Z-Bereich)
0.Ask, 0. Fragen Das System fragt, ob Sie den Kamera-zu-Spitze-Offset aktualisieren mdchten.
zd?:?;tlg:e 1. Fortfahren Das System Ubernimmt automatisch den Kamera-zu-Spitze-Offset
-ragen, (sofern er nicht auBerhalb des Bereichs liegt) und féhrt dann mit dem
1.Fortfahren) i
néchsten Befehl fort.

Output (Ausgang)
Klick Funktion

ﬁ Das System setzt einen bestimmten Ausgang.
: Parameter Beschreibung

Port(1~8) Setzt den entsprechenden Ausgang.
[Anschluss (1~8)]

0 Off, 1 On Schaltet den Ausgang Aus oder Ein.
(0 Aus, 1 Ein)

Park Position (Parkposition)
Klick Funktion
Bewegt die Dosiernadel in die Position, die im System Setup Bildschirm als Park Position eingestellt wurde.

Va

Ptp (Point to point) Speed (Geschwindigkeit — Punkt zu Punkt)
Klick Funktion

Doppelklicken Sie auf Stellt die Beschleunigung (in Prozent) des Roboters von Punkt zu Punkt ein und zwar an der Stelle des
die Adresse und wéhlen | Programms, an der dieser Befehl eingegeben wird. Dabei werden die Grundeinstellungen des Point-
Sie dann aus dem to-Point Uberschrieben.

Drop-down Menu aus
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(Fortsetzung)

QA Capture (QA Erfassen) (Erfasst Bild zur Qualitidtskontrolle)

Klick

Funktion

Doppelklicken Sie

wahlen Sie dann
aus dem Drop-
down Meni aus

Speichert das Kamerabild an den flir den Befehl festgelegten XYZ Koordinaten. Bilder werden unter D:\

auf die Adresse und | ever_sr\history gespeichert.

Jedes mal, wenn ein QA Erfassen Befehl ausgefihrt wird, erstellt das System ein Unterverzeichnis
(unter D:\ever_sn\history); der Name des Unterverzeichnisses besteht aus dem Tag, an dem der Befehl
ausgefihrt wurde. Der Dateipfad fur die gespeicherten QA Bilder ist:

D:\ever_sr\history \eXXXX_YY\QAImage_ZZ wobei: XXXX = Jahr, YY = Monat und ZZ = Tag

Folders

X

—— & QAImage_5

@ Deskkop
@ My Dacuments
= ﬂ 1My Computer
@ System (C1)
[ = DATA (D)
Bl ) ever st

S

|25 example

5 ez015_7
=15 e2015.8
@ QAlmage_3
@ QAlmage 5
[ lang en

1‘,/’ e2015_7 File Edit Yiew Favorites Took  Help

@Eack - IO v l.ﬁ: /’:) Search i Folders ‘M}" | B x

fiddrass IE Dlever_stihistoryle201s S\0Almage 5

6357437299401156250.0 63574373096187500,., 6357437366565,
mip

Durch den QA Erfassen Befehl erstellte Verzeichnisstruktur

Beispiel von gespeicherten QA Bildern

Rectangle Adjust (Rechteck anpassen)

Adresse und
wahlen Sie dann
aus dem Drop-
down MenU aus

Klick Funktion
Doppelklicken Wird nur in einem Schritt- und Wiederholungsprogramm und zusammen mit den Befehlen Camera Trigger
Sie auf die und Trig Mark verwendet, damit das System das Programm (von einem Werkstlick zum anderen) an alle

Anderungen der XY-Orientierung der Werkstlickplatzierung anpasst.

HINWEISE:

¢ Verwenden Sie die Befehle Camera Trigger, Trig Mark und Rectangle Adjust nur in einem Schritt- und
Wiederholungsprogramm (fir die Dosierung in einem Array).

e Fir ausfuhrliche Informationen zur Verwendung dieses Befehls siehe “Verwenden von Triggermarkierungen
in einem Schritt- und Wiederholungsprogramm” auf Seite 86.

e Wenn die Befehle Camera Trigger, Trig Mark und Rectangle Adjust verwendet werden, missen die Schritt-
und Wiederholungsparameter fir Path auf S Path gesetzt werden.
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Anhang A, Command Funktion Reference
(Fortsetzung)

Set (Platzhalter)
Klick Funktion

Doppelklicken Sie | Ermdglicht die Zuweisung eines numerischen Wertes zu einem Symbol oder Zeichen; nach der Zuweisung
auf die Adresse kann das Symbol oder Zeichen in einem Programm anstelle des numerischen Wertes verwendet werden. Ein
und wahlen Sie Set (Platzhalter) Befehl kann auch verwendet werden, um das System zu veranlassen, eine Koordinate um

dann aus dem den zugewiesenen numerischen Wert zu erhhen oder zu verringern.
Drop-down Ment | HINWEIS: Im Gegensatz zum Var Befehl (siehe weiter unten in diesem Abschnitt) kann Set (Platzhalter) nicht
aus mit einem Find Mark (Markierung suchen) oder Fudicial Mark (Passermarke) Befehl verwendet werden.

Parameter | Beschreibung

Symbol Geben Sie das Symbol oder Zeichen ein, das durch den zugewiesenen Wert reprasentiert
wird.

Value (Wert) | Geben Sie den numerischen Wert ein, der flir das Symbol oder Zeichen stehen soll.

A : [Command |1 2 13 4 |5 6
' |1 ZClearance Setup 5 1

|2

|3 Set a 114

|4 Label 1

|5 Line Start a 212 81.3

6 Line End 149 212 81.3

|7 Set a a+4

|8

] Step & RepeatY 5 5 1 3 1 10001

10

|11 End Program

Beispiel fiir ein Programm mit einem Set (Platzhalter) Befehl

Setup Dispense Port (Einstellungen Dosieranschluss)
Klick Funktion

Doppelklicken Sie Ermoglicht, mehrere Ausgéange gleichzeitig zu schalten. Zum Beispiel, um Ausgénge 1, 2 und 3
auf die Adresse und | einzuschalten, geben Sie 1.2.3 (mit Punkten zwischen den Zahlen, nicht mit Leerzeichen) ein. Die
wahlen Sie dann Grundeinstellung ist Ausgang 0.

aus dem Drop-
down Menti aus
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Anhang A, Command Funktion Reference
(Fortsetzung)

Step & R

epeat X

Klick

Funktion

Aktiviert die Wiederholung des Dosiermusters auf viele identische Werkstiicke, die in Reihen und Spalten auf der
Fixierplatte montiert sind.

(Spalten (X))

Parameter Beschreibung (siehe untere Abbildung)

X-Offset Die Entfernung (in mm) zwischen jedem Werkstlick in X-Richtung.
Y-Offset Die Entfernung (in mm) zwischen jedem Werkstlick in Y-Richtung.
Columns (X) Die Anzahl der Spalten in X-Richtung.

Rows (Y) (Reihen
(Y)

Die Anzahl der Reihen in Y-Richtung.

1.S Path or 2.N
Path (1. S-Pfad
oder 2. N-Pfad)

Art des Verfahrweges. Wahlen Sie 1. S Path flr einen S-férmigen Weg oder 2. N Path fiir
einen N-férmigen Weg.

Label (default)
(Kennzeichnung)
(Standard)

oder Address
(Adresse)

Die Adresse, an der der Step & Repeat X Befehl beginnt.

Column (X)

<— Row (Y)

X Offset
(in mm)

o0 00 00
o0 00 00
o0 00 00—
o0 00 00

1

>
Y Offset

(in mm)

Step & Repeat X, S Path

2 3

Beispiel von X und Y Offsets in einem Step & Repeat Befehl

Step & Repeat X, N Path
1 2 3

H—

=%

12

2258
[ ] L J

|
H

Unterschied zwischen 1. S Path und 2. N Path
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Anhang A, Command Funktion Reference
(Fortsetzung)

Step & Repeat Y
Klick Funktion
m Funktioniert genau so wie ein Step & Repeat X, nur dass hierbei die Y-Achse eine hohere Prioritdt bekommt als

die X-Achse. Siehe untere Abbildung.

Step & Repeat, X Axis Direction Step & Repeat, Y Axis Direction
1 6

1
Hes
.8.
[(X]
9

Unterschied zwischen Step & Repeat X und Step & Repeat Y

Step & Repeat Z (Schritt & Wiederholung Z)

Klick Funktion
Doppelklicken Aktiviert die Wiederholung des Dosiermusters auf mehreren identischen Werkstiicken, die in Reihen und
Sie auf die Spalten auf einer Fixierplatte montiert sind.
Adresse und -
wihlen Sie dann Parameter Beschreibung
aus dem Drop- | Z Offset Entfernung (in mm) zwischen den einzelnen Werkstlickebenen in Z-Richtung.
down Menti aus | (Z-Offset) e Ein positiver Z-Offset-Wert bewegt die Nadel von der Werkstlickoberflache weg.
e Ein negativer Z-Offset-Wert bewegt die Nadel naher an die Werkstilickoberflache
heran.
Bereich: 0.1-100 (mm)
Tier (Ebene) Die Anzahl der Ebenen (oder Stufen) in Z-Richtung.
Bereich: 1-9999
Label Die Addresse, an der der Schritt & Wiederholungsbefehl beginnt.
(Kennzeichnung)
Ebene

ZREE
A
T

Y Offset (in mm)

Diagramm der Z Offset- und Ebenenparameter
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Anhang A, Command Funktion Reference
(Fortsetzung)

Stop Point (Haltepunkt)

Klick

Funktion

Registriert die aktuelle XYZ Position als Stop Point. Wenn dieser Befehl erscheint, bewegt sich die Dosiernadel
zur registrierten Position und wartet, bis die Taste START (START) oder CONTINUE (FORTSETZEN) gedriickt
wird.

Substrate Plane (Substratebene)

Adresse und
wahlen Sie dann
aus dem Drop-
down MenU aus

Klick Funktion
Doppelklicken Wird in Verbindung mit dem Befehl Hohensensor verwendet, um die Hohenwerte in einem Dosierprogramm
Sie auf die auf der Grundlage der Messwerte des Hohensensors anzupassen, so dass das System auf einer unebenen

Ebene dosieren kann. So verwenden Sie diesen Befehl:
e Fligen Sie vor dem ersten Dosiermuster-Befehl einen Substratebene-Befehl ein, der auf 1 (Ein) gesetzt
ist.
¢ Flgen Sie nach dem letzten Dosiermuster-Befehl einen auf O (Aus) gesetzten Befehl Substratebene ein.

Einstellung Beschreibung
1 Schaltet die Substratebene EIN.
0 Schaltet die Substratebene AUS.

Trig Mark (Triggermarkierung)

Adresse und
wahlen Sie dann
aus dem Drop-
down MenU aus

Klick Funktion
Doppelklicken Wird nur in einem Schritt- und Wiederholungsprogramm und zusammen mit den Befehlen Camera
Sie auf die Trigger und Rectangle Adjust verwendet und bewirkt, dass das System nach dem im Feld No. (Nummer)

der Triggermarkierungs-Befehle angegebenen Markierungsbild sucht. Das System verwendet die
Markierungsbilder, um das Dosierprogramm bei Bedarf an alle Orientierungswechsel zwischen den
Werkstlicken anzupassen.

HINWEISE:

¢ Verwenden Sie die Befehle Camera Trigger, Trig Mark und Rectangle Adjust nur in einem Schritt- und
Wiederholungsprogramm (fiir die Dosierung in einem Array).

e Fur ausfuhrliche Informationen zur Verwendung dieses Befehls siehe “Verwenden von Triggermarkierungen
in einem Schritt- und Wiederholungsprogramm?” auf Seite 86.

e Wenn die Befehle Camera Trigger, Trig Mark und Rectangle Adjust verwendet werden, miissen die Schritt-
und Wiederholungsparameter fir Path auf S Path gesetzt werden.

e Ein Triggermarkierung unterscheidet sich von einer Find Mark (Findemarkierung) oder einer Fiducial Mark
(Referenzmarkierung): (1) Triggermarkierungen werden nur zusammen mit den Befehlen Camera Trigger
und Rectangle Adjust verwendet, (2) es miissen entweder zwei oder acht Triggermarkierungen in einem
Programm vorhanden sein, und (3) das System wertet alle Triggermarkierungen gleichzeitig aus.

e Unter “Uber Markierungen” auf Seite 30 finden Sie ausfihrliche Informationen zu Markierungen.
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Anhang A, Command Funktion Reference
(Fortsetzung)

UltimusPlus Prog. No. Auto (UltimusPlus Prog. Nr. Auto)

Klick Funktion
Doppelklicken Wechselt automatisch die Programmnummer eines angeschlossenen UltimusPlus-Dosierers, basierend auf
Sie auf die einer Bedingung, die, wenn sie erflllt ist, den Programmwechsel auslést. Ein Programm kann automatisch auf
Adresse und der Grundlage einer von drei Bedingungen umgeschaltet werden: Anzahl, Zeit, Eingabe.

wahlen Sie dann
aus dem Drop-
down Meni aus

e Siehe “Eingeben von Einstellungen in das UltimusPlus Auto-Setup-Fenster” auf Seite 113 fur Details zur
Einrichtung der Bedingungen.

¢ Eine ausflhrliche Anleitung zur Verwendung dieses Befehls finden Sie unter “Umschalten von UltimusPlus-
Programmen mit DispenseMotion” auf Seite 111.

Parameter Beschreibung

Program No Legt die UltimusPlus-Programmnummer (1-16) fest, die gedffnet oder zu der gewechselt
(Programm Nr.) | werden soll.

UltimusPlus Prog. No. Set (UltimusPlus Prog. Nr. Set)

Klick Funktion
Doppelklicken Wechselt die Programmnummer eines angeschlossenen UltimusPlus-Dispensers und verwendet die
Sie auf die angegebenen Zeit-, Druck- und Vakuumeinstellungen. Eine ausfihrliche Anleitung zur Verwendung dieses
Adresse und Befehls finden Sie unter “Umschalten von UltimusPlus-Programmen mit DispenseMotion” auf Seite 111.

wahlen Sie dann
aus dem Drop-
down Meni aus | Program No Legt die UltimusPlus-Programmnummer (1-16) fest, die gedffnet oder zu der gewechselt
(Programm Nr.) | werden soll.

Parameter Beschreibung

Var (Var)
Klick Funktion

Doppelklicken Sie | Ermdglicht die Zuweisung eines numerischen Wertes zu einem Symbol oder Zeichen; nach der Zuweisung
auf die Adresse kann das Symbol oder Zeichen in einem Programm anstelle des numerischen Wertes verwendet werden.
und wahlen Sie Ein Set (Platzhalter) Befehl kann auch verwendet werden, um das System zu veranlassen, eine Koordinate

dann aus dem um den zugewiesenen numerischen Wert zu erhéhen oder zu verringern. Var kann mit den Find Mark
Drop-down Menu | (Markierung suchen) und Fiducial Mark (Passermarke) Befehlen verwendet werden.
aus Parameter | Beschreibung
Symbol Geben Sie das Symbol oder Zeichen ein, das durch den zugewiesenen Wert repréasentiert
wird.

Value (Wert) | Geben Sie den numerischen Wert ein, der fir das Symbol oder Zeichen stehen soll.

_|A  [Command ik [2. 13 14 5 |6
' |1 ZClearance Setup 5 1

2

13 Var a 168.243

|4 Label 1

5 Dispense Dot a 224051 884
6 Var a a+1
7

18 Step & RepeatX 10 10 5 5 2 10001
9
10 End Program
11

Beispiel fiir ein Programm mit einem Var (Var) Befehl
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Anhang A, Command Funktion Reference
(Fortsetzung)

Wait Point (Wartepunkt)

Klick

Funktion

Registriert einen Wartepunkt, der sofort nach dem vorherigen Befehl auftritt. Wenn dieser Befehl stattfindet,
wartet die Dosierspitze am Endpunkt des vorherigen Befehls fir die spezifizierte Wartezeit (in Sekunden).

Z Clearance Setup

Klick

Funktion

Legt die Hohe fest, die sich die Dosiernadel nach jeder Dosierung hebt. Der Zweck von Z Clearance ist, dass

alle Hindernisse, um von einem Punkt zum anderen zu gelangen, umgangen werden. Wenn keine Hindernisse
zwischen den Punkten vorhanden sind, kann ein kleiner Z-clearance Wert von z. B. 5 mm benutzt werden, um die
Programmzykluszeit zu minimieren.

Weiterhin kann Z Clearance als absoluter (0) oder relativer (1) Wert definiert werden. Ist er als relativ spezifiziert,
dann ist dies der Abstand, mit dem sich die Nadel hebt, relativ zur geteachten Punktposition. Ist er als absolut
spezifiziert, dann ist dies der Abstand von der Z-Achsen Nullposition zu der Stelle, zu der sich die Nadel hebt,
entsprechend dem Z-Achsen Wert der geteachten Punktposition.

Nordson EFD empfiehlt die Eingabe eines Z Clearance Befehl zu Beginn von jedem Programm.

Parameter Beschreibung (siehe untere Abbildung)

Value (Wert) Die Hoéhe, die sich die Nadel nach der Dosierung hebt.

0(Abs), 1(Rel) Wie sich die Nadel hebt: 0(Abs) = absolute, 1(Rel) = relative

I Z=0mm
10 mm
> > )
; ; Z=10 mm
10 mm 10 mm
L - L] - -
Z Clearance = 10 mm relative Z Clearance = 10 mm absolute
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Anhang B, Setupverfahren ohne Einrichtungsassistent

Alle Einstellungs- und Kalibrierungsvorgange werden vom Erstinstallationsassistenten des Roboters geleitet, welcher
fur alle Systemanderungen benutzt werden sollte, einschlieBlich fur das Auswechseln der Spitzen. Es besteht jedoch
die Mdglichkeit, Aufgaben, die in diesem Anhang zum Nachschlagen aufgefihrt sind, individuell durchzufihren.

Kameraskalierung einstellen

Wenn die Kamera ein Objekt betrachtet, dann wandelt Sie die Pixel in eine wahre Messung um. Damit die Kamera
die Umwandlung genau durchfiihrt, missen Sie der Kamera lernen und zeigen, wie groB das Objekt im Vergleich
zu Pixel pro Zoll ist, indem Sie die Kameraskala einstellen. Wenn die automatische Methode wiederholt fehlschlagt,
verwenden Sie die manuelle Methode.

Automatische Methode
# Click Step Reference Image

1 e Klicken Sie auf die Registerkarte KAMERA. " = H :[]‘E]:

i

2 I I e Bewegen Sie die Kamera zu einem
Referenzpunkt, der sich in der unteren
\ — rechten Ecke des Werkstiicks befindet.

¢ Stellen Sie das Bild scharf. Anweisungen
zum Fokussieren der Kamera finden Sie bei
Bedarf unter “Kamera” auf Seite 17.

¢ Klicken Sie auf SCALE > AUTO.

Scale Aut
g Das System fiihrt den Rest der

MaBstabseinstellung durch.
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Anhang B, Verfahren zum Einrichten ohne Assistent
(Fortsetzung)

Kameraskalierung einstellen (Fortsetzung)

Manuelle Methode
# Klick Schritt Referenzbild

1 ¢ Klicken Sie auf den CAMERA TAB.
amera
2 I I e Verfahren Sie die Kamera an einen
Referenzpunkt, der sich in der unteren
- — rechten Ecke des Werkstiicks befindet.

e Stellen Sie das Bild scharf. Siehe “Kamera”
auf Seite 17 fur Anweisungen zum
Scharfstellen der Kamera.

3 ¢ Klicken Sie auf den Kamera TAB und dann
> - auf Skalieren.

Das Skalierungsfenster 6ffnet sich.

4 I I e Suchen Sie sich einen Referenzpunkt auf
dem Werkstiick und bewegen Sie dann die
h —) Kamera solange, bis der Referenzpunkt
im unteren rechten Quadranten des

Kamerabildschirms zu sehen ist. Klicken Sie
dann auf den Punkt.

5 I I e Bewegen Sie die Kamera erneut, bis Sie den
gleichen Referenzpunkt im oberen linken
- b Quadranten des Kamerabildschirms sehen
und klicken Sie dann auf den Punkt.

Die Kameraskalierung ist nun eingestellt.
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Anhang B, Setupverfahren ohne Einrichtungsassistent
(Fortsetzung)

(Nur GV Systeme mit Nadelerkennung) Einstellen der Nadelerkennung
# Klick Schritt Referenzbild

1 * Klicken Sie auf System Setup und dann auf
SEUIDE| Offnen

2 e Bewegen Sie die Nadel, bis sie sich ca. 2 =
mm Uber dem Sensor der Nadelerkennung "
4 —) befindet.

3 e Unter Nadelerkennung klicken Sie SET
reben Move)

¢ Klicken Sie YES, wenn Sie zur Bestatigung
aufgefordert werden.

e Unter Nadelerkennung geben Sie einen Wert
von 10 (mm) als Nullerkennungsgrenze ein.

4 2 Detect Limit 10

5 ¢ Unter Nadelerkennung klicken Sie auf P
DETECT. .@“’“""“ —

e Klicken Sie YES/OK, wenn Sie aufgefordert
werden zu bestatigen.

Der Roboter hebt die Nadel zu Z = 0 und
senkt die Nadel dann auf den Sensor, um
den Nadel Offset zu erkennen.
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Anhang B, Setupverfahren ohne Einrichtungsassistent

(Fortsetzung)

Einstellen des Tip-to-Workpiece Offset (Z Clearance) unter

Verwendung des Kamerafokus
# Klick Schritt

Referenzbild

1 °
EHHEHHI

Klicken Sie auf den PROGRAM Tab.

Dl =faei A o b= g <] H O
| —————

Klicken Sie auf das CCD Mode Icon, um
auf Tip MODE umzuschalten.

3
g
T

Bewegen Sie die Nadel zu einem guten
Referenzpunkt auf dem Werkstlck.

4 ‘ °

Bewegen Sie die Nadelspitze nach unten,
bis der gewlinschte Dosierspalt erreicht ist.

Camera

l Setup ‘
>

Klicken Sie auf CAMERA > SETUP, um zu
den Offset Feldern zurlick zu kehren.

Klicken Sie auf SET neben Focus.

HINWEIS: Der Set button sollte Hellblau
sein.

Focus 0 Set

Klicken Sie auf FOCUS neben Set.

8
alglkl
e

Bewegen Sie die Kamera, bis sich das
Fadenkreuz mittig Uber dem vorhin
erstellten Dosierpunkt befindet.

e Stellen Sie die Kamera scharf, bis das Bild

des Dosierpunktes klar zu sehen ist. Siehe
“Kamera” auf Seite 17 fir Anweisungen
zum Scharfstellen der Kamera.
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Anhang C, Importieren von DXF-Dateien

Dieser Anhang gibt einen Uberblick tiber die Bestandteile des DXF Bildschirms und tiber den Import von DXF

Dateien.

Ubersicht des DXF Bildschirms

(d‘.’irn\(‘-

Fonl| s
—/
Icon Name Icon Funktion Icon Name Icon Funktion
. Wahlt einen Punkt im
Open a File “ . . Select .
(Offnen) B Offnet eine Datei (Auswahl) E aBj;eICh des Rechtecks
Show All Select
Layers (Alle Zeigt alle Ebenen einer Directly N .
Ebenen Q gedffneten DXF Datei (direkte Wahit ein Element aus
anzeigen) Auswahl)
E;?/zr':”(Alle Blendet alle Ebenen galncTI _____
Eb Q einer gedffneten DXF elec B 2XE Bricht jede Auswahl ab
enen Datei aus (Auswah T
ausblenden) abbrechen)
Komprimiert oder . .
verdndert die GroBe Point g;t?;rlﬁ:?;n:ﬁeDot
des Displays so, Dispense L 1] =
(?Aell?e :” Q dass alle Punkte der (Dosier- - a.usge.wahl':’te.n rltjunll(Dt;F
. all gedffneten DXF Datei punkt) enes importierten
anzeigen) im Sichtbereich des Bildes ein
Bllzschlrms zu sehen Gibt Line Dispense
sin Line Befehle fir alle
Dispense LC} ausgewahlten Formen
Zoom Q Zoomt den (Dosierlinie) eines importierten DXF
il ausgewahlten Bereich Bildes ein.
Siehe “DXF Import
Select Wahlt alle Punkte in der Option % Einstellungen” auf
All (Alles i DXE Dater aus Seite 175.
auswahlen) —

174
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Anhang

C, Importieren von DXF-Dateien (Fortsetzung)

DXF Import Einstellungen

Klicken Sie auf das OPTION Icon auf dem DXF Bildschirm, um die DXF Import Einstellungen festzulegen.

@[ o][o][&][s

—N -
e|(c][x][=](m &j)\ Option @

Spline Distance of points 1 mm

Offset X [i Y 0 mm
Auto Offset

Rotate Sort Path By
@0 ©90 @x oYy
© 180 © 270 Max ¢

E rn | ver | [ .
o Il Sort Path
L Source Dxf Unit
Mirror @ mm © inch
© mi
‘ OK ‘ ‘ Cancel ‘

Position

Beschreibung

Spline Distance
of points (mm)
(Spline-Abstand
der Punkte (mm))

Fur unregelméaBige Kurven geben Sie den Abstand zwischen zwei beliebigen Punkten auf einer Kurve an,
wenn die Kurve in Koordinaten umgewandelt wird. Wenn dieser Wert beispielsweise auf 1 gesetzt und
eine 10 mm lange Kurve in einen Befehl umgewandelt wird, ist das Ergebnis eine Serie von Line Start
(Linienstart)-, Line Passing (Linienpassierung)- und Line End (Linienende)-Befehlen, die eine Kurve mit
insgesamt 11 Punkten erzeugt.

W\JL/

Beispiele flir unregelméBige Kurven

HINWEIS: RegelméBige Kurven werden in Bogenpunkt-Befehle umgewandelt.

Offset X, Y

Nachdem Sie mit Point Dispense (Punktdosierung) oder Line Dispense (Liniendosierung) Programmbefehle
erstellt haben, kénnen die entstehenden XY-Werte negative Zahlen sein. Das fihrt dazu, dass die
importierten Punkte auf dem sekundéren Ansichtsbildschirm auBerhalb des Gitters angezeigt werden. Um
dieses Problem zu beheben, geben Sie X- und/oder Y-Werte in die Offset-Felder des Optionsfensters ein, so
dass sich die importierten XY-Werte in positive Wert andern. Wenn beispielsweise ein importierter XY-Wert
-150, -150, 0 lautet, dann geben Sie 200 fir Offset X und 200 fur Offset Y ein, klicken Sie auf OK und klicken
Sie dann erneut auf das Symbol Point Dispense (Punktdosierung) oder Line Dispense (Liniendosierung),

um die Werte zu aktualisieren. Die neuen Werte sind dann 50, 50, 0 und die Punkte werden im Gitter des
sekundéaren Ansichtsbildschirms sichtbar, wenn Sie auf den Programmbildschirm gehen.

Inch > mm (X
25.4)

Schaltet die Anzeige von Einheiten zwischen Metrisch und Englisch um. Versehen Sie dieses
Kontrollkdstchen mit Hakchen, wenn die Einheiten in mm angezeigt werden sollen.

Auto Offset (Auto
Offset)

Wenn ausgewahlt, wird das System veranlasst, alle Punkte so weit wie moglich in der Mitte der Fixierplatte
auszurichten.

Rotate (Drehen)

Dreht die Datei um den angegebenen Winkel.

Mirror (Spiegeln) | Spiegelt die Datei an der X- oder Y-Achse, wie ausgewahlt. Markieren Sie das Kontrollkéstchen Mirror
(Spiegeln), damit die Option beim Importieren der Datei wirksam wird.
HINWEIS: Die Ursprungskoordinaten der DispenseMotion Software (0, 0) befinden sich in der oberen
linken Ecke. Die DXF-Ursprungskoordinaten befinden sich in der unteren linken Ecke. Wenn die Option
Spiegeln nicht aktiviert ist, wird eine importierte DXF-Datei gedreht, da die untere linke Ecke an den
Ursprungskoordinaten der DispenseMotion Software positioniert wird.

Sort Path By Bei Reihen von Dosierpunkten werden die resultierenden Dispense Dot (Dosierpunkt) Befehle gemaB den

(Nach Pfad angegebenen X- oder Y-Koordinaten sortiert. Weitere Informationen iber diese Option finden Sie unter

sortieren) »Verwenden der Option Sort Path By (Nach Pfad sortieren)®.

Source Dxf Unit Schaltet die Anzeige der Einheiten zwischen Millimetern, Zoll und Mil um.

(E(i):r?elzliet}) Dx- HINWEIS: Ein Mil ist ein Tausendstel eines Zolls oder 0,001 Zoll.
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Anhang C, Importieren von DXF-Dateien (Fortsetzung)

Wie importiert man eine DXF-Datei?

VORAUSSETZUNGEN:
O Das System ist richtig eingestellt. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf Seite 54.
O Falls die Spitze oder ein Element auf dem Z-Achsenkopf geéndert wurde, flihren sie das Systemsetup und die

Kalibirierung noch einmal aus, in dem Sie den Ersteinrichtungsassistenten benutzen. Siehe “Das System mit dem
Erstinstallationsassistenten des Roboters einrichten” auf Seite 58.

O Das System ist im korrekten Modus (Tip oder CCD).
O Die DXF-Datei fur das Werkstiick befindet sich auf dem PC des Dosiersystems.
O Das eigentliche Werkstlck ist richtig auf der Arbeitsflache positioniert.
# Klick Schritt Referenzbild
1 e Clicken Sie DXF.
DXF Der DXF Bildschirm erscheint im
Hauptbildschirm.
2 o Offnen Sie das DXF File, das Sie in ein = BMEEEEEFEWE
= Programm umwandeln wollen. '
Das File erscheint im Hauptbildschirm. :
GG
JOC 4
e ——
3 e Um Lagen ein- oder auszublenden,
or klicken Sie HIDE ALL LAYERS oder
SHOW ALL LAYERS.
4 e \Wé&hlen Sie die Punkte und/oder Linien,
Ly auf die Sie Material dosieren wollen.

Siehe “Ubersicht des DXF Bildschirms”
auf Seite 174 fiir eine Erklarung aller
Auswahl Icons.

5 e Klicken Sie POINT DISPENSE (fur : SEFEEEE
E or Dosierpunkte) oder LINE DISPENSE (fir

Linien, Bégen und Kreise).

Das System generiert die I
Porgrammbefehle, die das ausgewahlte =B
Muster erstellen. (/eok

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Anhang C, Importieren von DXF-Dateien (Fortsetzung)

Wie importiert man eine DXF-Datei? (Fortsetzung)

# Klick Schritt Referenzbild

e Klicken Sie auf den PROGRAM Tab,
S '_ wahlen Sie eine leere Adresszeile aus
und klicken Sie auf PASTE.

Der Befehl erscheint im
Programmbildschirm.

7 - e Klicken Sie REFRESH (aktualisieren)

neben dem sekundéaren
Ansichtsbildschirm, um die importierten
Punkte und Linien anzuzeigen.

t

Der néchste Schritt ist, die
Programmbefehle dem aktuellen
Werkstlick zuzuordnen.

HINWEISE:

e Nachdem Sie Anderungen im Programm
vorgenommen haben, klicken Sie
auf REFRESH, um die Ansicht des
sekundaren Ansichtsbildschirms zu
aktualisieren, damit die Anderungen
angezeigt werden.

e Es ist moglich, dass Sie zoomen
missen, um die Punkte zu sehen. Das
kann verhindert werden, wenn Sie
Offset Werte in das Optionsfenster des
DXF Bildschirms korrekt einfligen.

8 ¢ Klicken Sie TRANSFORM.
Die Programm- und Tabellenfelder
erscheinen.
] ) ) ) | ] ]
9 ¢ Klicken Sie auf einen Punkt ganz links T
set auf der Seite der angezeigten Punkte im —

sekundaren Ansichtsbildschirm, dann
klicken Sie auf den oberen SET Knopf
unter Programm.

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Anhang C, Importieren von DXF-Dateien (Fortsetzung)

Wie importiert man eine DXF-Datei? (Fortsetzung)

# Klick Schritt Referenzbild

10 _— e Bewegen Sie die Nadel zum gleichen RIS PG S T VP
'Y*ZE] Punkt auf dem aktuellen Werkstiick und e
e ke icken Si

LA > klicken Sie dann auf den oberen SET 2

LllelrE

Knopf unter Table.
] | ] ] | )| oo | e | 0
11 ¢ Klicken Sie auf einen Punkt ganz rechts CErEEFED
oet auf der Seite der angezeigten Punkte im .

sekundéren Ansichtsbildschirm, dann
klicken Sie auf den unteren SET Knopf
unter Program.

12 - e Bewegen Sie die Nadel zu dem gleichen
@'LX:}E Set Punkt auf dem aktuellen Werkstlick und
[ > klicken Sie dann auf den unteren SET
Knopf unter Table.

] | e 1] 0| 2] 1] o o |

13 e Klicken Sie auf CHANGE.
Das System aktualisiert alle XY-
Positionen im Programm, damit sie sich

den gleichen XY-Positionen auf dem
aktuellen Werkstlick anpassen kdnnen.
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Anhang C, Importieren von DXF-Dateien (Fortsetzung)

Verwenden der Option Sort Path By (Nach Pfad sortieren)

Wenn Sie eine DXF-Datei importieren, die eine Reihe von Punkten enthalt, kénnen Sie mit der Option Sort Path By
(Nach Pfad sortieren) auswahlen, wie das Punktmuster beim Import angeordnet wird.

Die fur dieses Beispiel importierte DXF-Datei hat die unten dargestellte Dosierpunktreihe.

# Klick Schritt Referenzbild
1 e Klicken Sie auf DXF.
DXF Der DXF-Bildschirm erscheint im

sekundéren Ansichtsbildschirm.

%‘ o Offnen Sie die DXF-Datei, die Sie in ein ,A

2
i

Programm konvertieren méchten.

=

>

Die Datei erscheint im
Hauptansichtsbildschirm.

* Klicken Sie auf SELECT ALL (ALLE
AUSWAHLEN).

e Klicken Sie auf OPTION (OPTION). o B 0
Das Fenster Option (Option) wird gedffnet.

i
i
z
H
1

3 & e Markieren Sie das Kontrollkdstchen = e EEREEER =
PEREECHE, . SORT PATH (PFAD SORTIEREN), um
B die Funktion Sort Path By (Nach Pfad
Rotato SortpanBy ’ sortieren) zu aktivieren.

©0 90 X Y

o0 Max g e Wahlen Sie das Optionsfeld X oder Y aus,
ox oy ”"“"z‘"‘ um die Richtung festzulegen, in der die
Source Dxf Unit
@ irer - Punkte angeordnet werden sollen.

mil

o [ ] e Geben Sie die Anzahl der Punkte in der
Reihe ein. In diesem Beispiel sind es 160
Punkte.

HINWEIS: Unter “Beispiele, wie sich

die Option Sort By Path (Pfad sortieren
nach) auf den DXF-Import auswirkt” auf
Seite 180 finden Sie fiir jede Auswahl
Diagramme fUr den resultierenden Import.

4 e Wahlen Sie OK. e I EEENEEE
Die Befehle fir die importierte DXF-Datei

werden im Fenster Program (Programm)
auf Grundlage der ausgewéhlten Sort Path
by (Pfad sortieren nach) angezeigt.
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Anhang C, Importieren von DXF-Dateien (Fortsetzung)

Verwenden der Option Sort Path By (Nach Pfad sortieren)
(Fortsetzung)

Beispiele, wie sich die Option Sort By Path (Pfad sortieren nach) auf den DXF-Import auswirkt

§§i§

A 6000 00000 00000
B 66660 00000 00000
C 66660 00000 00000
D$6660100000200000:

00000 00000 00000
00000 00000 00000
00000 00000 00000
00000/:000005000006

00000 00000 00000
00000 00000 00000
00000 00000 00000
000007 00000:00000°

DXF-Reihe importieren: Sort By Path
(Nach Pfad sortieren) deaktiviert

1

B A 1112131415 6 7 10 1
DXF-Reihe importieren: Sort By Path X DXF-Reihe importieren: Sort By Path Y
(Nach Pfad X sortieren) aktiviert (Nach Pfad Y sortieren) aktiviert

180
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Anhang D, QR-Code Scan Einrichtung

Programme kdnnen mit einem QR-Code gestartet werden. Damit das System ein Programm Uber einen QR-Code
startet, missen die folgenden MaBnahmen erfolgen:

e Auf der Arbeitsflache des Roboters muss ein QR-Code firr das Werkstiick vorhanden sein (z. B. auf dem
Werkstlick selbst oder auf der Werkstlickhalterung).

e Der QR Scan muss aktiviert sein und jeder QR muss einem Programm zugeordnet sein. Lesen Sie die unten
beschriebenen Schritte.

Schritte zur Aktivierung des QR-Code Scan

# Klick Schritt Referenzbild
1 S5 ten * Klicken Sie auf den SYSTEM MENU Reiter
Setwp | _ | Open und dann auf OFFNEN.

2 ' 2D Code e Setzen Sie ein Hakchen bei 2D CODE, um
den QR-Code Scan zu aktivieren.

3 - e Klicken Sie auf den KAMERA Reiter
| ., ’ e ‘ und dann auf Setup oben auf dem
Kamerabildschirm.
Das Kamerasetup Fenster erscheint.
4

- [ Enable the functi ¢ Klicken Sie auf den 2D Code Reiter, um die

] 2DCode[> nable the funetion . ”
Code-Setup Felder zu 6ffnen und setzen Sie
dann ein Hakchen bei FUNKTION aktiveren.
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Anhang D, QR-Code Scan Einrichtung (Fortsetzung)

QR-Code einem Programm zuordnen

# Klick Schritt Referenzbild

e Bewegen Sie die Kamera, bis sie sich tber

;
dem QR-Code befindet, den Sie einem
4 . ‘ Programm zuordnen méchten.

2 ¢ Klicken Sie auf SET, um die Position zu
Set dokumentieren.

Die Koordinaten der QR-Code Position
erscheinen im Barcode-Position Feld.

~BarCode Position

le1018 [204.953 [65.99 dpre
ol B

ooooo

3 — | e Sobald der QR-Code sichtbar und scharf
fokussiert ist, klicken Sie auf TEST, um den
QR-Code zu scannen.

Wenn das System den QR-Code nicht
erkennen kann, taucht das Nan- Pop-Up
Fenster auf.

4 Threshold  Edge smooth e Passen Sie d_ie Werte SCHWELLE und
|1?U 0 KANTEN GLATTEN an:

- SCHWELLE: Bereich = 0-255
- KANTEN GLATTEN: Bereich = 0-5

5 = | ¢ Klicken Sie erneut auf Test.

Wenn das System den QR-Code richtig
erkannt hat, erscheint ein wie auf der rechten
Seite abgebildetes Fenster.

e Wiederholen Sie die Schritte 4-5, bis das
System den QR-Code erkennt. Nachdem der
QR-Code erkannt wurde, fahren Sie mit den
nachsten Schritten fort, um den Code einem
Programm zuzuordnen.

6 e e ” e Klicken Sie auf ZU LISTE HINZUFUGEN.
Das Fenster fir gedffnete Dateien erscheint.

7 [Goe e Wahlen Sie das Dosierprogramm aus
1) save ’
= welches dem QR-Code zugeordnet werden
e X soll und klicken Sie dann auf OFFNEN.

| Rectangles. SRC S

Das Dosierprogramm ist nun dem QR-Code | mucsrsin

[e1o1e [p04953 [F599  Move | Set
zugeordnet. Wil Bl Rued

170 o [S67890circle
| Ensble the function Add to list
o

Ced Setup 2D Code |

Fortsetzung auf der nédchsten Seite.
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Anhang D, QR-Code Scan Einrichtung (Fortsetzung)

QR-Code einem Programm zuordnen (Fortsetzung)

# Klick Schritt Referenzbild
¢ Flgen Sie je nach Bedarf weitere QR-Codes o ———
8 . g J 181.918 [204.953 [65.99 Move Set
hinzu. Thiwhold Edgosmood  Barcode
[m | p | [eeees Tt
e Um einen QR zu entfernen, machen Sie Bl e foncion At

einen Rechtsklick auf QR-Code und klicken
Sie danach auf LOSCHEN.

9
Frogram
>

e Kehren Sie zum PROGRAMM Bildschirm
zuriick und klicken Sie dann auf STARTEN, Beispielscreenshots.

Beachten Sie die

um das Programm zu testen.

Das System findet den QR-Code, scannt ihn,
offnet das zugeordnete Programm und fuhrt

€s aus.

Das System ist nun fir den QR-Code Scan
bereit. Siehe “Ausfiihren eines Programms
durch Scannen eines QR-Codes” auf
Seite 120 fir den Betriebsablauf.

%ﬂﬂﬂd:@@gamjﬂﬁlﬁl
O e ——

! Ll
e e el | | [ -
1. Klicken Sie auf PROGRAMM und danach auf STARTEN
um das Programm zu testen.

%ﬂﬂﬂddﬂ@gﬁﬂﬂﬂﬁlﬁl
d/" : — ‘In ;z‘ 3 la 15 6

5 5

Find Mark 144002 13358 64429 6
Step & Repeatxt 10 10 1 2 1 10001
Clearance Sewp 20 1

%ﬂﬂﬂdﬂﬁ@gﬁmﬂﬂﬁlﬁl

O s——

=
2]

i

2

i B g s

ispense Dot 100016 181272 828%
Step & RepeatX 10 10 10 2 1 10002

[ | v | \;-\:-I:-:::‘L:

Das System 6ffnet das Programm und fiihrt es aus.

R e N | oo | o | [0 -
2. Das System bewegt sich zum QR-Code und scant ihn.
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Anhang E, Barcode-Scannen Setup

Programme kdénnen durch Scannen eines Barcodes mit dem Nordson EFD Barcode-Lesegerét ausgefihrt werden.

VORAUSSETZUNGEN
O Der Nordson EFD Barcode-Scanner wird an einen USB-Anschluss des DispenseMotion Controllers
angeschlossen. Die Artikelnummer finden Sie unter “Barcode-Scanner” auf Seite 126.

O Fir das Werkstlick wird ein Barcode erstellt (entweder auf dem Werkstlick selbst oder auf einem
Referenzdokument).

O Das Scannen von Barcodes ist aktiviert und eingerichtet, und jeder Barcode ist mit einem gesperrten Programm
verknupft. Gehen Sie wie folgt vor.
# Klick Schritt Referenzbild

e Stecken Sie den Nordson EFD Barcode-
Scanner in einen USB-Anschluss am
DispenseMotion Controller.

—

2 " ¢ Klicken Sie SYSTEM SETUP > OPEN >
e Geben Sie 11111111 ein und klicken Sie dann
11111111> auf OK.
: ¢ Klicken Sie auf BARCODE FUNCTION.
4 Barcode Function [Exper 1 —
10 Pin Function
Call Program
Fixture Plate Setup
Function Control
- i 5/ Barcode reader setup. _— oo
5 P Da_§ Fenster Barcode Beager Setup wird
geodffnet. Verwenden Sie dieses Fenster, um Mo, Barode Gl Frogmm
Barcodes mit Programmen zu verknUpfen.
e Markieren Sie das Kontrollkdstchen ENABLE I
THE FUNCTION, um das Scannen von sorond |
Barcodes zu aktivieren. PS. Uso * to mask ignor number
6 por— = e Klicken Sie auf FILE. st resan
¢ Navigieren Sie zu dem Programm, das Sie 1 Auto un afer soan barcode
mit einem Barcode verkniipfen mochten, und | et trtor
dffnen Sie das Programm, um es dem Feld | TMusttocProsram

Programmaufruf hinzuzufiigen.

HINWEIS: Programme, die mit einem
Barcode verknlpft sind, missen gesperrt
werden. Wie Sie ein Programm sperren
koénnen, erfahren Sie unter “Wie sperre oder
entsperre ich ein Programm?” auf Seite 75.

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Anhang E, Barcode-Scannen Setup (Fortsetzung)

# Klick Schritt Referenzbild
7 —_ e Klicken Sie in das Feld Barcode. o Boterescerseny = )
o ¢ Scannen Sie den Barcode mit dem Scanner - — CHfn
ein.
HINWEIS: Ein Sternchen am Ende des '
Barcodes bewirkt, dass das System die Barcode
. . PS.Use * to mask ignor number

Nu.mr'.ner |gr}or|ert. Wenn der Barcode A
beispielsweise PROG2 oder PROG3 lautet
und der Barcode als PROG* eingegeben wird, | _, . . @ @@
rufen sowohl PROG2 als auch PROG3 das £ Enatle the functon
gleiche Programm auf. " Must Lock Program

8 [ Add/Modly |5 [ OK ¢ Klicken Sie auf ADD/MODIFY. Das Programm e e e S
wird der Tabelle hinzugeflgt. o, Baote T —

1 701823400000014001136576  Dr\SavedConfocalLaserTest.SRC
2 701831400000014001138332  D:\Savellaserplanetest] SRC

e (Optional) Wenn Sie mdchten, dass das
Programm sofort nach dem Scannen des
Barcodes ausgefiihrt wird, markieren Sie das

Barcode 701831400000014001138332

Kontrollkdstchen AUTO RUN AFTER SCAN PS. Use * to maskignor number I
BARCODE Call Program  D:\Savellaserplanetest1.SRC

e Klicken Sie zum Speichern auf OK. |

[) Auto run after scan barcode

. @ " f 9| Enable the function ancel I
e Siehe “Ausfiihren eines Programms durch £ Enablethefunct
*** Must Lock Program

Scannen eines Barcodes” auf Seite 120 , um _
Barcode-Programme auszufihren.
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Anhang F, Multi-Nadel Einrichtung und Verwendung

Auf der Z-Achse kann eine Halterung fir mehrere Dosierer montiert werden, die bis zu
vier Dosierer aufnehmen kann. Wenn mehr als 1 Dosierer installiert ist, muss der Kamera-
Nadel Offset fur jeden Dosierer separat eingestellt werden. Nachdem das System auf den
Multi-Betrieb eingestellt wurde, kénnen Sie einen Multi-Nadel Dosierbefehl eingeben, der
festlegt, welcher Dosierer die Befehle ausfiihrt, die dem Multi-Nadel Befehl folgen.

HINWEISE:

e Bei Dosieranwendungen mit mehreren Dosierern wird eine zuséatzliche Umschalteinheit
fir die Multidosierhalterung bendtigt.

¢ Nur die Position der ersten Nadel muss auf den Nadeldetektor eingestellt werden. Alle
anderen Nadeln werden anhand des Offsets zwischen Kamera und Spitze fir jede
Nadel korrekt Uber dem Nadeldetektor positioniert.

e Wenn die Nadeln fir eine unabhangige Z-Bewegung auf Zylindern montiert sind, muss der Ausgang
(MultiNeedle 1 bis 6) fiir jeden Zylinder lber das Fenster E/A-Pinfunktion einstellen werden (siehe “Anhang J,
E/A Pin-Funktion Setup” auf Seite 199). Nachdem Sie die Ausgénge eingestellt haben, klicken Sie auf
Erkennen neben Nadeldetektor im Fenster Nadelprofil, um die entsprechenden Ausgange einzuschalten und die
unabhangige Z-Bewegung flr die angegebene Nadel auszuldsen.

VORAUSSETZUNGEN

O Die bendtigten Dosierer sind auf dem Roboter installiert. Kontaktieren Sie Ihren Nordson EFD Vertreter falls Sie
Hilfe bendtigen.

O Das System ist richtig eingestellt. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf Seite 54.

O Ein Probewerkstlick wurde auf der Fixierplatte oder Arbeitsflache positioniert.

Aktivierung der Multi-Nadeldosierung

# Klick Schritt Referenzbild
e Klicken Sie auf den SYSTEM MENU Reiter

e tem .
S und dann auf OFFNEN.

2 e Setzen Sie ein Hakchen bei Multi-Nadeln.
Multi Needles

Einstellen des Kamera-Nadel Offsets fiir Multi-Dosierer

HINWEIS: : Dieser Abschnitt beschreibt den Setup-Prozess fur zwei Dosierer. Wiederholen Sie die Schritte nach
Bedarf fir weitere Dosierer (es kdnnen bis zu vier Dosierer installiert werden).

# Klick Schritt Referenzbild

1 --C -Sm [oewets]  ° Klicken Sie auf den KAMERA Reiter,
> > e danach auf SETUP an der Oberseite des

Kamerabildschirms und dann auf den MULTI-
NADEL Reiter

Die Multi-Nadel Felder einscheinen.

2 ¢ Sollte Ihr System keine Nadelerkennung
beinhalten, erstellen Sie ein Zielpunkt mit
Fadenkreuz nahe dem Werkstiick.

HINWEIS: Sie kdnnen auch Antihaftband,
einen Dosierpunkt oder Ton als Zielpunkt
verwenden.

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Anhang F, Multi-Nadel Einrichtung und Verwendung

(Fortsetzung)
Einstellen des Kamera-Nadel Offsets fiir Multi-Dosierer (Fortsetzung)
# Klick Schritt Referenzbild
3 Needle Profile e Geben Sie die folgenden Informationen fir e Pl s
Meedle | - DissensePort 12 NEEDLE PROFILE (NADELPROFIL) ein: L
- Dosierernummer (in diesem Beispiel el e
Nadel 1 fur Dosierer 1) Mo 0 o o o
i Nesdle Detect Curret Height 0
- Anschluss, an dem der Dosierer No Pon  NelaPe  CedPor ok ] [5n]
angeschlossen ist (in diesem Beispiel der é‘ pERT W 0
Dosieranschluss 12 fiir Dosierer 1)
4 (Nur Systeme mit Nadeldetektor)
e Gehen Sie zu “(Nur GV Systeme mit Nadelerkennung) Einstellen der
Nadelerkennung” auf Seite 172, um die Nadel-Z-Erkennung fir Nadel
1 einzurichten. Kehren Sie hierher zurlick, um mit dem n&chsten Schritt
fortzufahren und die Offsets flr die Nadel-XY-Anpassung flr die Gbrigen
Nadeln einzustellen. Dieser Schritt ist nur fir Nadel 1 erforderlich.
5 e Benutzen Sie die Tipptasten, um Nadel 2 Uber

dem Fadenkreuz (Nadeldetektor, Band, etc.)
zu positionieren.

e Bewegen Sie die Spitze nach unten, bis sie

sich so nahe wie mdglich am Fadenkreuz
befindet, ohne es zu beriihren.

Klicken Sie auf SET neben Nadel Bewegen.

Dies stellt die XYZ Koordinaten fiir den
Dosier-Kalibrierpunkt ein. Das System tragt
die Koordinaten der Dosierspitze in die Felder
unter Nadel Bewegen und Set ein.

HINWEIS: Alternativ kdnnen Sie fiir diesen
Schritt auch die Registerkarte Schritt 3 des
Assistenten fiir das Erst-Setup des Roboters
verwenden (verwenden Sie die in der
Referenzabbildung gezeigten Parameter flur
die XY-Anpassung, um die Parameter flr den
Dosierpunkt einzustellen).

Neadle Profile Offsats

Needle | v Dispenss Port 12 ot

XY Adjust Reference
MakNo 0 OnTime 0

113111 108,306 84.399

MakTwoe 0 DuelTime 0 il
Nekiow © | (CBmmm] 0 00

Needle Detect Curret Height 0
No Pot  NesdloPos.  Cod Pos Mark ~
10 113.111,10.. 000 E
R N S—
a0 ] 8

Bewegen Sie die Kamera, bis sich das
Fadenkreuz der Kamera und das des Ziels
decken

und

stellen Sie die Kamera scharf, bis das Bild
des Dosierpunktes klar zu sehen ist.

8 Camera move et

Klicken Sie auf SET neben Kamera Bewegen.

Dies stellt die Kameraposition ein. Das
System tragt die Koordinaten der Kamera in
die Felder unter Kamera Bewegen und Set
ein.

MNesdls Profile Offsets

Nesdls | v Dispense Port 12 ot

XY Adjust Reference 113111 108,306 84.399
MakNo 0 OnTime 0

Mark Time 0 Dwell Tiwe 0

‘ Camera move Set ’

Mark Soore 0 Dispense 163582 100.742 56.71

Needle Detect Curret Height 0

No  Pot  NesdlePos.  Ced Pos Mark *
¥ 0 113.111,10, 163.582,100.7... 0 E‘
9 e Klicken Sie auf SPEICHERN. Makson © 163562 109742 %71
AVe
. . . Needle Detect Curret Height 0 Cylinder
Das System fiigt die Nadel 1 Datenfelder ein. R Y 4P
L | Save
¥ 0 113.111,10, 163.582,100.7... 0 g
211X 000 F |
i ) ,

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Anhang F, Multi-Nadel Einrichtung und Verwendung

Einstellen des Kamera-Nadel Offsets fiir Multi-Dosierer (Fortsetzung)
# Klick Schritt Referenzbild
10 Needle Profile e Geben Sie die folgenden Informationen fir Wesle Pt ofts
. Needle2 v Dispense Port 12
N3] FisEvRat NEEDLE PROFILE (NADELPROFIL) ein:
XY Adpst Reference 56651 108.649 84.035
. . . . . akNo 0 OnTime O
- Dosierernummer (in diesem Beispiel e e
Nadel 2 fur Dosierer 2) ik oxe 0 o 0 o
i Neadle Detect Curret Height 0
- Anschluss, an dem der Dosierer No Pon  NelaPo CedPor
. . . . . 1 0 113.111,10, 163.582,109.7.
angeschlossen ist (in diesem Beispiel der > 1 sselbe. 000
. . . o ]
Dosieranschluss 12 fiir Dosierer 2)
1 I I Nutzen Sie die Pfeiltasten, um die zweite
N z Spitze Uber das Fadenkreuz zu bewegen
- — entweder (iber die Nadelerkennung oder das
selbst erstellte Fadenkreuz.
Bewegen Sie die Spitze nach unten, bis sie
sich so nahe wie mdglich am Fadenkreuz
befindet, ohne es zu berthren.
12 T et Klicken Sie auf SET neben Nadel Bewegen. ki ————
Dies stellt die XYZ Koordinaten flir den XYAdm‘szm p— 6ol 108640 84035
. . . . " Mark No In Time:
Dosier-Kalibrierpunkt ein. Das System tragt MoToe 0 DvlTee o =
die Koordinaten der Dosierspitze in die Felder | **=° L
unter Nadel Bewegen und Set ein. il
No Port. Needle Pos Ced Pos. Mark
1 0 113.111,10. 163.582,109.7. 0 [
2 _L__[nole.. io0 o[
13 I I Bewegen Sie die Kamera, bis sich das
N z- Fadenkreuz der Kamera und das des Ziels l
— decken
2
und
4
stellen Sie die Kamera scharf, bis das Bild
des Dosierpunktes klar zu sehen ist.
14 l c I E Klicken Sie auf SET neben Kamera Bewegen. el ool e
ATEera move et . . - ) Needle2  ~ Dispense Port
Dies stellt die Kameraposition ein. Das e
. . . . Mark No in Time
System tragt die Koordinaten der Kamera in o g (e )
die Felder unter Kamera Bewegen und Set posen . [pme J0 00
. Mesdls Detect Currst Height 0
ein.
T ATV P8 P T
2 1 56.651,108. 0,00 0
O - —— T
15 Klicken Sie auf SPEICHERN. el Pl Oftas
Needle2 v Dispense Port 12 Set
Das System pflegt die Nadel 2 Datenfelder Rt WS 058 605
Mark No n Time
ein. MakTioe 0 Dyell Tioe 0 St
Mark Score O 0 0 0
Neadle Detect Curret Height 0
No Port Needle Pos Ced Pos. Mar

1 0 11311110,

2 1 56.651,108.
 — —

163.562,100.7.. 0

0,00
s

Das System ist nun flr den Betrieb mit
mehreren Dosierern bereit. Lesen Sie den
nachsten Abschnitt dieses Kapitels, um die
Funktionen zu nutzen.
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Anhang F, Multi-Nadel Einrichtung und Verwendung
(Fortsetzung)

Wie verwendet man den Multi-Nadel Befehl in einem Programm?

VORAUSSETZUNGEN

O Das System wurde richtig eingestellt. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf
Seite 54.

O Die zusétzlichen Dosierer sind installiert und die Multi-Nadel Funktion ist aktiviert. Siehe “Aktivierung der Multi-
Nadeldosierung” auf Seite 186 und “Einstellen des Kamera-Nadel Offsets fuir Multi-Dosierer” auf Seite 186.

O Ein Testwerkstlick wurde auf der Fixierplatte oder Arbeitsfldche installiert.

HINWEIS: Dieser Abschnitt beschreibt den Programmierprozess flir zwei Dosierer. Wiederholen Sie die Schritte
nach Bedarf flr weitere Dosierer (es kdnnen bis zu vier Dosierer installiert werden).

# Klick Schritt Referenzbild
1 e Klicken Sie auf den Programm Reiter. Co e e RN N :
rogram == ———— :
> MULTINEEDLE o Machen Sie einen Doppelklick in die :
(MULTI NADEL) Adresszeile, in die Sie einen Multi-Nadel —

Befehl eingeben méchten und wéhlen Sie
MULTI NADEL aus.

& 8

. ) R
o] e e R

2 e Geben Sie die Nummer des Dosierers ein,
1> der ab diesem Programmpunkt starten soll
(in diesem Beispiel Dosierer 1).

e Klicken Sie zum Speichern auf OK.

3 Needle1 ¢ Im zweiten Bildschirm machen Sie einen
Rechtsklick und setzen danach ein Hakchen
in der NADEL 1 Checkbox.

4 e Klicken Sie auf das FOKUS Feld, um die
Y+ Z- ’
E\@E Kamera zu fokussieren.
2l > e Bewegen Sie das Fadenkreuz der Kamera,
bis es sich mittig Uber der gewlinschten

Position des Werkstilicks befindet.

e Geben Sie den notwendigen Befehl fur den
= Dosierer 1 (in diesem Beispiel, Erstellung von
) ‘ Dosierlinien und —punkten) ein.

A ¢ \ Command \

6 MULTI NEEDLE (MULTI e Machen Sie einen Doppelklick in die
NADEL) Adresszeile, in die Sie einen Multi-Nadel
Befehl eingeben méchten und wahlen Sie
MULTI NADEL aus.

Fortsetzung auf der nédchsten Seite
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Anhang F, Multi-Nadel Einrichtung und Verwendung

(Fortsetzung)
Wie verwendet man den Multi-Nadel Befehl in einem Programm? (Fortsetzung)
# Klick Schritt Referenzbild
7 e Geben Sie die Nummer des Dosierers ein,
2s der ab diesem Programmpunkt starten soll

(in diesem Beispiel Dosierer 2).

e Klicken Sie zum Speichern auf OK.

8 |] nNeediez e Im zweiten Bildschirm machen Sie einen
Rechtsklick und setzen Sie danach ein
Héakchen in der NADEL 2 Checkbox.

o] e e R

9 e Klicken Sie auf das FOKUS Feld, um die
Kamera zu fokussieren.
— - ,
e Bewegen Sie das Fadenkreuz der Kamera,

bis es sich mittig Uber der gewlinschten
Position des Werkstlcks befindet.

10 ¢ Geben Sie den notwendigen Befehl fur den
[ [Capacd | Dosierer 2 (in diesem Beispiel Erstellung von
! ‘ Dosierbégen und —bereichen) ein.
11 , ¢ Klicken Sie auf PROGRAMM BEENDEN, um
END das Programm zu beenden.

Das Programm wird je nach Programmierung
entweder von Dosierer 1 oder 2 dosieren.
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Anhang G, Hohensensor Einrichtung und Verwendung

Der optionale Hohensensor erkennt jede Abweichung von den ursprtinglich eingestellten Programmwerten der
Nullpunkt-Hbhe von Werkstlick zu Werkstlick. Wenn sich die Héhe des Nullpunkts &ndert, erkennt das System die
neue Héhe und stellt das Programm entsprechend ein.

HINWEIS: Der Hohensensor ist nur fiir Systeme ohne Laser geeignet.

VORAUSSETZUNGEN

O Der Hohensensor ist installiert und das Kabel mit dem E/A-Anschluss verbunden. Lesen Sie die mitgelieferte
Anleitung des Héhensensors.

O Das System ist richtig eingerichtet. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf Seite 54.

O Ein Test-Werkstlick wurde auf der Fixierplatte oder Arbeitsfldche positioniert.

Aktivierung des Héhensensors
# Klick Schritt Referenzbild

1 e Klicken Sie auf_den SYSTEM MENU Reiter
Setuwp | und dann auf OFFNEN.
e Setzen Sie das Hakchen bei

HOHENSENSOR.

Wenn der H6hensensor aktiviert ist,
erscheint der Fihlerbutton.

W Height Sensor

Einstellen des H6hensensors

# Klick Schritt Referenzbild
1 . e Klicken Sie auf den KAMERA Reiter an

Camera N l stup l S der Oberseite des Kamerabildschirms und

. klicken Sie dann auf den HOHENSENSOR
| Height Sensor | Reiter.
Das Hohensensor-Feld erscheint.

2 o e Geben Sie in den Feldern in der oberen P Offsets

il Gl S (- rechten Ecke des Héhensensorbereichs F D“

_—— folgende Werte ein: 0o oo
el i X 0

- Flhler-Ausgang: Wie an Ihr System

Initial Height Current Z Height 0 0 0
angeschlossen (Standard = 5) 0

- Sensor-Eingang: Wie an Ihr System Probe OulpuS_| Detect Speed (mmi>
angeschlossen (Standard - 5) Lreoram Sensor Input5 Travel Limit (mm) 20

- Geschwindigkeit erkennen (mm/s): 5 [ Cod Setup] Height Sensor |
(Bereich = 1-20)

- Verfahrgrenze (mm): 20 (Bereich = 1-100)

HINWEISE:

e Geschwindigkeit erkennen legt fest, wie
schnell sich die Z-Achse nach unten zum
Werkstlick bewegt, nachdem der Fihler
ausgefahren ist.

e Verfahrgrenze ist der Bereich, in dem sich
die Z-Achse bewegt, um die Héhe des
Nullpunkt-Wertes zu ermitteln.

Fortsetzung auf der nédchsten Seite
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Anhang G, Hohensensor Einrichtung und Verwendung

(Fortsetzung)

Einstellen des Hohensensors (Fortsetzung)

# Klick Schritt Referenzbild
3 S— e Driicken Sie auf FUHLER (de-)aktivieren.
Praobe | Der Fiihler des Héhensensors fahrt aus.
e ] e o | 35@ J:-,
4 I I ¢ Bewegen Sie die Spitze an eine geeignete
Position auf dem Werkstiick (ein freier
e — Bereich, den die Spitze ohne Probleme
berthren kann), um den Héhensensor zu
testen.
5 e et ¢ Driicken Sie auf SET neben Sensor — ()
| Bewegen. — 07
0 (1] 0
u
CurentZHeigt 0 0 0
Det: 0 |
Probe Du|pu57 Deteot Speed (nm 5
Program Sensor \npulSi Travel Limit (mm) T
Cod Setup| Height Sensor |
6 e \Verwenden Sie einen 1,5 mm
Sechskantschllssel, um die Einstellschraube
im Sensorblock zu l6sen.
7 e Greifen Sie den Fuhler vorsichtig mit Ihren
Fingern und ziehen Sie Ihn nach unten, bis
er sich ca. 10 mm Uber dem Werkstlick
befindet.
8 e Ziehen Sie die Einstellschraube im Inneren

des Sensorblocks fest.

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Anhang G, Hohensensor Einrichtung und Verwendung
(Fortsetzung)

Einstellen des Hohensensors (Fortsetzung)
# Klick Schritt Referenzbild

9 S— | e Klicken Sie auf FUHLER (de-)aktiveren.
Probe

Jggqjﬂa ] e

10 T o Klicken Sie auf HOHENERKENNUNG P — o Ofes
e AUSLOSEN und dann auf JA, um die Hohe
des Nullpunkts zu erfassen. 0o_Jo_Jo
— ) ) o =
Der Fuhler des Hohensensors berihrt die e oozttt o Ja
Oberflache des Werkstlicks und zeigt den 0
Wert der Nullpunkt-Héhe im aktuellen Feld Probe Outpu’ | Detect Speed (mm5
an. Progrm Sensor Input5  Travel Limit (mm) 20
Das System ist nun fur die
. . . . | Ced Setup| Height Sensor |
Hohensensorerkennung bereit. Fihren Sie
einen der folgenden Schritte durch:
- Gehen Sie zum nachsten Schritt, um die
Werte der Nullpunkt-Héhe im momentan
gedffneten Programm zu aktualisieren.
- Gehen Sie zum nachsten Ablauf dieses
Kapitels, um diese Funktion im Programm
zu nutzen
11 e (Optional) Um die Héhe der Nullpunktwerte S o) Ofets
Offset Program [ im aktuell gedffneten Programm zu andern,
klicken Sie auf OFFSET PROGRAM 0o _Jo_Jo

Das System Uberpriift die aktuelle Nullpunkt-

Hoéhe, indem es den Flhler hebt und senkt. CUWMZHS‘QM v
Weicht der ermittelte Wert der Nullpunkt-
Héhe vom Wert des Programms ab,
verlangt das System eine Bestéatigung fur
die Aktualisierung der Werte. Klicken Sie auf | cedseup! Height sensor
JA, um die Offset Werte zu bestétigen. Das

System aktualisiert automatisch alle Werte

in Bezug zur Nullpunkt-Hohe im aktuellen

Programm.

Probe Outpud  Detect Speed (mm &

Sensor Input5 Travel Limit (mm) 20
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Anhang G, Hohensensor Einrichtung und Verwendung
(Fortsetzung)

Verwendung der Héhensensorfahigkeiten

VORAUSSETZUNGEN
O Das System ist richtig eingestellt. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf Seite 54.

O Der Hohensensor ist installiert, aktiviert und eingerichtet. Siehe “Aktivierung des Héhensensors” auf Seite 191
und “Einstellen des Hohensensors (Fortsetzung)” auf Seite 193.

O Das Programm, das Sie mit dem Hohensensor bearbeiten méchten, ist gedffnet.

# Klick Schritt Referenzbild

1 Toggle * Klicken Sie auf FUHLER (de-)
Probe aktivieren.

Der Fiihler des Hohensensors fahrt

aus.
2 - v " 1z e Bewegen Sie sich an die Position,
E‘? -"ﬂ an der das System die Héhe des

Nullpunkts prifen soll.

¢ Nutzen Sie die Z-Pfeiltasten, um
den Fuhler an die gewiinschte
Position ca. 10 mm (0,4") Gber dem
Werkstlck zu bewegen.

3 HEIGHT SENSOR > ° Machen Sie ginep Doppfelkli.ck auf
die Adresszeile, in der Sie einen

Héhensensor-Befehl eingeben
md&chten und wahlen Sie dann
HOHENSENSOR im Drop-Down
MenU aus.

e Klicken Sie auf OK, um die XYZ
Werte zu bestétigen.

HINWEIS: Wenn das Befehlsfenster
Héhensensor gedffnet ist und sich
das System im Spitzenmodus
befindet, klicken Sie auf das Symbol
MOVE, um den Hohensensor an die
angegebene Stelle zu bewegen. Die
DispenseMotion Software verwendet
automatisch den Offset zwischen
Kamera und Hoéhensensor.

4 m— * Klicken Sie auf FUHLER (de-)
Prohe aktivieren, um den Fihler wieder

einzufahren.

s e
) | ) o | ) ]

Das System wird nun bei jedem
Programmdurchlauf die Héhe priifen.

194

www.nordsonefd.com/de  info.de@nordsonefd.com +49 89 2000 338 600 Nordson EFD Verkaufs- und Kundendienst fiir Dosiersysteme stehen Ihnen weltweit zur Verfiigung.



GVPlus / GV Series Automatisiertes Dosiersystem | Betriebsanleitung fir Gantry Roboter

Anhang H, Hohe der Vorrichtungsplatte - Setup und
Verwendung (nur Hohensensorsysteme)

Fir prazisere Z-Héhenwerte kann das System die Z-H6henwerte in einem Programm automatisch auf der
Grundlage der gemessenen Hohe an mehreren Stellen der Vorrichtungsplatte anpassen. Um diese Funktion zu
nutzen, missen Sie in der DispenseMotion Software mit Hilfe des Setup-Fensters flr die Vorrichtungsplatte,

das Sie Uber das Expertenmeni auf der Registerkarte System-Setup aufrufen, genaue H6henmessungen der
Vorrichtungsplatte vornehmen. Der Befehl Vorrichtungsplatte wird dann zu einem Dosiererprogramm hinzugeftigt,
um die Z-Hbheneinstellungen in einem Programm auszufthren.

HINWEIS: Um diese Funktion nutzen zu kdnnen, muss ein Hohensensor installiert sein.

VORAUSSETZUNGEN

O Ein H6hensensor ist ordnungsgeman installiert und eingerichtet. Siehe “Hohensensor” auf Seite 125 fiir die
Artikelnummer des Hohensensors. Informationen zum Setup des Hohensensors finden Sie in “Anhang G,
Héhensensor Einrichtung und Verwendung” auf Seite 191.

So fiigen Sie Hohenmessungen fiir die Vorrichtungsplatte hinzu

# Klick Schritt Referenzbild
e Klicken Sie SYSTEM SETUP > OPEN >

Bws tem
. . EXPERT.

e Geben Sie 11111111 ein und klicken Sie dann opent 4 ==
11111111 > auf OK. E—

Tmnm

3 Fixture Plate Setup o Klicken Sie auf FIXTURE PLATE SETUP.

Control

10 Pin Function
Call Program

Fixture Plate Setup

m ﬂ Das Fenster Vorrichtungsplatten-Setup wird 5 Focture Piste Seup (=] o]
X- X+ 3 i di
g g gedffnet. Verwenden Sie dieses Fenster,
E E um dem System Héhenmessungen fur die
Vorrichtungsplatte hinzuzufiigen.

No XYZ

e Bewegen Sie die Kamera zu einer Stelle
auf der Vorrichtungsplatte, an der Sie eine
Héhenmessung vornehmen méchten.

5 Toggle ¢ Kilicken Sie auf TOGGLE, um die Sonde bis
4' > knapp Uber den Punkt auszufahren, und

Fiteae Mlezeue verwenden Sie dann die Tipptasten, um sie '

Toggle ] i Probe Measure

naher an den Punkt zu schieben.
e Klicken Sie auf PROBE MEASURE. ol

. . . N 86.932,72.200,34.063
der Tabelle hinzu und zieht die Sonde zuriick.

113.709,72.260,84.068
6 ¢ Wiederholen Sie die Schritte 4-5, bis Sie alle
Messungen vorgenommen haben, die Sie
hinzufigen mdéchten.

139.371,72,260,84.007

Das System nimmt die Messung vor, flgt sie TR 2
3
4 173.347,72.280,84.060
5 198.374,72.260,84.061
4] 225.192,72.260,84.07
7 225,192,99.902,84,309
g 225.192,124.914,84,539
9 225.192,144.350,84.724
10 225.192,165.700,84.912
11
41

225.192,191,680,83. 138 | =
3

HINWEIS: Je mehr Messungen Sie vornehmen,
desto hoher ist die Genauigkeit. Nordson EFD
empfiehlt, mindestens eine Messung in jedem
Quadranten durchzufiihren.

Toggle Probe Measure |

e SchlieBen Sie das Fenster.

Fahren Sie mit der ndchsten Prozedur fort, um
diese Funktion zu nutzen.
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Anhang H, Hoéhe der Vorrichtungsplatte — Setup und
Verwendung (nur Hohensensorsysteme) (Fortsetzung)

So verwenden Sie den Befehl Vorrichtungsplatte in einem Programm

# Klick Schritt Referenzbild
1 ¢ Klicken Sie auf die Registerkarte PROGRAM
rogram
> FIXTURE ¢ Doppelklicken Sie vor dem ersten

PLATE Dosiermuster-Befehl auf die Adresszeile und
wéhlen Sie FIXTURE PLATE.

2 e Setzen Sie den ersten Befehl fur die TN e
1> > Vorrichtungsplatte auf 1 (ON). i:::;:jm
FIXTURE PLATE > * Klicken Sie auf OK. 00f 1.0n
0> * Nach dem letzten Dosiermuster-Befehl

doppelklicken Sie auf die Adresszeile und
wéahlen FIXTURE PLATE.

e Fligen Sie nach dem letzten Dosiermuster- |
Befehl einen Vorrichtungsplatten-Befehl ein,
der auf 0 (OFF) gesetzt ist. ——

¢ Klicken Sie auf OK.
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Anhang |, Hohe der Vorrichtungsplatte - Setup und
Verwendung (Nur Lasersysteme)

Fir prazisere Z-Héhenwerte kann das System die Z-H6henwerte in einem Programm automatisch auf der
Grundlage der gemessenen Hohe an mehreren Stellen der Vorrichtungsplatte anpassen. Um diese Funktion zu
nutzen, missen Sie in der DispenseMotion Software mit Hilfe des Setup-Fensters flr die Vorrichtungsplatte,

das Sie Uber das Expertenmeni auf der Registerkarte System-Setup aufrufen, genaue H6henmessungen der
Vorrichtungsplatte vornehmen. Der Befehl Vorrichtungsplatte wird dann zu einem Dosiererprogramm hinzugeftigt,
um die Z-Hbheneinstellungen in einem Programm auszufthren.

HINWEIS: Um diese Funktion nutzen zu kdnnen, muss ein Laser installiert sein.

VORAUSSETZUNGEN

O Ein Laser ist ordnungsgemaB installiert und eingerichtet. Siehe “Laser-Artikelnummer” auf Seite 123 fiir Laser-
Artikelnummern.

So fiigen Sie Hohenmessungen fiir die Vorrichtungsplatte hinzu

# Klick Schritt Referenzbild

e Klicken Sie SYSTEM SETUP > OPEN > === .
S ity > > ) Dikne
11111111 >

e Geben Sie 11111111 ein und klicken Sie dann
auf OK.

T

3 Fixture Plate Setup ¢ Klicken Sie auf FIXTURE PLATE SETUP. -~
Control
10 Pin Functien
Call Program
Barcoede Function
Function Control

4 o E “ E Da? Fenster Vorrichtungsp.latten—Setup wird (5 e Plte seup ===

E & = getffnet. Verwenden Sie dieses Fenster, —
E E um dem System Héhenmessungen fur die

Vorrichtungsplatte hinzuzufligen.

e Bewegen Sie die Kamera zu einer Stelle
auf der Vorrichtungsplatte, an der Sie eine
Héhenmessung vornehmen moéchten.

5 . ¢ Kilicken Sie auf LASER READ. { T R !

Auto Das System nimmt die Messung vor und fligt
sie der Tabelle hinzu. l
¢ Klicken Sie auf AUTO.
=1

Ne [XYZ [
0707328706551

Das System Uberprift die Messung.

¢ Wiederholen Sie die Schritte 4-5, bis Sie alle
Messungen vorgenommen haben, die Sie
hinzufiigen mdchten.

HINWEIS: Je mehr Messungen Sie vornehmen,

desto hoher ist die Genauigkeit. Nordson EFD
empfiehlt, mindestens eine Messung in jedem
Quadranten durchzufiihren.

e SchlieBen Sie das Fenster.

Fahren Sie mit der ndchsten Prozedur fort, um
diese Funktion zu nutzen.

=D 00 =1 T b B

216.730,32.870,6.300
346,880,32.870,6.46
400.000,32.870,6.495
400.000,230.707 6,817
400.000,387.482,7. 167
235.443,387.482,6.96
00,547, 337.432,7.024
90.547,232.346,6.8
90.547,15.667,6.507

Laser Read |

Auta |
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Anhang |, Hohe der Vorrichtungsplatte - Setup und
Verwendung (Nur Lasersysteme)

So verwenden Sie den Befehl Vorrichtungsplatte in einem Programm

# Klick Schritt Referenzbild
1 ¢ Klicken Sie auf die Registerkarte PROGRAM
rogram
> FIXTURE ¢ Doppelklicken Sie vor dem ersten

PLATE Dosiermuster-Befehl auf die Adresszeile und
wéhlen Sie FIXTURE PLATE.

2 e Setzen Sie den ersten Befehl fur die TN e
1> > Vorrichtungsplatte auf 1 (ON). i:::;:jm
FIXTURE PLATE > * Klicken Sie auf OK. 00f 1.0n
0> ¢ Nach dem letzten Dosiermuster-Befehl

doppelklicken Sie auf die Adresszeile und
wéahlen FIXTURE PLATE.

e Fligen Sie nach dem letzten Dosiermuster- |
Befehl einen Vorrichtungsplatten-Befehl ein,
der auf 0 (OFF) gesetzt ist. ——

¢ Klicken Sie auf OK.
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Anhang J, E/A Pin-Funktion Setup

Die E/A Pin-Funktion, die man Uber das Expertenment — aufrufbar tber den Systemsetup Bildschirm — erreicht,
bietet benutzerdefinierbare Bedingungen, die den verfiigbaren Ein- und Ausgangen an den E/A-Anschlissen
zugeordnet werden kdénnen. Diese Bedingungen beeinflussen den Betrieb des Roboters.

So konfigurieren Sie Eingdnge/Ausgédnge

VORAUSSETZUNGEN
O Das System wurde richtig eingestellt. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf
Seite 54.
# Klick Schritt Referenzbild

e SchlieBen Sie das Signalkabel an den  Siehe “GV-Steuerbox” auf
Anschluss I/0 PORT auf der Riickseite ~ Seite 16 fiir die Lage des
des GV-Steuerkastens an. I/0-Anschlusses.

Klicken Sie auf SYSTEM SETUP >
Sz tem

Setup . . OFFNEN > EXPERTE.

Expert

N
°

3 - e Geben Sie 11111111 ein und klicken
11111111> Sie dann auf OK.
4 1O PinFunction * Klicken Sie auf 10 PIN FUNCTION (IO
PIN FUNKTION). E i
Call Program

Fixture Plate Setup
Barcode Function

Function Control

¢ Klicken Sie auf den zu konfigurierenden
Ein- oder Ausgang und wéhlen
Sie dann im Drop-Down MenU die
Konfiguration aus. Eine Beschreibung
der Konfigurationsoptionen finden i
Sie unter “Einstellungen der =
Eingangskonfiguration” auf Seite 200 o
und “Ausgangskonfiguration
Einstellungen” auf Seite 200.

¢ Klicken Sie auf OK.
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Anhang J, E/A Pin-Funktion Setup (Fortsetzung)

Einstellungen der Eingangskonfiguration

Eingang

Beschreibung

Input (Eingang)

Standardeinstellung

Start Startsignal zum Ausfihren eines Programms

Door (Ttr) Dieses Signal stoppt die Ausfuhrung des Dosierprogramms. Diese Konfiguration wird in Verbindung
mit der Tir Offnen Ausgangskonfiguration verwendet.

Stop (Stopp) Dieses Singal stoppt die Ausfiihrung eines Dosierprogramms

Home Dieses Signal startet den Roboter nach dem Ende eines Dosierprogramms neu oder féhrt ihn in die

Homeposition.

Table Ready (Verzeichnis
bereit)

Dieses Signal meldet, dass das System fir die Ausfiihrung des nachsten Dosierprogramms bereit
ist. Das Dosierprogramm wird nicht ausgefiihrt solange das Eingangssignal ausgeschaltet ist. Diese
Konfiguration wird in Verbindung mit der VERZEICHNIS BEREIT Ausgangskonfiguration genutzt.

Pause

Dieses Signal meldet, dass die Ausfiihrung eines Dosierprogramms pausiert wurde.

Call Program

Ein Signal zum Starten eines bestimmten Programms. Siehe “Anhang K, Programmaufruf Setup und

(Programmaufruf) Verwendung” auf Seite 202, um diese Funktion zu nutzen.
XY Adjust (XY- Ein Signal zum Einleiten von Needle XY Adjust (Nadel-XY-Einstellung).
Einstellung)
Z Detect (Z-Erkennung) Ein Signal zum Einleiten von Needle Z Detect (Nadel-Z-Erkennung).
Purge (Reinigung) Ein Signal, um eine Reinigung zu initiieren. Bei allen geschlossenen Systemen muss der Eingang 8
(Ein 8) auf Reinigung eingestellt sein.
i ol IO Pin Function Define o~ l AN ér
Qut Pulse Option
[ B Inpu] Out 1 Output -
- [C] Aoi Fail
N2 Start QeS| Output " [ AoiPass
In3  Door Qut3 Qutput -
Stop
In4  Home Out 4 Output -
jiis | 12blo Roady Out5  Output =
Pause
In6  Call Program Out 6 Output -
Z Detect
In7 XY Adjust Qut7 Output -
Pulse Width 0 ms
N8 ge Outs  Output "

Dropdown-Men(i Eingangskonfiguration

Ausgangskonfiguration Einstellungen

Ausgang

Beschreibung

Output (Ausgang)

Standardeinstellung.

Emergency (Nofall)

Dieses Signal meldet, dass der Roboter gestoppt ist

EMG-B (Not-Halt-Taster)

Dieses Signal meldet, dass der Not-Halt-Schalter des Roboters gedriickt wurde.

Running (Betrieb)

Dieses Singal meldet, dass das Dosierprogramm momentan ausgefihrt wird.

Homing (Home)

Dieses Signal startet den Roboter nach dem Ende eines Dosierprogramms neu oder féhrt ihn in die
Homeposition.

Standby

Dieses Signal meldet, dass sich der Roboter im Standby-Modus (Leerlauf) befindet.

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Anhang J, E/A Pin-Funktion Setup (Fortsetzung)

Ausgangskonfiguration Einstellungen (Fortsetzung)

Ausgang

Beschreibung

Pause

Dieses Signal meldet, dass die Ausfiihrung eines Dosierprogramms pausiert wurde.

System Start

Dieses Signal meldet, dass die DispenseMotion Software gedffnet wurde und ausgefihrt wird.

Table Ready (Verzeichnis
bereit)

Dieses Signal meldet, dass das System bereit ist, ein Dosierprogramm auszufihren. Diese
Konfiguration wird in Verbindung mit der VERZEICHNIS BEREIT Eingangskonfiguration verwendet.

Door Open

Dieses Signal meldet, dass die Tur geéffnet ist. Diese Konfiguration wird in Verbindung mit der TUR
OFFNEN Eingangseinstellung verwendet.

No Start Trigger (Kein

Dieses Signal meldet, dass das Programm nicht ausgefiihrt werden kann, solange das VERZEICHNIS

Startsignal) BEREIT Eingangssignal eingeschaltet ist. Wenn der VERZEICHNIS BEREIT Eingang eingeschaltet
ist, wird das Kein-Startsignal-Signal ausgeschaltet. Diese Konfiguartion wird in Verbindung mit den
VERZEICHNIS BEREIT Eingangs- und VERZEICHNIS BEREIT Ausgangskonfigurationen verwendet..
Teach Mode Dieses Signal medlet, dass sich der Roboter im Teach-Modus befindet. Dieses Signal kann

verwendet werden, wenn eine externe Start/Stopp Box vorhanden ist.

Calibration Execution
(Kalibrierung Ausflihren)

Dieses Signal meldet, dass sich der Roboter im Teach-Modus befindet. Dieses Signal kann
verwendet werden, wenn eine externe Start/Stopp Box vorhanden ist.

Positional Error
(Positionsfehler)

Dieses Singal meldet eine Limitliberschreitungswarnung, nachdem in dem aktuell laufenden
Programm eine solche Warnung aufgetreten ist.

In Home (In
Ausgangsposition)

Ein Signal, dass anzeigt, dass sich die Dosierspitze in der Parkposition befindet.

Barcode Scan (Barcode-
Scan)

Ein Signal, das anzeigt, dass ein Barcode vom Barcode-Leser gescannt wurde.

AOQI Fail (AOI-Fehler)

Gilt nur fur Systeme, die die OptiSure AOI-Technologie verwenden. Weitere Informationen finden Sie
in der Betriebsanleitung fiir die automatische optische Inspektion von OptiSure.

AOI Pass (AOI
bestanden)

Gilt nur fur Systeme, die die OptiSure AOI-Technologie verwenden. Weitere Informationen finden Sie
in der Betriebsanleitung fiir die automatische optische Inspektion von OptiSure.

MultiNeedle 1, 2, 3, 4, 5,
or 6 (MultiNeedle 1, 2, 3,
4, 5, oder 6)

Ein Signal, das anzeigt, dass eine Dosierung von der angegebenen Nadel (1 bis 6) erfolgt ist.

f ot IO Pin Function Define - Elﬂlﬂ
Out Pulse Option
In1  Input Out 1
. [7] Aoi Fail

e kil O Emergency [C] Aoi Pass
In3  Input Out 3 EMG-B

Running
In4  Input Out4 Homing
In5 Input out5 g;ir:;by
In6 Input Out 6 System Start

Table Ready
In7  Input Out7 Door Open

No Start Trigger Pulse Width 0 ms
In8  Input T e

Calibration Exect

0 Positional Error
In Home
___Barcode scan

Detect
Version

] 238-RS (B34)

| visory | [[Sptem

o |

Aoi Fall

[C] Enable File S pAqj Pass
MultiNeedle 1

Ol Camera Tab yitiNeedie 2
MultiNeedle 3
MultiNeedle 4
MultiNeedle 5

(MultiNeedIe 6

e

11

Run View

Dropdown-Men( Ausgangskonfiguration
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Anhang K, Programmaufruf Setup und Verwendung

Die Funktion Programmaufruf, auf die Sie Gber das MenU Experte auf dem Bildschirm System-Setup zugreifen
koénnen, veranlasst das System, ein bestimmtes Programm auf der Grundlage eines bindren Eingangsstatus
(hoch/niedrig) zu 6ffnen. Wenn beispielsweise die Eingadnge 1 bis 3 auf Programmaufruf eingestellt sind (Uber das
Fenster E/A-Pin-Funktion), dann kénnen insgesamt 8 Programme auf der Grundlage des Ein/Aus-Status dieser drei
Eingénge aufgerufen werden. Wenn mehr Eingédnge auf Programmaufruf eingestellt sind, kdnnen wesentlich mehr
Programme aufgerufen werden.

VORAUSSETZUNGEN
O Das System wurde richtig eingestellt. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf
Seite 54.
O Die Programme, die Sie aufrufen mochten, werden erstellt und gespeichert.
# Klick Schritt Referenzbild
e SchlieBen Sie das Signalkabel an den Siehe “GV-Steuerbox” auf
Anschluss I/0 PORT auf der Riickseite Seite 16 fUr die Lage des
des GV-Steuerkastens an. I/O-Anschlusses.
2 e Gehen Sie zu “Anhang J, E/A Pin-Funktion Setup” auf Seite 199, um

Eingénge als Programmaufruf-Eingdnge zuzuweisen. In diesem Beispiel
werden die Eingénge 1 bis 3 als Programmaufruf-Eingénge zugewiesen.
Kehren Sie hierher zurlick, um fortzufahren.

3 3 « Klicken Sie SYSTEM SETUP > OPEN >
AT EXPERT

4 e Geben Sie 11111111 ein und klicken Sie o=
11111111 > dann auf OK.
mim
5 e Klicken Sie auf CALL PROGRAM.
Call Program
Control
10 Pin Function
Fixture Plate Setup
6 & Call rogram Setup —ioixd| e Klicken Sie im Fenster Programmaufruf
IN | Call Program . . . &
T Dl S in eine Zeile unter Programmaufruf und ~
L Drsave\3M -Bracket-White-Fixture-Sdec16.5RC .« . . R . E
2 Dlonl0 microns SRC navigieren Sie zu der Datei mit den :
JoaveiSoun-tip. o N
:tsavetbrad medical
4 B:tméni,,q‘igséﬁfimmsrc Programmenz dlg Sie aufrufen moéchten.
S Dibu bl RC In. dlesenj Beispiel werden 8 Programme
\ hinzugefgt. =
. L2l e SchlieBen Sie das Fenster, um es zu

speichern.

HINWEIS: Die Funktionalitdt des Aufrufprogramms ist binar. Wie in der
folgenden Tabelle dargestellt, wird das als IN 0 gespeicherte Programm
aufgerufen, wenn alle Eingénge niedrig (AUS) sind. Das als IN 3
gespeicherte Programm wird aufgerufen, wenn die Eingdnge 1 und 2 hoch
(EIN) und Eingang 3 niedrig (AUS) sind. Binarwerte 1, 2, 4, 8, 16, 32... usw.,
gleiche Eingange 1, 2, 3, 4, 5, 6... usw.

Um dieses Programm Schalten Sie diese Eingénge EIN oder AUS...
aufzurufen... Input 1 Input 2 Input 3

IN O EIN EIN EIN

IN 1 AUS EIN EIN

IN 2 EIN AUS EIN

IN 3 AUS AUS EIN

IN 4 EIN EIN AUS

IN 5 AUS EIN AUS

IN 6 EIN AUS AUS

IN 7 AUS AUS AUS
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Anhang L, PICO-Treiberinstallation

Wenn Sie die DispenseMotion Software verwenden mdchten, um die Parameter eines angeschlossenen PICO
Touch-Treibers aus der Ferne zu bearbeiten, befolgen Sie diese Anweisungen zur Installation des PICO Touch-
Treibers. Sie bendtigen ein USB-serielles Kabel (der Touch-Controller wird mit diesem Kabel geliefert).

DispenseMotion Software-Update und Kabelanschluss

# Schritt Referenzbild

1 e Stellen Sie sicher, dass die neueste DispenseMotion Software auf dem DispenseMotion
Controller installiert ist. Hinweise zur Aktualisierung finden Sie in den DispenseMotion Software
Aktualisierungsanweisungen, die mit der Software geliefert werden.

2 e Entsperren Sie die Laufwerke C und D auf dem DispenseMotion Controller:

- Windows?® 7: Klicken Sie auf Start > EWFMANAGER, wéhlen Sie das Laufwerk C, klicken Sie auf
DISABLE und starten Sie den DispenseMotion Controller neu.

- Windows 10: Klicken Sie auf Start > Windows 10 loT Sperrdienstprogramm > Einheitlicher Schreibfilter,
klicken Sie auf die Laufwerke C und D, klicken Sie auf Sperre aufheben und starten Sie den
DispenseMotion Controller neu.

HINWEIS: Detaillierte Anweisungen zum Entsperren der Laufwerke C und D finden Sie in den
Aktualisierungsanweisungen fir die DispenseMotion-Software, die mit den Software-Update-Dateien
geliefert wurden.

3 e SchlieBen Sie das USB-serielle Kabel an die
USB-Anschllsse des Touch Controllers und des
DispenseMotion Controllers an.

Touch Controller

DispenseMotion
Controller

Windows 7 / Windows 10 PICO-Treiber-Installation

# Schritt Referenzbild
1 ¢ Gehen Sie auf dem DispenseMotion Controller zu EEe———
D:\Nordson. i R = -
e Stellen Sie sicher, dass der Ordner EFD PICO e — C====
TOUCH Driver vorhanden ist. e min | B m—

i
NEEEEEE

1
r i F B I i
H441 1
Filist

{1
\
i
t

Fortsetzung auf der nédchsten Seite
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Anhang L, PICO-Treiberinstallation (Fortsetzung)

Windows 7 / Windows 10 PICO-Treiber-Installation (Fortsetzung)
# Schritt

P

Referenzbild
2 e Offnen Sie DEVICE MANAGER und suchen Sie [ —
den FT232R USB UART-Treiber: iR SR A

- Wenn eine kleine gelbe Markierung vorhanden
ist, erkennt der DispenseMotion Controller das
USB-serielle Kabel, verfligt aber nicht tber den
erforderlichen Treiber flur die Kommunikation mit

dem Touch Controller. Fahren Sie mit Schritt 3
fort.

- Wenn die gelbe Markierung nicht vorhanden
ist, deinstallieren Sie den vorhandenen FT232R L=
USB UART-Treiber und fahren Sie dann mit ol + |
Schritt 3 fort.

3 e Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf FT232R

USB UART und wahlen Sie dann UPDATE DRIVER
SOFTWARE.

4 e Klicken Sie auf BROWSE MY COMPUTER FOR
DRIVER SOFTWARE.

5 e Klicken Sie auf BROWSE und gehen Sie zu D:\
Nordson\EFD PICO TOUCH Driver.

e Klicken Sie auf NEXT.

Der Geratemanager wird den EFD PICO TOUCH-
Treiber installieren.

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Anhang L, PICO-Treiberinstallation (Fortsetzung)

Windows 7 / Windows 10 PICO-Treiber-Installation (Fortsetzung)

Schritt Referenzbild
« Offnen Sie die Anwendung DispenseMotion und AR EEENEEEER
Uberprifen Sie, ob das System eine Verbindung il g e T E———— T T T T
mit dem Topch Controller herstellen kann. I peetosnpuan ! DEEEEEEEB
| T 10 ~ HIHNNEEEE
S i e 0 e 1

=7 oAl w O

v lEEEEENEEN
EEEEER

= =P — BdENED
B v o ] - [Y‘ - ]Z':F"khw_]ﬁ
L — -, o

- I |
Pagan | | comen | | v || Y20 || o7 :’v‘#."-#"u-"""-x-v-g-m;-

7 e Klicken Sie auf START > EWFManager.

8 e Klicken Sie auf COMMIT, um die Anderung zu
speichern.

Windows XP PICO-Treiber-Installation

#  Schritt
1 ¢ Rufen Sie den folgenden Link auf und folgen Sie den dortigen Anweisungen:

https://www.usb-drivers.org/ft232r-usb-uart-driver.html

2 e Wahlen Sie den folgenden Treiber aus:

2014 VCP driver — 32bit/64bit Windows (No longer supported)
Windows Server 2008 R2, Windows 7, Server 2008, Server 2003, Vista, .(;

FT232R USB UART Driver Download
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Anhang M, Wireless Setup fiir Laser C

Wenn lhr System einen UltimusPlus-Dispenser oder einen 7197PCP-DIN-NX Controller und einen Laser C enthélt,
folgen Sie diesen Anweisungen, um die drahtlosen Netzwerkeinstellungen zu konfigurieren.

Windows 10

#  Schritt Referenzbild
1 e Suchen Sie nach ETHERNET SETTINGS und 6ffnen Sie es. st maen

|
B Ethemet setings ‘
System settings

Settings

Ethernet settings

= Find and fix problems with your 5 System settings

network adapter

e o |
= Open ‘

@ ethernet hub instruction doc.docx >

Related settings
Change adapter options

Change advanced sharing options

2 e« Offnen Sie CHANGE ADAPTER OPTIONS.

Network and Sharing Center

Windows Firewall

@ Gethelp
& Give feedback

3 ¢ Doppelklicken Sie auf den Ethernet-Anschluss des PCs und Loy B
klicken Sie dann auf PROPERTIES. T i ] ¥ et s X

General

Connection
IPv4 Comnectivty: Intemet
IP6 Connectivity: No network access
Media State: Enabled
Duraton: 01:35:50
Speed 2.0 Gbps

Actvity
Sent — !.‘g —  Received
7
Sitems 1 item select L

S — Bytes: 3702600 | 187,780,624

( G Properties 9 Disable T

4 e Doppelklicken Sie auf INTERNET PROTOCOL VERSION 4 .
(TCP/IPVA4).

Connect using:

5 PANGP Virtual Ethemet Adapter

Close

This connection uses the following tems:

B3 Client for Microsoft Networks ~
@

T b kigiere

& Microsoft LLOP Protocol Driver

4 Intemet Protocol Viersion 6 (TCP/IPvE) v

< >
install.. Uninstall Propeties

Description

Transmission Control Protocol/Irtemet Protocol. The defauit
wide area network protocol that provides communication
across diverse interconnected networks.

OK Cancel

Fortsetzung auf der nédchsten Seite
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Anhang M, Wireless Setup fiir Laser C (Fortsetzung)

Windows 10 (Fortsetzung)

#  Schritt

Referenzbild

5 °

Klicken Sie auf USE THE FOLLOWING IP ADDRESS.

Geben Sie eine IP-Adresse ein, deren erste drei Oktette mit
der IP-Adresse des UltimusPlus-Dosierers Gibereinstimmen:
»192.168.10“ in diesem Beispiel.

Geben Sie fiir das letzte Oktett eine Zahl ein, die sich von
dem letzten Oktett in der IP-Adresse des UltimusPlus-
Dosierers unterscheidet: ,11“ in diesem Beispiel.

Klicken Sie auf ADVANCED.

Intemet Protocol Version 4 (TCP/IPv4) Properties

signed automateally if your network supports
this capabiity. Otherwise, you need to ask your network administrator
for the appropriate IP settings.

192,163, 10 , 41 )
255 .255. 285 . 0

[ vaidate setings upon exit

Klicken Sie auf ADD.

Geben Sie eine IP-Adresse mit denselben ersten drei
Oktetten ein wie die IP-Adresse von Laser C: ,,192.168.0“ in

diesem Beispiel.

Geben Sie flr das letzte Oktett eine Zahl ein, die sich
von dem letzten Oktett in der IP-Adresse von Laser C
unterscheidet: ,,2“ in diesem Beispiel.

ZUSAMMENFASSUNG:

In diesem Beispiel:

- Die IP-Adresse des UltimusPlus-Dispensers lautet

192.168.10.40.

- Die IP-Adresse des Laser C lautet 192.168.0.1.
- Der PC hat nun zwei IP-Adressen: 192.168.10.11 und

192.168.0.2.

Da 192.168.0.2 und 192.168.10.11 beide als statische IP-
Adressen fiir den PC eingestellt sind, kdnnen Sie nun den
PC, den UltimusPlus-Dispenser und den Laser C an einen
Ethernet-Switch anschlieBen, so dass Dispenser und Laser
gleichzeitig verwendet werden kénnen.

IPSettngs DNS  WINS

IP addresses

IP address Subnet mask "
192.168.0.2 255.255.255.0 .
@ >
Add. Edit. Remove
N
TCP/IP Address X
TP address 8.0 .2
Subnetmask: 255,255,255, 0 —
ove
Cancel
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Anhang M, Wireless Setup fiir Laser C (Fortsetzung)

Windows 7

#  Schritt Referenzbild
1 e Offnen Sie das CONTROL PANEL. .

* Offnen Sie NETWORK AND INTERNET SETTINGS

2 e« Offnen Sie das CONTROL PANEL.

s B e PP = T |

3 * Doppelklicken Sie auf CHANGE ADAPTER SETTINGS.

4 o Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf den Ethernet-
Anschluss des PCs und wéhlen Sie PROPERTIES.

5 e Doppelklicken Sie auf INTERNET PROTOCOL VERSION 4 T =)
(TCP/IPVA). ]
C:'ne::l:;:ﬂl]mmurkcmm#l

This connection uses the following tems:
4 T8 Chert for Microsolt Networks
4 B Fie and Prirter Sharing for Microsaft Hetweorke:
~ QoS Packet Scheduler

& -+ ntemet Protocol Version 6 (TCP/IPYE)
(IR riemet Protocol Version 4 (TCF/1Pvé)

nstal... Unnstal [ Properties
Descrion
Transmission Cortrol Protocol/intemet Protocol, The defaut
wide area network protocol that provides communication
‘across diversa interconnectad netwarks.

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Anhang M, Wireless Setup fiir Laser C (Fortsetzung)

Windows 7 (Fortsetzung)

#  Schritt Referenzbild
6 e Klicken Sie auf USE THE FOLLOWING IP ADDRESS e rotocotVerson § (CH Pt Preperies [ ]
und verwenden Sie die angezeigte IP-Adresse und i
Subnetzmaske. B ST e e e e
¢ Klicken Sie auf ADVANCED. e
PCE——
o[ o ]
7 ¢ Klicken Sie auf ADD. Aanced TCPP S =)
e Geben Sie das Folgende ein: — —
- IP-Adresse: 192.168.10.10 s e
- Subnetzmaske: 255.255.255.0 -
e Klicken Sie auf ADD. — =
¢ Geben Sie eine IP-Adresse mit denselben ersten drei =T
Oktetten ein wie die IP-Adresse von Laser C: ,,192.168.0“ in S
diesem Beispiel.
e Geben Sie flr das letzte Oktett eine Zahl ein, die sich
von dem letzten Oktett in der IP-Adresse von Laser C e
unterscheidet: ,,2“ in diesem Beispiel.
ZUSAMMENFASSUNG:

In diesem Beispiel:

- Die IP-Adresse des UltimusPlus-Dosierers lautet
192.168.10.40.

- Die IP-Adresse des Laser C lautet 192.168.0.1.

- Der PC hat nun zwei IP-Adressen: 192.168.10.10 und
192.168.0.2.

Nachdem Sie 192.168.0.2 und 192.168.10.10 als statische IP-

Adressen fiir den PC eingestellt haben, kdnnen Sie nun den
PC, den UltimusPlus-Dispenser und den Laser C an einen
Ethernet-Switch anschlieBen, so dass Sie den Dispenser und
den Laser gleichzeitig verwenden kdnnen.
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Anhang M, Wireless Setup fiir Laser C (Fortsetzung)

Windows XP
#  Schritt Referenzbild
1 o Klicken Sie auf START > SETTINGS > NETWORK -
CONNECTIONS.

2 e Doppelklicken Sie, um den Anschluss des lokalen Netzwerks
zu 6ffnen.

3 e Klicken Sie auf INTERNET PROTOCOL (TCP/IP).

4 e Klicken Sie auf USE THE FOLLOWING STATIC IP ADDRESS.

e Geben Sie das Folgende ein:

General |

get IP seti supports.
this capabilty. Otherwise, you need to ask your network administrator for
the appropriate IP settings.
- IP-Adresse: 192.168.0.2 K C oy
= ; N\
- Subnetzmaske: 255.255.255.0 | e Sl bt J
Subnet mask: P55 . 255 .255. 0

| | Defoul gatemay:
|

¢ Klicken Sie auf ADVANCED.

5 e Klicken Sie auf ADD. el sin) ) x[siej- 3] ‘
f— - L — T |

= Tt

- Die IP-Adresse des UltimusPlus-Dosierers lautet
192.168.10.40.

- Die IP-Adresse des Laser C lautet 192.168.0.1.

- Der PC hat nun zwei IP-Adressen: 192.168.0.2 und
192.168.10.10.

Wenn Sie 192.168.10.10 und 192.168.0.2 als statische IP-
Adressen fir den PC eingestellt haben, kénnen Sie nun den
PC, den UltimusPlus-Dosierer und den Laser C an einen
Ethernet-Switch anschlieBen, so dass Sie den Dosierer und
den Laser gleichzeitig verwenden kdnnen.

e Fligen Sie die IP-Adresse 192.168.10.10 mit der T e

Subnetzmaske 255.255.255.0 hinzu. il e @
¢ Klicken Sie auf ADD. |

i |

e Geben Sie eine IP-Adresse mit denselben ersten drei

Oktetten ein wie die IP-Adresse von Laser C: ,,192.168.0“ in —— fomstoshy s el gt

diesem Beispiel. ] e
e Geben Sie fir das letzte Oktett eine Zahl ein, die sich Slle— [y

. | . 182.168. 0 2
von dem letzten Oktett in der IP-Adresse von Laser C 1 [ 7 75 0
unterscheidet: ,,2“ in diesem Beispiel. | | | —
£ Obtai ONG server address automaticall

ZUSAMMENFASSUNG: el

In diesem Beispiel: T i o T A [ et e e e TSGR T

210

www.nordsonefd.com/de  info.de@nordsonefd.com +49 89 2000 338 600 Nordson EFD Verkaufs- und Kundendienst fiir Dosiersysteme stehen Ihnen weltweit zur Verfiigung.



GVPlus / GV Series Automatisiertes Dosiersystem | Betriebsanleitung fir Gantry Roboter

HINWEISE:
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NORDSON EFD EIN-JAHRES-GARANTIE

Fir dieses Nordson EFD-Produkt gilt ab dem Kaufdatum ein Jahr Garantie auf Material-
und Verarbeitungsfehler (jedoch nicht fir Schaden, die durch falschen Gebrauch,
Abnutzung, Korrosion, Fahrlassigkeit, Unfall, fehlerhafte Installation oder Material
verursacht wurden, das mit dem Geréat nicht kompatibel ist), sofern das Gerat gemaBl den
Empfehlungen und Anweisungen des Herstellers installiert und betrieben wird.

Alle Reparaturen oder der Umtausch von Bauteilen werden innerhalb der Garantiezeit
kostenlos durch EFD vorgenommen, wenn die Teile frachtfrei eingesandt wurden. Innerhalb
dieser Garantiezeit repariert und ersetzt Nordson EFD alle fehlerhaften Teile oder das
gesamte Gerat nach EFD Verkaufsrecht durch berechtigte Riickgabe eines Teils oder

des gesamten Gerates portofrei an den Hersteller. Ausgenommen sind nur die Teile, die
normalerweise verschleiBen und routinemaBig ausgetauscht werden miissen, wie z.B.
Ventilmembranen, Dichtungen, Ventilkdpfe, Nadeln und Disen.

Uber die Eignung der Marktgéngigkeit des Gerétes fiir einen bestimmten Zweck ibernimmt
EFD keine Garantie. Unter keinen Umstéanden wird EFD eine Haftung fir Folgeschaden
oder zuféllige Stérungen Ubernehmen.

Vor der Benutzung sollte der Anwender das Produkt hinsichtlich der Eignung fir

den vorgesehenen Verwendungszweck prifen. Er Gbernimmt alle Risiken und
Verantwortlichkeiten, die sich daraus ergeben. Uber die Eignung der Marktgéngigkeit des
Gerétes fur einen bestimmten Zweck Ubernimmt Nordson EFD keine Garantie. Unter keinen
Umstéanden wird Nordson EFD eine Haftung flir Folgeschaden oder zufallige Stérungen
Ubernehmen.

Diese Garantie gilt nur bei Verwendung, wenn zutreffend, von 6lfreier, sauberer, trockener
und gefilterter Luft.

ﬁor;son

EFD

Fiir Nordson EFD Verkaufs- und Kundendienst in mehr
als 40 Landern wenden Sie sich bitte an Nordson EFD
oder gehen auf www.nordsonefd.com/de.

Deutschland/(sterreich
+49 89 2000 338 600; info.de@nordsonefd.com

Schweiz
+41 (0) 81-723-4747; info.ch@nordsonefd.com

Global
+1-401-431-7000; info@nordsonefd.com
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