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Einleitung

Die vorliegende Anleitung enthalt Informationen Uber Installation, Einrichtung, Programmierung, Betrieb und Wartung
zu allen Komponenten eines automatisierten Dosiersystems der RV-Serie von Nordson EFD. Die automatisierten
Dosiersysteme von Nordson EFD bringen Flissigkeit in einem vorprogrammierten Muster auf ein Werksttck auf. Sie
wurden speziell fir die Verwendung in Kombination mit industriellen Kartuschen- und Ventilsystemen von Nordson
EFD entwickelt und konfiguriert. Automatisierte Dosiersysteme sind flexibel einsetzbar und kénnen als Stand-Alone-
Systeme, aber auch als zentrale Bestandteile automatisierter Gesamtlésungen betrieben werden und lassen sich
einfach in Inline-Transfersysteme, Drehteller und Paletten-Montagelinien integrieren.

Die wichtigsten Bestandteile eines automatisierten Dosiersystems sind der DispenseMotion™-Controller, der
Roboter und die Komponenten des Dosiersystems. Der Roboter flhrt ein Computerprogramm aus, um Flissigkeit
in einem bestimmten Muster auf ein Werkstiick aufzubringen. Programme werden mit der auf dem DispenseMotion-
Controller installierten DispenseMotion-Software erstellt. Das Dosiersystem kann sowohl bertihrend als auch
bertihrungslos arbeiten, wobei das Material entweder Uber eine Dosiernadel oder Diise aufgebracht wird. In der
vorliegenden Anleitung bezeichnet der Begriff “Dosierspitze” entweder eine Nadel oder eine Dise.

Uber die Prazisionskamera kann der Roboter automatisch das Dosierprogramm an jedes Werkstiick anpassen,
dessen Position oder Ausrichtung somit variiert werden kann. Um dies zu erreichen, vergleicht die Software

die aktuelle Werkstlickposition bis auf +2,5 mm (0,098") mit einer Referenzposition, die als Bilddatei (sog.
Markierungsdatei) im Programm abgelegt ist. Stellt der Roboter einen Unterschied zwischen der X- und Y-Position
und/oder dem Drehwinkel des Werksttiicks fest, gleicht er den Dosierpfad an, um die Differenz zu korrigieren.

orisay
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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 ordnungsgeméBe 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 Geratedokumente den Personen zur Verfligung stehen, die
dieses Gerat bedienen und warten.

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
Uberschritten werden. Das System kann beschadigt werden! Die Druckluft soll Gber 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.

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, 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 kdnnen auch Vergiftungen zur Folge haben.

A WARNUNG

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

e Begeben Sie sich unverzlglich in eine Notfallstation.

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

e 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

Vornehmen unberechtigter Modifikationen am Geréat

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

Verwendung von nicht genehmigten Hilfseinrichtungen

Betrieb des Gerates Uber die Grenzen der Belastbarkeit hinaus

Betrieb des Gerates in explosionsgefédhrdeter 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 heife
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 Gehdérschaden 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 Schlduche, 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.

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

e Prifung: 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 Erwadrmen 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 Gerat im System Fehlfunktionen auf, schalten Sie das System sofort ab und fiihren 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 fur 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 6rtlichen
Bestimmungen.
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Nordson EFD-Produktsicherheitserklarung
(Fortsetzung)

Geratespezifische Sicherheitshinweise

Die nachstehenden Sicherheitsinformationen gelten speziell fiir automatisierte Dosiersysteme von Nordson EFD.

Europédische Gemeinschaft

Um die Anforderungen der Sicherheitsrichtlinien der Europaischen Union (CE) zu erfillen, muss der Roboter in
einem Geh&use untergebracht sein. Das Gehause hindert den Bediener daran, in den Arbeitsbereich des Roboters
zu gelangen, und erzeugt ein Not-Halt-Signal, wenn der Tirschalter bei laufendem Roboter gedffnet wird.

A WARNUNG

Bei Systemen ohne Sicherheitsgehduse wird der Sicherheitsstecker SHORTED in den Ext. Control-Anschluss
(auf der Riickseite des Roboters) installiert, um den Tirschalter, den Lichtvorhang und das Signal der Taste
EMERGENCY STOP zu umgehen. Wenn dieser Stecker installiert ist, Gbernimmt der Installateur die gesamte
Haftung fir die Sicherheit.

Aufstellort

Lagern, installieren oder betreiben Sie den Roboter nicht in einer Umgebung, in der er folgenden Einflissen
ausgesetzt ist:

e Temperaturen niedriger oder héher als 10-40 °C (50-104 °F) oder Luftfeuchtigkeit niedriger oder hdher als
20-95%

¢ Direkte Sonneneinstrahlung

e Elektrische Stérgerdusche

e Brennbare oder korrodierende Gase
e Staub oder Eisenpulver

e Spritzwasser, Ol oder Chemikalien

e Radioaktive Stoffe, Magnetfelder oder Vakuumraume

Stromversorgung 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 richtige Spannung angeschlossen ist.

Betrieb und Service
e Schalten Sie die Staubabsaugung ein, bevor Sie den Roboter betreiben.

e |assen Sie keine Fremdkdrper oder Materialien, wie z. B. Schrauben oder Flissigkeiten, in den Roboter fallen
bzw. gelangen.

¢ Uberlasten Sie den Roboter nicht.

e Berlihren Sie wahrend des Betriebs keinen Teil des Roboters. Das Be- und Entladen von Werkstlicken darf nur
bei angehaltenem Roboter erfolgen.

e Schalten Sie die Stromzufuhr zum System aus und sperren Sie diese, bevor Sie Halterungen oder Werkzeug
wechseln.

¢ Verwenden Sie zum Reinigen nur ein neutrales Reinigungsmittel. Verwenden Sie kein Alkohol, Benzol bzw.
Verdunner.
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Spezifikationen

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

Artikel/Modell

Maximaler
Arbeitsbereich
X/Y/Z/R°

Werkstuick-Nutzlast
Werkzeug-Nutzlast
Gewicht
Abmessungen

Maximale
Geschwindigkeit*
XY/ 2)

Maximale
Geschwindigkeit* (R°)

Antriebssystem

Speicherkapazitat
Datenspeicherung
Universal-E/A

Antriebsart
Dosiersteuerung

Eingang AC (zur
Stromversorgung)

Interpolation

Wiederholgenauigkeit
(XY / Z)***

Wiederholgenauigkeit
(RO)***

Betriebstemperatur

Bildaufnahme

DispenseMotion-
Software

Nadelsensor/
Nadelausrichtung

Zulassungen

R3V

300 /300 /150 mm / +999°
(12/12/6" / £999°)

10,0 kg (22,0 Ib)
3,0 kg (6,6 Ib)
50,0 kg (110,2 Ib)

R4V

400 /400 /150 mm / +999°

(16/16 /6" / £999°)

10,0 kg (22,0 Ib)
3,0 kg (6,6 Ib)
55,0 kg (121,3 Ib)

Siehe “Roboter-Abmessungen” auf Seite 114.

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

720°/s

3-Phasen-
Mikroschrittmotor

PC-Speicher
PC-Speicher / USB

8 Eingange / 8 Ausgange
(16 / 16 optional)

PTP und CP
Extern

100-240 VAC (x10%),
50-60 Hz, 20 A maximum,
320 W

4 Achsen (4D-fahig)
+0,008 mm/Achse

+0,005°

10-40 °C (50-104 °F)

CCD-Smart-Kamera
Mitfahrende Kamera
(optional)

Integriert

Optional

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

720°/s

3-Phasen-
Mikroschrittmotor

PC-Speicher
PC-Speicher / USB

8 Eingange / 8 Ausgange
(16 / 16 optional)

PTP und CP
Extern

100-240 VAC (x10%),
50-60 Hz, 20 A maximum,
320 W

4 Achsen (4D-fahig)
+0,008 mm/Achse

+0,005°

10-40 °C (50-104 °F)

CCD-Smart-Kamera
Mitfahrende Kamera
(optional)

Integriert

Optional

CE, UKCA, RoHS, WEEE, China RoHS

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

**Fir R3-Roboter vor der Seriennummer 230000101312020, flir R4-Roboter vor der Seriennummer 240000103252020 und fir
R6-Roboter vor der Seriennummer 260000104222020 betragt die maximale XY-Verfahrgeschwindigkeit 800 mm/s (31"/s).

**Die Wiederholbarkeitsergebnisse kénnen je nach Messverfahren abweichen.

R6V

620/ 500/ 150 mm / +999°
(24/20/6" / £999°)

10,0 kg (22,0 Ib)
3,0 kg (6,6 Ib)
61,0 kg (134,5 Ib)

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

720°/s

3-Phasen-
Mikroschrittmotor

PC-Speicher
PC-Speicher / USB

8 Eingange / 8 Ausgange
(16 / 16 optional)

PTP und CP
Extern

100-240 VAC (=10%),
50-60 Hz, 20 A maximum,
320 W

4 Achsen (4D-fahig)
+0,008 mm/Achse

+0,005°

10-40 °C (50-104 °F)

CCD-Smart-Kamera
Mitfahrende Kamera
(optional)

Integriert

Optional

12
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie | Betriebsanleitung

Spezifikationen (Fortsetzung)

RoHS#7 4855758 China RoHS-Richtlinie (Gefahrstoffe)

Pl o BEVRRETER
Teilbezeichnung Toxische und gefahrliche Substanzen oder Bestandteile
it} E3 i@ AN BRBE & IRBAE R
Blei Quecksilber Cadmium Sechswertiges Polybromierte Polybromierte
Chrom Biphenyle Diphenylether
(Pb) (Ha) (Cd) (Cr6) (PBB) (PBDE)
shaERiEO
Externe, elektrische | X 0 0 0 0 0
Verbindungen

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

X REZFRAAENERKPHEEYREERBEIP-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, geméB EIP-A, EIP-B, EIP-C
liber dem von SJ/T11363-2006 verlangten Grenzwert liegt.

WEEE-Richtlinie

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

Kennzeichnung von Systemkomponenten der RV-Serie

Kartusche fir die
Flussigkeitsdosierung

CCD-Kamera

(fest montierte
Kamera)

Halterung, RV-Serie

DispenseMotion-Controller

Nadelerkennung
(optional)

Monitor und
Tastatur (Maus

nicht abgebildet) Ruickwandhalterung

%

Roboter

Fixierplatte
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie | Betriebsanleitung

Systemmerkmale (Fortsetzung)
RV, vorderes Bedienfeld

Splltaste fur NOT-AUS-
Dosiergerat START Taste Taster

[ D\SPENSEV

| - PURGE START
Nordson R3
EFD

|

| -
) <EEe o=Ile EMERGENCY

TEACH PENDANT SVC US| STOP

w .
SVC-USB-Anschluss (fur
Software-Upgrades)

R3V-R4V Riickwand

Taktil-Anschluss (fur die Ext. Steueranschluss E/A-Anschluss (/0 Dosiergeréat-Anschluss (zum
Nadelerkennungssystem, (fir den E/A- Port) (fir Eingangs-/ Starten des Dosiergeréts/
falls vorhanden) Sicherheitsstecker) Ausgangsanschliisse)  Controllers) Netzschalter

I/O Fuse 3A  Power Inlet

RS232-Anschluss Netzeingang
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15



Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie | Betriebsanleitung

Systemmerkmale (Fortsetzung)

R6V Riuckwand

Taktil-Anschluss (fir die Ext. Steueranschluss E/A-Anschluss (/0 Dosiergerat-Anschluss (zum
Nadelerkennungssystem, (fur den E/A- Port) (fiir Eingangs-/ Starten des Dosiergerats/
falls vorhanden) Sicherheitsstecker) Ausgangsanschliisse) Controllers) Netzschalter

cexs g |l

I 5 I
OFm P | '

RS232-1- Netzeingang
Anschluss

Kamera

Ihr System enthélt eine Smart-Vision CCD-Kamera, mit der Sie die Arbeitsflaiche betrachten und einen sehr
scharfen Fokus erhalten kdnnen. Bei der RV-Serie kdnnen zwei Typen von CCD-Kameras verwendet werden:
Eine feststehende Kamera, die stationar befestigt ist, oder eine mitfahrende Kamera auf der R-Achse, welche die
Bewegungen der R-Achse mitfahrt.

HINWEIS: Die R-Mount-Kamera ist eine spezielle Option. Wenden Sie sich an Ihren Nordson EFD-Vertreter, um
Einzelheiten zum Kauf zu erfahren.

Feststehende CCD-Kamera Eigenschaften Fokussiervorgang

Wandelt die analogen Verwenden Sie die beiden Einstellrader:
Kamerabildpunkte in digitale
Werte fUr ein duBerst prazises
Bildmanagement um

e Das obere Einstellrad dient zum
Einstellen der Belichtung (d. h. wie
viel Licht in das Bild eintritt).

Feste Brennweite

<— Belichtungs- e Das untere Einstellrad dient zum
; \ Einstellrad Es sind verschiedene Objektive Fokussieren des Bildes.
Fokussierungs- | erhdltlich (fur unterschiedliche + Die Standard-Fokushahe betragt Null
Einstellrad Brennweiten, Sichtfelder usw.) ©)
Mitfahrende CCD-Kamera Eigenschaften Fokussiervorgang
Fir ein sehr prazises e Die Kamera muss nach oben oder
Bildmanagement wandelt sie die unten bewegt werden um das Bild zu
analogen Kamerapixel in digitale fokussieren.
i Werte
Q 9 Befestigt auf der R-Achse des

Roboters erlaubt sie verschiedene
Substratansichten mit einem

Winkel von 0° bis 90° und hat
ebenfalls die Fahigkeit verschiedene
Substrathéhen mit einem Programm
zu fokussieren

Fixierter Fokus-Abstand (zum
Fokussieren muss die Kamera nach
oben und unten bewegt werden)
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Installation

Verwenden Sie diesen Abschnitt zusammen mit der
Kurzanleitung und den Handbulchern des Ventilsystems,
um alle Komponenten des Systems zu installieren.

Entpacken der
Systemkomponenten

A\ VORSICHT

Zum Auspacken des Roboters sind mindestens zwei
Personen erforderlich. Versuchen Sie nicht, den Roboter
ohne Unterstltzung anzuheben.

1. Nehmen Sie alle Systemkomponenten und
mitgelieferten Teile aus der Verpackung.

2. Heben Sie den Roboter mit Unterstiitzung vorsichtig
an seinem Boden an und stellen Sie ihn auf eine
stabile Werkbank. Heben Sie den Roboter niemals
an seinem Quertrager an.

HINWEIS: Alle Gerate werden ab Werk mit
Schaumstoffschutz ausgeliefert, die den Arbeitstisch
in der X- und Z-Achse halten, um Bewegungen

und Beschadigungen wéhrend des Versands zu
vermeiden. Nordson EFD empfiehlt, sdmtliches
Verpackungsmaterial fur ein zuklnftiges Versenden
oder einen zukunftigen Transport des Roboters
aufzubewahren.

3. Entfernen Sie den Schaumstoffschutz und das
Klebeband.

4. Vergewissern Sie sich nochmals, dass Sie alles aus
der Verpackung genommen haben.

SETUP-VIDEOS ANSEHEN
www.nordsonefd.com/Robotlnstallation

Schaumstoffschutz

Quertrager
(nicht zum
Anheben des
Roboters
verwenden)

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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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie | Betriebsanleitung

Installation (Fortsetzung)

Roboter positionieren und Komponenten installieren und anschlieBen

Richten Sie sich beim Installieren der Systemkomponenten und beim Herstellen der Verbindungen nach der
Schnellstartanleitung und den Anweisungen in diesem Abschnitt.

HINWEISE:

e Die Komponenten eines automatisierten Dosiersystems variieren. Die einzelnen Schritte fir ein vollstandiges
System mit allen verfligbaren Komponenten werden in der vorliegenden Betriebsanleitung und in der
Schnellstartanleitung beschrieben. Fiihren Sie nur die Schritte durch, die fir Ihr System gelten.

e Wenn das System in der Européischen Union eingesetzt wird, wird der Roboter mit einem Geh&use oder
Lichtvorhang geliefert, was (1) einen Bediener daran hindert, in den Arbeitsbereich des Roboters zu gelangen, und
(2) ein Not-Halt-Signal erzeugt, wenn der GehausetUrschalter bei laufendem Roboter gedffnet wird.

Zu installierende

Anwendbarkeit Teil oder anzuschlieBende | Installationsschritte
Komponenten
Alle Modelle Eingangs-/Ausgangs- O Bei Systemen ohne Sicherheitsgehause
Sicherheitsstecker installieren Sie den Eingangs-/Ausgangs-
(KURZGESCHLOSSEN) Sicherheitsstecker in den Ext. Control-
(optional) Anschluss auf der Riickseite des Roboters, um
die Signale des Turschalters, des Lichtvorhangs
und der NOT-AUS-Taste zu umgehen.
A VORSICHT
Wenn der E/A-Sicherheitsstecker in den
Ext. Control-Anschluss installiert wird, tbernimmt
der Installateur die gesamte Sicherheitshaftung.
Alle Modelle DispenseMotion- O Befestigen Sie den DispenseMotion-Controller
Controller auf dem Sockel.
O Installieren Sie die Sockel-Controller-Einheit an
der linken aufrechten Halterung.
O Stellen Sie die in der Schnellstartanleitung
angegebenen Verbindungen her.
Alle Modelle CCD-Kamera O (Optional) Installieren Sie die mitgelieferten

optionalen Objektive.

‘é O Installieren Sie die KameraHalterung-Einheit.

Q.@ O SchlieBen Sie das Kamerakabel an die Kamera
an.

O Fihren Sie das Kamerakabel durch die

) Kabelschelle auf der Z-Achse.
fest Mitfahrende

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

Alle Modelle Nadeldetektor oder O Installieren Sie den Nadeldetektor oder
Nadelausrichter Nadelausrichter.
(optional) O SchlieBen Sie das Kabel an den Taktil-
Anschluss auf der Rickseite des Roboters an.

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Installation (Fortsetzung)

Roboter positionieren und Komponenten installieren und anschlieBen

(Fortsetzung)
Zu installierende
Anwendbarkeit Teil oder anzuschlieBende Installationsschritte
Komponenten

Alle Modelle Monitor, Tastatur O SchlieBen Sie den Monitor an.
und Maus (nicht nr O SchiieBen Sie den Dongle fiir die kabellose
abgebildet); Dongle S - | T B

. astatur und Maus an den USB 4-Anschluss
fur kabellose Tastatur - des DispenseMotion-Controllers an
und Maus ’

Alle Modelle Dosierventile Falls zutreffend O Montieren Sie die Kartusche oder den
(Kartuschen, Dosierventilhalter (falls zutreffend) auf der
Ventile, Exzenter- Z-Achse; wahlen Sie Montagebohrungen, die
schneckenpumpen, einen maximalen Werkstiickabstand zulassen,
usw.) aber es zugleich ermdglichen, dass die

Dosiernadel alle Bereiche auf dem Werksttick
erreicht, in denen dosiert werden soll.

O Alle anderen Schritte zur Installation
des Dosiersystems finden Sie in den
entsprechenden Betriebsanleitungen.

Alle Modelle Zusétzliche falls zutreffend O Installieren Sie andere Systemkomponenten
Systemkomponenten gemaB den Anweisungen in den jeweiligen
(FlUssigkeitsdosierer, Betriebsanleitungen und stellen Sie bei Bedarf
Ventilsteuerung, Netzwerk- und Kabelverbindungen her.
Pumpensteuerung Siehe “Typische Netzwerkverbindungen” auf
usw.) Seite 20 fiir 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
(Ruckansicht)

UltimusPlus™-Dispenser =
(Ruckansicht)

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

SPARE RS232

OT RS2328 USB-CCD
e DC12v

L

s_,*: 1

DispenseMotion
Controller
(Rackansicht)

Roboter der RV-Serie
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Installation (Fortsetzung)

Vorbereiten der Arbeitsflache oder Fixierplatte

Bereiten Sie die Robotergrundplatte (Arbeitsfliche) oder die Vorrichtungsplatte fur die sichere Platzierung des
Werkstlcks vor.

HINWEISE:

e Detaillierte Angaben zu den Abmessungen der Grundplatte finden Sie unter “Abmessungen der Grundplatte” auf
Seite 115.

¢ Detaillierte Abmessungen der Vorrichtungsplatte finden Sie unter “Abmessungen der Vorrichtungsplatte” auf
Seite 116.

AnschlieBen der Eingange/Ausgange (optional)

Alle automatisierten Dosiersysteme verfligen tber 8 Standardeingdnge und 8 Standardausgénge. SchlieBen

Sie die Verkabelung der Eingdnge/Ausgéange an den Anschluss I/O PORT auf der Riickseite des Roboters an.
Einen Schaltplan finden Sie unter “I/O Port (E/A Anschluss)” auf Seite 119. Es gibt mehrere Mdglichkeiten, die
Systemeingange/-ausgange zu verwenden. Siehe “Einrichten von Eingdngen/Ausgangen” auf Seite 65 flr weitere
Informationen zu den Eingdngen/Ausgéangen.

Einschalten des Systems

Nachdem das System einschlieBlich der Dosiersystemkomponenten
vollstandig installiert wurde, schalten Sie das System ein, um die
Installation zu UGberprifen.

HINWEIS: Dieses Verfahren gilt nur fir das erstmalige Starten des
Systems nach der Installation; fir Routineverfahren zum Starten und
Herunterfahren siehe “Betrieb” auf Seite 105.

1. Make sure the following installation tasks are complete:

¢ All applicable system components are installed (refer to
“Installation” auf Seite 17).

¢ Input/output safety plug is installed (if applicable). 2

2. Schalten Sie die folgenden Komponenten ein:
¢ Monitor

¢ DispenseMotion Controller ,

e Lichtsteuerung

Warten Sie, bis alle Windows-Startvorgange abgeschlossen
sind.

3. Vergewissern Sie sich, dass die NOT-AUS-Taste nicht aktiviert 3
ist: Ist dies der Fall, drehen Sie die Taste im Uhrzeigersinn, um

sie zu deaktivieren. EE o
oF &

€ Ll © EMERGENCY
TEACHPENDANT  SVCUSB sTop

4. Schalten Sie die Stromversorgung des Roboters ein. 4

Warten Sie, bis der Startvorgang des Roboters abgeschlossen
ist. Sie horen eine Reihe von Piepténen und dann blinkt

die griine START-Taste auf der Vorderseite des Roboters
kontinuierlich.

€E &R K

&
Ext. Control Power Inlet ® _‘
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Installation (Fortsetzung)

Schalten Sie das System ein (Fortsetzung)

5. Doppelklicken Sie auf das Symbol DispenseMotion, um die
Dosiersoftware zu starten.

Dispense
Motion

6. Wenn die Aufforderung CLICK HOME BUTTON erscheint,
klicken Sie auf die HOME-Taste.

HINWEIS: Alternativ kdnnen Sie auch die griine START-Taste
am Roboter driicken.

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

7. Aktivieren Sie das Dosiersystem einschlieBlich Ventilcontroller.
Lesen Sie nach Bedarf die Betriebsanleitungen des
Dosiersystems.

8. Richten Sie sich nach den Anweisungen in den folgenden
Abschnitten, um das System einzurichten und Programme fur
Ihre Anwendungen zu erstellen:

e “Konzepte” auf Seite 23
o “Ubersicht tiber die DispenseMotion-Software” auf Seite 26
e “Einrichtung” auf Seite 42

e “Programmierung” auf Seite 68

22
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Konzepte

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

Uber Programme und Befehle

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

¢ Ein Setup-Befehl legt einen Parameter auf Programmebene, wie z. B. eine XYZR-Koordinate oder den
Z-Abstandshohe fest.

e Ein Dosierbefehl ist an eine XYZR-Koordinate gebunden und sendet automatisch ein Signal an das
Dosiersystem, um den Dosierbefehl auszufiihren.

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 enthélt, wird dieser vom System registriert. Wenn
die Adresse einen Dosierbefehl enthélt, bewegt der Roboter die X-, Y-, Z- und R-Achsen zur angegebenen
Befehlsposition und fuhrt dann den Dosierbefehl aus.

Dosierbefehle sind die Bausteine von Mustern. Zum Programmieren eines Dosierbefehls wird die Dosiernadel zur
gewilinschten XYZR-Position bewegt, wo dann ein Dosierbefehl flir diese Position registriert wird. Diese Aktion wird
so lange wiederholt, bis das gewlinschte Dosiermuster fertig ist. Verschiedene Beispiele finden Sie unten.

Setup-Befehle schreiben vor, wie Dosierbefehle ausgeflihrt werden sollen. Nordson EFD empfiehlt, Setup-

Befehle am Anfang eines Programms einzufligen. Die folgenden Setup-Befehle werden am h&ufigsten verwendet:
Ruckfahrweg 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, einen Punkt ‘

Flussigkeit aufzubringen, wird eine XYZR-Position als

DISPENSE DOT-Befehl (Dosierpunkt) registriert. DOSIERPUNKT

Um den Roboter darauf zu programmieren, Flissigkeit
entlang eines linearen Pfades aufzubringen, wird die
XYZR-Position am Anfang des Programms als LINE
START-Befehl (Linienstart) registriert. Die Positionen, an
denen die Nadel die Richtung &ndert, werden als LINE
PASSING-Befehle (Linienpassierung) registriert. Die
Position, an der die Flissigkeitsdosierung endet, wird Linienpassierung Linienende
als LINE END-Befehl (Linienende) registriert.

Linienstart Linienpassierung

Um einen Tropfen Flissigkeit in einem Bogen
aufzubringen, wird die XYZR-Position des
Tropfenbeginns als LINE START-Befehl (Linienstart)
registriert. Der Hohepunkt des Bogens wird als ARC
POINT-Befehl (Bogenpunkt) registriert. Das Ende
des Bogens wird als LINE END-Befehl (Linienende)
registriert. Bogenpunkt

Linienstart Linienende

Linien und Boégen kénnen auch kombiniert werden,
um FlUssigkeit entlang eines komplexen Pfades
aufzubringen. ®

Linienstart Linienpassierung

Bogenpunkt

Linienende Linienpassierung
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Uber Programme und Befehle (Fortsetzung)

Beste Vorgehensweise fiir die Programmierung
e Flgen Sie Dosierungs-Setup-Befehle am Anfang des Programms ein.
e Fligen Sie Markierungs-Befehle vor jedem Dosierbefehl ein.
¢ Flgen Sie Dosierbefehle nach dem Einfligen von Setup- und Markierungs-Befehlen ein.
e Flgen Sie den END PROGRAM-Befehl (Programm beenden) am Ende aller Programme ein.

Uber Offsets

Offset ist der Abstand zwischen zwei Komponenten. Das System muss die folgenden Offsets erlernen, bevor
irgendwelche Programme erstellt werden:

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

¢ Nadel-zu-Werkstlick-Offset: (1) Der Abstand zwischen der Nadelspitze und dem Werksttick flir
Kontaktanwendungen oder (2) der Abstand zwischen der Disenspitze und dem WerkstUlck fir kontaktlose
Anwendungen (dies ist der Z-Héhenabstand).

Diese Offsets mussen ordnungsgeman kalibriert werden, um sicherzustellen, dass die Dosiernadel demselben
Pfad folgt wie die Kamera, und um leichte Abweichungen in der Hohe zu kompensieren, die auftreten, wenn eine
Dosiernadel oder Diise gewechselt wurde.

Offsets lernt der Roboter wahrend des Einrichtungs- und Kalibriervorgangs, der vom Assistenten flr die
Erstinbetriebnahme des Roboters geleitet wird. Dieser Vorgang muss bei der Erstinbetriebnahme und auBerdem
nach jeder Anderung am System durchgefiihrt werden. Beispiele fir Anderungen am System sind unter anderem:

¢ Jedes Mal, wenn eine auf der Z-Achse montierte Komponente (z. B. die Kartusche oder Kamera) bewegt wird.

e Jedes Mal, wenn eine Dosiernadel oder Dise gewechselt wird.

XY-Offset XY-Offset
Kamera-zu- A Kamera-zu- A
_Nadel o _ Nadel
Nadel-zu- Spitze (Duse)-zu-
Werkstlick-Offset Werkstlick-Offset
(Z-Abstand) (Z-Abstand)
Y Y

Abbildungen zum Kamera-zu-Nadel-Offset (auch XY-Offset genannt) und zum Nadel-zu-Werkstiick-Offset (auch Nadelhéhe oder
Z-Abstand genannt)
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Uber Markierungen

Um zu erkennen, dass ein Werkstiick vorhanden ist oder um seine Ausrichtung auf der Arbeitsflache zu

bestimmen, verwendet das System Markierungen und Passermarkierungen. Markierungen sind von der Kamera
aufgenommene Referenzbilder (Bilder eines kleinen Bereichs auf einem Werkstuck), die in einem Bereich
gespeichert sind, der als Markierungsbibliothek bezeichnet wird. Die Markierungsbibliothek erscheint im sekundéaren
Ansichtsbildschirm, wenn die Registerkarte Camera (Kamera) ausgewahlt ist. Die gespeicherten Bilder werden in der
Markierungsbibliothek in Bildspeicherplatzen dargestellt. Bildspeicherplétze sind leer, wenn sie keine gespeicherten
Bilder enthalten.

Eine Markierung ist ein einzelnes Bild, das vom System verwendet wird, um eine bestimmte Stelle auf einem
Werkstlck zu finden. Referenzmarkierungen sind zwei Markierungsbilder, die gemeinsam verwendet werden, um zu
identifizieren, (1) ob ein Werkstlick an der richtigen XY-Position platziert ist, (2) um seinen Drehwinkel zu erkennen
und dann automatische Anpassungen am Programm entsprechend durchzuflhren.

o Jomre] e L ] =X |

5 6 7 8 Bildspeicherplatz mit einem gespeicherten

Markierungsbild
. 9 10 1" 12

e [ | e

Range

=)
l©]
[+]
El
[©]
L

\Leerer Bildspeicherplatz (kein Bild gespeichert)

\ Markierungsbibliothek

R
-m e iy 2 = =
=] e

Ansicht des Kamerabildschirms im Hauptansichtsbildschirm und der Markierungsbibliothek im sekundéren Ansichtsbildschirm

Beste Vorgehensweise zum Auswéhlen eines Markierungsbildes

¢ Die Auswahl sollte auf dem tats&chlichen Werkstlick erfolgen (nicht auf der Fixierplatte), da es die
Werkstiickposition ist, auf die sich das System einstellt.

¢ Die Auswahl sollte einmalig sein. Es sollte nur eine Auswahl ihrer Art innerhalb der Kameraansicht geben. Wahlen
Sie beispielsweise nicht einen von vielen kleinen Kreisen, die sich in der Kameraansicht befinden.

e Scharfe Merkmale sind am besten geeignet. So wére beispielsweise der Schnittpunkt von zwei Linien im
GroBbuchstaben T besser fir ein Markierungsbild geeignet als die Mitte eines Kreises, der keine endlichen Linien
besitzt.

¢ Eine tatséchliche Dosierposition, wie z. B. die Ecke eines siebbedruckten Létzinnpads, ist wegen der
Unterschiede in der Herstellungsgenauigkeit effektiver als die defekte Ecke eines Stapels von Leiterplatten.

¢ Je weiter Referenzmarkierungen voneinander entfernt sind, desto praziser kann das System ihre Positionen auf
einem Werkstlck ausfindig machen.

Markierungsbilddateien

Sie kdnnen 240 Markierungsbilder in den Bildspeicherplédtzen speichern, die in der Markierungsbibliothek zur
Verfugung stehen. Die Markierungsbibliothek erscheint im sekundéren Ansichtsbildschirm (siehe “Sekundérer
Ansichtsbildschirm” auf Seite 31 fir weitere Informationen). Diese Markierungen sind auf dem DispenseMotion-
Controller als Dateien unter D:\ever_sr\mark gespeichert.

Speicherort von Markierungsbilddateien auf dem DispenseMotion-Controller
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Ubersicht Giber die DispenseMotion-Software

Dieser Abschnitt enthalt eine Ubersicht tiber alle Bildschirme, Fenster und Symbole der DispenseMotion-Software.
Diese Informationen werden lhnen nach Bedarf zur Verfligung gestellt. Zum Einrichten des Systems und zum
Erstellen von Dosierprogrammen siehe “Einrichtung” auf Seite 42 und “Programmierung” auf Seite 68. Der

Bildschirm 6ffnet sich am Programmbildschirm.

Befehlsadresse (A):
Doppelklicken Sie hier, um

das Befehls-Dropdown-Menl
zu 6ffnen; wahlen Sie einen
Befehl, um das zugehdorige
Befehlsfenster zu 6ffnen. Siehe

Siehe “Symbole
der horizontalen
und vertikalen

Werkzeugleiste”

Siehe
“Hauptansichtsbildschirm
und Registerkarten-

Siehe “Sekundarer
Ansichtsbildschirm

Siehe “Symbole der
horizontalen und
vertikalen Werkzeugleiste”

auf Seite 33. “Befehlsfenster” auf Seite 27. Leiste” auf Seite 28. auf Seite 31. auf Seite 33.

] 1 — - -
%!H@ q BEL :
E A - |Cogfimand 1 |2 3 4 \'s |6 E

|4 & oy
]
L X 1
{}
R+ R- | I FixFRotate
X IY+ X+ IZ— M 1| Move
i “ Mldﬂle("m
NF =
W z Relative ':"k\:
8| e | o[22 [0 | Y P20 DT
Siehe Siehe “System- Siehe “Hauptansichtsbildschirm  Siehe “Setup- und Siehe
“Kamerabildschirm, Einrichtungsbildschirm” und Registerkarten-Leiste” auf Dosierbefehlssymbole” “Navigations- und
Tab Leiste auf Seite 37. Seite 28. auf Seite 34. Bewegungsfenster”
und Icons” auf auf Seite 35.
Seite 38.
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Befehlsfenster

Wenn Sie auf dem Programmbildschirm auf eine Befehlsadresszeile doppelklicken, erscheint ein Dropdown-Menii
mit allen verfigbaren Befehlen. Wahlen Sie einen beliebigen Befehl, um das Fenster fiir diesen Befehl zu 6ffnen.
Jedes Befehlsfenster enthélt ggf. die Parameter, die fir den Befehl festgelegt werden kénnen. Unter “Anhang A,
Command Funktion Reference” auf Seite 121 finden Sie ausflhrliche Informationen zu allen Befehlen und den
zugehdrigen Parametern.

Befehlsadresse (A): Mit
Doppelklick 6ffnen Sie das

Befehls-Dropdown-Mend. .
Befehlsbearbeitungs-Dropdown-

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

Befehlsfenster: Geben Sie in diesem Fenster
Parameter fur den Befehl ein. Unter “Anhang A,
Command Funktion Reference” auf Seite 121
finden Sie ausfihrliche Informationen zu allen
Befehlen.

Cameja Fast

Camdra Trigger

Circle
Circle 3 Point
Circle Run
Dispense Dot
Dispense Dot Setup Pl
Dispense End Setup
Dispenser Off
Dispenser On
Dummy Point
Edge Adjust

[End Pattern

End Program

End Subroutine

RS EENN
N

i

B

Fiducial Mark
[72] Fiducial Mark Adjust L I R IZ Food@e | Frfose
Fill Area X- Y+ X+ i j M
Fill End — — M.
Fill Start e lY_ lZ+ @
I Find Angle Mark Slo»‘/é‘)@‘ -
Find Mark X_ Y _ z _ Relative 5
] [car 0] [35i5 ] [ 0Goto Address - o - - —
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Hauptansichtsbildschirm und Registerkarten-Leiste

Der Hauptansichtsbildschirm veréndert sich je nach ausgewéhlter Registerkarte. Alle Registerkarten sind jederzeit

sichtbar.

eWEHNREEEHRYHEER

-
| marenr

~)| 2

c|[@|[A][e

Tab Farbe griin wenn

Tab Name ausgewshit Funktion
Zeigt die Befehlsansicht; wird zum Erstellen von Programmen verwendet.
Durch Klicken mit der rechten Maustaste in diesem Bildschirm erhalten
Program (Programm) Program Sie einen schnellen Zugriff auf hdufig verwendete Programmierfunktionen.
Nahere Informationen finden Sie unter “Funktionen im Kontextmenu des
primaren Ansichtsbildschirms” auf Seite 29.
Zeigt die aktuelle Kameraansicht; wird zum Ausflihren aller
Camera (Kamera) Camera *
kamerabezogenen Funktionen verwendet.
History (Verlauf) History Zeigt eine Zeitleiste der verschiedenen Befehle an.
System Setup Swsten Zeigt den Einstellungsbildschirm; wird zur Ansicht oder Anderung von
(Systemeinrichtung) Setup Einstellungen auf Systemebene oder Parametern verwendet.
Ermoglicht das Hochladen von Zeichnungen im DXF-Format in die
DXF DXF DispenseMotion-Software. Fur weitere Informationen siehe “Anhang C,

Importieren von DXF-Dateien” auf Seite 155.

Needle XY Adjust
(Nadel-XY-Einstellung)

Heedle X¥
Adjust

Uberpriift und stellt automatisch die XY-Offsets ein, ohne dass die Nadel
eine Oberflache beriihrt. Diese Schaltflache ist nur vorhanden, wenn Needle
XY Adjust (Nadel-XY-Einstellung) auf dem System-Einrichtungsbildschirm
aktiviert ist. Das System muss gemaB Beschreibung unter “Aufbau und
Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf Seite 50 ordnungsgeman
eingerichtet werden.

Needle Z Detect
(Nadel-Z-Erkennung)

Needle Z
Detect

Uberpriift und stellt automatisch den Nadel-zu-Werkstiick-Offset
(Z-Abstand) ein und flihrt anschlieBend eine Nadel-XY-Einstellung durch.
Diese Schaltflache ist nur vorhanden, wenn das Nadelerkennungssystem
auf dem System-Einrichtungsbildschirm aktiviert ist. Das System muss
gemaB Beschreibung unter “Aufbau und Kalibrieren des Systems
(Voraussetzung)” auf Seite 50 ordnungsgemaB eingerichtet werden.

Teach (Lernen)

Teach

Wenn die optionale Start/Stopp-Box angeschlossen ist, erscheint diese
Anzeige auf der Registerkarten-Leiste und blinkt, wenn sich der Roboter im
Sicherheits-Bypass-Modus befindet. Bei aktiver Teach-Anzeige (Lernen) ist
die Schaltflache Run (Ausfiihren) deaktiviert.

Run (Ausfihren)

Flhrt das ausgewahlte Programm aus.

View (Ansicht)

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

Pause (Pause) oder
Continue (Fortsetzen)

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

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

Ansichtsbildschirms

Wenn die Registerkarte Program (Programm) ausgewahlt ist, werden alle
Befehle fir das gedffnete Dosierprogramm angezeigt. Klicken Sie mit der
rechten Maustaste auf einen oder mehrere ausgewéahlte Befehle, um das
Kontextmenl 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 ausgewahlten Befehl.

Paste (Einfligen)

Fligt einen ausgeschnittenen oder kopierten Befehl in die ausgewahlte
Befehlsadresse ein.

Change Command Type Andert den ausgewahiten Befehl in einen anderen Befehlstyp.

(Befehlstyp andern)

Jump To (Springen zu) Springt zu einem bestimmten Adress- oder Label-Befehl.

Reflect (Spiegeln) Spiegelt die ausgewéhlten Befehle entlang der X- oder Y-Achse, wodurch ein

Spiegelbild entsteht. Ein Beispiel ist unten aufgefihrt.

4th Axis Follow Convert (4.
Achse Folgen Umwandeln)

Dreht ein ausgewahltes Muster basierend auf den angegebenen Parametern. Ein
Beispiel finden Sie unter “Drehen eines Musters” auf Seite 30.

Rotate Point (Punkt drehen)

Dreht einen einzelnen Befehl. Ein Beispiel finden Sie unter “Drehen eines Befehls”
auf Seite 30.

Spiegeln eines Musters

[ o ) [ [ [ 5 [ [ = i) =) 4 (B P 4 B H B =
L -!j I&\Sﬁid 1 2 3 4 B 6 | '_I 3 4 5 6 ,_I
L 1; Z Clearance Setup 5 1
r4 Ji Label 1
—(i) — 5 Lino S!arlA - Vlizﬁiiwo 10 63 10

= e SE A

: ;g z::{ Ry 20965 R 221137 | i x I ¥ EEd
= HEZ2EEE@ « 12 oin
1. Wahlen Sie die zu spiegelnden Linien aus, klicken Sie mit der rechten 2. Das ausgewéhlte Muster wird vom System
Maustaste und wéhlen Sie REFLECT (SPIEGELN) X oder Y gespiegelt.
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Funktionen im Kontextmenu des primaren Ansichtsbildschirms

(Fortsetzung)

Drehen eines Musters

- |Command
Z Clearance Setup 1

Label

End Program

1. Wéhlen Sie die zu drehenden Linien aus, klicken Sie anschlieBend mit der rechten Maustaste
und wéhlen Sie 4TH AXIS FOLLOW CONVERT (4. ACHSE FOLGEN UMWANDELN).

%E} ) A () () 5 (B = (4

- |Command
Z Clearance Setup 1

Label

Initial Angle 45

Force Trun Angle o 1] Add Point

] Reverse to 0 degree

o el L e e

2. Geben Sie Werte der Parameter ein und klicken Sie auf CONVERT
(UMWANDELN), um die Einstellungen auf alle ausgewéhlten Befehle
anzuwenden.

(0] s ) ) [ [ o) (B [ (= ) (<) 4 (B 4
‘j‘ | A lCommand 1 2 3 4 5 6 |
i tiant;s'Slzn. :72.683 214.82 65 45
B e e
; End Program B 160.053 gl 195.006 |
3. Das ausgewéhlte Muster wird vom System gedreht.
Drehen eines Befehls

- |Command @

Z Clearance Setup 1 @

Line End

End Program

=
1. Wéhlen Sie den zu drehenden Befehl aus, klicken Sie anschlieBend mit der
rechten Maustaste und wéhlen Sie ROTATE POINT (PUNKT DREHEN).

Parameter Beschreibung

Initial Angle Legt den Winkel fest, auf den
(Anfangswinkel) | geéndert werden soll.

Add Point Wenn ausgewahlt, flgt
(Punkt dem Programm einen

hinzuftigen) Linientbergang-Befehl hinzu,
sodass sich die Nadel auf
den gewiinschten Winkel
dreht, bevor das Dosieren

fortgesetzt wird.

Reverse to Wenn ausgewahlt, werden die
0 Degree Einstellungen Uberschrieben
(Auf 0 Grad und alle R-Werte auf 0 Grad
zurlickzusetzen) | gesetzt.

Line End

End Program

2. Geben Sie den gewdinschten Drehwinkel ein.

3. Der ausgewéhlte Befehl wird vom System
gedreht.
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Sekundarer Ansichtsbildschirm

Der sekundéare Ansichtsbildschirm verandert sich je nach den ausgewéhlten Registerkarten und Symbolen.

£\

&)

A

Modus-Symbol Pfad-Symbol
(schaltet zwischen
Nadel-Modus und
) CCD-Modus um)
Farbe der
Ausgewahlte Registerkarte, | Anzeige des sekundaren .
> . i Funktion
Registerkarte wenn Bildschirms
ausgewahlt
Program Wenn das Pfad-Symbol eingeschaltet | Wenn das Pfad-Symbol
(Programm) ist: eingeschaltet ist, werden

eine visuelle Darstellung des
programmierten Musters und die
Pfad-Modus-Symbole angezeigt.:

Fir Erlauterungen der Symbole
siehe “Symbole der horizontalen
und vertikalen Werkzeugleiste”
auf Seite 33.

Weitere Funktionen

der Pfadansicht finden
Sie unter”’Sekundarer
Ansichtsbildschirm in der
Pfadansicht” auf Seite 32.

Wenn das Pfad-Symbol
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
Markierungsdateien.

System Setup

(Systemeinrichtung)

Bws tem
Betup

Der Nummernblock

wird zum Eingeben von
Zahlenwerten verwendet. Siehe
“Nummernblock” auf Seite 41.
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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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Symbole der horizontalen und vertikalen Werkzeugleiste

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

O
3] ) (61 [H][[29 Y 5 ) LY H B i
~ - Icon Name Icon | Funktion
Al ) ) & Lasst das temporére Uberschreiben
| Light (Licht) der Lichteinstellungen zu
Refresh (Aktu- | [ = | | (nur Pfad Modus) aktualisiert den
4 alisieren) - sekundaren Ansichtsbildschirm
| S
See all " (nur Pfad Modus) zeigt alle
- komplette programmierten Punkte auf dem
Icon N I Funkt (k
con Mame con unxtion Ubersicht) | sekundéren Bildschirm
'&:T’)W File Erstellt eine neue Datei Magnify @ (nur Pfad Modus) vergroBert einen
(VergréBern) Bereich des sekundéren Bildschirms
Open a File | A . . N (Nur im Pfad-Modus) Zeigt durch
4 Offnet Dat
(Offnen) net eine batel fl):’?tarlir?clzl;qet?;or)] einen Pfeil an, in welche Richtung
9 sich der Roboterarm bewegt.
Ssavg h H Speichert die getffnete Datei | Bewegt die Duise oder Kamera zum
(Speichern) Move _.' XYZ Standort einer ausgewéhlten
Save as N (Bewegung) . Adresse (wenn die Adresse einen
(Speichern l %lﬁ Speichert die gedffnete Datei mit Positionwert beinhaltet)
19 einem neuen Dateinamen
unter) = Enable . . .
Address — | Reaktiviert eine Adresse, die vorher
Un"do ) Macht den letzten Befehl riickgén- (Adresse ~//| | mit Adresse deaktivieren deaktiviert
(Ruckgan- i o ) | war
gig) L4199 aktivieren)
Redo N Deaktiviert eine Adresse im Pro-
(Wiederher- ( N | Stellt die letzte riickgangig ge- Disable Ad- — | gramm (Reaktivieren Sie die Adresse
stellen) machte Aktion wieder her dress (Adresse // indem Sie auf Adresse aktivieren
deaktivieren) | klicken wéahrend Sie sich in der aus-
Cut w7 gewahlten Adresse befinden)
Ausschnei- Schneidet eine Auswahl aus
E:IeL;) ' (o)) ! ! usw Y —1 1 | Bewegt die Z Position anhand der
Focus (Fokus) O Ersteinrichtung automatisch zur
LFees ]| Fokusposition
Cop)_/ % Kopiert eine Auswahl P
(Kopieren) = Step & Repeat Dient als Schritt und Wiederholungs-
— Block (Block <o+ +| | befehl, deaktiviert die Dosierung auf
P?St? Jt_s Fiigt eine Auswahl ein Sghritt & soes| |ein WerkstUck in einem bestimmten
(Einfugen) = Wiederholung) Bereich
Insert = Richtet die Programmpunkte einer
(Einfiigen) _h Flgt eine Speicheradresse ein Transform W geladenen DXF-Zeichnung auf ihre
intig —J (Umwandeln) - tatséchlichen Standorte auf einem
el R . ) Werkstlick aus
Delete o= | | Loscht die aktuelle Speich- - —
(Léschen) m] er-adresse Extend Step Zeigt alle in einem Step & Repeat
& Repeat - Befehl hinterlegten Befehle (kann
CCD Mode T Schaltet das System zwischen (Erweitert Step = | nur einmalig mit dem Undo - Befehl
ameramodus und Dosiermodus epea riickgéngig gemacht werden
(CCD =K d d Dosi d &R t) Uckgéngig g ht den)
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 L
(Dosiermo- Dosiermodus und Kameramodus Befehlen in einem Programm
TP b (Z-Werte £ 1z o : .
dus) —— | um N : (hauptsachlich zur Feinabstimmung
éndem) d Einstellung der Dosiernadel)
Zentriet die Kamera auf einer lfn : ung :
ausgewahlten Markierung in der Andert oder bewegt alle pro-
Match ot Markierungsbibliothek (Kamera Point Offset :f grammierten Punkte, wenn die
—— | muss sich nahe der Markierung am (Punkt Offset) 74 {‘ Platzierung eines Werkstlicks
Werkstick befinden) geandert wurde
Example r— | Stellt ein Beispielprogramm zur —=< 1 | Falls angeschlossen, wird eine
imp E Verfiigung, welches Beispielbefehle Joystick optionale Steuerungsmethode (z. B.
(Beispiel) . ; f )
—— | zur Programmerstellung beinhaltet —— | ein Joystick) ein- oder ausgeschaltet
— Schaltet den sekundéren Bild- = Offnet das Fenster Pico Touch
Path (Pfad) i schirm von der Kameraansicht auf Pico Touch v Remote Control, UltimusPlus oder
= die Rasteransicht (Pfad Modus) 7197PCP Controller
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Setup- und Dosierbefehlssymbole

Klicken Sie auf die Setup- und Dosierbefehlssymbole, um den zugehdrigen Befehl unter einer nummerierten Adresse
in ein Programm einzugeben. Mit den griinen Pfeilen kénnen Sie zwischen den Symbolen navigieren. Ausfihrliche
Informationen zu allen Befehlen finden Sie unter “Anhang A, Command Funktion Reference” auf Seite 121.

O o) [ [ [ [ o) () [ = () LY H (B 4

4
M Command 1 2 3

o

AAAAA

<|[@[a][]

* =
HEREAE:
WISEMME ¢

Line End (Linienende)

Registriert die aktuelle
Position als Linienendpunkt

En OREMEE
s A
E] o
Icon Name Funktion Icon Name Icon Funktion
Dispense Dot Registriert die aktuelle End Program , )
(Dosierpunkt) Position als Dosierpunkt (Programm END Beendet ein Programm
beenden)
. - Registriert die aktuelle Fill Area (Bereich Fullt einen Bereich gemas den
Line Start (Linienstart) Position als Linienstartpunkt fiillen) ( Parametereinstellungen fir
Reqistriert di Bereich fillen
) ) egistriert die — - -
L|_ne_ Passmg aktuelle Position als Label H".egl_stnert eine Kennze!c_hngng
(Linienpassierung) L : . flr eine bestimmte Position in
Linienpassierpunkt (Kennzeichnung)

einem Programm

Arc Point
(Bogenpunkt)

Registriert die aktuelle
Position als Bogenpunkt

Acceleration
(Beschleunigung)

Andert die Beschleunigung
des Roboters von Punkt zu
Punkt oder entlang einer
fortlaufenden Linie

Circle (Kreis)

Registriert die aktuelle
Position als Kreis

Output
(Ausgang)

E N QG

Sendet ein ausgewahltes
Ausgangssignal vom Roboter

Dispense Dot Setup
(Dosierpunkt-Setup)

Stellt die Dosierpunkt-
Parameter ein

Line Dispense Setup
(Dosierlinien-Setup)

Stellt die Dosierlinien-
Parameter ein

Input (Eingang)

=
o
5

Fordert den Roboter auf,
nach einem Eingangssignal
aus einem ausgewahlten
Eingangskanal zu suchen

Line Speed
(Liniengeschwindigkeit)

Stellt eine Liniengeschwindigkeit
ein (Uberschreibt die Standard-
Geschwindigkeitseinstellungen)

Dispenser On
(Dosiergerat ein)

Aktiviert Dosierung

Z Clearance Setup
(Z-Abstand-Setup)

Stellt den Z-Abstand ein
(Uberschreibt die Standard-
Z-Abstandseinstellung)

Dispenser Off
(Dosiergerat aus)

Deaktiviert die Dosierung nur
fiir Zeilenbefehle

Initialize
(Initialisieren)

Setzt gespeicherte
Korrekturdaten zuriick

Dispense End Setup
(Dosierende-Setup)

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

Dummy Point
(Fiktiver Punkt)

Registriert die aktuelle Position
als fiktiven Punkt

Backtrack Setup
(Ruckfahrweg-Setup)

Stellt ein, wie sich die
Nadel nach Dosierung
zurlickbewegt

Find Mark
(Markierung suchen)

5

IR REEEQRNREREBR:

Registriert eine
Markierungssuche

Registriert eine

Fiducial Mark | ] Rof i .

(Referenzmarkierung) A eterenzmarkierung (zwei
bendtigt)

Step & Repeat Stellt die Parameter flr

X (Schritt und Schritt und Wiederholung

Wiederholung X) X ein

Step & Repeat
Y (Schritt und
Wiederholung Y)

Stellt die Parameter fur
Schritt und Wiederholung
Y ein

Wait Point Registriert die aktuelle Position
(Wartepunkt) als Wartepunkt

Park Position Féhrt den Roboter in
(Parkposition) Parkposition

Stop Point Registriert die aktuelle Position
(Haltepunkt) als Haltepunkt

Goto Address Springt zur angegebenen
(Gehe zu Adressnummer in einem
Adresse) Programm

Goto Label Springt zur angegebenen
(Gehe zu Kennzeichnung in einem

Kennzeichnung)

il il (0] Frel 2] o Y RS 25|

Programm
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Navigations- und Bewegungsfenster

Mit den Symbolen im Navigations- und Bewegungsfenster kdnnen Sie die Dosiernadel bewegen. Durch Klicken auf
die Schaltflaiche 1 wechselt das Fenster in eine alternative Ansicht, in der Sie die Bewegungsgeschwindigkeitswerte

andern koénnen. Diese Fenster enthalten auBerdem eine Istzeit-/Zykluszeitanzeige, einen Dosierbetatigungszahler
und Koordinatenwertanzeigen.

Y ) (Wl (W[ [OY) [5¢) [ (B 24 () () H (B =

nnnnnnnn

Ansicht 1 des Navigations- und

Bewegungsfensters
Ansicht 1 Beide Ansichten
Icon Name Icon Funktion Ilcon Name Icon Funktion
X+ X+ Bewegt die X-Achse nach Verfahrknopf- Schaltet das Navigations- und
— rechts Wabhlschalter 1 | Bewegungsfenster zwischen
E— Ansicht 1 und Ansicht 2 um
X- X- Felz"’egt die X-Achse nach Fix rotate . Bei Markierung:
inks Fix Rotate
| o (.D.rehe” ¢ Im CCD-Modus, dreht sich
fixieren) die K ) fest
Y+ S— Bewegt die Y-Achse ie Kamera um einen festen
IY-I- riickwérts (bewegt die Punkt.
Grundplatte vorwarts) ¢ Im Nadel-Modus, dreht sich
Y- = Bewegt die Y-Achse die Nadel um einen festen
lY' vorwdrts (bewegt die Punkt.
Grundplatte riickwérts) Wenn diese Option nicht
Z+ = Bewegt die Z-Achse nach markiert ist, dreht sich die
lZ+ unten R-Achse entlang der Z-Achse.
Move Offnet das Fenster Move
Z- rem Bewegt die Z-Achse nach (Bewegen) to Position (Zu Position
IZ' oben verschieben), das es ermdglicht,
die Nadel an bestimmte
R+ Bewegt die R-Achse im Koordinaten zu bewegen.
Ll Uhrzeigersinn Weitere Informationen finden
; Sie unter “Nadel an eine
R- Bewegt die R-Achse gegen ; " "
E- | den Uhrzeigersinn bestimmte Position bewegen
auf Seite 36.
Fast Héchste Bewegungs-
(Schnell) geschwindigkeit Stop (Stopp) Stoppt den Roboter
Middl — . | Mittl B -
(l\/:ittes M (‘g gelscir:/in:gigil:ngs Home Fahrt den Roboter in die
iddie s E Ausgangsposition (0,0,0)
?_IOW S| & N|ed|;:g§t%Bekw<tagungs— Clock/ (Klicken Sie auf das Kéastchen,
(Langsam) ) geschwindigket stopwatch um die Anzeige umzuschalten)
Relative ; Legt den Ausgangspunkt (Uhr/ Zeigt die Uhrzeit fur die
(Relativ) Relative in Relation zu den Stoppuhr) im Betriebssystem der

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

DispenseMotion-Steuerung
gewahlte Zeitzone ODER dient
als Stoppuhr, um zu messen,
wie lange ein Programm lauft.

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

S AW LB S Ha Ansicht 2
S Field (Feld) Bildschirmbereich | Funktion (Funktion)
J Bewegungs- JogSpeed Erméglicht das Andern
2 HEREEEE geschwindigkeit Fast  Mid  Slow der Bewegungsgeschwin-
o b N o [0 T | digkeitseinstellungen
Pls N durch Eingeben von
i FoR T T | Werten tiber Tastatur.

Dispense Counter
(Dosierungszéhler)

Ansicht 2 des Navigations- und
Bewegungsfensters

Disperiss Counter

T

Clear

Zeigt an, wie viele
Dosierbetatigungen
stattgefunden haben.
Durch Klicken auf CLEAR
(Loschen) kénnen Sie
den Z&hler auf Null (0)
zurlicksetzen.

I

Ermoglicht es Ihnen,
einen angeschlossenen
Ausgang auszuldsen,

Ausgangs- indem Sie auf die
ausloser . . . . . . . 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 fiir die Z-Achse. Andernfalls kann der Roboter beschadigt werden oder

die Nadel kann mit dem Werkstlick kollidieren.

Nadel an eine bestimmte Position bewegen

Mit der Schaltflache Move (Bewegen) im Tippbetrieb-Fenster kénnen Sie die Nadel zu einem bestimmten

Koordinatenpunkt bewegen.

# Klick Schritt

Referenzbild

1 ¢ Klicken Sie im Tippbetrieb-Fenster auf MOVE
(BEWEGEN).

Das Fenster Move to Position (Zu Position verschieben)

3 W 8 (4 - ) fyfw—”??m
& o= S

. HEEEEEG
erscheint. GEEMME
2 e Geben Sie die gewiinschten Koordinaten ein. Markieren Move To Position

Sie ggf. die folgenden Kontrollk&stchen oder heben Sie
die Markierung auf:

- Relative (Relativ): Wenn diese Option ausgewahlt ist,
wird die Nadel zu den eingegebenen Koordinaten relativ
zu ihrer aktuellen Position bewegt. Wenn die Auswahl
fur 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.

0
0
0
]

mm

Relative [T Z Fixed |

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

e SchlieBen Sie das Fenster.
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System-Einrichtungsbildschirm

Klicken Sie auf die Registerkarte System Setup (Systemeinrichtung), um zum System-Einrichtungsbildschirm zu
gelangen. Dieser Bildschirm enthalt Felder fir Systemeinstellungen und erméglicht den Zugriff auf den Assistenten
fir Roboter-Ersteinrichtung. Ausflhrliche Informationen zu diesen Feldern finden Sie in den unten angegebenen

Abschnitten der Betriebsanleitung.

System Setup
Bildschirm Feld

Funktion

System Setup
Bildschirm Feld

Funktion

Axis Limit Siehe “Systemparameter einstellen”
(Achsenbegrenzung) | auf Seite 42.

Speed Siehe “Systemparameter einstellen”
(Geschwindigkeit) auf Seite 42.

(Punkt-zu-Punkt-

Geschwindigkeit)

Line Acc (Linienbes-
chleunigung)

Point to point Acc
(Punkt-zu-Punkt-
Beschleunigung)

Siehe “Systemparameter einstellen”
auf Seite 42.

Lock Program
(Programm sperren)

Enable File Switch
(Dateiwechsel
aktivieren)

Camera Tab
(Kamera-Tab)

Siehe “Wie sperre oder entsperre ich
ein Programm?” auf Seite 73.

Offset Alarm (Offset-
Alarm)

Siehe “Systemparameter einstellen”
auf Seite 42.

Other (Sonstiges)

Ermaoglicht Ihnen, eine Reihe von
Einstellungen auf Systemebene

zu aktivieren oder zu deaktivieren.
Ausfiihrliche Informationen finden Sie
im Abschnitt “Other (Sonstiges)” auf
Seite 44.

Language (Sprache)

Siehe “Systemparameter einstellen”
auf Seite 42.

Modell Drop-Down
Menti

Roboter Modell auswahlen.

10 (E/A)

Siehe “Einrichten von Eingangen/
Ausgéangen” auf Seite 65.

Park Position
(Parkposition)

Siehe “Systemparameter einstellen”
auf Seite 42.

Expert (Experte)

Nur fir fortgeschrittene Benutzer.
Siehe “So zeigen Sie die
Experteneinstellungen an” auf
Seite 46.

Tip Detect Device

Wird nur bei Bedarf flir manuelle

Exit (Beenden)

SchlieBt die Software.

Robot Initial
Setup (Roboter-
Ersteinrichtung)

Offnet den Assistenten fiir
Systemeinrichtung und

Kalibrierung. Informationen zu den
Systemeinrichtungsverfahren siehe
“Aufbau und Kalibrieren des Systems
(Voraussetzung)” auf Seite 50.

Run Limit (Program-
mzyklusgrenze)

Fluid Working Life
(Flissigkeitslebens-
dauer)

(Nadelerken- Kalibrierung des Nadel-zu-
nungssystem) Werkstilick-Offsets anstelle der
Verwendung des Assistenten flr
Roboter-Ersteinrichtung benutzt.
Siehe “Anhang B, Verfahren zum
Einrichten ohne Assistent” auf
Seite 151.
Version Zeigt die aktuelle Softwareversion an
Auto Purge Siehe “Einrichten von automatischer
(Automatische Reinigung, Programmzyklusgrenzen
Reinigung) oder Grenzen der

FlUssigkeitslebensdauer” auf
Seite 93.

Light (Licht)

(Falls vorhanden) Siehe
“Systemparameter einstellen” auf
Seite 42.

Password (Kennwort)

Siehe “Kennwortschutz festlegen”
auf Seite 49.
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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.

Hauptansichtsbildschirm zeigt die

(oo [[suta | s | g | scon [ s || e | (4] Qﬁ‘ / aktuelle Kameraansicht, wenn der
! \E \ ; | 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 wahlen
= e Sie anschlieBend PROPERTY
| mm&ﬂ% E- (EIGENSCHAFT), um das Fenster
e | —— J: [(© | Template Match (Vorlagenabgleich) zu
—— x_v_ _ﬁ Sffnen. Siehe “Vorlagenabgleich- und
(o e oo | [ (oo | ] (1 e e [ ——— Bereichsfenster” auf Seite 40 fiir
Informationen zu diesem Fenster
Kamerabildschirm Tabs Funktion Icon Name | Icon Funktion
Center Bewegt den Measure p— Misst die Entfernung zwischen
(Zentrum) Center Kameramittelpunkt Length zwei Punkten. Siehe “Messen eines
zum Zentrum eines (Lange Pfades oder Kreises auf einem
Gegenstandes messen) Werkstiick” auf Seite 74.
Set Mark Setzt eine Markierung. Measure Misst den Durchmesser eines
(Markierung St Mark Siehe “Uber Markierungen” Circle Kreises. Siehe “Messen eines
setzen) auf Seite 25 und Diameter Pfades oder Kreises auf einem
“Erstellen einer Markierung” (Kreisdurch- Werkstlck” auf Seite 74.
auf Seite 79. messer
Cancel Bricht die letzte messen)
(Abbrechen) Cancel Kameraktion ab Arrow (Pfeil) Erlaubt den Zugriff auf erweiterte
@ Funktionen zur Ablagerungsprifung
mit der optionalen OptiSure™-
Range Stellt den Bereich ein, in Zusatzsoftware. Dieses Symbol ist
(Bereich) Range dem das System nach einer nur aktiviert, wenn das OptiSure-
Markierung sucht. Add-on freigeschaltet ist.
Scale Skaliert den Bildschirm, Die Artikelnummer der OptiSure-
(Skalierung) Serll um mit der Skalierung Ausstattung finden Sie unter
der Kameraansicht “OptiSure-Software-Schllissel” auf
tibereinzustimmen. (tritt Seite 111. Bedienungshinweise
wahrend des Setups auf). finden Sie im OptiSure-Handbuch.
Stop Find Stoppt die Suche nach Touch Move Y Wenn eingeschaltet, bewegt es die
(Suche Stop Find einer Markierung (Positions- Kamera exakt zum angeklickten
stoppen) steuerung) Punkt und bewegt den Brennpunkt
ins Zentrum des Bildschirms
Setup Offnet das Kamera Setup Save Speichert das angezeigte
Setup Fenster, das Zugang zu (Speichern) Kamerabild als bitmap-Datei (*.bmp)
wichtigen kamerarelevanten
Parameterfeldern CCD Focus Bewegt die Z-Achse automatisch in
gibt. Beziehen Sie (CcD- die Fokusposition, die wahrend der
sich auf “Kamera- Fokus) Ersteinrichtung des Roboters (Schritt
Einrichtungsbildschirm” auf 5 oder 6) festgelegt wurde, oder
Seite 41. im Einrichtungsfenster der Kamera
Lens (Linse) Offnet das Fenster definiert wurde (unter Offset)
Camera Properties Stellen Sie die Farbe des
| (Kameraeigenschaften). Color Select Fadenkreuzes der Kamera (Mittlere
Weitere Informationen (Farbe H Fadenkreuzlinie), der Referenzkreise
finden Sie unter “Fenster auswahlen) und des Pfeils fiir den Winkel der
Camera Properties R-Achse (4. Winkel) ein.
(Kameraeigenschaften)” auf
Seite 39.
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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.

Kameraeigenschaften

Auto

Brightnes§1 U

Gain 160 |- g &

Shutter 531 ] 0

Red 550 | J

Blue 30 B [

[1 Grayimagp sii}t\.':g 3';?;:‘; l Save H Cancel l l Auto l
Diese Parameterwerte erhdhen oder verringern
sich, wenn Sie einen Schieberegler bewegen.

Abschnitte des Fensters Funktion

(Einstellung laden)

Brightness (Helligkeit) Brightness Stellt die Helligkeit des Kamerabildes ein.
. . ‘ Andert die sichtbare Helligkeit und Lichtempfindlichkeit des Kamerabildes bei einer
Gain (Verstarkung) Gain - _
bestimmten Belichtung.
Shutter (Verschluss) Shutter Passt die Starke des in die Kamera einfallenden Lichts an.
Red (Rot) Eed Andert die Rotwerte des Kamerabildes.
Blue (Blau) Elue Andert die Blauwerte des Kamerabildes.
Gray image (Graubild) | [ Gray image Schaltet das Kamerabild in den Schwarz-WeiB-Modus.
Speichert die angezeigten Objektiveinstellungen als *.ccd-Datei (CCD-Parameterdatei).
Save Setting T In jeder *.ccd-Datei kénnen eigene individuelle Objektiveinstellungen gespeichert
(Einstellung speichern) werden. Wenn ein neues Bild einer Markierung erstellt wird, werden die aktuellen
Objektiveinstellungen verwendet.
Load Settin Ermdglicht Ihnen, die Objektiveinstellungen aus einer gespeicherten *.ccd-Datei zu
9 Losd fetting laden. Nachdem die Einstellungen geladen wurden, klicken Sie auf SAVE (SPEICHERN),

um diese als aktuelle Einstellungen zu Ubernehmen.

Auto (Auto)

Auto

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
(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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Vorlagenabgleich- und Bereichsfenster

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. Vom Fenster Template Match (Vorlagenabgleich) aus gelangen Sie
zum Bereichsfenster, das zur Feinabstimmung dient, wie die Kamera eine Markierung auswertet.

[EXER

-
Ja

-

Origin Gray Low |0 3 Dilation Erosion

Gray 0

Gray High |70 3
Template Area

15 3: Tolerance % [95] =
¥ Dilation first Ok Cancel

Bereichsfensters

Ausschnitt des Vorlagenabgleich- und

Funktion

Origin (Ursprung)

Crigin

Zeigt das gedffnete Markierungsbild an.

Gray (Grau)

Gray 0]

Zeigt den Grauwert fir den ausgewahlten Punkt im Ursprungsbild an. Wenn ein
Punkt ausgewahlt wird, &ndert sich der Wert und gibt den Grauwert an diesem Punkt
an. Diesen Wert zu kennen vereinfacht es, die besten einzustellenden Werte fiir Grau
niedrig und Grau hoch zu bestimmen.

Gray Low (Grau
niedrig)

Gray Low |0 3:

Stellt den Toleranzwert fiir Grau niedrig ein. Je niedriger der Wert ist, desto mehr
WeiB3 wird im Bild toleriert. Je hdher der Wert ist, desto weniger Weil3 wird im Bild
toleriert.

HINWEIS: Die Werte fir Grau niedrig sind normalerweise niedriger als die Werte fiir
Grau hoch.

Bereich: 0-255

Gray High (Grau
hoch)

Gray High |70 3

Stellt den Toleranzwert fur Grau hoch ein. Je niedriger der Wert ist, desto weniger
WeiB wird im Bild toleriert. Je hdher der Wert ist, desto mehr WeiB wird im Bild
toleriert.

HINWEIS: Die Werte flir Grau hoch sind normalerweise hdher als die Werte fir Grau
niedrig.

Bereich: 0-255

Dilation (Dilatation)

Gibt an, wie das Bild nach der Dilatationsberechnung erscheint.

Dilaticn
Dilation First Wenn Dilation First (Dilatation zuerst) mit Hakchen versehen ist, steuert der Zahler
counter (Zahler fir |15 3: Uber dem Kontrollkéstchen Dilation First (Dilatation zuerst) den Zoom des Bildes.
Dilatation zuerst) Wenn Dilation First (Dilatation zuerst) nicht mit Hakchen versehen ist, steuert der
V' Dilation first Zahler, wie viel Anteil der nicht grauen Bereiche im Bild ignoriert wird.
Bereich: 0-20
Kontrollkéstchen Legt die Reihenfolge fest, in der die Dilatations- und Erosionsberechnungen
Dilation First durchgeflihrt werden. Wenn das Kontrollkastchen Dilation First (Dilatation zuerst)
(Dilatation zuerst) mit Hakchen versehen ist, fihrt das System zuerst die Dilatationsberechnung durch.
Wenn das Kontrollkastchen nicht mit Hakchen versehen ist, fihrt das System
zuerst die Erosionsberechnung durch. Wenn Dilation First (Dilatation zuerst) nicht
mit Hakchen versehen ist, tauschen die Kennzeichnungen Dilation und Erosion die
Platze.
Erosion —— Das Bild liber Erosion zeigt, wie viel WeiB aus dem Bild gefiltert wird.
Tolerance Tolerance % [95 Legt die Toleranz fest, wie &hnlich andere Markierungsbilder dem ausgewahlten Bild
(Toleranz) sein kénnen, so dass das System &hnliche Markierungen entfernen kann.
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Kamera-Einrichtungsbildschirm

Klicken Sie auf die Registerkarte CAMERA SETUP (Kameraeinrichtung), um zu den Kamera-Einrichtungsfeldern
zu gelangen. Die aktuelle Kameraansicht erscheint im Hauptansichtsbildschirm; die Kamera-Einrichtungsfelder
erscheinen im sekundaren Ansichtsbildschirm.

Absent [skip -] Needle move et
soe o5 P P p
Delay®) o2 _ Commoe | o |
; — o
ense
— Workpiece Focus
Circle Size [0 Focus Set 11919 i’

g XY Adpst Refrence
MakNo [0 OaTume [0
I Fast Match MakTie o2 Dvel Te 02—
I Searchdetail || MazSone 0T Diseies

Mate Offier

fos Clear
0 Egc

- ack
ace

R_IIY |
score 1259,80 m l ow!
Ausschnitt des Kamerabildschirm- .
. Funktion
Einrichtungsfensters
Match Stellt ein, wie das System nach Markierungen sucht. Siehe
“Match 1 - Y 9

(Ubereinstimmung) “Einstellen, wie das System Markierungen sucht” auf Seite 66.

Wird nur bei Bedarf flir manuelle Kalibrierung des Nadel-zu-
Offset -(iffs et Kamera-Offsets anstelle der Verwendung des Assistenten fur

Roboter-Ersteinrichtung benutzt. Siehe “Anhang B, Verfahren zum
Einrichten ohne Assistent” auf Seite 151.

Nummernblock

Ein Nummernblock erscheint, wenn die Dateneingabefelder aktiviert
sind. 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.
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Einrichtung

Fihren Sie nach Installation und vor Erstellung von Programmen die flr Ihr automatisiertes Dosiersystem
erforderlichen und optionalen Einrichtungsverfahren durch.

Systemparameter einstellen

Die werkseitigen Systemeinstellungen sind fiir die meisten Anwendungen geeignet. Verwenden Sie nach Bedarf
dieses Verfahren, um Systemeinstellungen zu betrachten oder zu andern. Wichtige Systemeinstellungen sind unter
anderem:

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

¢ Linienbeschleunigung: Beschleunigung der Dosiernadel von einem Punkt zum néchsten.

Zum Betrachten oder Andern von Systemparametern
# Klick Schritt Referenzbild

1 ¢ Klicken Sie auf die Registerkarte SYSTEM
BRI _| R SETUP (Systemeinrichtung) und dann auf OPEN
(Offnen).
2 e Betrachten oder dndern Sie die Parameter wie fir Ihre Anwendung geeignet.
Siehe “System-Einrichtungsbildschirmfelder” unten flr Informationen zu
Parametern auf Systemebene.
3 e Klicken Sie auf eine andere Registerkarte, um den System-

Einrichtungsbildschirm zu schlieBen.

HINWEIS: Die Einstellungen werden automatisch gespeichert, bis auf die
Auswahl Modell und Sprache. Anderungen bei dieser Auswahl werden erst aktiv,
nachdem Sie die DispenseMotion-Software beendet und erneut gedffnet haben.

System-Einrichtungsbildschirmfelder
HINWEIS: Die Standardwerte kdnnen je nach ausgew&hltem Robotermodell variieren.

Teil Bildschirmausschnitt Beschreibung
Axis Limit T i Legt die Bereichsgrenzen fest, in denen sich der Roboter bewegen kann. Ein
(Achsenbegrenzung) ‘X 7 héherer Wert als die Standardeinstellungen kann nicht eingegeben werden.
2 2
Y: 500
150
720
Speed Speed Legt die Geschwindigkeit fest, mit der sich die Achse von Punkt zu Punkt
(Geschwindigkeit) XY Speed bewegt. Die Werte fur die maximale Geschwindigkeit finden Sie unter
(Punkt-zu-Punkt- o “Spezifikationen” auf Seite 12.
indigkei 75 mm/s
Geschwindigket) i e HINWEIS: Sie kdnnen auch die Bewegungsgeschwindigkeitseinstellungen
Z Speed andern, indem Sie auf 2 neben dem Navigations- und Bewegungsfenster
50 mmfs klicken. Fir ausfuhrliche Informationen siehe “Navigations- und
Bewegungsfenster” auf Seite 35.
R Speed
270 deg/sec A VORSICHT
Der Roboter stellt seine Geschwindigkeit automatisch je nach der Komplexitét
des Musters ein. Erzwingen des Roboters, mit einer héheren Geschwindigkeit
zu laufen, kann Genauigkeitsverluste und Betriebsunterbrechungen zur Folge
haben.
Fortsetzung auf der nédchsten Seite
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Systemparameter einstellen (Fortsetzung)

System-Einrichtungsbildschirmfelder (Fortsetzung)

Teil

Bildschirmausschnitt

Beschreibung

Line Acc (Linien-
beschleunigung)
Point to point Acc

(Punkt-zu-Punkt-
Beschleunigung)

Line Acc

200

Point to point Acc
200

Stellt die Beschleunigungsrate fir die Liniendosierung (Linienbeschleunigung)
oder die Punkt-zu-Punkt-Dosierung (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.

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

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

HINWEIS: Je hoher die Beschleunigung ist, desto schneller [auft ein
Programm. Allerdings kénnen héheren Beschleunigungseinstellungen auch die
Qualitat des Dosiermusters beeintrachtigen.

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 erhéhen/zu verringern.

Offset Alarm (Offset-

Stellt ein, wie viel Abweichung das System fir Offsets zuldsst. Die

Alarm) Offset Alarm Standardeinstellungen sind im Bildschirmausschnitt abgebildet.
- BEISPIEL: Wenn der Offset-Alarm aktiviert ist und das Ergebnis eines
¥ |0 automatischen Offsets, ausgefuhrt durch Klicken auf Needle Z Detect (Nadel-

Z-Erkennung) oder Needle XY Adjust (Nadel-XY-Einstellung), auBerhalb der fir

z 0 einen Offset-Alarm angegebenen XYZR-Werte liegt, zeigt das System einen
[ Enable Alarm an.

Language (Sprache) Stellt die Sprache der Benutzeroberflache ein. Anderungen werden erst nach
Language einem Systemneustart wirksam.

10 (E/A)

it

H

Siehe “Einrichten von Eingdngen/Ausgéangen” auf Seite 65.

Park Position
(Parkposition)

Park Position mm

X 42508
Y. 122.086
Z: 5594
R 0

[0 Home

Stellt die Position ein, bei der die Dosiernadel in die (1) Reinigungsstellung
fahrt oder (2) wenn der Parkposition-Befehl in einem Programm vorkommt.

Klicken Sie auf MOVE (Bewegen), um die Nadel zu den Koordinaten zu
fahren, die fur Park Position (Parkposition) eingestellt sind. Um die Einstellung
zu &ndern, bewegen Sie die Nadel in die neue Position und klicken Sie
anschlieBend auf SET, um diese Position 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 flir manuelle Kalibrierung des Nadel-zu-Werkstilick-Offsets

(Nadelerken- anstelle der Verwendung des Assistenten fiir Roboter-Ersteinrichtung benutzt.
nungssystem) Siehe “Anhang B, Verfahren zum Einrichten ohne Assistent” auf Seite 151.
Version Versi Zeigt die aktuelle Softwareversion an.
/151011
238RS

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Systemparameter einstellen (Fortsetzung)

System-Einrichtungsbildschirmfelder (Fortsetzung)

Needle XY Adjust
Tip Detect Device
[C1 2D Code

[0 Multi Needles

[ Height Sensor

Set Z to focus

[ Save Image
[ Comment XYZ
[[] Image Stretch/Shrink

Teil Bildschirmausschnitt Beschreibung

Auto Purge (Autom- i B Zum Einrichten von automatischen Reinigungseinstellungen,

atische Reinigung) o Programmzyklusgrenzen oder Grenzen der FlUssigkeitslebensdauer

Run Limit (Program- e flr ein Programm siehe “Einrichten von autorrlat@che.r Reinigung, .

Programmzyklusgrenzen oder Grenzen der Flussigkeitslebensdauer” auf

mzyklusgrenze) Seite 93

Fluid Working Life Fluid Working Life

(Flissigkeitslebens-

dauer)

Other (Sonstiges) e Pre-cycle Initialize (Vorzyklus einleiten): Wenn mit Hakchen versehen,
Other . N o ; )

fahrt der Roboter in die Ausgangsposition (0,0,0), bevor ein Dosierzyklus

[ Pre-cycle Initialize

gestartet wird.

¢ Needle XY Adjust (Nadel-XY-Einstellung): Aktiviert oder deaktiviert
die Funktion zur Nadel-XY-Einstellung. Wenn Needle XY Adjust (Nadel-
XY-Einstellung) markiert ist, erscheint die Schaltflache Needle XY Adjust
(Nadel-XY-Einstellung) auf dem Programmbildschirm. Wenn Nadel-
XY-Anpassung nicht markiert ist, wird eine Nadel-XY-Anpassung nur
durchgefiihrt, wenn eine Nadel-Z-Erkennung durchgefihrt wird.

e Tip Detect Device (Nadelerkennungssystem): Gibt an, dass das System
optionale Nadelerkennung oder optionales Nadelausrichtungs-Kit enthélt.
Wenn Tip Detect Device (Nadelerkennungssystem) mit Hakchen versehen
ist, erscheint die Schaltflache Needle Z Detect (Nadel-Z-Erkennung)
auf dem Programmbildschirm und die Funktion wird im Assistenten fur
Roboter-Ersteinrichtung aktiviert. Ist diese Option nicht mit Hakchen
versehen, wird die Funktion im Assistenten fur Roboter-Ersteinrichtung
deaktiviert.

e 2D Code (2D-Code): Versehen Sie dieses Kontrollkdstchen mit Hakchen,
um die Funktion zum Scannen von QR-Codes zu aktivieren oder
deaktivieren. Siehe “Anhang D, Einrichten der QR-Code-Scanfunktion” auf
Seite 162 zum Einrichten der QR-Code-Scanfunktion.

e Multi Needles (Multi-Nadeln): Um mit mehr als einem Dosiergerat
zu dosieren (bis zu vier Dosierer moglich), versehen Sie dieses
Kontrollkéstchen mit Hakchen. Siehe “Anhang F, Multi-Nadel-Einrichtung
und -Verwendung” auf Seite 167 zum Einrichten eines Multidosiersystems.

¢ Height Sensor (Hohensensor): Derzeit nicht verfigbar.

e Set Z to Focus (Z auf Fokus einstellen): Bestimmt, ob das System
den aktuellen Z-Hohenwert in Befehlsfenstern erfasst. Entfernen Sie das
Hakchen aus diesem Kontrollkastchen bei RV-Systemen.

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Systemparameter einstellen (Fortsetzung)

System-Einrichtungsbildschirmfelder (Fortsetzung)

Needle XY Admst
Tip Detect Device
[0 2D Code

[0 Multi Needles

[ Height Sensor

Set Z to focus

[ Save Image
[ Comment XYZ
[[] Image Stretch/Shrink

Teil Bildschirmausschnitt Beschreibung

Other (Sonstiges) Other e Save Image (Bild speichern): Wenn diese Option aktiviert ist, speichert

(Fortsetzung) o das System automatisch Bilddateien fur die entsprechenden OptiSure AOI-
[0 Pre-cycle Initialize

Funktionen.

e Command XYZ (Befehl XYZ): Wenn dieses Kontrollkdstchen aktiviert ist,
wirken sich alle Anderungen, die an der Héhe der Nadel vorgenommen
werden (entweder die Einstellungen fir 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 Werkstlck 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.

Modell Drop-Down
Menu

REV

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

HINWEIS: Diese Einstellung muss mit dem Robotermodell Gbereinstimmen,
das im Dropdown-Meni Maschinenmodell des Expertenfensters ausgewahit
wurde.

Expert (Experte)

Nur fiir fortgeschrittene Benutzer. Siehe “So zeigen Sie die
Experteneinstellungen an” auf Seite 46.

Light (Licht) (falls
vorhanden)

Light
Default 59

Standard: Ermdéglicht das Steuern der Lichtintensitét, wenn ein externer
Schalter zur Steuerung des Lichts verwendet wird.

HINWEIS: Die Lichteinstellungen sind nur vorhanden, wenn ein optionales
Lichtzubehdr 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 47 finden Sie eine Erlauterung der
Einstellungen im Expertenfenster.

46

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.



Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie | Betriebsanleitung

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 64.

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-Kontrollkastchen

EMG-Alarmton

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

¢ 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.

e 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, erhoht 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, betrdgt die Auflésung 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 67.

Seite2 Dropdown-Kontrollkdstchen

Block-Control 2

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

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

Blenden

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

e 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 81, 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 festlegen

Verwenden Sie den Kennwortteil im System-Einrichtungsbildschirm, um ein Kennwort festzulegen oder
zurlickzusetzen. Der Zweck eines Kennwortes ist es, die Systemeinstellungen vor unbefugtem Zugriff zu schitzen.

HINWEISE:
e StandardméBig ist kein Kennwortschutz eingestellt.

e Wenn Sie das Kennwort vergessen haben, wenden Sie sich an lhren Vertreter von Nordson EFD, um
Unterstutzung zu erhalten.

e Ein Kennwort ist auf 16 Zahlen oder Buchstaben begrenzt.

# Klick Schritt
¢ Klicken Sie auf SYSTEM SETUP (Systemeinrichtung) > OPEN

S¥s tem ..
Syetup > Cpen (Offnen).

e Geben Sie unter Password (Kennwort) ein Kennwort ein oder

Password
e leeren Sie das Feld, um ein Kennwort zu entfernen, und klicken
I S—— > Passwored Sie dann auf CHANGE PASSWORD (Kennwort andern).

Das System bestétigt die Passwortédnderung und Gbernimmt
diese sofort:

- Wenn ein Kennwort eingegeben wurde, verlangt das System
vor dem Offnen des System-Einrichtungsbildschirms die
Eingabe des Kennworts.

- Wenn das Feld Password (Kennwort) leer war, wird zum
Offnen des System-Einrichtungsbildschirms kein Kennwort
bendtigt.
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Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)

Vor dem Erstellen von Programmen oder Verwenden der automatischen Offset-Aktualisierungsfunktionen des
Systems mussen Sie das System richtig einrichten und kalibrieren. Die korrekte Einrichtung und Kalibrierung des
Systems sind fir ordnungsgemaBen Betrieb entscheidend.

Der Assistent flr Roboter-Ersteinrichtung flihrt Sie durch den gesamten Einrichtungs- und Kalibriervorgang. Dieser
Vorgang muss bei der Ersteinrichtung und auBerdem nach jeder Anderung am System durchgefiihrt werden.

Beispiele fiir Anderungen am System sind unter anderem:
e Jedes Mal, wenn eine auf der Z-Achse montierte Komponente (z. B. die Kartusche oder Kamera) bewegt wird.
e Jedes Mal, wenn eine Dosiernadel oder Dise gewechselt wird.
Zur Einrichtung und Kalibrierung gehdéren folgende Verfahren:
o Uberpriifen von Robotermodell, Nadelerkennung und Auswahl Set Z to Focus (Z auf Fokus einstellen)
e Einstellen der optionalen Auswahl des Nadelausrichters (falls vorhanden)
e Einrichten der Nadelerkennung* oder des Nadelausrichtungssystems
o Uberprifen der 4-Achsen-Auswahl
o Offnen des Assistenten fiir Roboter-Ersteinrichtung und Einstellen des Drehwinkels
e Einrichten der Nadelerkennung und Kalibrierung der Werkzeugzentrierung
e Einstellen des Kamera-zu-Nadel-Offsets
e Setzen einer Markierung
¢ Einstellen der Kameraskalierung*
e Einstellen des Nadel-zu-Werkstlick-Offsets*

e Testen der Systemeinrichtung und -kalibrierung

*Der Assistent fir Roboter-Ersteinrichtung fiihrt Sie durch alle erforderlichen Einrichtungs- und Kalibrierverfahren. Die oben
mit einem Sternchen (*) gekennzeichneten Schritte kdnnen jedoch individuell nach Bedarf durchgefiihrt werden. Zu den
Verfahren siehe “Anhang B, Verfahren zum Einrichten ohne Assistent” auf Seite 151.

HINWEIS: Fir Erlauterungen zu Offsets siehe “Uber Offsets” auf Seite 24.
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Einrichten und Kalibrieren des Systems (erforderlich) (Fortsetzung)

Uberpriifen von Robotermodell, Nadelerkennung und Auswahl Set Z to Focus
(Z auf Fokus einstellen)

# Klick Schritt Referenzbild
1 * Klicken Sie auf SYSTEM SETUP
Sy | I (Systemeinrichtung) > OPEN (Offnen).

e Uberpriifen Sie unter Other (Andere)

Orter Folgendes:

[F] Pre-cycle Initialize olgendes:

e e - Wenn |hr System Uber einen .

- : Nadeldetektor oder Nadelausrichter

verflgt, ist Tip Detect Device

[ 2D Code (Nadelerkennungssystem) markiert.

[0 Multi Needles - Set Z to Focus (Z auf Fokus einstellen) ist

] Height Sensor nicht mit Hakchen versehen.

Das richtige Robotermodell wird
angezeigt. Ist das Robotermodell
nicht korrekt, gehen Sie zu “Andern

Set Z to focus

[ Save Image der Robotermodell-Auswahl” auf
[ Comment XYZ Seite 64 zur Auswahl des r-icht.igen

] Robotermodells. Kehren Sie hierher
[ Image Stretch/Shrink zurlick, um fortzufahren.

e Wenn Sie Anderungen vorgenommen
haben, schlieBen Sie die DispenseMotion-
Software und 6ffnen Sie sie erneut, damit
die Anderungen wirksam werden.

3 e Fahren Sie fort mit “Einstellen der Auswahl
des optionalen Nadelausrichters” auf
Seite 52.
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Einrichten und Kalibrieren des Systems (erforderlich) (Fortsetzung)

Einstellen der Auswahl des optionalen Nadelausrichters

WICHTIG: Wenn lhr System nicht iiber einen optionalen Nadelausrichter verfiigt, fahren Sie mit dem nachsten
Verfahren fort.

Wenn Sie den optionalen Nadelausrichter installiert haben, flihren Sie dieses Verfahren durch, um die Ausristung
im Fenster “Expert” (Experte) anzugeben. Ein Nadelausrichter ermdglicht das Einrichten eines Nadel-zu-Werkstlick-
Offsets oder eine Kalibrierung der Nadelhdhe, ohne dass die Nadel den Sensor berlihren muss. Die Artikelnummer
des optionalen Nadeldetektor finden Sie unter “Nadelerkennungs-Kits” auf Seite 110.

# Klick Schritt Referenzbild

1 e Klicken Sie auf SYSTEM SETL{P
Zatup Expert (Systemeinrichtung) > OPEN (Offnen)
> > > EXPERT (Experte).
2 e Geben Sie 11111111 ein und klicken
OK
11111111> Sie dann auf OK.
3 e Klicken Sie auf CONTROL

Control

(STEUERUNG). s e

10 Pin Function
Call Program
Fixture Plate Setup

Barcode Function

Function Control

R ALIGNER.

e Klicken Sie zum Speichern der
Einstellung auf OK und anschlieBend
zum Bestéatigen erneut auf OK.

: : o WA .
4 Tip Detect Device [pROEY Adialer = Wabhlen Sie im Expertenfenster

PEO/EY Adjuster
|—Home Speed (ML alioner -

5 ¢ Klicken Sie auf OK, um die
OK ’
- Einstellung zu speichern.

Das System beendet automatisch
die Software, damit die Anderung
wirksam wird.

6 e Fahren Sie fort mit “Uberpriifen der
4-Achsen-Auswahl” auf Seite 53.
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Einrichten und Kalibrieren des Systems (erforderlich) (Fortsetzung)

Uberpriifen der 4-Achsen-Auswahl

# Klick

Schritt Referenzbild

|

e Klicken Sie auf SYSTEM SETUP
(Systemeinrichtung) > OPEN (Offnen)
> EXPERT (Experte).

11111111 >

e Geben Sie 11111111 ein und klicken
Sie dann auf OK.

T

3 e Klicken Sie auf CONTROL
S (STEUERUNG). B m—

10 Pin Function
Call Program
Fixture Plate Setup
Barcode Function
Function Control

4 e Wahlen Sie im Expertenfenster 4

Axis amount
CE3S e R RN

unter AXIS AMOUNT (Achsenbetrag).

e Klicken Sie zum Speichern der
Einstellung auf OK und anschlieBend
zum Bestatigen erneut auf OK.

°

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

Das System beendet automatisch
die Software, damit die Anderung
wirksam wird.

e Fahren Sie fort mit “Einrichten
des Systems mit dem Assistenten
fur Roboter-Ersteinrichtung” auf
Seite 54.
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Einrichten und Kalibrieren des Systems (erforderlich) (Fortsetzung)

Einrichten des Systems mit dem Assistenten fiir Roboter-Ersteinrichtung

Der Assistent flr Roboter-Ersteinrichtung flihrt Sie durch alle Schritte, die fir die ordnungsgemé&Be Einrichtung des
Systems erforderlich sind, einschlieBlich der Kalibrierung und der Einstellung von Offsets.

Wichtig: Die Nadel rotiert weder virtuell noch physisch, bis der Kalibrierteil fiir die Werkzeugzentrierung
(Schritt 1) des Assistenten fiir Roboter-Ersteinrichtung ausgefiihrt wurde.

Offnen des Assistenten fiir Roboter-Ersteinrichtung und Einstellen des Drehwinkels

#

Klick

Schritt

Referenzbild

1

> D

Klicken Sie auf SYSTEM SETUP
(Systemeinrichtung) > OPEN (Offnen).

Robot Initial Setup

Klicken Sie auf ROBOT INITIAL SETUP (Roboter-
Ersteinrichtung).

Der Assistent fur Roboter-Ersteinrichtung wird
geodffnet.

HINWEIS: Wenn der optionale Nadeldetektor
oder Nadelausrichter installiert wurde, zeigt der

Assistent ein Bild der betreffenden Vorrichtung an.

Fihren Sie die Aktionen auf den Registerkarten
1-6 nacheinander aus. Die Aktionen sind auch
in dieser Anleitung zum Nachschlagen, falls
erforderlich, aufgefiihrt.

HINWEIS: Beim Anklicken wechseln die
Schaltflachen des Assistenten auf die Farbe blau.
Alle Registerkarten des Assistenten enthalten die
beiden folgenden Schaltflachen:

- RESET THE 4 AXIS (4. ACHSE
ZURUCKSETZEN): Klicken Sie auf diese
Schaltflache, um den Assistenten ab Schritt 1
mit den Standardwerten neu zu starten.

- RESET COLOR (FARBE ZURUCKSETZEN):
Klicken Sie auf diese Schaltflaiche, um alle
Auswahlméglichkeiten auf der Registerkarte auf
ihre Standardeinstellungen zurtickzusetzen.

=S EES A
Assistent fiir Roboter-

Ersteinrichtung mit Anzeige der
optionalen Nadelerkennung

:, GIG e P S 0 1SS

Assistent fiir Roboter-
Ersteinrichtung mit Anzeige des
optionalen Nadelausrichters

Tip Initial Setup Angle [0 Degree

Geben Sie die gewiinschte Gradzahl fiir den
Nadel-Ersteinrichtungswinkel ein.

Der grline Pfeil auf dem Bildschirm &ndert

sich je nach dem eingegebenen Wert. Bilder
finden Sie unter “Beispiel fur die Veranderung
des griinen Pfeils aufgrund des fuir den Nadel-
Ersteinrichtungswinkel eingegebenen Wertes” auf
Seite 55.

HINWEIS: Stellen Sie sicher, dass aufgrund des
Winkels das Dosiergerat nicht das Sichtfeld der
Kamera verdeckt.

=mix

[nn Inital Setup Angle. [0 Degree Rasat Color_| ]
T ®
B

1. Move the needis to he tip detact device C. et
2 Press “Detect" button to set the nasdle height. Detect

3 Moreth ncde o e acst Pt =
4 Rotats the needls to 180 degres Rotate

5 Jog the needls o the same adjust point =

6 Caloulate the 4 Avis Rofate Center ulate

7. Save changs and offset the program

el e

Fahren Sie fort mit “Roboter-Ersteinrichtung
(Registerkarte Step 1 (Schritt 1)): Einrichten
der Nadelerkennung und Kalibrierung der
Werkzeugzentrierung” auf Seite 55.
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Einrichten des Systems mit dem Assistenten fiir Roboter-Ersteinrichtung
(Fortsetzung)

Offnen des Assistenten fiir Roboter-Ersteinrichtung und Einstellen des Drehwinkels (Fortsetzung)

Nadel-
Ersteinrichtungswinkel = 0°

Nadel-Ersteinrichtungswinkel
=270°
=¥ [S= L
Beispiel fiir die Verdnderung des griinen Pfeils aufgrund des fiir den Nadel-Ersteinrichtungswinkel eingegebenen Wertes

Roboter-Ersteinrichtung (Registerkarte Step 1 (Schritt 1)): Einrichten der Nadelerkennung und
Kalibrierung der Werkzeugzentrierung

Wichtig: Die Nadel rotiert weder virtuell noch physisch, bis die Kalibrierung der Werkzeugzentrierung
durchgefiihrt wurde.

# Klick Schritt Referenzbild

1 e Wenn lhr System nicht Uber den optionalen
Nadeldetektor bzw. Nadelausrichter verfiigt,
erstellen Sie ein Fadenkreuzziel und fahren Sie
mit Schritt 4 auf Seite 56.

Fadenkreuz-Ziel,
erstellt mit einer
entfernbaren
Kennzeichnung

2 R R e Wenn lhr System Uber den Nadeldetektor mm? =
X- IY“ X+ IZ' bzw. Nadelausrichter verfugt, bewegen Sie die T S (St et e (|
— IY —) lz+ Nadel, bis sie sich etwa 2 mm Uber dem fUr ihr (oo rmessn e sposec soves o s ) [
i . . 2. Press "Detect” button fo set the needle height. o

> System zutreffenden Element befindet (siehe e % E=

nachfolgende Beispiele): ot oot 0160 g =

- Das von Ihnen erstellte Fadenkreuz-Ziel 5 Gt -4 i ot Gt caote

- The crosshairs on the optional tip aligner

e Klicken Sie auf SET (Einstellen) neben Schritt 1. )
HINWEIS: Wenn lhr System nicht

Uber den Nadeldetektor bzw.
Nadelausrichter verfligt, sind die
Schritte 1-2 deaktiviert.

Sensor auf Fadenkreuz auf
der optionalen dem optionalen
Nadelerkennung Nadelausrichter

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Einrichten des Systems mit dem Assistenten fiir Roboter-Ersteinrichtung
(Fortsetzung)

Roboterersteinrichtung (Schritt 1 Tab): Einrichten der Nadelerkennung und Kalibrierung der
Werkzeugzentrierung (Fortsetzung)

# Klick Schritt Referenzbild
3 — e Klicken Sie auf DETECT (Erkennen). T — s

Tip nfielSetup Angle 1 Degree e
Das System flihrt die Nadelerkennung oder opt [t | st s s
_ausrlchtung aus. 1. Move the needie to the tip detect device C Set

(Cores oo ve oo =

3. Move the needis to the adjust Foint B
4 Rotate the needle fo 120 degree. Rofato
5. Joghe needis to the same adjust point. ”

6 Calculate the 4 Ads Rotate Center

A e T

7. Save change and offset the program

2

g
g

4 . e e Bewegen Sie die Nadel, bis sie sich etwa 2 mm umnm:?
IY+ X IZ- Gber dem fir Ihr System zutreffendes Element P e

Step | stepa| stopa| step | steps| stepe |

e lY e lZ+ befindet (siehe nachfolgende Beispiele): 1 More et o st e

3

> - Das von |hnen erstellte Ziel des Fadenkreuzes — (Cresmmsermns | - |
4. Rotate the needle fo 150 degres Rotate.
set - Der Sensor am optionalen Nadeldetektor 5 Jog et e s st
6. Calouate the 4 Axs Rofate Center jcliate
- Das Fadenkreuz auf dem optionalen 7 S cange st oo -
Nadelausrichter

HINWEIS: Falls vorhanden, wird ein Bild des
optionalen Nadeldetektors oder Nadelausrichters
angezeigt.

e Klicken Sie auf SET (Einstellen) neben Schritt 3.

5 — ¢ Klicken Sie auf ROTATE (Rotieren) neben T <ials
otate . Tip Inifial Setup Angle [0 Degree Reset Color
—l Schritt 4. 551 5 s oSS 58
D|e Nadel dreht s|ch um 1800_ 1. Move the needis to the fip detect device C. L -

2 Press "Detect" button to set the needle height Detect
([ rotat me oot o0 cogro rots | )
= Joa he e o e ame adustport =
6 Calulate the 4 Avs Rotate Center cacate
7. Save change and offset the program M

[ ]

6 ™ e e Bewegen Sie die Nadel zu demselben ~ioi
I 1z Kalibrierungspunkt, der in Schritt 3 verwendet Trasanege P e o |

Stepl | Step2| Step3| Stepd| Steps | Steps |

= — 7 wurde. 1. Move he nesd foth fp detect devios .
1=z =

2. Press "Detect” button o set the needie height. Detect

set
> e Klicken Sie auf SET (Einstellen). st et ot - | |
4 Rotatethe neede t 180 degres Ao
Set [ 5. Jog the neads 1o the same adjust point =
6. Calcute the 4 Ads Rotate Center oot

7. Sae changs and offset the program P
Next

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie | Betriebsanleitung

Einrichten des Systems mit dem Assistenten fiir Roboter-Ersteinrichtung

(Fortsetzung)

Roboterersteinrichtung (Schritt 1 Tab): Einrichten der Nadelerkennung und Kalibrierung der
Werkzeugzentrierung (Fortsetzung)

# Klick

Schritt

Referenzbild

7 Calculate

e Klicken Sie auf CALCULATE (Berechnen).

Das System fuhrt die Kalibrierung der
Werkzeugzentrierung durch. Diese Kalibrierung
stellt sicher, dass die Nadel wahrend der

T nfilSetup ngi [o Degree

Stepl | step2| Step3| Step4| Steps | Steps |

Reset Color

1. Move the needle to the fip detect cevice C.
2 Press "Detect” button o set the needle height.

Detect

3. Move the needa to the adjust Point 8 et

=ioix

set .I

Rotation Uiber demselben Punkt verbleibt, auch o M‘"‘ ‘

dann, wenn die X- und Y-Achsen die Position auf [ & cemenesasroascarer )

dem Werkstlck einstellen. R ene o [enl

HINWEIS: Um die Einrichtung zu testen,

betatigen Sie die Schaltflachen unten im

Assistenten. Fir ausflhrliche Informationen siehe

“Funktion der Testbewegungs-Schaltflachen im

Assistenten flr Roboter-Ersteinrichtung” unten.

° . . . =lox

8 son | et Klicken Sie auf SAVE (Speichern). "’”m—pm — o

Klicken Sie auf NEXT (Weiter).

Step! | Step2| Step3| Stepd | Steps | Steps |
1. Move the neede o the p detect device C.

2 Pross "Detoct” button o set the needie haight, Detect

3. Move the needie to the adjust FPoint B

4 Rotate the needle fo 120 degree.

Rotate
Sel

6 Calculate the 4 Ads Rotate Center Calculate

5. Joghe needis to the same adjust point.

7. Save change and offset the program

Save
Next

Set .
Y

Fahren Sie fort mit “Roboterersteinrichtung

(Schritt 2 Tab): Einstellen des Kamera-zu-Nadel-

Offsets” auf Seite 58.

Funktion der Testbewegungs-Schaltflachen im Assistenten fiir Roboter-Ersteinrichtung

Durch Betatigen der Schaltflachen unten im Fenster flir Roboter-Ersteinrichtung kdnnen Sie die Einstellungen
wahrend des Einrichtungsvorgangs jederzeit Uberprifen.

Schaltflache Funktion Referenzbild
Nadel zu C Needle Bewegt die Nadel zum Kalibrierungspunkt, der o am -
0C 2 mm Uber dem Nadelerkennungssystem lag. e i S e S 5 |
Nadel zu o Bewegt die Nadel zu einer Position SRR [Bid)
.- .- . . . 3 Move the needis to ths adjust Point B Set
B-5 mm B-5mm 5 mm tber dem flr die Kalibrierung der Mjg W‘ “
Werkzeugzentrierung verwendeten Punkt. 5 Jog e e o s st ort
Nadel zu B ‘ Neodlo Bewegt die Nadel zum flr die Kalibrierung der 7 s sau
ToB Werkzeugzentrierung verwendeten Punkt. ot
Nadel zu A ‘ e Bewegt die Nadel zur Testaufbringungs- IL, — el Ko
ToA | Position.
CCDzu A e Zentriert die Kamera Uber der
ToA Testaufbringungs-Position.
4-Achse Resstthe d ads | | Setzt die Berechnung fir die Kalibrierung der
zurlicksetzen Werkzeugzentrierung zurlck.

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

57
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Einrichten des Systems mit dem Assistenten fiir Roboter-Ersteinrichtung
(Fortsetzung)

Roboterersteinrichtung (Schritt 2 Tab): Einstellen des Kamera-zu-Nadel-Offsets

# Klick Schritt Referenzbild
1 San? ‘ e Stellen Sie sicher, dass die Registerkarte STEP2 =
=1 (Schri tt 2) get') ffnet ist Tio \nma\setuplAng\s — e .
" Ste-v Stop2 | Jep| Stepd| Steps| Steps |
S |
2 [r | & | e Bewegen Sie die Nadel zu einer angemessenen R ey
X IY+ X+ IZ- Position auf der Arbeitsflache, um einen Ts‘f‘”““*:“;‘;”g‘;; 4|:jj . _RosetColr | °
— . . . . tep1 Step2 | Step3 | Stepd | Steps| Stept
- — Flussigkeits-Testpunkt aufzubringen. p—
?:gu:g BwosTpenss asmallfest point Once dispensed, DO NOT MOVE. “

¢ Klicken Sie auf die Registerkarte CAMERA
l S ‘ (Kamera) und anschlieBend auf SETUP (Einrichten)
oben auf dem Kamerabildschirm.

Camera

Verwenden Sie die Felder unter XY Adjust
Reference (XY-Einstellungsreferenz), um einen
FlUssigkeits-Testpunkt aufzubringen.

HINWEIS: Wenn Sie fur diesen Setup-Schritt
lieber Ton verwenden mdchten, anstatt einen
Punkt Flussigkeit zu dosieren, wenden Sie sich an
lhren Nordson EFD-Vertreter.

* Geben Sie tGber den Nummernblock die folgenden N
. . Y Adjust Reference
empfohlenen Dosierpunkt-Parameter ein: Meskno 2 f onTime 5
Mark Time [0 Dwe\\T\m4D2
Mark Scare |06

E E - - ON TIME (Ein-Zeit): 0,5 Dissense |
E D @ - DWELL TIME (Verweilzeit): 0,2 B g
. ﬁi
E

‘I

%

5 ik | ¢ Klicken Sie auf DISPENSE, um einen Punkt
Flussigkeit zu dosieren.

.;

b oy i N

e

¢ Bewegen Sie die Nadel, bis sie sich etwa 2 mm , -
Uber dem Dosierpunkt befindet. b b [ G ecetCor

+ Step1 Step2 |Step3| Steps] Steps | Steps |

6 \ ;_ lIY+

— lY_ — 1z * Kiicken Sie auf SET NEEDLE (Nadel einstellen). || o

>§ o
—
s

o your camera doghe fip ]
> . manualydispense a smal test pornt Once dispensed, DO NOT MOVE.
THE ROBOT.

Set Needle ! et Neede Needle Move

Nowjog the rabat to center the camera over your dispense point, and
Use the focus knobs on your carer fo bring e dispense point nfo
sharp focus Once the camera crosshairs ase centered over the dispense
point, wih the dispense in sharp focus, you can click Set Camera.

7 [® | [r | e Bewegen Sie die Kamera, bis das Kamera-
X- IY+ X+ IZ- Fadenkreuz tiber dem Dosierpunkt zentriert ist. e | o | - .HM
s ly_ — lZ+ e Fokussieren Sie die Kamera, bis sich ein klares e
> Bild des Dosierpunktes ergibt. Unter “Kamera”
auf Seite 16 finden Sie bei Bedarf Anweisungen

__setCanera | zum Fokussieren der Kamera.

¢ Klicken Sie auf SET CAMERA (Kamera einstellen).

H’.e

o | Nesdeto | Needie

ToB

Needle
ToA

8 e Klicken Sie auf NEEDLE MOVE (Nadel bewegen),
M‘ > um die Einrichtung zu testen.

Camera Move Das System sollte einen Dosierpunkt an derselben
Dosierposition aufbringen, die auch fiir Schritt 5
Next verwendet wurde.

e Klicken Sie auf CAMERA MOVE (Kamera
bewegen), um die Einrichtung weiter zu testen.

Die Kamera sollte ihr Fadenkreuz Uber dem in
Schritt 5 aufgebrachten Testpunkt zentrieren.

e Klicken Sie auf NEXT (Weiter).

9 ¢ Fahren Sie fort mit “Roboterersteinrichtung
(Schritt 3 Tab): Setzen einer Markierung” auf
Seite 59.
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Einrichten des Systems mit dem Assistenten fiir Roboter-Ersteinrichtung

(Fortsetzung)
Roboterersteinrichtung (Schritt 3 Tab): Setzen einer Markierung
# Klick Schritt

Referenzbild

e Stellen Sie sicher, dass die Registerkarte STEP3
\ Stepd

Tip Initial Satup Angle [0 Degree

st S(epb\ stops| seps|

¢ Klicken Sie auf die Registerkarte CAMERA
(Kamera).

(Schritt 3) gedffnet ist.
2

Die aktuelle Kameraansicht erscheint

im Hauptansichtsbildschirm; die
Markierungsbibliothek erscheint im sekundaren
Ansichtsbildschirm.

=loix
Reset Calor
c
i

Klicken Sie SET MARK.
Eine rote Box erscheint.

Klicken und halten Sie die Mitte der roten Box
gedrlickt, 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 Bildspeicherplatz in der

Template Markierungsbibliothek, um die Markierung
als eine Markierungsnummer zu speichern,
und klicken Sie anschlieBend auf TEMPLATE
(Vorlage), wenn das Fenster Template Match
(Vorlagenabgleich) erscheint.

Das System speichert das Bild in der
Markierungsbibliothek.

HINWEIS: Stellen Sie sicher, dass Sie sich an
die Markierungsnummer erinnern kénnen.

el ol

Klicken Sie auf SETUP, um zu den Offset
Feldern des Kamerabildschirms zurlick zu
kommen.

Setup

)]
ﬂ I
°

| JEIE

e Geben Sie Uber den Nummernblock die
Markierungsnummer in das Feld Mark No

Clear

E)

ek
-

e

il

Back
Space

(XY-Einstellungsreferenz) ein.

N

HINWEISE:

- Stellen Sie sicher, auf ENTER auf dem
Nummernblock zum Eingeben der
Markierungsnummer zu klicken.

- Das Feld Mark Time (Zeit markieren) legt die
Zeit fest, die fir das System zum Suchen der
Markierung vorgegeben ist.

- Mark Score (Markierung Treffgenauigkeit)
legt fest, mit welcher Genauigkeit die
Kamera nach einer Markierung sucht. Die
Werte kdnnen zwischen 0,1 und 1 betragen.
Ein héherer Wert flhrt zu einer praziseren
Ubereinstimmung. Ein niedrigerer Wert fiihrt
zu einer weniger prizisen Ubereinstimmung.

(Markierungsnummer) unter XY Adjust Reference

Xr A Baference

—MarkNu -62 QnTime 0.5
MarkTime [0.2 Dwial| TimdD 2

Merk Scare |0.6 Dispense

8 T ¢ Kilicken Sie auf NEXT (Weiter).

Next ‘

©
°

Fahren Sie fort mit “Roboterersteinrichtung

(Schritt 4 Tab): Einstellen der Kameraskalierung”

auf Seite 60.
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Einrichten des Systems mit dem Assistenten fiir Roboter-Ersteinrichtung
(Fortsetzung)

Roboterersteinrichtung (Schritt 4 Tab): Einstellen der Kameraskalierung

# Klick Schritt Referenzbild

Stepd | e Stellen Sie sicher, dass die Registerkarte mm? - =
STEP4 (Schritt 4) gedffnet ist. i Ts,epzme;ilpﬁ, o |

Click the <Scale> button and follow the instructions in the.
dialog boxes to set the camera scale.

Watch the video

'y

»

2 p ¢ Klicken Sie auf die Registerkarte CAMERA
(Kamera).

Referenzpunkt, der sich an der unteren
e d rechten Ecke des Werkstiicks befindet.
lY- lZ+

3 R R- e Bewegen Sie die Kamera zu einem
X~ IY+ IZ-
(==

e Fokussieren Sie den Referenzpunkt. Unter
“Kamera” auf Seite 16 finden Sie bei
Bedarf Anweisungen zum Fokussieren der
Kamera.

4 ¢ Klicken Sie auf die Registerkarte CAMERA
> (Kamera) und dann auf SCALE (Skalieren).
Das Skalierungsfenster 6ffnet sich.

HINWEIS: Wenn die Kamera ein Objekt
betrachtet, dann wandelt Sie die Pixel in aleg ks
eine genaue Messung um. Damit die Kamera @ e
diese Umwandlung exakt durchfiihrt,

missen Sie der Kamera beibringen, wie

groB das Objekt im Vergleich zu Pixel pro

Zoll ist, indem Sie die Kameraskalierung

einstellen.

5 | | e Suchen Sie sich einen Referenzpunkt auf
IY+ IZ' dem Werkstiick, bewegen Sie dann die
L IY' — lz+ Kamera so lange, bis sich der Referenzpunkt
im unteren rechten Quadranten des
Kamerabildschirms befindet, und klicken Sie
anschlieBend auf den Punkt.

6 (& | [r ] e Bewegen Sie die Kamera erneut, bis sich
IY“ IZ' derselbe Referenzpunkt im oberen linken
e IY_ — lz" Quadranten des Kamerabildschirms
befindet, und klicken Sie dann auf den
Punkt.

Die Kameraskalierung ist nun eingestellt.

7 e Klicken Sie auf NEXT (Weiter). o

inlx
Next Tip Initial Setup Angle [0 Degree Reset Color
Step! | Step2| Steps Step4 | Steps | Steps | ‘
I A

Clckthe <Scale= button and follow the instructons in the
dislog bores to set the camera scale

Watch the video

e |

Nesdle | Needleto | Needie | Needie [oes] S
e | B | Tab | Ton | ToA | Ressttnoasmis |

8 e Fahren Sie fort mit “Roboterersteinrichtung
(Schritt 5 Tab): Einstellen des Nadel-zu-
Werkstiick-Offsets” auf Seite 61.
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Einrichten des Systems mit dem Assistenten fiir Roboter-Ersteinrichtung
(Fortsetzung)

Roboterersteinrichtung (Schritt 5 Tab): Einstellen des Nadel-zu-Werkstiick-Offsets

# Klick Schritt Referenzbild
1 Steps | e Stellen Sie sicher, dass die Registerkarte T ,_ . . ———
STEPS5 (Schritt 5) gedffnet ist. e —

Jog thetip overthe first dispense paint on e workpiece. Use a fesler
gauge to set the desired dispense gap.

|

2 Re R ¢ Bewegen Sie die Nadel zu einem =
IY+ IZ_ Tp Inifial SetupAngle o Degres w‘
X- X+ angemessenen Referenzpunkt auf dem o e oo ot foe]
o — Werkstck.
lY' lz" erkstlc I D Ly ] .
 Bewegen Sie die Nadel nach unten, bis sie e
dem Werkstiick so nah wie méglich ist, ohne ook oo Tratoet s oo s ks
die Oberflache zu berihren. = |
Needle | Needleto | Needie | Needie cch st vl
| e oA | ToA | _Resotined s |
3 e Stellen Sie mit einer Fihlerlehre den

gewlinschten Abstand zwischen der
Nadelspitze und dem Werksttick ein.

4 ey ¢ Klicken Sie auf SET WORKPIECE SURFACE =
" . . T Inital SetupAngle o Degres Reset Color
(Werkstiickoberflache einstellen). o o o D5 |
Fos | watch thevieo |
Needle | Needleto | Needie | Needie cch e e
Be | Bsmm Toa | _ToA | _Resettnodans |
° . . =101|
5 Fooe Klicken Sie auf FOCUS (Fokus). e e T o —
Die Nadel bewegt sich in die korrekte S =
Fokushahe. et et s rton v, Ut |
¢ Klicken Sie auf NEXT (Weiter). wrgeseres| EE
ros | waten thovieo |
=
Needle | Needieto | Needle | Needle cco i e ‘
6 e Fahren Sie fort mit “Roboterersteinrichtung

(Schritt 6 Tab): Testen der
Systemeinrichtung und -kalibrierung” auf
Seite 62.
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Einrichten des Systems mit dem Assistenten fiir Roboter-Ersteinrichtung

(Fortsetzung)

Roboterersteinrichtung (Schritt 6 Tab): Testen der Systemeinrichtung und -kalibrierung

# Klick Schritt

Referenzbild

1 ‘ Stenf e Stellen Sie sicher, dass die Registerkarte
STEPG (Schritt 6) getffnet ist.

=loix

Tip It Setup Ange. [0 Degrse Reset Color
Step | Step2] tep3| stepd | stefs (Step6 ] ‘
A

To st the offsets, vipe away he dispense point 5o the areawhere il was
is clean Ifyou have a Tip defect devics, cick <Needle Z Detects The
robot wil detect the tp heightfrst, and ask you to accept the newheight
]

Aftar s detart fna s heinht fha rhat wil meva 1 fin te whera vt had

2 Heedle Z e Klicken Sie auf NEEDLE Z DETECT (Nadel-
Z-Erkennung), um die Einrichtung zu testen.

e Klicken Sie auf YES/OK (JA/OK), wenn Sie
aufgefordert werden zu bestatigen.

HINWEISE:

- Wenn das System eine Nadel-Z-
Erkennung durchflhrt, fihrt es direkt nach
der Nadel-Z-Erkennung automatisch eine
Nadel-XY-Einstellung durch.

- Unter “Wie das System auf Nadel-Z-
Erkennung oder Nadel-XY-Einstellung
reagiert” auf Seite 63 finden Sie
eine ausflhrliche Beschreibung der
Systemreaktion auf eine Nadel-Z-
Erkennung-Auswahl.

ialx

Tip Initia Setup Angle [0 Degree Reset Color
Stepl | Step2| Steps| Stepa | Steps 5teps] ‘
A

o test the offsets, wipe away the dispense point <0 the areawhers ft was
i5 clean Ifyou have aTip detect device, click <Neecle 7 Datect> The
robot il detect the tp height first, and ask you to accept the new height
a
gt sl o otk gt hp 1o where you had
miade your
e e
fothe
image saved in the mark rary. The robot il ask i the new positon
values are aceptae

“The robot il then retum to he Home  (0,0,0) position.

save Finish

|

Resetino 4 s |

Needie to
B-5mm

Neadle | Nesdle.

ToA

ceo
ToA

3 0 T ¢ Klicken Sie auf SAVE (Speichern).
>
e Klicken Sie auf FINISH (Abschlieen).

Tip Initia Setup Angle. [0 Degrse Reset Color
Step | Step2] Step3| Stepd| Steps (Step8 ]
To st the offsets, wipe away fhe dispense poin so the areawhere il was

Sl e el e z Pis e
o tip height firs, an

valus,
m

gl theﬁp

made your
dspense asmall amount: plipd o o gets mere. Te cemeravil
then mava over the dispense point and compare the new image tothe
image saved in the mark ibrary, The robot willask f the new position
values are acoeptable

The robot vl then retum ta the Home (0,0,0} position

( smo | Lren |
leecle | Needleto | Needie | Needie | CCD = =
e Toa | Toa | Resstine 4sis |

Das System ist nun ordnungsgeman
eingerichtet und kalibriert. Zum Erstellen von
Programmen siehe “Programmierung” auf
Seite 68.
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Wie das System auf Nadel-Z-Erkennung oder Nadel-XY-Einstellung 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.

e Bei Systemen mit optionalem Nadeldetektor oder Nadelausrichter sind sowohl die Schaltflache Needle XY Adjust
(Nadel-XY-Einstellung) als auch die Schaltflache Needle Z Detect (Nadel-Z-Erkennung) vorhanden. Bei Systemen
ohne diese Vorrichtungen ist nur die Schaltflache Needle XY Adjust (Nadel-XY-Einstellung) vorhanden.

Wenn Sie auf NEEDLE Z DETECT (Nadel-Z-Erkennung) klicken, fiihrt das System die folgenden
Aktionen durch:

e Bewegt die Dosiernadel tiber den Nadelerkennungssensor und senkt sie ab, bis sie den Sensor bertihrt.

e Misst und vergleicht die Differenz zwischen der letzten und der aktuellen Messung.

* Verlangt eine Bestitigung fiir jede Anderung im Nadel-zu-Werkstiick-Offset (Z-Abstand).

e Richtet alle Punkte im derzeit getffneten Programm auf den neuen Nadel-zu-Werkstlick-Offset (Z-Abstand) aus.

e Flhrt automatisch eine Sequenz der Nadel-XY-Einstellung (siehe unten) durch.

Wenn Sie auf NEEDLE XY ADJUST (Nadel-XY-Einstellung) klicken, fiihrt das System die folgenden
Aktionen durch:

e Bewegt die Dosiernadel zu einer voreingestellten Position auf dem Werkstlck.
e Gibt einen Punkt Flussigkeit ab.

e Bewegt die Kamera Uber den aufgebrachten Punkt Flissigkeit.

Vergleicht die Ausrichtung des Punktes mit dem in der Markierungsbibliothek gespeicherten Markierungsbild.

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

Verlangt eine Bestétigung fiir jede Anderung im Kamera-zu-Nadel-Offset (XY-Offsets).

Richtet alle Punkte im derzeit gedffneten Programm auf die neuen XY-Offsets aus.
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Andern der Robotermodell-Auswahl

Damit das System ordnungsgeméB arbeitet, muss das richtige Robotermodell ausgewéhlt sein. Flihren Sie bei
Bedarf das folgende Verfahren zum Andern des Robotermodells durch.

# Klick Schritt Referenzbild
1 * Klicken Sie auf SYSTEM SETUP
Setup Experl (Systemeinrichtung) > OPEN (Offnen) >
> > EXPERT (Experte).
o e Geben Sie 11111111 ein und klicken
11111111> Sie dann auf OK.

nnm

3 i e Klicken Sie auf CONTROL —
(STEUERUNG). S < Control >
10 Pin Function
Call Program
Fixture Plate Setup
Barcode Function
Function Control
4 Machine Model e Wahlen Sie das richtige Robotermodell
aus dem Maschinenmodell-Dropdown-
Mend.

e Klicken Sie zum Speichern auf OK.

e Klicken Sie auf EXIT (BEENDEN), um
die Software beenden.

e Schalten Sie den Roboter ab.

o Offnen Sie die DispenseMotion
Software erneut und schalten Sie
den Roboter ein, damit die Anderung
wirksam wird.
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Einrichten 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 119 und unter “Beispiel flr Eingangs-/Ausgangsanschliisse”
auf Seite 120.

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 G, Einrichtung der E/A-Pin-
Funktion” auf Seite 172.

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 Eingdnge und 16 Ausgénge ist erhdltlich. Siehe “E/A-Erweiterungssatz” auf Seite 110.

So zeigen Sie den Status der Eingdnge/Ausgédnge an

VORAUSSETZUNGEN

O Das System ist ordnungsgemaB installiert und eingerichtet. Siehe “Installation” auf Seite 17 und “Einrichtung”
auf Seite 42.

O Die Kabel der Eingédnge/Ausgénge sind korrekt angeschlossen. Siehe “I/O Port (E/A Anschluss)” auf Seite 119
fur Schaltplane.

# Klick Schritt
1 Svs tem Das Fenster Maschinen-E/A zeigt die angeschlossenen Eingdnge/Ausgénge
Setup (8] und ihren ON-/OFF-Status an.
>

e Klicken Sie auf SYSTEM SETUP (Systemeinrichtung) > 1O (E/A).

R 5 Das Fenster Maschinen-E/A zeigt die angeschlossenen Eingédnge/Ausgéange
i=======..- und ihren ON-/OFF-Status an.

2

s mpEmaEEsEsa ° Klicken Sie auf die Ein-/Ausgénge, die Sie eiln— oder ausschalten méchten
mE und dann auf das X, um das Fenster zu schlieBen.

Input [SDOFF status [[6735500 ©° .
Output [SFFF Wt I‘F“——VLE—J HINWEISE.

”-‘ﬁ_’m_ -'—@F— e Verwenden Sie nur die Eingédnge/Ausgénge 1 bis 8. Die Ubrigen E/A sind fir

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 Nadeldetektor / Nadelausrichter.
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Einstellen, wie das System Markierungen sucht

Mit den Feldern unter CAMERA (Kamera) > SETUP (Einrichtung) > MATCH (Ubereinstimmung) kénnen Sie einstellen,
wie sich das System bei der Suche nach Markierungen verhalten soll.

ety - r:::x | DMN-dhmu at
soe 5 — L Match
Delay(s) [0.2 Cineroy i 2
|=| S Sl —— Absent |f
o] O o 5 i
e
CRasibiach | yosre 2 DelTmefir
ﬂ I Seachdetal || MateSeoe [T o
4]
]
S——"
Teil Funktion
Absent (Nicht Bestimmt, wie das System reagiert, wenn es eine Markierung nicht erkennen kann.
vorhanden) 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.

Ask (Fragen) Das System fragt, was Sie tun mochten: Find Again (Erneut suchen), Find Next (Nachste
suchen), Stop Find (Suche stoppen) oder use the manual mode (Manuellen Modus
verwenden).

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 Kameraﬂbasierend auf Werten von 0,1 bis 1 nach einer Markierung sucht. Ein hdherer
(Bewertung) Wert fiihrt zu einer préziseren Ubereinstimmung. Ein niedrigerer Wert flihrt zu einer weniger prazisen

Ubereinstimmung.

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

Bewertungswert zuweisen.

Delay(s) Gibt an, wie lang die Verzégerung des Systems (in Sekunden) bei der Suche nach einer Markierung betrégt,

(Verzoégerung(en)) | wenn es den Markierungsbereich erreicht.

Sense Gibt an, wie genau die Kamera mit den Pixeln einer Markierung Ubereinstimmt, basierend auf einem Wert

(Erkennung) von 1 bis 200. Ist der Erkennungswert gering, dauert die Ausrichtung der Kamera auf die Markierung
langer, weil sie wiederholt die Position der Markierung prift, um eine hohe Genauigkeit zu erzielen. Ist

der Erkennungswert hoher, erfolgt die Ausrichtung der Kamera mit der Markierung schneller, jedoch mit

geringerer Genauigkeit. Beispielsweise bedeutet ein Erkennungswert von 1, dass die Abweichung nicht

mehr als ein Pixel betragen darf. Liegt der Erkennungswert bei 200, kann die Abweichung bis zu 200 Pixel
betragen.

HINWEIS: Geben Sie flr eine langsamere Suche mit héherer Genauigkeit hdhere Bewertungs- und

niedrigere Erkennungswerte und fiir eine schnellere Suche mit geringerer Genauigkeit niedrigere und

Bewertungs- und héhere Erkennungswerte ein.

Circle Size Legt die GroBe der gelben und griinen Kreise auf dem Kamerabildschirm fest. Ein hoherer Wert fuhrt zu
(KreisgroBe) einem groBeren Kreis.

Fast Match Wenn dieses Kontrollkastchen mit Hakchen versehen ist, sucht die Kamera schneller nach einer Markierung,
(Schnelle Ubere- | jedoch mit geringerer Genauigkeit.

instimmung)

Search Detail Stellt den Bereich ein, in dem die Kamera nach einer Markierung sucht. Wenn Search Detail (Suche 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 erhoht

die Wahrscheinlichkeit, die Markierung zu finden, ist jedoch langsamer.
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Gemeinsame Nutzung von Offset-Werten in mehreren Programmen

Wenn Sie méchten, dass mehrere Dosierprogramme die gleichen Offset-Werte verwenden (Nadel-zu-WerkstUck,
Kamera-zu-Nadel), kdnnen Sie auf dem Bildschirm System Setup (Systemeinrichtung) die Option Offset All
Program (Offset fir 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 Sys tem e Klicken Sie SYSTEM SETUP > OFFNEN.
.

e Geben Sie 11111111 und klicken Sie dann OK. Expet 2 -
11111111> ik
3 e Klicken Sie auf CONTROL (STEUERUNG).
Control
4 [] Offset All Program s, e Aktivieren oder deaktivieren Sie im Fenster
Expert (Experte) das Kontrollké&stchen
> OFFSET ALL PROGRAM (OFFSET FUR 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:

e 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 flir die
gemeinsame Verwendung von Offsets gespeichert wird, miissen Sie ein neues
Programm erstellen und dann Save (Speichern) oder Save As (Speichern
unter) wahlen. Das Verzeichnis D:\auto wird vom System automatisch
geoffnet.

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

Zuricksetzen des Systems auf die werksseitigen
Standardeinstellungen

Um alle Einstellungen auf die werksseitigen Standardwerte zurlickzusetzen, 6ffnen und schlieBen Sie die folgende
Datei, die sich auf dem Laufwerk D:\ befindet: D:\ever_sr\Initial Setup.
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Programmierung

In diesem Abschnitt werden Verfahrensweisen fur die am h&ufigsten ausgeflihrten Programmieraufgaben beschrieben. Unter
“Erstellen und Ausfiihren eines Programms” auf Seite 71 finden Sie ein Beispiel dafiir, wie die Dosiersoftware zum Erstellen
eines vollstandigen Programms verwendet wird. Sollten Sie Schwierigkeiten bei der Erstellung eines Programms fir Ihre
Anwendung haben, wenden Sie sich an Ihren Vertreter von Nordson EFD. Bevor Sie die Anweisungen in diesem Abschnitt
befolgen:

e SchlieBen Sie alle relevanten Installationsaufgaben ab. Siehe “Installation” auf Seite 17.
e SchlieBen Sie alle erforderlichen Aufgaben zur Einrichtung ab. Siehe “Einrichtung” auf Seite 42.

o Unter “Konzepte” auf Seite 23 finden Sie wichtige Konzepte der Roboterprogrammierung und eine Ubersicht tiber die
Bildschirme und Symbole der DispenseMotion-Software.

Drehen der Nadel und Einstellen des Drehwinkels

Um den Winkel der Nadeldrehung einzustellen, miissen Sie zuerst die Nadel in die gewiinschte Position drehen und anschlieBend
das Befehlsfenster 6ffnen, in das der Wert eingegeben werden soll. Sie kdnnen den Winkel der Nadeldrehung nicht direkt in ein
Befehlsfenster eingeben. Wenden Sie diese Verfahren an, um die Nadel zu drehen und den Drehwinkel fiir ein Befehlsfenster
einzustellen.

WICHTIG:

¢ Die Nadel rotiert weder virtuell noch physisch, bis der Kalibrierungsanteil fiir Werkzeugzentrierung des
Assistenten fiir Roboter-Ersteinrichtung ausgefiihrt wurde. Diese Berechnung umfasst Schritt 1 des Assistenten.

¢ Um das auf dem Kopf der Roboter-Z-Achse installierte Dosierventil physisch zu drehen, muss sich das System im
Nadel-Modus befinden. Das Dosierventil dreht sich nicht physisch, wenn sich das System im CCD-Modus befindet.

¢ Sie konnen den Drehwinkel der Nadel nicht in einem Befehlsfenster einstellen. Um den Nadel-Drehwinkel in einem
Befehlsfenster einzugeben, miissen Sie zuerst die Nadel in die gewiinschte Position drehen und anschlieBend
ein Befehlsfenster 6ffnen. Das System fiillt das Feld R automatisch mit dem aktuellen Drehwinkel.

A\ VORSICHT

Wird der Nadel-Drehwinkel nicht wie in diesem Abschnitt beschrieben eingestellt, beeintrachtigt dies die Integritat des
Dosiermusters. Stellen Sie den gewlinschten Nadel-Drehwinkel ein, bevor Sie ein Befehlsfenster 6ffnen.

Zum Anzeigen der Nadeldrehung verwendete DispenseMotion-Bildschirmelemente

e I [ e | = [ e | o ]

i
o

Der griine Pfeil auf dem
ENE Kamerabildschirm zeigt
den Nadel-Drehwinkel.

186817 0

86.344
190.057

Fiducial Mark

Label 1
Line Start 12568 96302 13869 [0
Arc Point 204174 114908 138696 fo
Line End 185308 193804 138696

T T Spalte 4 des
Dosierprogrammes gibt den

Nadel-Drehwinkel in Grad an.

151004 111001 13869 fo
188.903 14582 138696
209006 190202 138696 o
98543 248258 138696

Verwenden Sie die
Tasten R+ und R- zum
Drehen der Nadel

T - (O v
I O - O oo

Registerkarte Program (Programm) ausgewéhit

68

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.



Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie | Betriebsanleitung

Drehen der Nadel und Einstellen des Drehwinkels (Fortsetzung)

Einstellen des Nadel-Drehwinkels im Nadel-Modus
Flhren Sie dieses Verfahren durch, um die Nadel physisch in den gewlinschten Drehwinkel zu drehen.

Wichtig: Die Nadel rotiert weder virtuell noch physisch, bis der Kalibrierungsanteil fiir Werkzeugzentrierung
des Assistenten fiir Roboter-Ersteinrichtung ausgefiihrt wurde. Diese Berechnung umfasst Schritt 1 des
Assistenten.

VORAUSSETZUNGEN
O Das System ist ordnungsgemaB eingerichtet. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf
Seite 50.
# Klick Schritt Referenzbild

e Klicken Sie auf das Symbol MODE
(Modus), um das System in den Nadel-
Modus zu versetzen.

HINWEIS: Wenn sich das System im
Nadel-Modus befindet, rotieren das
Dosierventil und die Nadel, welche
auf dem Kopf der Z-Achse installiert
sind; der griine Pfeil auf dem Kamera-
Ansichtsbildschirm rotiert ebenfalls.

2 - () ¢ Klicken Sie auf R+, um die Nadel im
X- Y+ v Z- Uhrzeigersinn zu drehen.
= I _ P2 * Klicken Sie auf R-, um die Nadel gegen
den Uhrzeigersinn zu drehen.

Beobachten Sie das auf dem Kopf der
Roboter-Z-Achse installierte Dosierventil,
um die Drehung zu sehen, oder

beobachten Sie den griinen Pfeil im
sekundaren Ansichtsbildschirm, um die
Drehung der Nadel zu sehen.

3 [EEE——— < \Mit Doppelklick auf eine s =
- f Command | Befehlsadresszeile wird das i e

‘ Befehlsbearbeitungs-Dropdown- x @@ mm
Meni gedffnet; 6ffnen Sie dann den Y: [ie602  mm
gewulnschten Befehl. z [asee_mm
Das System fllt das Feld R automatisch
mit dem aktuellen Drehwinkel.
AuBerdem geben die Werte in Spalte [

4 der Befehlsadresszeilen den Nadel-
Drehwinkel an. Eine Abbildung finden Sie
unter “Zum Anzeigen der Nadeldrehung
verwendete DispenseMotion-
Bildschirmelemente” auf Seite 68.
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Drehen der Nadel und Einstellen des Drehwinkels (Fortsetzung)

Einstellen des Nadel-Drehwinkels im CCD-Modus

Flhren Sie dieses Verfahren durch, um die Nadel virtuell (nicht physisch) in den gewiinschten Drehwinkel zu drehen,
indem Sie den griinen Pfeil auf dem Kamera-Ansichtsbildschirm betrachten.

Wichtig: Die Nadel rotiert weder virtuell noch physisch, bis der Kalibrierungsanteil fiir Werkzeugzentrierung
des Assistenten fiir Roboter-Ersteinrichtung ausgefiihrt wurde. Diese Berechnung umfasst Schritt 1 des

Assistenten.

VORAUSSETZUNGEN
O Das System ist ordnungsgemaB eingerichtet. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf

Seite 50.
# Klick

Schritt

Referenzbild

e Klicken Sie auf das Symbol MODE
(Modus), um das System in den CCD-
Modus zu versetzen.

HINWEIS: Wenn sich das System im
CCD-Modus befindet, rotiert NICHT das
auf dem Kopf der Z-Achse installierte
Dosierventil.

W-‘Hﬂﬂf‘wr-h:-mﬁ‘?'
e ————a

Pl
&)
= 5

2 - (—) ¢ Klicken Sie auf R+, um die Nadel im
X- Y+ v zZ- Uhrzeigersinn zu drehen.
— ly_ —. 12+ e Klicken Sie auf R-, um die Nadel gegen
den Uhrzeigersinn zu drehen.
Beobachten Sie den griinen Pfeil auf
dem sekundéren Ansichtsbildschirm, um
die Nadel-Drehung zu sehen.
3 ¢ Mit Doppelklick auf eine T 5
- :\ G Befehlsadresszeile wird das Bl
‘ Befehlsbearbeitungs-Dropdown- x -
MenU gedffnet; 6ffnen Sie dann den v: [ilegoz | mm
gewunschten Befehl. z [aasse—_mm
: 180 Deg
Das System flllt das Feld R automatisch
mit dem aktuellen Drehwinkel.
AuBerdem geben die Werte in Spalte =T

4 der Befehlsadresszeilen den Nadel-
Drehwinkel an. Eine Abbildung finden Sie
unter “Zum Anzeigen der Nadeldrehung
verwendete DispenseMotion-
Bildschirmelemente” auf Seite 68.
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Erstellen und Ausfihren eines Programms

Dieses Verfahren umfasst die grundlegenden Schritte zum Erstellen und Ausflihren eines Programms. Jedes
Programm ist anders. Verwenden Sie diese grundlegenden Schritte und gehen Sie gemaB “Erstellen von
Mustern” auf Seite 75 und “Anhang A, Command Funktion Reference” auf Seite 121 vor, um das gewtinschte
Anwendungsmusters flr das Werkstlck oder die Gruppe von Werkstlicken zu erstellen.

VORAUSSETZUNGEN

O Das System ist ordnungsgemaB eingerichtet. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf
Seite 50.

O Wenn die Nadel oder ein Element des Kopfes der Z-Achse geéndert wurde, wiederholen Sie die
Systemeinrichtung und -kalibrierung mit dem Assistenten flr Roboter-Ersteinrichtung. Siehe “Einrichten des
Systems mit dem Assistenten flir Roboter-Ersteinrichtung” auf Seite 54.

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

# Klick Schritt
1 ¢ Klicken Sie auf die Registerkarte PROGRAM (Programm).
rogram

Adresse 1 ist flr das Einfligen eines Befehls verflgbar.

e Bewegen Sie die Dosiernadel durch Klicken auf die Navigationssymbole zur

QQ gewinschte XYZR-Position.

e Fligen Sie einem Setup- oder Dosierbefehl ein, der dem Roboter mitteilt, was
o F zu tun ist. Klicken Sie auf ein Befehlssymbol oder doppelklicken Sie an einer

‘ beliebigen Stelle in der Adresszeile, um einen Befehl aus dem Dropdown-
Menu auszuwéhlen.

A \ Command \

4 e Bearbeiten Sie die Befehlsparameter-Einstellungen. Beachten Sie die
folgenden Abschnitte in dieser Betriebsanleitung beztiglich der Erstellung von
Programmen:

- “Uber Programme und Befehle” auf Seite 23 (einschlieBlich bewéahrter
Verfahren)

- “Erstellen von Mustern” auf Seite 75
- “Erstellen einer Markierung” auf Seite 79

- “Anhang A, Command Funktion Reference” auf Seite 121 (einschlieBlich
ausfUhrlicher Informationen zu allen Befehlen)

¢ Wiederholen Sie die Schritte 2 bis 4, bis das Programm vollsténdig ist.

Symbol Delete (Loschen).

¢ Klicken Sie auf END PROGRAM (Programm beenden), um das Programm zu

e Um einen Befehl zu 16schen, klicken Sie auf den Befehl und dann auf das
END, beenden.

8 ¢ Klicken Sie auf VIEW (Betrachten) oder RUN (Ausfiihren), um das Programm
- oder - zu testen und Anpassungen vorzunehmen, bis das Programm einwandfrei
lauft.

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

9 H e Klicken Sie auf NEW FILE (Neue Datei).
> 3 e Klicken Sie auf SAVE (Speichern). Wenn die Datei nicht schon benannt ist,
geben Sie einen Namen fiir die Datei ein.

e Klicken Sie auf YES/OK (JA/OK), wenn Sie aufgefordert werden zu
bestatigen.
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Hinzufligen von Kommentaren zu einem Programm

Sie kdnnen lhre eigenen Kommentare zu jeder Befehlsadresszeile in einem Programm hinzuflgen.

VORAUSSETZUNGEN
O Das Programm, zu dem Sie Kommentare hinzufligen méchten, ist gedffnet.
# Klick Schritt Referenzbild
1 [ ¢ \V3hlen Sie eine leere Befehlsadresszeile aus.
A . |Command |
r |4 HINWEIS: Kommentare miissen in eine
‘ leere Zeile eingegeben werden. Wenn
Sie versuchen, einen Kommentar in eine
Zeile einzugeben, die einen Befehl enthilt,
deaktivieren Sie diesen Befehl.
2 e ° KIiCke.n.Sie auf DISABLE ADDRESS (Adresse
/7 =] deaktivieren).
R —
> e Geben Sie Inren Kommentar in das Fenster
. ‘ Enter Comment (Kommentar eingeben) ein.
e Klicken Sie zum Speichern auf OK.
3 I e+ Um einen Kommentar zu |6schen, klicken Sie
- f o] | auf den Kommentar und dann auf DELETE
‘ (Léschen).

R

72

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.



Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie | Betriebsanleitung

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.

# Klick Schritt
1

o Offnen Sie das Programm, das Sie sperren mdchten. Es sollte sichtbar sein,
wenn die Registerkarte Program (Programm) ausgewahlt wird.

e Klicken Sie auf SYSTEM SETUP (Systemeinrichtung) > OPEN (Offnen). Falls

N
.ﬂ

Syvs tem
erforderlich geben Sie das Kennwort ein.
TN ;
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 e Klicken Sie auf PROGRAM TAB.
] Enable File Swiich ¢ Klicken Sie auf HOME.

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
S E Kameraregister sehen Bediener eine gréBere Kameraansicht und kénnen

keine Kameraeinstellungen &ndern.

Camera Tab

So entsperren Sie ein Programm:

e Deaktivieren Sie LOCK PROGRAM.

e Deaktivieren Sie CAMERA TAB.
Open

Wenn LOCK PROGRAM nicht markiert ist, ist das aktuell ge6ffnete
Programm nicht gesperrt und kann geéndert werden. Wenn CAMERA TAB

nicht markiert ist, sehen Bediener die normalen priméren und sekundaren
[ Tock Program Ansichten auf der Registerkarte Kamera.

[0] Enable File Switch

Password

0] Camera Tab
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Messen eines Pfades oder Kreises auf einem Werkstlick

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

messen.

# Klick Schritt

Referenzbild

[ ]
Camera

Klicken Sie auf CAMERA (Kamera), um zum
Kamerabildschirm zu gelangen.

IIIEII L]
X- X+
QEQE

Bewegen Sie die Kamera so lange, bis der
auszumessende Bereich auf dem Werkstilick
in der Kameraansicht zu sehen ist, und
fokussieren Sie dann ggf. die Kamera.

3 p— °
=|

Um eine Linie zu messen, klicken Sie auf das

Symbol MEASURE LENGTH (Lange messen).

= .

Um den Durchmesser eines Kreises zu
messen, klicken Sie auf das Symbol
MEASURE CIRCLE DIAMETER
(Kreisdurchmesser messen).

EEEEE

Um das Messwerkzeug zu entfernen, klicken
Sie mit der rechten Maustaste auf die Mitte
von Measure Length (Ladnge messen) oder
Measure Circle (Kreis messen) und dann auf
DELETE (L&schen).

74
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Erstellen von Mustern

Die bildverarbeitungsgefiihrte Software fir die automatisierte Dosierung gibt lhnen die Méglichkeit, Muster auf
verschiedene Arten zu erstellen. Dieser Teil der Betriebsanleitung enthélt Beispiele flr die Programmierung
einiger der am haufigsten genutzten Befehlssequenzen. Verwenden Sie diese Beispiele als Richtlinie fir das
Erstellen anderer Muster. Unter “Anhang A, Command Funktion Reference” auf Seite 121 finden Sie ausfuhrliche
Informationen zu allen Befehlen. Unter “Verwendung des Symbols Example (Beispiel)” auf Seite 76 finden Sie
einige vorprogrammierte Beispielprogramme, die bereits in der DispenseMotion-Software erstellt wurden.

Beispielprogramm flir Dosierpunkt

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

2 Dispense Dot Setu 0.5 0.1

3 Dispense End Setu 100 5 5

4 Dispense Dot 0 0 0 0

5 Dispense Dot 50 50 0 90

6 Dispense Dot 20 0 0 180

7 End Program

Beispielprogramm fiir Linien und Bégen

A - |Command [1 |2 |3 |4 5 |6
|1 Z Clearance Setup 5 1
|2 Line dispense Setu 0 0 0 0 0 0
3 Line Speed 1
4 Line Start 0 0 0 0

5 Line Passing 50 0 0 0

6 Arc Point 75 25 0 0

7 Line Passing 50 50 0 0

8 Line End 0 50 0 0

9 End Program

Linienstartpunkt Linienpassierpunkt

Bogenpunkt

Linienendpunkt Linienpassierpunkt
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Erstellen von Mustern (Fortsetzung)

Beispielprogramm flir Kreis

HINWEISE:
e Die Parameter X und Y legen die Mitte des Kreises fest.

e Der Durchmesser des Kreises auf dem Werkstlick wurde mit 5,5 mm ausgemessen. Klicken Sie auf das Symbol
Measure Circle Diameter (Kreisdurchmesser messen) auf dem Kamerabildschirm, um den Durchmesser des
Kreises auf einem Werkstlick zu messen. Siehe “Messen eines Pfades oder Kreises auf einem Werkstiick” auf
Seite 74.

¢ \Verwenden Sie in einem Kreisbefehl keinen von Null verschiedenen Drehwinkel; hierdurch wird der Drehwinkel
auf 0 zurlickgesetzt, wenn der Befehl ausgeflhrt wird.

A . |Command 1 |2 13 |4 |5 I3
|1 Z Clearance Setup 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
|9 Circle 113.389  38.39 50.938 40 0 360
| |10 Step & Repeat X 5 5 5 5 1 10002
11 End Program

Verwendung des Symbols Example (Beispiel)

Eine Auswahl von vorprogrammierten Befehlssatzen ist verfligbar, wenn Sie auf das Symbol Example (Beispiel)
klicken. Sie kdnnen diese Programme als Startpunkt fur jedes Programm verwenden.

Fiducial Mark + Step Repeat

Camera Trigger

0] o) [ (W) () () [56) (B [ (= ) [ KH =l 2 Laser Detect
-y e | S Laser Height
Y Command 1 2 3 4 5 5

a2

L - ]

Laser Height + Step Repeat

A

1

2

4 Line:
s

: Line + Step Repeat

s

Dispense Dot

Dispense Dot + Step Repeat
Arc

Arc + Step Repeat

Find Mark

Find Mark + Step Repeat

Fidurial Mark

76
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Dosieren auf mehreren Werkstiicken in einem Array
Verwenden Sie die Step & Repeat-Befehle (Schritt und Wiederholung), um dasselbe Muster auf mehreren
Werkstlcken in einem Array zu dosieren.

HINWEIS: Sie kdnnen das Symbol Step & Repeat Block (Block flir Schritt und Wiederholung) verwenden, um die
Dosierung fir nicht vorhandene Werkstlicke zu deaktivieren. Siehe “Deaktivieren der Dosierung fir bestimmte
Werkstlicke in einem Array” auf Seite 78.

VORAUSSETZUNGEN

O Das System ist ordnungsgemaB eingerichtet. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf
Seite 50.

O Wenn die Nadel oder ein Element des Kopfes der Z-Achse gedndert wurde, wiederholen Sie die
Systemeinrichtung und -kalibrierung mit dem Assistenten fur Roboter-Ersteinrichtung. Siehe “Einrichten des
Systems mit dem Assistenten fur Roboter-Ersteinrichtung” auf Seite 54.

Das System befindet sich im CCD-Modus.
Mehrere Werkstticke sind korrekt auf der Fixierplatte positioniert.
Klick Schritt
¢ Klicken Sie auf die Registerkarte PROGRAM (Programm), anschlieBend auf
das Symbol Example (Beispiel), und wéahlen Sie FIND MARK + STEP REPEAT
> (Markierung suchen + Schritt wiederholen). Klicken Sie auf YES (JA), wenn Sie
aufgefordert werden zu bestatigen.

.|« 0O 0O

Ein Step & Repeat X-Beispielprogramm (Schritt und Wiederholung X) erscheint.

HINWEIS: Sie kénnen auch Step & Repeat Y (Schritt und Wiederholung
Y) verwenden, um auf mehreren Werkstlicken in einem Array zu dosieren.
Unter “Anhang A, Command Funktion Reference” auf Seite 121 finden Sie
ausflhrliche Informationen zu beiden Step & Repeat-Befehlen (Schritt und
Wiederholung).

2 jj ° ngggen Sie Qie Dosigrnadel zum erstgn Werksﬂjck in: Array gnd erstellen
-M —'@ Sie eine Markierung. Siehe “Erstellen einer Markierung” auf Seite 79, falls
erforderlich.

3 e Klicken Sie auf den FIND MARK (MARKIERUNG SUCHEN) Befehl und geben
Sie die Nummer der Markierung aus Schritt 2 ein.

4 e Klicken Sie auf die Ubrigen Befehle und geben Sie die passenden Parameter fur
Ihr Array ein. Unter “Anhang A, Command Funktion Reference” auf Seite 121
finden Sie ausfihrliche Informationen zu Befehlen.

5 ¢ Klicken Sie auf END PROGRAM (Programm beenden), um das Programm zu
END beenden.

6 e Testen Sie das Programm und nehmen Sie Anpassungen vor, bis das
- oder - Programm einwandfrei lauft.

A . Command |1 |2 3 4 5 6
1 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 Line End 0 10 0
11 Step & Repeat X 10 10 2 2 1 10001
12  End Program
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Deaktivieren der Dosierung fur bestimmte Werkstiicke in einem Array

Sie kdnnen das Symbol Step & Repeat Block (Block fiir Schritt und Wiederholung) verwenden, um die Dosierung fiir
bestimmte Werkstlcke in einem Array zu aktivieren oder zu deaktivieren.

HINWEIS: Verwenden Sie die Step & Repeat-Befehle (Schritt und Wiederholung), um ein Programm zu erstellen, das
dasselbe Muster auf mehreren Werkstlicken in einem Array dosiert. Siehe “Dosieren auf mehreren Werkstiicken in
einem Array” auf Seite 77.

VORAUSSETZUNGEN

O Das System ist ordnungsgemaB eingerichtet. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf
Seite 50.

O Das System befindet sich im CCD-Modus.

O Mehrere Werkstilicke sind korrekt auf der Fixierplatte positioniert.

O Das richtige Step & Repeat-Programm (Schritt und Wiederholung) fir das Array auf der Fixierplatte ist gedffnet.
# Klick Schritt

1 e Stellen Sie sicher, dass der Programmbildschirm gedffnet ist.
rogram

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

Das Fenster Run Block Select (Blockauswahl starten) erscheint.

Um die Dosierung fir bestimmte Werkstlicke zu deaktivieren, klicken Sie auf
die Werkstlickpositionen im Fenster. Ausgewahlte Stellen erscheinen nach dem
Deaktivieren in rot.

- Grin: Aktiviert
- Rot: Deaktiviert

Lassen Sie das Fenster Run Block Select (Blockauswahl starten) wahrend der
Dosierung offen.

HINWEIS: Nachstehend unter “Funktion der Symbole im Fenster Run Block
Select (Blockauswahl starten)” finden Sie Informationen zur Funktion der
Symbole im Fenster Run Block Select (Blockauswahl starten).

4 e Wenn die Dosierung abgeschlossen ist, schlieBen Sie das Fenster Run Block
Select (Blockauswahl starten). Das System setzt jede deaktivierte Auswahl
zurick.

FlE]ER]E

w
I &
z
£
i
g
&
[ ]

x CEEE v BRI socro

Funktion der Symbole im Fenster Run Block Select (Blockauswahl starten)

Ilcon Name Icon Funktion

Refresh (Aktualisieren) Aktualisiert das Fenster.

Selec_t. Entity (Einheit 0 Wahlt eine Gruppe von Blocken aus.
auswahlen)

Cancel Select (Auswahl % Hebt jede Auswahl auf

aufheben)

Toggle Select (Auswahl Schaltet einen ausgewahlten Block
umschalten) zwischen Aktiviert und Deaktiviert um.
Run Block Select D’ Startet die aktuell ausgewahlten und
(Blockauswahl starten) aktivierten Blocke.
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Erstellen einer Markierung

Erlauterungen zu Markierungen finden Sie unter “Uber Markierungen” auf Seite 25. Wenn Sie
Referenzmarkierungen in einem Programm zur Uberpriifung der Ausrichtung eines Werkstilickes verwenden
mdchten, missen Sie mindestens zwei Markierungen erstellen.

VORAUSSETZUNGEN

O Das System ist ordnungsgemaB eingerichtet. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf
Seite 50.

O Wenn die Nadel oder ein Element des Kopfes der Z-Achse geédndert wurde, wiederholen Sie die
Systemeinrichtung und -kalibrierung mit dem Assistenten fiir Roboter-Ersteinrichtung. Siehe “Einrichten des
Systems mit dem Assistenten flir Roboter-Ersteinrichtung” auf Seite 54.

O Das System befindet sich im CCD-Modus.
# Klick Schritt Referenzbild

1 ¢ Klicken Sie auf CAMERA (Kamera), um zum
Kamerabildschirm zu gelangen.

2 e Fokussieren Sie das Bild. Unter “Kamera” auf
Seite 16 finden Sie bei Bedarf Anweisungen
zum Fokussieren der Kamera.

3 e Klicken Sie auf SETUP, um zu den Offset Feldern
S |, [ des Kamerabildschirms zuriick zu kommen.

e Klicken Sie auf SET (Einstellen) neben Workpiece
Focus (Werkstick-Fokus) im Offset-Bereich des
Kamera-Einrichtungsbildschirms.

4 e Klicken Sie auf die Registerkarte CAMERA
(Kamera).

el
EpE
g

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

e
B

6 ‘ ¢ Klicken und halten Sie die Mitte der roten Box
gedrickt, 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 dem
Center Ziel zu zentrieren.

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Erstellen einer Markierung (Fortsetzung)

# Klick Schritt Referenzbild
% ¢ Klicken Sie auf einen Speicherplatz in der Mark
Library, um die Markierung zu speichern; klicken
> Sie dann auf TEMPLATE, sobald das Template

Match Fenster erscheint.
Template

Das System speichert Markierungen in der
Markierungsbibliothek.

HINWEIS: Falls es auf dem Werkstlick viele
Bereiche gibt, die der gespeicherten Markierung
entsprechen, kdnnen Sie Feineinstellungen
vornehmen, wie die Kamera Markierungen
findet und auswertet. Klicken Sie BEREICH

und sehen Sie unter “Erhdhen der Genauigkeit
von Markierungssuchvorgéngen” unten fur
Detailinformationen nach.

Sie kdnnen jede Markierung in der ommicit, il WR PN TN | =
Markierungsbibliothek innerhalb eines Find Command  Find Mark -
Mark- (Markierung suchen) oder Fiducial Mark Perameter fnput
(Referenzmarkierung)-Befehls angeben, indem X0 e

Sie die Markierungsnummer (Nr.) im Parameter- Y: 0 mm
Eingabefenster eingeben. Siehe “Verwenden z 0 mm

von Markierungen oder Referenzmarkierungen in |

einem Programm” auf Seite 83.
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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.

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.

>1

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.

HINWEIS: Um das System zu b

 Fixed Accelerate. Pagel Page2 |

veranlassen, die mit jeder Markierung ovesoo [T Vedorce 15| EmgSion Ot )| ook k2

. comPportoflight 2 OuputPortofGue [ 1. | 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
des Systems langsamer. Siehe “So
zeigen Sie die Experteneinstellungen an”
auf Seite 46.

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

Axis amount ~System Unt —|  Machine Model

C 4y || € mm€ inch :lv
c2 oo
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Erhéhen der Genauigkeit von Markierungssuchvorgangen

Wenn das Werkstlick viele Bereiche aufweist, die der von Ihnen gespeicherten Markierung &hneln, kdnnen Sie die
Funktion Area (Bereich) im Fenster Template Match (Vorlagenabgleich) verwenden, um mit einer Feinabstimmung
festzulegen, wie die Kamera diese Bereiche gegenliber dem gespeicherten Markierungsbild auswertet. Dies erhdht
die Genauigkeit, mit der das System Markierungen sucht.

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 111. Bedienungshinweise
finden Sie im OptiSure-Handbuch.

VORAUSSETZUNGEN
O Das System befindet sich im CCD-Modus.

O Die Markierung, fir die Sie eine Feinabstimmung vornehmen mdéchten, ist in der Markierungsbibliothek
gespeichert.

# Klick Schritt Referenzbild
¢ Klicken Sie auf CAMERA (Kamera), um zum
Kamerabildschirm zu gelangen.
2 EREE T ¢ Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf ein
i beliebiges Bild in der Markierungsbibliothek und

N o wahlen Sie PROPERTY (EIGENSCHAFTEN).

Das Fenster Template Match (Vorlagenabgleich)
erscheint.

¢ Klicken Sie auf AREA (Bereich).

e Unter “Vorlagenabgleich- und Bereichsfenster”
auf Seite 40 finden Sie Informationen,
wie Sie mit dem Fenster Area (Bereich) eine
Feinabstimmung vornehmen kénnen, wie
die Kamera nach dem Bild sucht und dieses
gegenuber anderen &hnlichen Bereichen auf dem
Werkstlick auswertet.
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Verwenden von Markierungen oder Referenzmarkierungen in einem
Programm

Verwenden Sie den Markierungsbefehl in einem Programm wie folgt:
e Um zu bestétigen, ob ein Werkstlick vorhanden ist oder nicht.
e Um zu bestéatigen, dass das richtige Werkstiick vorhanden ist.
e Um die XY-Position eines Werkstlcks zu prtfen.
Verwenden Sie zwei Referenzmarkierungen in einem Programm wie folgt:
e Um die Dosiernadel in einen bestimmten Zielbereich auf dem Werkstiick zu bewegen.

¢ Um die XY-Ausrichtung eines Werkstlicks zu prifen. Das System passt das Programm automatisch an, um
eventuelle Anderungen in der Ausrichtung auszugleichen.

VORAUSSETZUNGEN
O Das System ist ordnungsgemaB eingerichtet. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf
Seite 50.
O Das System befindet sich im CCD-Modus.
# Klick Schritt
e Stellen Sie fest, ob sie eine oder zwei Markierungen erstellen miissen und
erstellen Sie dann diese. Zum Vorgehen der Erstellung von Markierungen
siehe “Erstellen einer Markierung” auf Seite 79.
2 ZMZM e Geben Sie einen Find Mark-Befehl (Markierung finden) oder zwei Find
X- X+ . . . . . .
QQ Fiducial Mark-Befehle (Referenzmarkierung finden) zu Beginn eines
Programms ein.
3 e Wenn das Programm einen Step & Repeat-Befehl (Schritt und Wiederholung)
enthalt, verwenden Sie die Mark Adjust (Markierung einstellen)- oder Fiducial
Mark Adjust (Referenzmarkierung einstellen)-Befehle.
4 e Sehen Sie sich zur Orientierung das nachstehende Beispielprogramm an.
A : [Command [1 [2 |3 (4 [5 [6
|1 Z Clearance Setup 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
| |6 Mark Adjust
|7 Dispense Dot 113.389  38.39 50.938
| |8 Dispense Dot 113.224  38.3%4 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 2
|5 Line dispense Setu 0.5 2 06 1.5 3 0.7
L Dispense End Setu 100 5
|7 Line Speed 10
|8 Line Start 0 0 0
(9 Line Passing 10 0 0
| |10 Line End 0 10 0
| |11 Step & Repeat X 10 10 2 2 1 10001
| [12  EndProgram
13
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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 ordnungsgemaB eingerichtet. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf
Seite 50.

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
Werkstlucken 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

Klicken Sie auf CAMERA, um zum
Kamerabildschirm zu gelangen.

Fokussieren Sie das Bild. Unter
“Kamera” auf Seite 16 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
Werkstick.

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]
far Width (Breite) und Height (H6he) ein I

(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

8 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” auf Seite 86 fort.

Verwenden des Edge Adjust (Randanpassung) Befehls in einem Programm

# Klick Schritt Referenzbild
1

e Flgen Sie vier Find Mark (Markierung suchen)
Befehle am Anfang des Programms ein, einen

D= W W (][O [se] By I =4 @) (=
B

A \ Command

— ‘ flr jedes im vorherigen Verfahren erstellte
Markierungsbild.
2 [ e [(igen Sie nach den Find Mark (Markierung
- f  Command suchen) Befehlen einen Edge Adjust
‘ (Randanpassung) Befehl ein.

Sie kdnnen das unten aufgefihrte
Beispielprogramm als Richtlinie verwenden.

D:\Save\Edge adjust trig mark.SRC
A Command 1 12 3 |4 |5 6 =
1 Z Clearance Setup 0 1
2 Label 3
3 Find Mark 204.714 123315 16.755 41
4 Find Mark 222.827 123.14 16.755 42 E
5 Find Mark 189.206 135.573 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 122681 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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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie | Betriebsanleitung

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 benétigt,
wenn das System entlang einer gebogenen Linie dosieren soll.

VORAUSSETZUNGEN

O Das System ist ordnungsgemaB eingerichtet. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf
Seite 50.

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.

¢ 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 16 finden Sie bei
Bedarf Anweisungen zum Fokussieren
der Kamera.

e 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 Werkstlck gewechselt
wird.

e Doppelklicken Sie auf das Fadenkreuz & mirgror o I PG
in der Mitte des roten Rechtecks und otk conory
geben Sie dann die gewlinschten Werte o e [[cone ]
fr Width (Breite) und Height (H6he) ein T
(z. B. 20 und 60). 20 L Unit: Pixel

3

¢ Klicken Sie auf OK, um die Werte zu e —
speichern. ==l

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 flir die Breite muss

gleich der zuvor angegebenen Breite
OK
> >

sein (in diesem Beispiel 20).
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 87 abgeschlossen haben.

# Klick Schritt Referenzbild

1 D:\Save\Mark Allow.SRC e mussen Sie die ersten Befehle des
A Command o H = H
T Prggrgmms elnfugep. Ein vqllstandlges
2 Camera Trigger Beispielprogramm finden Sie unter
3 Label

“Beispielprogramm mit den Find Mark
(Markierung suchen), Mark Follow
(Markierung folgen) und Mark Follow
Adjust (Markierung folgen einrichten)
Befehlen” auf Seite 92.

HINWEIS: Bei Bedarf kann der Camera
Trigger (Kamera-Ausloser) Befehl
verwendet werden.

Fortsetzung auf der nédchsten Seite
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie | Betriebsanleitung

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
2 D:\Save\Mark Allow.SRC e Figen Sie einen Find Mark BT C oL e T
e = (Markierung suchen) Befehl flr die im ] ——
2 Camera Trigger vorangegangenen Verfahren erstellte i o
= Markierung hinzu. Stellen Sie sicher,
5  Step & RepeatX \ dass Sie die Nummer der Markierung =
>g._« eingeben. = .
Command  Step & Repest X * Fligen Sie einen Step & Repeat X Schritt e KE
B mm & Wiederholung X) Befehl ein und legen -
vormet 3 . Sie die Parameter fir dieses Beispiel
‘ Columns (x): 42 fest:
s th:pZ)h : - Die Werte X OFFSET (X-OFFSET)
- und Y OFFSET (Y-OFFSET) stellen
EL‘M 1 die Lange und die horizontale oder
| ) vertikale Ausrichtung der Linie dar.
- Der Wert fir 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 flir 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.
3 jﬂ ° Beyvegen Sie die Kamgrg auf die linke
== E = Seite der gebogenen Linie und geben
> Sie einen Line Start (Linienstart) Befehl
7 Label ein.
8 Line Start
g A
4 5 [Label ) ¢ Wahlen Sie den zuvor erstellten Find
> |4 [Find Mark\ Mark (Markierung suchen) Befehl (in
> diesem Beispiel Zeile 4).
] e Klicken Sie auf MOVE (BEWEGEN).
5 8  Line Start ¢ Fugen Sie in die nichste leere Adresse
L (in diesem Beispiel Zeile 9) einen Line
\ > Passing (Linientbergang) Befehl ein.
O,mm,, e Pasiny e Geben Sie die gleichen Koordinaten wie
Famnee ot fur den Find Mark (Markierung suchen)
S Befehl ein (in diesem Beispiel Zeile 4).
Z: 16.755 mm

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie | Betriebsanleitung

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

6

:9 Line Passing

10  Step & Repeat X
11 \ >

Command Edit

Command  Step & Repeat X

‘ Parameter Input

X Offset:

»

Y Offset:

©

Columns (x):

'S

2
Rows (y): 1

1.8 Path 2N Path 2
change |

mm

mm

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.

Line Start

110 Line Passing

8
:'. 9
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)

# Klick Schritt Referenzbild
Lo e ] e Bewegen Sie die Kamera auf die rechte  SeuwncLmr=a:
o Lilz g 2
@% Seite der gebogenen Linie und fligen | -
> Sie einen LINE END (LINIENENDE)
50 Line Passing Befehl ein.
|51 Line Passing
22 Marichalow e Figen Sie einen END PROGRAM
- *® (PROGRAMMENDE) Befehl ein.
12 * Kehren Sie zum Fenster PROGRAM (PROGRAMM) zuriick und klicken Sie dann
S - auf RUN (AUSFUHREN), um das Programm zu testen.
Das System sollte zu dem fir 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 ausgefiihrt wird.
- Da die Linie fur dieses Beispiel ziemlich gerade ist, funktioniert dieses
Programm an dieser Stelle nur mit einem Mark Follow (Markierung folgen)
Befehl. Fur engere Kurven wird der Mark Follow Offset (Markierung folgen
Offset) Befehl benétigt. Fahren Sie mit dem nachsten Schritt fort, um zu
erfahren, wie Sie den Mark Follow Offset (Markierung folgen Offset) Befehl fur
engere Kurven verwenden kdnnen.
183 9 MarkFollow

10 Line Passing
11 Mark Follow Offset

12 Line Passing

13 Mark Follow Offset
14 Line Passing \>

aaaaaaaaaa

Command  Mark Follow Offset S
‘ Parameter Input
X 0 mm
=1 mm
} Cancel |

Wenn der Bedarf fiir eine Linie mit einer oo sre-a: s
engeren Kurve besteht: = B

e Flgen 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 Fligen Sie bei Bedarf weitere MARK
FOLLOW OFFSET (MARKIERUNG
FOLGN OFFSET) Befehle ein, um
das gewtunschte 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
mdglicherweise 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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Einrichten von automatischer Reinigung, Programmzyklusgrenzen
oder Grenzen der Fliissigkeitslebensdauer

Der System-Einrichtungsbildschirm enthalt die folgenden automatischen Funktionen, die auf jedes Programm
angewendet werden kénnen. Diese Funktionen arbeiten nur korrekt, wenn die folgenden Bedingungen erfiillt sind:
e Das Kontrollkdstchen Enable (Aktivieren) fiir die jeweilige Funktion ist mit Hakchen versehen.
e Das Programm ist gesperrt (siehe “Wie sperre oder entsperre ich ein Programm?” auf Seite 73).

Funktion Bildschirmausschnitt | Beschreibung
Auto Purge Wenn Auto Purge (Automatische Reinigung) aktiviert ist, fihrt das System in
- Auto Purge - \ . e >
(Automatische der Parkposition eine automatische Reinigung entsprechend den eingegebenen
Reinigung) Interval 10 Werten fir Interval (Intervall) und Duration (Dauer) durch:
Duration 1 ¢ Interval (Intervall): Gibt an, wie lange das System stillstehen muss (START-
Taste des Roboters nicht gedriickt), bevor die automatische Reinigung beginnt.
Enabl S
s ) e Duration (Dauer): Gibt in 1-Sekunden-Intervallen an, wie lange das System
reinigt.
BEISPIEL: Wenn die automatische Reinigung mit den links abgebildeten Werten
aktiviert ist, bringt das System alle 10 Sekunden an der festgelegten Parkposition
fir 1 Sekunde Flussigkeit auf.
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 (Pro- L. Wenn Run Limit (Programmzyklusgrenze) fir ein Programm aktiviert ist, wird die
grammzyklus- Run Limit Anzahl der Programmdurchlaufe (Programmzyklus) entsprechend der fir Amount
grenze) Amount 0 (Menge) und Count (Anzahl) eingegebenen Werte begrenzt:
Count 0 e Amount (Menge): Gibt an, wie oft ein Programm laufen kann.
e Count (Anzahl): Gibt an, wie oft ein Programm gelaufen ist.
] Enable (Anzahi) gramm 9
Um Count (Anzahl) auf 0 zuriickzusetzen, klicken Sie auf RESET
(ZURUCKSETZEN).
Fluid Working Wenn Fluid Working Life (FlUssigkeitslebensdauer) aktiviert ist, wird die maximale
Life (Flussigkeit- Fluid Working Life Anzahl von Minuten eingestellt, fiir welche die Flussigkeit im System verbleiben
slebensdauer) Max Duration sollte (auch als Verarbeitungszeit bezeichnet). Wenn der fir Max Duration
; (Maximaldauer) eingegebene Wert erreicht ist, gibt das System einen Hinweis,
0 Minute
- unterbricht aber nicht den Betrieb.
[[] Enable Um Max Duration (Maximaldauer) auf 0 zurlickzusetzen, klicken Sie auf RESET
(Zurticksetzen).

VORAUSSETZUNGEN

O Das System ist ordnungsgemaB eingerichtet. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf Seite 50.

O Das Programm, in dem Sie die Einstellungen fiir Auto Purge (Automatische Reinigung), Run Limit (Programmzyklusgrenze) oder

Fluid Working Life (Flussigkeitslebensdauer) anwenden mdchten, ist vollstdndig und arbeitet ordnungsgemas.

# Klick Schritt

1 - * Klicken Sie auf PROGRAM (Programm) > OPEN (Offnen), um das zu
S F aktualisierende Programm zu &ffnen.

2 Sy tem ¢ Klicken Sie auf SYSTEM SETUP (Systemeinrichtung) und dann auf OPEN
. Ofnen).

3 e Nehmen Sie die Einstellungen fiir Auto Purge (Automatische Reinigung), Run
Limit (Programmzyklusgrenze) oder Fluid Working Life (FlUssigkeitslebensdauer)
geman der vorstehenden Tabelle vor.

4 e Aktivieren Sie das Kontrollkdstchen ENABLE (Aktivieren) fir die Funktion, die Sie

Enable ’
fiir das gedffnete Programm aktivieren méchten.

5 e Sperren Sie das Programm (siehe “Wie sperre oder entsperre ich ein
Programm?” auf Seite 73).

6 ¢ Um einen Programmzyklus erneut zu starten, nachdem die Werte fur Run Limit

(Programmzyklusgrenze) oder Fluid Working Life (Flissigkeitslebensdauer)
Uberschritten wurden, wiederholen Sie die Schritte 1-2, geben Sie das Kennwort
ein und klicken Sie dann auf RESET (Zuriicksetzen).
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Verwenden des Punkt-Offsets zur Einstellung aller Punkte in einem
Programm

Durch Klicken auf das Symbol Point Offset (Punkt-Offset) kdnnen Sie alle Punkte in einem Programm aktualisieren,
wenn sich die Position des Werkstlicks gedndert hat.

VORAUSSETZUNGEN

O Das System ist ordnungsgemaB eingerichtet. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf
Seite 50.

O Das zu aktualisierende Programm war korrekt und funktionierte einwandfrei, bevor die Werkstlickposition
geandert wurde.

# Klick Schritt
- e Klicken Sie auf PROGRAM (Programm) > OPEN (Offnen), um das zu
S e aktualisierende Programm zu 6ffnen.
2 e e Klicken Sie auf das Symbol POINT OFFSET (Punkt-Offset).
Y+ =
Z {. Das Offset-Fenster erscheint.
3 ¢ Vergleichen Sie die vorherige XYZR-Position eines Punktes im Programm mit
der neuen XYZR-Position und bestimmen den Offset-Betrag fir jeden XYZR-
Wert.
4 Offset x e Geben Sie die Offset-Werte in die Felder X, Y und Z des Offset-Fensters ein
X o und aktualisieren Sie die anderen Felder in diesem Fenster wie folgt:
Y 0 - Um die XYZR-Offset-Anderungen auf einen bestimmten Adressbereich
im Programm zu begrenzen, geben Sie den Adressnummernbereich unter
Zo RANGE (Bereich) ein.
- Um alle Adressen im Programm auszuwahlen, klicken Sie auf SELECT ALL
Range Unit: mm (Alle auswéhlen).
1 - L - Um nur einen bestimmten Befehlstyp auszuwahlen, verwenden Sie das
Dropdown-Menii. Ansonsten behalten Sie fiir dieses Auswahlfeld die
Einstellung EMPTY (Leer) bei.
l OK l l Cancel l BEISPIEL: Die XYZR-Koordinaten eines Punktes waren 1, 2 und 3. Die neuen
XYZR-Koordinaten desselben Punktes lauten nun 6, 7 und 8. Da der Offset-

Betrag fir jeden Punkt gleich 5 ist, geben Sie 5 in die Felder X, Y und Z des
Offset-Fensters ein.

HINWEIS: Unit: mm (Einheit: mm) zeigt die in Befehlen verwendete
MaBeinheit an. Dieses Feld ist nicht bearbeitbar.

5 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 |, PICO-Treiberinstallation” auf
Seite 176.

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 |, PICO-
Treiberinstallation” auf Seite 176, 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 wahlen Sie PICOTOUCH, um = e
& P das Fenster Pico Touch Remote Control zu o EEaEME -
U\timusPIus\ offnen. el

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 96.

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 97 fort.
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Einstellen der PICO-Parameter mithilfe von DispenseMotion

(Fortsetzung)

Bearbeiten einer vorhandenen PICO-Datei

#

Schritt

Referenzbild

PicaTouch
U\timusPIus\
7197PCP-DIM controller 1
7197PCP-DIN controller 2

Klicken Sie auf PROGRAM, dann mit der
rechten Maustaste auf das Symbol PICO
TOUCH und wéhlen Sie PICOTOUCH, um
das Fenster Pico Touch Remote Control zu
offnen.

Do) 6 [ (O] (] B = ) (L B 6
el

3
Y

.o -

HEEREEE

ICICEE2pAE ¢
| =]1]./

Klicken Sie auf OPEN (OFFNEN), um die Datei, die Sie bearbeiten méchten, zu
offnen.

2 W| Heaters ‘ Ramp |

%

Klicken Sie auf die Registerkarte fur die Einstellungen, die Sie bearbeiten
md&chten (Valve (Ventil), Heaters (Heizungen) oder Ramp (Rampe)).

N A

Klicken Sie auf die Schaltflache fiir den Parameter, den Sie bearbeiten
mochten, und geben Sie die gewlinschte Einstellung ein. Einzelheiten zu den
Einstellungen finden Sie in der Bedienungsanleitung des Topch Controllers.

Klicken Sie auf SAVE AS (SPEICHERN UNTER,).

HINWEIS: Jedes Mal, wenn Sie eine Anderung vornehmen und auf SAVE AS
(SPEICHERN UNTER) klicken, missen Sie die vorhandene Datei (iberschreiben
oder eine neue Datei erstellen.

Fahren Sie mit dem Auswéhlen 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

Pico Touch Remote Control
& ld | connect

[Valve | Heaters | Ramp |

Dispenseing Parameters

COUNT

PULSE FREQ(Hz):

POWER

a
-
a
=
L52]

Sie mit “So verwenden Sie den Befehl Pico Touch-Parameter aufrufen in einem
Programm?” auf Seite 97 fort.

£ Pico Touch Remote Control E|
(| comnect = e comect

Valve ‘ Heaters HF!emp ‘

RAMP

Vo |[Fowm | o |
HEATERS

Temperature Parameters

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
1 ¢ Klicken Sie auf die Registerkarte PROGRAM i SRS 1 :
> CALL (PROGRAMM). = o a
PICO TOUCH o Doppelklicken Sie auf die Adresszeile, in der ‘ s
PARAMETER Sie die gespeicherten PICO Touch Controller-
Einstellungen implementieren mdchten, und
wahlen Sie CALL PICO TOUCH PARAMETER. e
2 e Geben Sie in das Feld FILE NUMBER [[Commend B e
XXXXXXXX > (DATEINUMMER) den Namen der *.pico-Datei Command  [Call Pico Touch Parameter -
ein, die die PICO Touch Parameter enthélt, die Peremeter Taput
vom System verwendet werden sollen. File Numoer

HINWEIS: Die fiir die Dateinummer

eingegebenen Daten missen genau mit dem b
*.pico-Dateinamen Ubereinstimmen. I

e Klicken Sie zum Speichern auf OK. I |

HINWEIS: Es kdnnen 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 fiir das laufende Programm als auch

bei der Aktualisierung des Topich Controller
Bildschirms.
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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 lGiber 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.

VORAUSSETZUNGEN

O Ein UltimusPlus-Dosiersystem, das fir 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 Pk tlalehle A -
s rechten Maustaste auf das PICO TOUCH- oI -
Symbol und wéhlen Sie ULTIMUSPLUS, i
Ey R um das UltimusPlus-Fenster zu &ffnen.

UltirmusPlus
7197PCP-DIN aller 1

7197PCP-DIN controller 2 = oo EEEE o~ -
2 IP 1927681040 e Geben Sie die IP-Adresse des UltimusPlus =
angeschlossenen UltimusPlus-Dispensers
ein P 192.168.10.40
o Klicken Sie auf CONNECT. =

Time (s)  Pressure(pei) Vacuum (inH20)

00001~  10~100 0~18

oK [7] 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

8 mi-

Time (5)  Pressure(psi) Yacuum (inH20) °

00001~ 10~100 0~18

OK [C] Steady Mode

futo change setup

Wahlen Sie die Programmnummer, die Sie hinzufligen/anpassen méchten, aus
dem Dropdown-Ment PROG.

FlUhren Sie einen der folgenden Schritte aus:

- Klicken Sie auf READ, um die derzeit im UltimusPlus-Dispenser
gespeicherten Einstellungen fir Zeit, Druck und Vakuum zu verwenden,
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 Ausldsesignal 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.

Wiederholen Sie diese Schritte fir alle UltimusPlus-Dosierprogramme, die Sie
hinzufigen / anpassen mdchten.

4 [ Auto change setup ]

(Optional) Um das System so einzurichten,
dass es die Dosierprogramme automatisch
auf der Grundlage der Anzahl- oder

Zeitwerte eines Programms oder auf : R
der Grundlage eines Eingangssignals e i )
umschaltet, klicken Sie auf AUTO CHANGE = ¢ . S
SETUP B o [ (7 o | [ fal el ] MENENEDNE gmy
Das Fenster UltimusPlus Auto Setup wird

gedffnet.

Gehen Sie zu “Eingeben von Einstellungen
in das UltimusPlus Auto-Setup-Fenster” auf
Seite 100, um die Bedingungen fur den
Programmwechsel einzugeben. RETURN
HIER, um fortzufahren.

SchlieBen Sie das UltimusPlus Auto-Setup-Fenster.

6 UltimusPlus ] ‘ .

SchlieBen Sie das UltimusPlus-Fenster.

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 101.
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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

>

ULTIMUSPLUS
PROG. NO. SET

/ ULTIMUSPLUS
PROG. NO. AUTO

¢ Klicken Sie auf die Registerkarte PROGRAM

e Doppelklicken Sie am Anfang des
Dosierprogramms auf eine leere Adresszeile und
wahlen Sie ULTIMUSPLUS PROG. NO. SET oder
ULTIMUSPLUS PROG. NO. AUTO.

3w WO EEEWEEEE
& wary B

:
X >

e Wenn Sie den Befehl UltimusPlus-Prog. Nr. Set
verwenden, gehen Sie wie folgt vor:

- Geben Sie in das Feld PROGRAM NUMBER
die Nummer des UltimusPlus-Programms ein,
das Sie verwenden mdéchten.

- 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
Seite 100).

HINWEIS: Mehrere UltimusPlus Prog. Nr. Set /
UltimusPlus Prog. Nr. Auto-Befehle kdnnen in
demselben Programm vorhanden sein. Wenn
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.

Command Edit ) =

UltimusPlus Prog.No Set ']

Parameter Input

Command

Program No:

ance
|

or

UltimusPlus Prog.No Auto &

Command

|

~Parameter Input

Cancel
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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.

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.

So richten Sie 7197PCP-DIN-NX-Programme in der DispenseMotion Software ein

# Klick Schritt Referenzbild
1 . ¢ Klicken Sie auf PROGRAM, dann mit der e e -
o ., rechten Maustaste auf das PICO TOUCH- g -
Symbol und wéhlen Sie 7197PCP-DIN ; \EEREE;
] 5 N
L g CONTROLLER 1 oder 7197PCP-DIN A
UtimusPlus CONTROLLER 2 (wie zutreffend), um das . 'f"fw_
FLSTRCE-DIN contrclr 1 Fenster 7197PCP-DIN-Controller zu &ffnen. ‘7 B e
7197PCP-DIN controller 2\ 3]sl EE - I
2 [P 192.165.10.53 PORT 9000 e Geben Sie die IP-Adresse des [ a1 71972CP-DIN controlier 1 E=TFe
angeschlossgnen 7197PCP-DIN-NX N p 165 1055 T o
Controllers ein.
Frogram E]
e Klicken Sie auf CONNECT.
Frogram Type Line -
RPM 1
Analog On O Analog Off ©
Analog 10V RPM ]
Analog OV RPM 4]
Dispense Volume (mL) = 0.00L |
Reverse % 0
Correction Factor 010 |
Dispense Time (ms) = i :
op
Density (g/cm3)3) = 0,010
Weight (g) = po10f
Furge RFM = 0

Fortsetzung auf der ndchsten 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 IP 192.168.10.53 PORT 9000
Program Save Load

e Wahlen Sie die Programmnummer, die Sie hinzufigen/anpassen mdchten, aus
dem Dropdown-Meni PROGRAM.

bogam e [Line - e Klicken Sie auf LOAD. Das System l&dt das Programm, einschlieBlich der
S t aktuellen Programmeinstellungen.
Analog Cn © Amnalog Off © . . . . " . .
solog 10V REL . e Wenn Sie die Einstellungen dndern méchten, gehen Sie wie folgt vor:
g @0 G P - Nehmen Sie die Anderungen im Fenster 7197PCP-DIN Controller vor.
00l mL ©005mL © 0.15mL X X
n ) n - Klicken Sie auf SUBMIT (am unteren Rand des Fensters).
Dispenge Volume (mL)=  0.001 =
Reverse % 0 - Klicken Sie auf SAVE (neben der Schaltflache Laden).
T < * Wiederholen Sie diese Schritte fiir alle 7197PCP-DIN-NX Controller-
ispense Time (ms) = z . . . . "
N T R Programme, die Sie hinzufligen / anpassen mdchten.
Weight () = 0,010/
Purge RPM = 0 Submit
4 [ e onovetes S i o SchlieBen Sie das Fenster.

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 104.
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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

After the system is installed and programmed, the only actions
required from the operator are to switch on the system, run the
program for the workpiece, and shut down the system at the end
of the work period.

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:
e Monitor
e DispenseMotion Controller
e Lichtsteuerung
Warten Sie, bis alle Windows-Startvorgdnge abgeschlossen
sind.

2. Vergewissern Sie sich, dass die NOT-AUS-Taste nicht

aktiviert ist: Ist dies der Fall, drehen Sie die Taste im 2
Uhrzeigersinn, um sie zu deaktivieren. Y o
e 9 Ll © EMERGENCY
TEACH PENDANT svcusB STOP
3. Schalten Sie die Stromversorgung des Roboters ein. 3
) e,

Warten Sie, bis der Startvorgang des Roboters
abgeschlossen ist. Sie horen eine Reihe von Pieptdnen und
dann blinkt die griine START-Taste auf der Vorderseite des
Roboters kontinuierlich.

®
Ext. Control  Power Inet
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Betrieb (Fortsetzung)

Startroutine (Fortsetzung)

4. Doppelklicken Sie auf das Symbol DispenseMotion, um die

h Dispen.
Dosiersoftware zu starten. S bl

Motion™

5.  Wenn die Aufforderung CLICK HOME BUTTON erscheint,
klicken Sie auf die HOME-Taste. =

| =11 8] o of b m o gl el Gl

HINWEIS: Alternativ kdnnen Sie auch die griine START-
Taste am Roboter driicken.

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

6. Aktivieren Sie das Dosiersystem, einschlieBlich des Ventil
Controllers. Lesen Sie nach Bedarf die Betriebsanleitungen
des Dosierequipments.

Ausflihren eines Programms

1. Offnen Sie die Programmdatei fiir Inre Anwendung.

2. Positionieren Sie das Werkstiick ordnungsgemaB auf der
Arbeitsflache. Not-Halt-Taster

3. Driicken Sie die START-Taste an der Vorderseite des
Roboters

oder

klicken Sie am Monitor auf AUSFUHREN |-|

4. Wenn nétig, sehen Sie in den Handbliichern des
Dosiersystems nach, um Material an die Dosiernadel zu START
bringen. Knopf

5.  Wenn ein Notfall eintritt, drlicken Sie den Not-Halt-Taster.
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Ausfiihren eines Programms durch Scannen eines QR-Codes

VORAUSSETZUNGEN

O Scannen von QR-Codes ist aktiviert. Siehe “Anhang D, Einrichten der QR-Code-Scanfunktion” auf Seite 162
zum Aktivieren der QR-Code-Scanfunktion.

O Ein QR-Code befindet sich auf der Arbeitsflache des Roboters und ist einem Programm zugeordnet. Siehe
“Anhang D, Einrichten der QR-Code-Scanfunktion” auf Seite 162 zur Zuordnung eines QR-Codes zu einem
Programm.

1. Positionieren Sie das Werkstlick ordnungsgemaB auf der Arbeitsflache.

2. Dricken Sie die START-Taste auf der Vorderseite des Roboters oder klicken Sie auf dem Monitor auf RUN
(Ausfihren).

Das System bewegt sich zur vorgegebenen Position, an der sich der QR-Code befindet, scannt den QR-Code,
6ffnet das zugeordnete Programm und fihrt es aus.

Ausfiihren eines Programms durch Scannen eines Barcodes

VORAUSSETZUNGEN

O Fir das Werkstlck wird ein Barcode erstellt (entweder auf dem Werkstlick selbst oder auf einem
Referenzdokument).

O Der Nordson EFD Barcode-Scanner wird an einen USB-Anschluss des DispenseMotion Controllers
angeschlossen. Die Teilenummer finden Sie unter “Barcode-Scanner” auf Seite 111.

O 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 165.

1. Positionieren Sie das Werkstiick ordnungsgemaB auf der Arbeitsflache.
2. Verwenden Sie den Barcode-Scanner, um einen Barcode zu scannen.

3. Driicken Sie die Taste START auf der Vorderseite des Roboters oder klicken Sie auf RUN auf dem Monitor.

Das System 6ffnet sich und fuhrt das entsprechende Programm aus.

Pause wahrend eines Dosierzyklus

Driicken Sie jederzeit die START-Taste, um das System wahrend eines Dosierzyklus an der aktuellen Position
anzuhalten.

HINWEIS: Wenn das System anhalt, wéhrend das Dosiergerat gedffnet ist, wird die Integritat des Musters
beeintrachtigt.

Reinigen des Systems
Um das System zu reinigen, betétigen Sie die Schaltflache DISPENSER PURGE (Dosiergerat reinigen).

HINWEIS: Sie kdnnen das System flr eine automatische Reinigung einrichten. Siehe “Einrichten von automatischer
Reinigung, Programmzyklusgrenzen oder Grenzen der Flissigkeitslebensdauer” auf Seite 93.

Aktualisieren von Offsets

neeaz | Nachdem das Programm wiederholt fiir mehrere Stunden ausgefuihrt wurde, klicken Sie auf NEEDLE Z
DETECT (Nadel-Z-Erkennung) (bei Systemen mit Nadelerkennung) oder NEEDLE XY ADJUST (Nadel-XY-
Einstellung) (bei Systemen ohne Nadelerkennung), um das System zu aktualisieren und dabei geringfligige
Anderungen auszugleichen, die nach langeren Betriebszeiten auftreten kénnen.

Unter “Wie das System auf Nadel-Z-Erkennung oder Nadel-XY-Einstellung reagiert” auf Seite 63 finden
Sie eine ausfuhrliche Beschreibung der Systemreaktion auf eine Nadel-XY-Einstellung-Auswahl.
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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:
¢ DispenseMotion Controller
e Monitor
e Lichtsteuerung

6. Schalten Sie die Stromversorgung des Roboters aus.

®
Ext. Control  Power Inet

7. Sehen Sie im Betriebshandbuch fir spezielle Instruktionen
zum Abschalten des Systems nach.
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Artikelnummern

Artikel-Nr./Modell R3V R4V Ré6V

Artikel-Nr.
(Roboter mit fest-montierter 7363556 7363557 7363558
Kamera®)

Artikel-Nr. Europa*™*
(Roboter mit fest-montierter 7363572 7363573 7363574
Kamera®)

**Eine drehbar montierte Kamera (R-Mount) ist als Sonderzubehér erhiltlich. Wenden Sie sich an lhren Nordson
EFD-Vertreter, um Einzelheiten zum Kauf zu erfahren.
**Erflillt die europdischen Sicherheitsvorschriften.

Zubehor

Sicherheitsgehause

Die geschutzten Sicherheitsgehduse von Nordson EFD fiigen sich nahtlos in unsere komplette
Produktlinie von automatisierten Dosiersystemen ein. Ausgestattet mit externen
Dosiersteuerungen, einem Sicherheitslichtvorhang und einem internen elektrischen
Schaltkasten sowie Kabelkanalen fiir eine schnellere und sicherere Einrichtung, erfiillen diese
CE-konformen Geh&use zudem vollstandig die EU-Maschinenrichtlinie 2006/42/EG.

(| =TT

=

3

T

Artikel-Nr. | Beschreibung Kompatible Robotermodelle
7362739 GroBes Sicherheitsgehduse
R3V, R4V, R6V
7362767 GroBes Sicherheitsgehduse, Europa
Kabel fiir Sicherheitsschranke:
a. Monitor-Netzkabel, 5 m (16,4 ft) a
7363719 b. VGA-Monitorkabel, 5 m (16,4 ft)
c. Y-Kabel fur Roboter-E/A-
Anschluss, 25-polig b
Vorkonfigurierte Ausgangskabel
Teil Artikel-Nr. Beschreibung
7360551 Standardkabel zum Verbinden von Dosiergerat und Roboter
Doppelkabel zum AnschlieBen von bis zu zwei Dosiergeraten/
7360554
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 Kabel mit einem Steckverbinder zum AnschlieBen von einem Liquidyn
V200-Controller an den Roboter
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Zubehor (Fortsetzung)

Start-/Stopp-Box

Die Start-/Stopp-Zubehdrbox erméglicht Eingangs-/Ausgangsanschliisse fir Fernbedienungsfunktionen, wie z. B.
Start-Taste oder Not-Aus-Taster. Schaltplane finden Sie unter “Beispiel fir Eingangs-/Ausgangsanschlisse” auf

Seite 120.

Teil

Artikel-Nr.

Beschreibung

7363285

Start-/Stopp-Zubehdrbox und E/A-Prifvorrichtung, Standard

Mit der E/A-Prifvorrichtung kann der Benutzer/Programmierer
entweder (1) Eingangssignale von externen Gerdten oder (2) Ausgange
vom Automatisierungssystem simulieren, bevor externe Gerate
physisch installiert werden.

7360865

Start-/Stopp-Zubehdrbox, Europdische Gemeinschaft

E/A-Erweiterungssatz
Mit diesem Kit wird die E/A-Kapazitdt des Roboters von 8 Eingdngen/8 Ausgangen auf 16 Eingédnge/16 Ausgénge

erweitert.
Teil Artikel-Nr. Beschreibung
-
. @y 7360866 Roboterzubehér, E/A-Erweiterung, 16 Eingdnge/16 Ausgéange
Nadelerkennungs-Kits

Mit der optionalen Nadelerkennung oder den optionalen Nadelausrichtungsvorrichtungen kénnen Sie sowohl die
XY-Offsets als auch die Z-Hohe durch Klicken auf Nadel Z Detect (Nadel-Z-Erkennung) automatisch aktualisieren.
Die Schaltflache Needle Z Detect (Nadel-Z-Erkennung) ist nur bei Systemen mit Nadelerkennung vorhanden. Siehe
“Einrichten der optionalen Nadelerkennung oder des optionalen Nadelausrichtungssystems” auf Seite 153 zum
Einrichten der Nadelerkennung.

Teil

Artikel-Nr.

Beschreibung

7360893

Nadelerkennungs-Zubehorkit, EV-Serie

7362353

Nadelausrichtungs-Zubehdrkit fir Roboter der R-Serie

Die Nadelausrichtungsvorrichtung erfiillt dieselbe Funktion wie die
Standard-Nadelerkennung, ohne dass jedoch die Nadel einen Sensor
berlihren muss. Diese Vorrichtung sollte installiert werden, wenn das
Werksttck mindestens 15 mm (0,6 Zoll) héher als die Nadelerkennung
ist.

\
=

7363940

Aufsatz-/Unterbau-Zubehorkit

Mit diesem Kit kdnnen Sie den Nadeldetektor in der Mitte der
Robotergrundplatte montieren, entweder oben auf der Platte oder
unter der Platte, um Multi-Nadel- oder andere Anwendungen zu
erleichtern.
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Zubehor (Fortsetzung)

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 165.

Teil

Artikel-Nr.

Beschreibung

7364357

Kit, USB-Barcodescanner

OptiSure-Software-Schliissel

Die OptiSure Automated Optical Inspection (AOI) Software von Nordson EFD ist innerhalb der aktuellen
DispenseMotion Software als optionales Add-on verfligbar. Die AOI-Funktion prift mit auBergewdhnlicher Sicherheit
die Breite und den Durchmesser der dosierten Flissigkeit und bestimmt, ob die Dosieranforderungen erflillt wurden.
Die OptiSure-Funktion umfasst auBerdem erweiterte Funktionen zur VergréBerung von Markierungsbildern, um sie
fir das System leichter auffindbar zu machen.

Teil

Artikel-Nr.

Beschreibung

7365229

Software-Schlissel, 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

a

Montagehalterung flr
7362177 Liquidyn P-Jet- und

Halterung fur Luft- und
P-Dot-Ventile

Kabelmanagement (zwei
7364040 Kabelklemmen und drei
Luftanschliisse)

Artikel-Nr. | Beschreibung

7366501 Roboterzubehér, Halterungen fir PICO Pulse Ventile, Kartuschen, traditionelle Ventile

Rickwandhalterung

Halterung fur
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

Abmessung R3V R4V R6V

A (Breite) 653 mm (26") 753 mm (30") 973 mm (38")
B (Hohe) 914 mm (36") 914 mm (36") 914 mm (36")
C (Tiefe) 725,5 mm (29") 923 mm (36") 1059 mm (42")

(MMaB A beinhaltet den DispenseMotion Controller (105,5 mm / 4").
@Mit der optionalen Lichtsteuerung (nicht abgebildet) miissen Sie 70,5 mm (3") hinzufligen.

©Die Tiefenmessung erfolgt, wenn die Vorrichtungsplatte ganz nach vorne oder ganz nach hinten geschoben
ist (nicht abgebildet).

Lochschablone fiir Befestigungslécher fiir RoboterfiiBe

Verwenden Sie diese Abmessungen, um Montagebohrungen fir die RoboterfliBe vorzunehmen.

~ A @ Abmessung R3V R4V R6V
&) R 400 mm 500 mm 500 mm
(15,75 Zoll) (19,69 Zoll) (19,69 Zoll)
B 410 mm 510 mm 510 mm
(16,14 Zoll) (20,08 Zoll) (20,08 Zoll)
B

Gewindebohrungen 4 x M5

® O
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Abmessungen der Grundplatte

Die GrundplattenmaBe sind bei allen Robotermodellen gleich. Sie kénnen die Grundplatte als Arbeitsflache
verwenden oder eine Vorrichtungsplatte anbringen.

HINWEIS: Die Abmessungen sind in Millimetern angegeben.
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Abmessungen der Vorrichtungsplatte

Vorrichtungsplatten kdnnen auf der Grundplatte montiert werden.
HINWEIS: Die Abmessungen sind in Zoll [Millimeter] angegeben.

R3V Vorrichtungsplatte
Nadeldetektor / Nadelausrichter montieren
0.375
— 12.795
[0.53] @m0 ™
m
ﬁﬁE ® j
I s 8,6, . L8880 .,
Al 16732
[422.00] . .« « « « . .1
X o9 ? 9 9
10X 1575 o o o o L o ° o
[40.00] 1 e e e e e e e e
| e s e e M4 x 0.7 THRU ALL
LD “ E ® ‘ﬁ/

8x 1.575
0.50 = - [40.00]
0.25 [12.70]
[6.35] —‘
R4V Vorrichtungsplatte
Nadeldetektor / Nadelausrichter montieren
0.375
16.730
(053] —‘ T (42404 ™
.5’»;-
° -“ ° ° ° ‘.o ° - . - . -
20590 3 3 . . 3 3 . . 3 ° - * -
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Abmessungen der Vorrichtungsplatte (Fortsetzung)
HINWEIS: Die Abmessungen sind in Zoll [Millimeter] angegeben.

R6V Vorrichtungsplatte

Nadeldetektor / Nadelausrichter montieren

€§3573? 22.000
|t [ ——
: —‘ [558.80]
% e © ot s s e e e e e e s
o o e o ... o o e .... o o o o
22,000 | R I
? e
[558.80] I I p oo e
14x 1575 ..............
[40.00] —‘
e e e e e e e e e )
= = = I¥— M4 x 0.7 THRU ALL

0.50 14 x 1.575

[12.70] = - [40.00]
0.25
[6.35]

T

Kantentaster und Nivellierhalterungen

Alle Roboterbefestigungsplatten enthalten finf Kantenfixierungen und vier Nivellierhalterungen.

Kantenleser

T L\ Nivellierbare
0.50 Halterung

[12.70]
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Technische Daten (Fortsetzung)

Schaltplane

Dosiergerat-Anschluss

Pin Nr. Beschreibung Maximale Spannung | Maximaler Strom
1 NOM (Normally Open) (Arbeitskontakt) 125V AC 15A
2 COM (Common) (gemeinsamer Anschluss) 250V AC 10A
3 ERDE (Masse) 28V DC 8A
+24 V
1
Pin 1
Relais }»f\ i Pin 3
Pin 2 2

Ext. Steueranschluss

HINWEISE:
e Eingénge sind nicht polaritdtsgebunden.

¢ Die optionale Start-/Stopp-Zubehdrbox ermédglicht Eingangs-/Ausgangsverbindungen zu diesem Anschluss. Siehe
“Start-/Stopp-Box” auf Seite 110 flir die Teilenummern.

Pin Beschreibung

1 Masse

2 Startsignal

3 Motorstrom

4 Leerlauf

5 Ausflihren/Lernen
6 Not-Halt

7 Not-Halt
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Technische Daten (Fortsetzung)

1/0 Port (E/A Anschluss)

HINWEISE:

e Ausgange haben einen Nennstrom von 125 mA.

e Die +24-V DC-Ausgangsspannung hat einen Nennstrom von 3,0 A.

Pin Beschreibung Pin Beschreibung Pin Beschreibung
1 Eingang 1 10 Nicht angeschlossen 19 Ausgang 6
2 Eingang 2 11 GND (Masse) 20 Ausgang 7
3 Eingang 3 12 GND (Masse) 21 Ausgang 8
4 Eingang 4 13 GND (Masse) 22 Nicht angeschlossen
5 Eingang 5 14 Ausgang 1 23 Nicht angeschlossen
6 Eingang 6 15 Ausgang 2 24 +24 V DC
7 Eingang 7 16 Ausgang 3 25 +24 V DC
8 Eingang 8 17 Ausgang 4
9 Nicht 18 Ausgang 5
angeschlossen
1 13
14 25
YRY, +24 'V
L— Pin 25
— Eingang X Ausgang X
-
—
i Pin 13
Eingangsbelegung Ausgangsbelegung
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Technische Daten (Fortsetzung)

Beispiel fiir Eingangs-/Ausgangsanschliisse

Sie kdnnen den E/A-Anschluss und den ext. Steueranschluss auf der Rlickseite des Roboters verwenden, um eine
Reihe von Eingéngen und Ausgangen anzuschlieBen. Ein Ersatzsteckverbinder ist ebenfalls im Lieferumfang des
Systems enthalten. Die folgenden Schaltplédne zeigen typische Beispiele von Eingangs-/Ausgangsanschliissen zu
einem Roboter.

Eingédnge Ausgange
[ | s
} } Roboter- Pin 14 : / / |
Roboter- Pin2s | [ E/A-Anschluss m—'_%_/\/v\,_f_
E/A-Anschluss '22 VDG Lo  o— | Ausgang 1 = ————— _LED ;
+
Swi Pin 11
Pin 1 Masse
Eingang 1
Roboter- Pin 15 +24 V Ein 4
Roboter- . E/A-Anschluss Gerat
PS-A 24
E/A-Anschluss Pin 2 SPS-Ausgang (+24 V) Ausgang 2
Eingang 2 SPS
Pin 11 Masse
Pin 11 SPS Masse Masse
Masse

Ausgénge haben einen Nennstrom von 125 mA.

Vom Roboter mit Strom versorgtes externes Gerét

Roboter- .
Pin 24 x
E/A-Anschluss Gerat
+24 V DC
Pin 11
Masse

Die +24-V DC-Ausgangsspannung hat einen
Nennstrom von 3,0 A.

Start- und Not-Halt (ESTOP)-Anschliisse zu ext. Steuerung

| |
| |
Ext. ) | |
Steueranschiuss  [PiN2 L5 ol
Startsignal ~ T T S VV_1'
Pin 1
Masse
| |
I I
Ext. _ : :
Steueranschluss [ Pin 6 ' \
Not-Halt ©—————— -
oiha ESTOP
Pin 7
Not-Halt
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Anhang A, Command Funktion Reference

Dieser Anhang enthélt ausfiihrliche Informationen zu allen Setup- und Dosierbefehlen. Die 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 102.

wahlen 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
,e.a; kontinuierlichen Strecke (cp). Im Allgemeinen ist der Wert dieses Parameters umgekehrt proportional zur
Beschleunigung des Roboters.

Parameter Beschreibung

0:ptp 1: cp Schaltet die Beschleunigungssteuerung zwischen Punkt zu Punkt (ptp) oder entlang einer
fortlaufenden Linie (cp) um.

Value (Wert) Legt die Geschwindigkeit der Beschleunigung oder Verzégerung von Punkt zu Punkt oder auf
einer kontinuierlichen Strecke fest.
Bereich: 20-600 (mm/s?)

Bogenpunkt
Klick Funktion
Registriert die gegenwartige XYZR-Position als Bogenpunkt. Bei Bogenpunkten wird Flussigkeit entlang einer

gebogenen Linie dosiert.
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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 Liniendosierung hebt. Dies ist flir hochviskose oder zéhe
FlUssigkeiten nutzlich, um zu kontrollieren, wohin der Flussigkeitsstrahl fallt. Die Abbildungen auf der nachsten
Seite zeigen eine visuelle Darstellung der Auswahl Backtrack Setup (Ruckfahrweg-Setup).

HINWEIS: Backtrack Setup gilt nur flr 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 von Punkt, an dem sich die Dosiernadel hebt, wenn sie sich vom
(Ruckfahrweg- Linienendpunkt entfernt. Dieser Wert muss kleiner als der Z-Clearance-Wert (Z-Abstand)
Abstand) fur diesen Punkt sein.

Backtrack Speed Geschwindigkeit, mit der sich die Dosiernadel entweder (1) zurlick und nach oben entlang
(Ruckfahrweg- des Ruickzugweges in die Gegenrichtung nach der Liniendosierung oder (2) vorwarts und
Geschwindigkeit) nach oben in einem Winkel nach der Liniendosierung bewegt.

Type (Typ) 0 or blank (0 oder leer) (Normal) — Die Dosiernadel bewegt sich direkt zu der fir Backtrack

Gap (Ruckfahrweg-Abstand) eingegebenen Hohe.

1 (Back) (Zurtick) — Die Dosiernadel bewegt sich rlickwarts in einem Winkel entsprechend
der fiir Backtrack Length (Ruckfahrweg-Lange) und Backtrack Gap (Ruckfahrweg-Abstand)
eingegebenen Entfernung und Hohe.

2 (Square Back) (Rechtwinklig zurtick) — Die Dosiernadel bewegt sich entsprechend der
fur Backtrack Length (Ruickfahrweg-Lénge) und Backtrack Gap (Riickfahrweg-Abstand)
eingegebenen Entfernung und Héhe nach oben und dann zurtck.

3 (Forward) (Vorwarts) — Die Dosiernadel bewegt sich vorwarts in einem Winkel
entsprechend der flr Backtrack Length (Riickfahrweg-Lange) und Backtrack Gap
(Rickfahrweg-Abstand) eingegebenen Entfernung und Hohe.

4 (Square Forward) (Rechtwinklig vorwarts) — Die Dosiernadel bewegt sich entsprechend
der fiir Backtrack Length (Ruckfahrweg-Lénge) und Backtrack Gap (Riickfahrweg-Abstand)
eingegebenen Entfernung und Hohe nach oben und dann vorwérts.
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Anhang A, Command Funktion Reference

(Fortsetzung)

| Backtrack Setup (Riickfahrweg-Setup) (Fortsetzung)

0 oder leer (Normal)

Riickfahrweg-
Abstand
#H—p T#z
1 (Zuriick) T
P #3 Nw
T
\ Ruckfahrwelg-Abstand
| Ruckfahrweg-
Lange
2 (Rechtwinklig zurtick)
AT o
+«

T

#ZT Rickfahrweg-Abstand

H—>p
1
Ruckfahrweg-
— Lange |
3 (Vorwérts)
/" #3
M » #2 .
/ RuCkfahrwleg—Abstand
Ruckfahrweg
Lange
4 (Rechtwinklig vorwarts)
0[] T
>
T
#1 —» T#Q Ruckfahrweg-Abstand
1
Ruckfahrweg-
Lange

Beispielabbildungen fiir Backtrack-Setup (Rlickfahrweg-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 ausflihren ausgewahlt wurden. Weitere Informationen finden Sie unter ““Deaktivieren
der Dosierung flr bestimmte Werkstlicke in einem Array” auf Seite 78.

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 95.
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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 Subroutin

e (Aufruf eines Unterprogramms)

Klick

Funktion

Doppelklicken Sie
auf die Adresse
und wahlen Sie
dann aus dem
Drop-down Menl
aus

Ein Unterprogramm ist eine Sammlung von Befehlen, die sich am Ende eines Programms befindet. Call
Subroutine bewirkt, dass das Programm zu einer bestimmten Adresse im Unterprogramm springt und
anschlieBend die dort hinterlegten Befehle ausfuhrt. Wenn der Zurtickrufen-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
Werkstiick zu wiederholen (im Gegensatz zum Step & Repeat Befehl, bei dem das Muster auf verschiedenen

Werkstiicken ausgefiihrt wird, die in geraden Linien und festen Absténden voneinander angeordnet sind).

17 CallRetu
18

16 Dispense Dot

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

64.25 235 825
m

Beispiel eines Programms, das den Call Subroutine Befehl enthélt
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Anhang A, Command Funktion Reference
(Fortsetzung)

Circle (Kreis)
Klick Funktion
@ Registriert einen Kreis mit der Kreismitte an der aktuellen XYZR-Position

Parameter Beschreibung

Diameter Durchmesser des Kreises (in mm)

(Durchmesser)

Start Angle Der Winkel (in Grad) von der Kreismitte, wo der Startpunkt des Kreises beginnt.

(Startwinkel) Der Standardwert von 0 Grad entspricht der 3-Uhr-Position.

Standard: 0 (Grad)
Bereich: 0 bis 360

HINWEISE:

¢ Sie kdnnen auch einen negativen Wert eingeben. Wenn Sie beispielsweise -90 eingeben, ist
der Kreis-Startpunkt die 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.
(Gesamtwinke)) | gtandard: 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, fihrt
der Kopf der Z-Achse zwei Umdrehungen aus.

Circle 3 Point (Kreis 3 Punkte)
Klick Funktion

Doppelklicken Sie | Wird in Verbindung mit dem Circle Run (Kreis ausfuihren) Befehl verwendet, wenn ein Kreis zu groB ist und
auf die Adresse nicht in den Bildschirm Secondary View (Sekundére Ansicht) passt (im CCD-Modus). Ein groBerer Kreis kann
und wahlen Sie erstellt werden, indem Sie drei (3) Circle 3 Point (Kreis 3 Punkte) Befehle eingeben, einen fir jeden Punkt auf

dann aus dem der Kreislinie. Das System verwendet die drei Circle 3 Point (Kreis 3 Punkte) Befehle, um den Gesamtumfang
Drop-down MenU | des Kreises zu berechnen. Der Circle Run (Kreis ausfiihren) Befehl gibt vor, wo der Kreis beginnt und wie viel
aus 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.
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Anhang A, Command Funktion Reference
(Fortsetzung)

Circle Run (Kreis ausfiihren)

Klick

Funktion

Doppelklicken Sie
auf die Adresse
und wahlen Sie
dann aus dem
Drop-down Menu
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 (Sekundare 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
(Gesamtwinkel)

Der Winkel (in Grad) nach dem Startwinkelwert, bei dem die Dosierung stoppt.
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,
fuhrt der Kopf der Z-Achse zwei Umdrehungen aus.

Clear (L6schen)

Klick

Funktion

Doppelklicken Sie
auf die Adresse
und wahlen Sie
dann aus dem
Drop-down Menul
aus

Schaltet den angegebenen Ausgang (Aus 1 bis Aus 8) an den angegebenen Koordinaten aus.

Parameter

Beschreibung

Delay

Wie lange der Dispenser an den angegebenen Koordinaten wartet, bevor er den

(Verzégerung) | angegebenen Ausgang ausschaltet (in Sekunden).

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 XYZR-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 einen Punkt Flissigkeit aufbringt.

Parameter

Beschreibung

Valve On Time
(Ventil-Ein-Zeit)

Gibt an, wie lange das Dosiergerét offen bleibt (in Sekunden).

Dwell Time Verzégerungszeit (in Sekunden), die am Ende der Dosierung auftritt, damit das System einen
(Verweilzeit) Druckausgleich schaffen kann, bis sich die Nadel zum n&chsten Punkt bewegt.

Head Time Verzdgerungszeit (in Sekunden), die am Anfang der Dosierung auftritt.

(Vorlaufzeit)

Dispense End Setup (Dosierende-Setup)

Klick Funktion

1 T Nach dem Dosieren eines Punktes oder einer Linie ist es oft erforderlich, die Nadel Uber eine kurze Distanz
i langsam zu heben. Dadurch kann die Flussigkeit die Nadel riickstandslos verlassen und so wird eine

7]

unabsichtliche Abgabe verhindert. Die Parameter fiir Dispense End Setup (Dosierende-Setup) beeinflussen, wie
weit und wie schnell die Nadel sich nach der Dosierung anhebt.

Parameter

Beschreibung

Retract Low
Speed (Ruickzug
mit niedriger
Geschwindigkeit)

Die Geschwindigkeit (in mm/s), mit der sich die Nadel nach der Dosierung hebt.
Bereich: 0-150 mm/s

Retract High Speed
(Ruckzug mit hoher
Geschwindigkeit)

Nachdem sich die Nadel um die Héhe bewegt, die durch Retract Distance
(Riickzugsabstand) mit der fiir Retract Low Speed (Riickzug mit niedriger
Geschwindigkeit) festgelegten Geschwindigkeit vorgegeben ist, hebt sie sich weiter
bis zur Z-Abstandshéhe mit der Geschwindigkeit (in mm/s), die durch diese Einstellung
vorgegeben ist. Der Zweck, eine Z-Abstandshoéhe anzugeben, besteht darin, dass sich
die Nadel hoch genug heben kann, um eventuellen Hindernissen auf dem Weg zum
néachsten Punkt auszuweichen.

Bereich: 0-150 mm/s

Retract Distance
(Ruckzugsabstand)

Der Abstand (in mm/s), in dem sich die Nadel nach der Dosierung hebt.

Z-Abstand <

Rickzug

mit hoher
Geschwindigkeit zur
Z-Abstandshéhe

Rickzugs-,
abstand bei Rickzug mit
niedriger Geschwindigkeit

Beispielabbildung fiir Dispense End Setup (Dosierende-Setup)
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Anhang A, Command Funktion Reference

(Fortsetzung)

Dosiergerat aus/Dosiergerét ein

Klick

Funktion

E oder “

Nur fir die Befehle Linienstart, Liniendurchlauf und Linienende: Schaltet den Dosierer an der aktuellen
Adresse OFF oder ON.

HINWEIS: Dieser Befehl ist niutzlich, 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 méchten, dass die Linie ausgefiihrt 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

LA Command 1 12
Y 1 ZClearance Setup 1 1
2 Line Speed 10
3

14 Line Start 243.936 161.1
5 Line Passing 251667 1611
6 Line Passing 258.17
|7 Line Passing

'8  Line Passing
9 Line End
110

169.261 72.167 \ﬂ
251.923 178477 72.167
251.923 186362 72.167
241581 186362 72.167

3 -
-

HINWEIS: Dieses Bild zeigt die
tatséchliche Pfadansicht des
dargestellten Beispielprogramms.

72 72167
72 72167

11  Dispenser Off
12 Line Passing
13 Dispenser On
14 Line End
15

~ |16 End Program

s ETETETE
11 End Program
Ausgangsprogramm und dazugehérige Pfadansicht
D:\Save\DispenserOn&OffExample.SRC
A Command 1 |2 |3
|1 Z Clearance Setup 1 1 l - .
5 Line Speed 10 HINWEIS: Die P_fadan§|cht im
3 i v Sy 1 0 0 sekundéaren Ansichtsbildschirm
| : & andert sich NICHT, wenn Sie
4 - / die Dispenser Off (Dosierer aus)/
‘5 Ling Stait 243.936 161172 72.167 S Dispenser On (Dosierer ein) Befehle
6 Line Passmg 251.667 161.172 72.167 7 hinzuf[]gen, 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  DispenserOn Dosiermusters.
110 Line Passing 251923 178477 72167 &

251.923 186.362 72.167

241581 186.362 72.167

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 XYZR-Position als fiktiven Punkt. Die Dosiernadel bewegt sich durch diesen Punkt. Ein
fiktiver Punkt ist nlitzlich, um Hindernisse auf dem Werkstlick zu umgehen.

Parameter Beschreibung
Speed Die Geschwindigkeit (in mm/s), mit der sich die Nadel zum fiktiven Punkt bewegt.
(Geschwindigkeit) Bereich: 0-150 mm/s
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(Fortsetzung)

Edge Adjust (Randanpassung)

Klick Funktion
Doppelklicken Sie | Wird in Verbindung mit Find Marks (Markierungen suchen) verwendet, wenn ein Werkstlick eine der
auf die Adresse folgenden Besonderheiten aufweist:

und wahlen Sie e Sehr groBe, abgerundete Ecken
dann aus dem » Keine offensichtlichen Merkmale zur Erstellung eines Markierungsbildes

Drop-down Menti Eine Anleitung zur Verwendung dieses Befehls finden Sie unter “Verwenden von Markierungen zum Dosieren
aus ! P .
auf einem flachen Werkstiick” auf Seite 84.

End Pattern (Muster beenden)

Klick Funktion
Doppelklicken Sie auf Adresse | Wird in Verbindung mit Call Pattern (Muster aufrufen) verwendet, um das Programm auf die
und wahlen Sie aus dem Adresse zurtickzusetzen, die direkt nach einem Call Pattern-Befehl (Muster aufrufen) auftritt.
Dropdown-Meni aus

End Program (Programm beenden)
Klick Funktion

Registriert die aktuelle Adresse als Programmende. End Program (Programm beenden) féhrt die Dosiernadel in
END die Ausgangsposition (0,0,0) zuriick.

Fiducial Mark (Referenzmarkierung)
Klick Funktion

.‘\ Fuhrt dazu, dass das System nach den zwei Referenzmarkierungen sucht, die im Feld No. (Nummer) von
(_‘:\' jedem Fiducial Mark-Befehl (Referenzmarkierung) angegebenen sind. Die zwei Referenzmarkierungen werden
— dann vom Fiducial Mark Adjust-Befehl (Referenzmarkierung einstellen) zur entsprechenden Einstellung des

Dosierprogramms bei Anderungen der Ausrichtung zwischen Werkstiicken verwendet.

HINWEISE:

e Um beste Ergebnisse zu erzielen, geben Sie Fiducial Mark-Befehle (Referenzmarkierung) vor Dosier- oder
Setup-Befehlen ein.

e Es mussen zwei Fiducial Mark-Befehle (Referenzmarkierung) in einem Programm vorhanden sein, damit das
System diese Einstellfunktion korrekt ausfiihrt.

e Der Befehl Fiducial Mark (Referenzmarkierung) unterscheidet sich vom Befehl Find Mark (Markierung suchen).
Der Find Mark-Befehl (Markierung suchen) wird nur verwendet, um die XY-Position eines Werkstlicks zu
erkennen, wahrend der Fiducial Mark-Befehl (Referenzmarkierung) die Ausrichtung eines Werkstlicks pruft.

e Unter “Uber Markierungen” auf Seite 25 finden Sie ausfiihrliche Informationen zu Markierungen.

Fiducial Mark Adjust (Referenzmarkierung einstellen)

Klick Funktion
Doppelklicken Sie Stellt das Programm (von einem Werkstlick zum andern) fur jede XY-Ausrichtungsénderung bei der
auf Adresse und Werkstlckpositionierung ein. Das System bestimmt die korrekte Ausrichtung durch Suchen von zwei

wahlen Sie aus dem | Referenzmarkierungen. Siehe “Fiducial Mark (Referenzmarkierung)” auf Seite 130.

Dropdown-MenU

aus HINWEISE:

e Dieser Befehl wird nur in Verbindung mit einem Step & Repeat-Befehl (Schritt und Wiederholung)
verwendet.

e Es mussen zwei Fiducial Mark-Befehle (Referenzmarkierung) in einem Programm vorhanden sein, damit
das System diese Einstellfunktion korrekt ausfihrt.

o Unter “Uber Markierungen” auf Seite 25 finden Sie ausfiihrliche Informationen zu Markierungen.
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Anhang A, Command Funktion Reference
(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 Abbildungsbeispiele)

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 der Mitte der aufgebrachten Linie und der néchsten Linie
in der Spiralfolge.

Band Die Breite (in mm), die der ausgeflllte Bereich (von einem Ende zum anderen) haben
muss.

Fill Area (Bereich fiillen): 1. Rechteck (S-Pfad)

Dieser Befehl fiillt den definierten Bereich, indem er die Nadel riickwarts und vorwérts entlang der X-Achse (auf einem S-férmigen
Pfad) im festgelegten Bandabstand und gleichzeitig die Y-Achse nach jedem Durchgang entlang der X-Achse Uber den
festgelegten Breitenabstand bewegt. Nach Eingabe eines Fill Area Rectangle-Befehls (Bereich fiillen, Rechteck) geben Sie einen
Linienstartpunkt an der oberen linken Ecke des zu fiillenden Bereichs und einen Linienendpunkt an der unteren rechten Ecke
dieses Bereichs ein.

HINWEIS: In jedem Fill Area-Befehl (Bereich flillen) missen die Z- und R-Werte flr Linienstart und Linienende zusammenpassen.

Linienstart

Linienende

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 Area (Bereich fiillen): 2. Circle (Kreis) (von auBen nach innen)

Dieser Befehl flllt den definierten Bereich, indem die Nadel spiralférmig von der AuBenseite des Kreises zur Kreismitte bewegt
wird. Nach Eingabe eines Fill Area Circle-Befehls (Bereich fiillen, Kreis) bewegen Sie die Nadel zu einem Punkt an der AuBengrenze
des zu fullenden Kreises und geben diesen Punkt als Linienstartpunkt ein. Bewegen Sie anschlieBend die Nadel direkt zur
Kreismitte und geben Sie diesen Punkt als Linienendpunkt ein.

HINWEIS: In jedem Fill Area-Befehl (Bereich flillen) missen die Z- und R-Werte flr Linienstart und Linienende zusammenpassen.

Linienstart

BEISPIEL: Wenn eine Breite von 5 mm eingegeben wird, bewegt sich die Nadel auf dem folgenden Pfad:

Breite = 5 mm

Fill Area (Bereich fiillen): 3. Rechteck (von auBen nach innen)

Dieser Befehl flllt den definierten Bereich, indem die Nadel in einer rechteckigen Spiralform von der AuBenseite des Rechtecks zur
Mitte bewegt wird. Nach Eingabe eines Fill Area Rectangle-Befehls (Bereich flillen, Rechteck) geben Sie einen Linienstartpunkt an
der oberen linken Ecke des zu flllenden Bereichs und einen Linienendpunkt an der unteren rechten Ecke dieses Bereichs ein.

HINWEIS: In jedem Fill Area-Befehl (Bereich fiillen) missen die Z- und R-Werte fir Linienstart und Linienende zusammenpassen.

Linienstart

Linienende

BEISPIEL: Wenn eine Breite von 5 mm eingegeben wird, bewegt sich die Nadel auf dem folgenden Pfad:

Breite = 5 mm o
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Anhang A, Command Funktion Reference

(Fortsetzung)
Fill Area (Bereich fiillen): 4. Rechteckiges Band

Dieser Befehl flillt einen rechteckigen Bandbereich, indem die Nadel entlang eines rechteckigen, spiralformigen Pfads

von der AuBenseite des Rechtecks zur Mitte bewegt wird. Nach Eingabe eines Fill Area Rectangle Band-Befehls (Bereich
fullen, rechteckiges Band) geben Sie einen Linienstartpunkt an der oberen linken Ecke des zu fiillenden Bereichs und einen
Linienendpunkt an der unteren rechten Ecke dieses Bereichs ein.

HINWEIS: In jedem Fill Area-Befehl (Bereich fiillen) missen die Z- und R-Werte flr Linienstart und Linienende zusammenpassen.

Linienstart &

Linienende

BEISPIEL: Wenn eine Breite von 5 mm und ein Band von 15 mm eingegeben werden, bewegt sich die Nadel auf dem folgenden
Pfad:

Band = 15 mm

Breite = 5 mm

Fill Area (Bereich fiillen): 5. Kreisférmiges Band

Dieser Befehl flllt den definierten Bereich eines kreisférmigen Bandes, indem die Nadel entlang eines spiralférmigen Pfads

von der AuBenseite des Kreises zur Kreismitte bewegt wird. Nach Eingabe eines Fill Area Circle Band-Befehls (Bereich fiillen,
kreisformiges Band) bewegen Sie die Nadel zu einem Punkt an der AuBengrenze des zu flillenden Kreises und geben diesen Punkt
als Linienstartpunkt ein. Bewegen Sie anschlieBend die Nadel direkt zur Kreismitte und geben Sie diesen Punkt als Linienendpunkt
ein.

HINWEIS: In jedem Fill Area-Befehl (Bereich flillen) miissen die Z- und R-Werte fir Linienstart und Linienende zusammenpassen.

Linienstart

BEISPIEL: Wenn eine Breite von 5 mm und ein Band von 15 mm eingegeben werden, bewegt sich die Nadel auf dem folgenden
Pfad:

Breite = 5 mm

Band = 15 mm
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Anhang A, Command Funktion Reference
(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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Anhang

A, Command Funktion Reference

(Fortsetzung)

Fill End (Fiillende)

Klick

Funktion

auf die Adresse
und wahlen Sie
dann aus dem
Drop-down Menu
aus

Doppelklicken Sie | Der Fill End (Fillende) Befehl wird in Verbindung mit Fill Area (Fullbereich) und Fill Start (Flllstart) verwendet

und kennzeichnet das Ende eines Fill Area (Flllbereich) Befehls. Die richtige Befehlsfolge fur einen
Fullbereich lautet: (1) Fillbereich, (2) Flllbeginn, (3) Fillende.

HINWEIS: Anstelle von Fill End (Flllende) kann Line End (Linienende) verwendet werden.

Fill Start (Full

start)

Klick

Funktion

auf die Adresse
und wahlen Sie
dann aus dem
Drop-down Menl
aus

Doppelklicken Sie | Der Fill Start (Fullstart) Befehl wird in Verbindung mit Fill Area (Fullbereich) und Fill End (Fullende) verwendet

und kennzeichnet den Anfang eines Fill Area (Flllbereich) Befehls. Die richtige Befehlsfolge fiir einen
Fullbereich lautet: (1) Fillbereich, (2) Fillbeginn, (3) Fullende.

HINWEIS: Anstelle von Fill Start (Fullstart) kann Line Start (Linienstart) verwendet werden.

Find Angle Mark (finde Winkelmarkierung)
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 Werkstick gesucht wird.
Adresse und Wenn eine Veranderung gefunden wird, stellt das System das Dosierprogramm entsprechend ein.
wahlen Sie BEISPIEL: Wenn Start Angle = 0 und End Angle = 90, sucht das System nach Marks im angegebenen
dann aus dem . . ) ; . T : - -
winkelférmigen Bereich. Wenn sich ein Werkstlick in diesem Bereich von einem anderen Werkstlick
Drop-down ) } . .
Menti aus unterscheidet, stellt das System das Dosierprogramm entsprechend ein. Wenn das System im angegebenen
winkelférmigen Bereich keine Marks findet, Uberspringt es dieses Werkstulck.
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 Markeriung)
Klick Funktion

HI

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 Positionsveranderungen zwischen Werkstlicken anzupassen.

NWEISE:
Damit diese Funktion richtig im System funktioniert, ist nur ein Find Mark im Programm erforderlich.

Ein Find Mark ist anders als ein Fiducial Mark. Ein Find Mark ist nur dazu da, die XY Position eines
Werkstlckes zu erkennen, wéhrend ein Fiducial Mark dazu da ist, die Ausrichtung eines Werkstiickes zu
erkennen.

Siehe “Uber Markierungen” auf Seite 25 fiir weitere Informationen iiber Markierungen.
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Anhang A, Command Funktion Reference
(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

Dieser Befehl wird in Systemen der RV-Serie nicht verwendet.
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Anhang A, Command Funktion Reference
(Fortsetzung)

Goto Address (Gehe zu Adresse)

Klick Funktion
Flhrt dazu, dass das Programm zur angegebenen Adresse springt.
Goto Label (Gehe zu Kennzeichnung)
Klick Funktion
Flhrt dazu, dass das Programm zur Adresse im Programm mit der angegebenen Kennzeichnung springt.

Height Sensor (H6hensensor)

Klick

Funktion

wahlen Sie aus

Meni aus

Doppelklicken Sie
auf Adresse und

dem Dropdown-

Es wird die Hohe eines Objekts auf einem Werkstlick gemessen, wo der Dosierpunkt platziert werden soll;
die gemessenen Daten werden dann dazu verwendet, die Dosierung entsprechend anzupassen, wenn
zwischen den Werkstlicken Anderungen in der Héhe auftreten.

HINWEIS: Diese Funktion ist derzeit nicht verfliigbar.

Image Check Count (Anzahl der Bilder priifen)

Klick

Funktion

Input
—

Prift, ob sich die angegebene Bilderanzahl innerhalb der Kameraansicht befindet:

e Wenn die Bilderanzahl mit dem Anzahl-Parameterwert Gbereinstimmt, fihrt das System das
Dosierprogramm aus.
e Stimmt die Bilderanzahl nicht mit dem Anzahl-Parameterwert Uberein, 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 groBer 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 GroéBer-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
¢ Geben Sie ,<6“ ein, um weniger als 6 Bilder anzugeben
¢ 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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Anhang A, Command Funktion Reference
(Fortsetzung)

Initialize (Initialisieren)
Klick Funktion

f" Fuhrt dazu, dass der Roboter eine Initialisierung ausfuhrt. Die Dosiernadel bewegt sich in die Ausgangsposition
. -' (0,0,0) und der Roboter fahrt mit Hilfe der Ausgangspositionssensoren in die Ausgangsposition.

Input (Eingang)
Klick Funktion

o Bewirkt, dass das Programm das Vorhandensein eines Eingangssignals am angegebenen Anschluss prift und
D— 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 | Die Adresse oder Bezeichnung, zu der das Programm springt, hangt von dem Ergebnis
(Adresse oder der Eingabeprifung ab. Klicken Sie auf CHANGE, um zwischen Adresse und Bezeichnung
Kennzeichnung) umzuschalten.

Input Ready (Eingang bereit)

Klick Funktion
Doppelklicken Sie | Dient zur Kommunikation mit externen Geraten: Wenn Input Ready (Eingang bereit) auf ON (EIN) steht, prift
auf die Adresse das System den zugewiesenen Anschluss und handelt entsprechend; wenn Input Ready (Eingang bereit)
und wahlen Sie auf OFF (AUS) steht, prift das System den zugewiesenen Anschluss nicht und fahrt mit dem nachsten
dann aus dem Befehl fort. Wenn dieser Befehl ON ist, fiihrt das Dosierprogramm eine Endlosschleife durch, um den
Drop-down Menu | Eingangsstatus zu Uberprifen.
aus Parameter Beschreibung
Port(1~8) Legt die Nummer des Eingangsanschlusses fest, der vom System geprtift 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 (Schritt ausgeben)

Klick

Funktion

Doppelklicken
Sie auf Adresse
und wahlen

Sie aus dem
Dropdown-
Menu aus

Wird in Verbindung mit einem Line Start (Linienstart) und Line End (Linienende) Befehl verwendet und
bewirkt, dass das System zwischen den Befehlen auf der angegebenen Lange (Schritt ausgeben) und fr
die festgelegte Zeitspanne (Impulsbreite) eine Reihe von Punkten auftragt. Dieser Befehl ist niitzlich fiir
Anwendungen mit beriihrungslosem Dosieren (Jetting), die eine extrem schnelle Dosierung erfordern.

HINWEISE:

¢ Bei der PICO-Jet-Dosierung kann dieser Befehl mit den Befehlen Line Start (Linienstart) und Line End
(Linienende) verwendet werden, um ein unterbrochenes Muster zu erzeugen. Ein Beispielprogramm und
das sich daraus ergebende Muster sind unten dargestellt.

e Dieser Befehl wird fiir RV-Systeme nicht empfohlen.

Parameter Beschreibung

Jet Step Der Abstand (in mm) zwischen den einzelnen Punkten.

(Schritt

ausgeben)

Puls Width Legt fest, wie lange der Dosierer fur 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.

Label (Kennzeichnung)

Klick Funktion

Adresse), Goto Label (Gehe zu Kennzeichnung), Loop Address (Loop-Adresse), Step & Repeat X (Schritt und
Wiederholung X), Step & Repeat Y (Schritt und Wiederholung Y) und Call Subroutine (Unterprogramm aufrufen)
verwendet werden kann. Die Verwendung einer Kennzeichnung ist eine gute Alternative zur Verwendung einer
Adressnummer, da sich eine Kennzeichnung nicht dndert, wenn Befehle eingefligt oder entfernt werden. Pro
Programm sind maximal 64 Kennzeichnungen zulassig, von denen jede bis zu 8 Zahlen lang sein kann.

ﬂ Registriert ein numerische Kennzeichnung, die als Referenz in den Befehlen Goto Address (Gehe zu

Light (Licht)

Klick

Funktion

Doppelklicken
Sie auf die
Adresse und
wahlen Sie
dann aus dem
Drop-down
Menu aus

Stellt die Starke der Lichtquelle an einem bestimmten Punkt im Programm zwischen 0 (kein Licht) und 255 (am
hellsten) ein.

HINWEIS: Damit dieser Befehl richtig funktioniert, muss der Lichtcontroller auf EXT eingestellt sein.
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Line Dispense Setup (Dosierlinien-Setup)
Klick Funktion
’@ Legt fest, wie das System eine Flissigkeitslinie aufbringt. Beim Dosieren von hochviskosen Flussigkeiten gibt

es oft eine Verzégerung zwischen dem Offnen des Dosiergerits und dem Punkt, an dem die Fliissigkeit zu
flieBen beginnt. Verwenden Sie die Line Dispense Setup-Parameter (Dosierlinien-Setup), um diese Verzogerung
auszugleichen.

—

Parameter Beschreibung

Pre-move Delay Die Zeit, furr die das Dosiergerat zu Beginn einer Linie gedffnet bleibt, bevor es sich
(Verzdégerung vor bewegt. Diese Verzogerungszeit verhindert, dass sich die Nadel entlang der Linie
Bewegung) bewegt, wenn noch keine FlUssigkeit austritt.

Settling Distance Die Strecke, die der Roboter zu Beginn einer Linie zurlcklegt, bevor sich die Dosierung
(Settling-Strecke) einschaltet. Diese Strecke gibt dem Roboter ausreichend Zeit, Geschwindigkeit

aufzubauen, und wird hauptsédchlich dazu verwendet, die Abgabe von zu viel Flussigkeit
zu Beginn einer Linie zu verhindern.

Dwell Time (Verweilzeit) | Verzégerungszeit, die am Ende einer Linie nach dem SchlieBen des Dosiergeréats auftritt,
damit das System einen Druckausgleich schaffen kann, bevor sich die Nadel zum
nachsten Punkt bewegt.

Node Time Zeitverzdgerung, die nur bei einem Line Passing-Befehl (Linienpassierung) auftritt. Die
(Passierpunkt- Dosiernadel bewegt sich durch den Linienpassierpunkt und wartet dort mit aktivierter
Verweildauer) Dosierung fir eine vorgesehene Zeitspanne.

Shutoff Distance Die Strecke vor dem Ende einer Linie, an der das Dosiergerat abschaltet, damit keine
(Abschaltstrecke) FlUssigkeit mehr austreten kann, wie in der Abbildung unten gezeigt.

Shutoff Delay Die Zeit, fur die das Dosiergeréat gedffnet bleibt, nachdem es am Ende der Linie

(Abschaltverzoégerung) | angehalten hat.

Dosiergeréat schaltet hier ab Nadel bewegt sich weiter bis zum Ende der Linie

+—>
Abschaltstrecke

Abbildung zum Parameter Shutoff Distance (Abschaltstrecke)

Linienende
Klick Funktion

Registriert die aktuelle XYZR-Position als Linienendpunkt.

HINWEIS: Die richtige Befehlsabfolge fir eine Linie lautet wie folgt: (1) Line Start (Linienstart), (2) Line Passing
(Linienpassierung), (3) Line End (Linienende).

Linienpassierung
Klick Funktion
Registriert die aktuelle XYZR-Position als Linienpassierpunkt. Dies ist eine Position auf einer Linie, an der die

Dosiernadel ihre Richtung éndert, beispielsweise in der Ecke eines Rechtecks.

HINWEISE:

¢ Die richtige Befehlsabfolge fiir eine Linie lautet wie folgt: (1) Line Start (Linienstart), (2) Line Passing
(Linienpassierung), (3) Line End (Linienende).

e \erwenden Sie auch einen Linienpassierpunkt vor und nach einem Arc Point-Befehl (Bogenpunkt).
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Anhang A, Command Funktion Reference
(Fortsetzung)

Line Speed (Liniengeschwindigkeit)

Klick Funktion

—

Stellt die Geschwindigkeit (in mm/s) ein, mit der sich die Dosiernadel zu der Position im Programm bewegt, an
der dieser Befehl eingegeben worden ist, und liberschreibt damit auch die Standardeinstellungen des Systems
fur die Liniengeschwindigkeit.

Linienstart

Klick Funktion

Registriert die aktuelle XYZR-Position als Linienstartpunkt flr die Liniendosierung.

HINWEIS: Die richtige Befehlsabfolge fir eine Linie lautet wie folgt: (1) Line Start (Linienstart), (2) Line Passing
(Linienpassierung), (3) Line End (Linienende).

Loop Address (Loop-Adresse)

Klick

Funktion

Doppelklicken
Sie auf Adresse

Setzt das Programm an einer bestimmten Adresse (A) oder Kennzeichnung fir die in Count (Anzahl)
eingestellte Dauer fort.

und wahlen

) Parameter Beschreibung
Sie aus dem
Dropdown- Address Die Adresse (A) oder Kennzeichnungsnummer, zu der das Programm springt. Die Jump-to
Menii aus (Adresse) Adress (Springen-zu-Adresse) (A) oder Kennzeichnung muss vor der aktuellen Adresse liegen.
Count Dauer, wie oft ein Loop ausgefiihrt werden soll.
(Anzahl)

Mark Adjust (Markierung einstellen)

Klick

Funktion

Doppelklicken
Sie auf Adresse
und wahlen

Sie aus dem
Dropdown-
Menu aus

Fihrt bei Verwendung in Verbindung mit dem Find Mark-Befehl (Markierung suchen) dazu, dass das System
nach der im Feld No. (Nummer) des Find Mark-Befehls (Markierung suchen) angegebenen Markierung sucht.
Wenn das System die Markierung gefunden hat, Uberpriift es die XY-Position des Werkstiicks 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 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 87.

Einstellung | Beschreibung
1 Schaltet Mark Follow (Markierung folgen) ON (EIN).
0 Schaltet Mark Follow (Markierung folgen) OFF (AUS).
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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 87.

Einstellung | Beschreibung
X Abstand (in mm) des Offsets in X-Richtung
Y Abstand (in mm) des Offsets in Y-Richtung

Multi Needle (Multi-Nadel)

Klick

Funktion

Doppelklicken
Sie auf Adresse
und wahlen

Sie aus dem
Dropdown-
Menu aus

Legt in Installationen mit mehreren Dosiergeraten das Dosiergerat (genannt Nadel-Nummer) fest, der die auf
diesen Befehl folgenden Befehle ausfiihrt. Gegenwértig kénnen 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 Dosiergerate installiert und
eingerichtet sein. Siehe “Anhang F, Multi-Nadel-Einrichtung und -Verwendung” auf Seite 167.

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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Anhang A, Command Funktion Reference
(Fortsetzung)

Needle Z Detect (Nadel-Z-Erkennung)

Klick

Funktion

Doppelklicken Sie
auf die Adresse und
wahlen Sie dann
aus dem Drop-
down Meni aus

Veranlasst das System den Needle Z Detect (Nadel-Z-Erkennung) Befehl (Priifung des Nadel-zu-
Werkstuck-Offset) durchzufiihren und auf Grundlage des Ergebnisses die in den Parametereinstellungen
festgelegte Aktion durchzufiihren.

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 zuldssigen Offset fur die Y-Achse fest.
(Y-Bereich)
Z range Legt den maximal zuléssigen Offset fur die Z-Achse fest.
(Z-Bereich)
0.Ask, 0. Fragen Das System fragt, ob Sie den Kamera-zu-Spitze-Offset aktualisieren
1.Continue mochten.
(O.Fragen, {4 o iean Das System iibernimmt automatisch den K Spitze-Offset
1 Fortfahren) | - ortfahren as System Ubernimmt automatisch den Kamera-zu-Spitze-Offse
’ (sofern er nicht auBerhalb des Bereichs liegt) und féhrt dann mit dem
nachsten Befehl fort.

Output (Ausgang)

Klick Funktion

Flhrt dazu, dass das Programm ein Ausgangssignal vom angegebenen Ausgangsanschluss sendet.

Parameter Beschreibung

Anschluss Stellt die Nummer des Ausgangsanschlusses ein.
(1~8)

0 Aus, 1 Ein Schaltet den Ausgang aus oder ein.

Park Position (Parkposition)

Klick Funktion

Bewegt die Dosiernadel in die Position, die in den Parkpositionseinstellungen im System-Einrichtungsbildschirm
!/ﬁ\ als Parkposition eingestellt wurde.

Ptp (Point to point) Speed (Punkt-zu-Punkt-Geschwindigkeit)

Klick

Funktion

Doppelklicken Sie
auf Adresse und
wahlen Sie aus dem
Dropdown-Meni aus

Stellt die Beschleunigung (in Prozent) des Roboters von Punkt zu Punkt an der Stelle des
Programms ein, an der dieser Befehl eingefligt wird, wobei die Standard-Punkt-zu-Punkt-
Geschwindigkeitseinstellungen des Systems Uberschrieben werden.
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(Fortsetzung)

QA Capture (QA erfassen)
Klick Funktion

Doppelklicken Speichert das Kamerabild an den fir den Befehl festgelegten XYZR-Koordinaten. Bilder werden unter D:\
Sie auf Adresse | ever_sr\history gespeichert.

;?:awuzh(;z:n Jedes Mal, wenn ein QA Capture-Befehl (QA erfassen) ausgefihrt wird, erstellt das System ein
Unterverzeichnis (unter D:\ever_sn\history), das nach dem Tag benannt wird, an dem der Befehl ausgefiihrt
Dropdown- . . ) L
. wurde. Der Dateipfad zu den gespeicherten QA-Bildern ist:
Menu aus
D:\ever_sr\history \eXXXX_YY\QAImage_ZZ, wobei gilt: XXXX = Jahr, YY = Monat und ZZ = Tag
Folders || - [ DAImage_5
(& Deskiop ;J 820157 File Edt Wisw Favorites  Took  Help
@ My Dacuments

% by Camputer @Eack 3 \) s [_ﬁ
@ System (C1)
[ = DATA (D)
Bl ) ever st
|25 example
=20

./'fj Search || Folders ‘M}" | & x

fiddrass IB Dlever_stihistoryle201s S\0Almage 5

5 ez015_7
Bl ) e2015.8
@ QAlmage_3
() QAlmage_5 £35743720940156250.h  £3574373096187500,., 63574373267765625, .,
[ lana en P

Durch den QA Capture-Befehl (QA erfassen) erstellte Verzeichnisstruktur Beispiel von gespeicherten QA-Bildern

Rectangle Adjust (Rechteck anpassen)
Klick Funktion

Doppelklicken Sie auf Dieser Befehl wird in Systemen der RV-Serie nicht verwendet.
Adresse und wahlen Sie
aus dem Dropdown-
Menu aus
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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 (Dosieranschluss einrichten)
Klick Funktion

Doppelklicken Sie auf Ermoglicht es, mehrere Ausgangsanschlisse gleichzeitig einzuschalten. Um beispielsweise die
Adresse und wahlen Sie | Ausgénge 1, 2 und 3 einzuschalten, geben Sie 1.2.3 (mit Punkten zwischen den Anschlussnummern,
aus dem Dropdown- ohne Leerzeichen) ein. Die Standardeinstellung ist Anschluss 0.

Menu aus
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Anhang A, Command Funktion Reference
(Fortsetzung)

Step & Repeat X (Schritt und Wiederholung X)
Klick Funktion

Enables the repeat of the dispensing pattern onto many identical workpieces that are mounted on a fixture plate
and aligned in rows and columns.

Parameter Beschreibung (siehe Abbildungen unten)

X-Offset Entfernung (in mm) zwischen jedem Werkstuck in X-Richtung.
Y-Offset Entfernung (in mm) zwischen jedem Werkstuck in Y-Richtung.
Columns (X) Anzahl der Spalten in X-Richtung.

(Spalten (X))

Rows (Y) Anzahl der Reihen in Y-Richtung.

(Reihen (Y))

1.S Path or 2.N | Muster-Verfahrweg. Wahlen Sie 1. S Path (1. S-Pfad) fur ein S-férmiges Muster oder 2. N Path
Path (1. S-Pfad | (2. N-Pfad) fir ein N-féormiges Muster.
oder 2. N-Pfad)

Label (default) Kennzeichnung oder Adresse, wo der Step & Repeat X-Befehl (Schritt und Wiederholung X)
(Kennzeichnung) | beginnt.

(Standard)
oder Address
(Adresse)

»
kel

L
=
@

)

<— Reihe (Y)

X-Offset
(in mm)

o0 00 00—
o0 00 00

>
Offset (in mm

<

Beispiel von X- und Y-Offsets in einem Step & Repeat-Befehl (Schritt und Wiederholung)

Schritt und Wiederholung X, S-Pfad Schritt und Wiederholung X, N-Pfad
3 1 2 3 4
(X (X

£z

12

clo-lolele]
o= |ol®

|
H

Unterschied zwischen Auswahl 1. S Path (1. S-Pfad) und 2. N Path (2. N-Pfad)
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Anhang A, Command Funktion Reference
(Fortsetzung)

Step & Repeat Y (Schritt und Wiederholung Y)
Klick Funktion
m Funktioniert exakt wie Step & Repeat X (Schritt und Wiederholung X), nur dass hierbei Prioritat auf die Y-Achse

anstatt auf die X-Achse gelegt wird, wie nachstehend gezeigt.

Schritt und Wiederholung, X-Achsen- Schritt und Wiederholung, Y-Achsen-

Richtung Richtung
1 2 3 4 1
I_Q o 00 00 00
8 7 6 5
o0 00 06 o090 OIQ
W_H_TC"W o0
9 10 11 12 3
@ O_H_. o 00 .IO
(L v we > |ele

Unterschied zwischen Step & Repeat X (Schritt und Wiederholung X) und Step & Repeat Y (Schritt und Wiederholung Y)

Step & Repeat Z (Schritt und Wiederholung Z)
Klick Funktion

Doppelklicken Aktiviert die Wiederholung des Dosiermusters auf mehreren identischen Werkstticken, die in Reihen und
Sie auf Adresse | Spalten auf einer Fixierplatte montiert sind.

und wéhlen -
Sie aus dem Parameter Beschreibung
Dropdown- Z Offset Entfernung (in mm) zwischen den einzelnen Werkstlickebenen in Z-Richtung.
Menu 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 (Kennze- | Adresse, bei welcher der Step & Repeat Z-Befehl (Schritt und Wiederholung Z) beginnt.
ichnung)

Ebene

pani
ZE R TT
T

Y Offset (in mm)

Diagramm der Z-Offset- und Ebenen-Parameter
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Anhang A, Command Funktion Reference
(Fortsetzung)

Stop Point (Haltepunkt)
Klick Funktion

Registriert einen Haltepunkt an der aktuellen XYZR-Position. Wenn dieser Befehl erscheint, bewegt sich die
Dosiernadel zur registrierten Position und wartet, bis die Taste START (START) oder CONTINUE (FORTSETZEN)
gedrickt wird.

Substrate Plane (Substratebene)

Klick Funktion
Doppelklicken Da dieser Befehl in Verbindung mit dem Befehl Héhensensor verwendet wird, ist er derzeit nicht fiir RV-
Sie auf die Systeme verfligbar.

Adresse und
wahlen Sie dann
aus dem Drop-
down MenU aus

Trig Mark (Triggermarkierung)
Klick Funktion

Doppelklicken Sie | Dieser Befehl wird in Systemen der RV-Serie nicht verwendet.
auf Adresse und
wahlen Sie aus
dem Dropdown-
Men( aus

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 erfillt ist, den Programmwechsel ausldst. 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 MenU aus

e Siehe “Eingeben von Einstellungen in das UltimusPlus Auto-Setup-Fenster” auf Seite 100 fir Details zur
Einrichtung der Bedingungen.

e Eine ausflhrliche Anleitung zur Verwendung dieses Befehls finden Sie unter “Umschalten von UltimusPlus-
Programmen mit DispenseMotion” auf Seite 98.

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 ausfuhrliche Anleitung zur Verwendung dieses
Adresse und Befehls finden Sie unter “Umschalten von UltimusPlus-Programmen mit DispenseMotion” auf Seite 98.

wahlen Sie dann
aus dem Drop-
down Menti aus | Program No Legt die UltimusPlus-Programmnummer (1-16) fest, die gedffnet oder zu der gewechselt
(Programm Nr.) | werden soll.

Parameter Beschreibung
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Anhang A, Command Funktion Reference
(Fortsetzung)

Var (Var)

Klick

Funktion

dann aus dem

aus

Doppelklicken Sie
auf die Adresse
und wahlen Sie

Drop-down Menu

Ermdglicht die Zuweisung eines numerischen Wertes zu einem Symbol oder Zeichen; nach der Zuweisung
kann das Symbol oder Zeichen in einem Programm anstelle des numerischen Wertes verwendet werden.
Ein Set (Platzhalter) Befehl kann auch verwendet werden, um das System zu veranlassen, eine Koordinate
um den zugewiesenen numerischen Wert zu erhéhen oder zu verringern. Var kann mit den Find Mark
(Markierung suchen) und Fiducial Mark (Passermarke) Befehlen verwendet werden.

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 1 2 |3 |4 |5 |6
' |1 ZClearance Setup 5 1
2
=3 Var a 168.243
|4 Label 1
15 Dispense Dot a 224051 884
L) Var a a+l
=7
|8 Step & RepeatX 10 10 5 5 2 10001
|9
|10 End Program
11

Beispiel ftir ein Programm mit einem Var (Var) Befehl

Wait Point (Wartepunkt)

Klick

Funktion

Registriert einen Wartepunkt, der unmittelbar nach dem vorherigen Befehl auftritt. Wenn dieser Befehl erscheint,
wartet die Dosiernadel am Endpunkt des vorherigen Befehls flr die angegebene Wait Time (Wartezeit)

(in Sekunden).
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Anhang A, Command Funktion Reference
(Fortsetzung)

Z Clearance Setup (Z-Abstand-Setup)
Klick Funktion

T Legt die Hohe fest, auf die sich die Dosiernadel nach jeden Dosierbefehl hebt. Der Zweck des Z-Abstands
z besteht darin, die Nadel hoch genug anzuheben, um allen Hindernissen auf dem Weg zum néchsten Punkt
B auszuweichen. Wenn zwischen den Punkten keine Hindernisse vorhanden sind, kann ein kleiner Z-Abstandswert

von z. B. 5 mm verwendet werden, um die Programmzykluszeit zu minimieren.

Der Z-Abstand ist auBerdem als absoluter (0) oder relativer (1) Wert definiert. Ist er als Relativwert spezifiziert,
dann ist dies der Abstand, mit dem sich die Nadel relativ zur gelernten Punktposition hebt. Ist er als Absolutwert
spezifiziert, dann ist dies der Abstand von der Z-Achsen-Nullposition zu der Stelle, zu der sich die Nadel
ungeachtet des Z-Achsen-Wertes der gelernten Punktposition hebt.

Nordson EFD empfiehlt, einen Z-Abstands-Befehl am Anfang eines Programms einzufligen.

Parameter Beschreibung (siehe Abbildungen unten)
Wert Der Abstand (in mm/s), in dem sich die Nadel nach der Dosierung hebt.
0 (Abs), 1 (Rel) | Gibt an, wie sich die Nadel hebt: 0 (Abs) = Absolut, 1 (Rel) = Relativ.
I Z=0mm
10 mm
|' |’ Wl z-10mm
- '| -
Z-Abstand = 10 mm relativ Z-Abstand = 10 mm absolut
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Anhang B, Verfahren zum Einrichten ohne Assistent

Der Assistent fur Roboter-Ersteinrichtung fuhrt Sie durch alle Verfahren zur Einrichtung und Kalibrierung; er sollte
nach jeder Systemanderung einschlieBlich Nadelwechsel, gestartet werden. Die Verfahren in diesem Anhang kénnen
jedoch auch individuell durchgefiihrt werden und stehen lhnen hier zum Nachlesen zur Verfligung, falls erforderlich.

Einstellen der Kameraskalierung

Wenn die Kamera ein Objekt betrachtet, dann wandelt Sie die Pixel in eine genaue Messung um. Damit die Kamera
diese Umwandlung exakt durchfiihrt, missen Sie der Kamera beibringen, wie groB das Objekt im Vergleich zu Pixel
pro Zoll ist, indem Sie die Kameraskalierung einstellen. Wenn die automatische Methode wiederholt fehlschlagt,
verwenden Sie die manuelle Methode.

Automatische Methode

# Click Step Reference Image

1 ¢ Klicken Sie auf die Registerkarte KAMERA.
amera

2 [r | =] e Bewegen Sie die Kamera zu einem
X- IY" X+ IZ' Referenzpunkt, der sich in der unteren
- IY' — 12+ rechten Ecke des Werkstticks befindet.

¢ Stellen Sie das Bild scharf. Anweisungen
zum Fokussieren der Kamera finden Sie bei
Bedarf unter “Kamera” auf Seite 16.

¢ Klicken Sie auf SCALE > AUTO.

Das System flihrt den Rest der
MaBstabseinstellung durch.

Scale
> Auto
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Anhang B, Verfahren zum Einrichten ohne Assistent
(Fortsetzung)

Kameraskalierung einstellen (Fortsetzung)

Manuelle Methode

# Klick Schritt Referenzbild
1 e Klicken Sie auf die Registerkarte CAMERA
(Kamera).
2 R R- e Bewegen Sie die Kamera zu einem
X- IY+ X+ IZ‘ Referenzpunkt, der sich an der unteren
- lY' —; lz" rechten Ecke des Werkstlicks befindet.

e Fokussieren Sie das Bild. Unter “Kamera”
auf Seite 16 finden Sie bei Bedarf
Anweisungen zum Fokussieren der Kamera.

3 ¢ Klicken Sie auf die Registerkarte CAMERA
> - (Kamera) und dann auf SCALE (Skalieren).

Das Skalierungsfenster 6ffnet sich.

4 [ ] =1 e Suchen Sie sich einen Referenzpunkt auf
X- IY* X+ IZ' dem Werkstiick, bewegen Sie dann die
b lY' —, lz" Kamera so lange, bis sich der Referenzpunkt
im unteren rechten Quadranten des
Kamerabildschirms befindet, und klicken Sie
anschlieBend auf den Punkt.
5 [r ] [ ] e Bewegen Sie die Kamera erneut, bis sich
X- IY* X+ IZ' derselbe Referenzpunkt im oberen linken
- Iv- . |z Quadranten des Kamerabildschirms
befindet, und klicken Sie dann auf den
Punkt.

Die Kameraskalierung ist nun eingestellt.
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Anhang B, Verfahren zum Einrichten ohne Assistent
(Fortsetzung)

Einrichten der optionalen Nadelerkennung oder des optionalen
Nadelausrichtungssystems

# Klick Schritt Referenzbild

1 * Klicken Sie auf SYSTEM SETUP
St | (Systemeinrichtung) > OPEN (Offnen).

2 (& | (| ¢ Jog the tip until it is positioned about 2 mm
X- IY+ X+ IZ' above the sensor on the tip detector or the
d— IY' — lz" crosshairs on the tip alignment device.
Sensoron the  Crosshairs on
optional tip the optional tip
detector aligner
3 e Klicken Sie unter Tip Detect Device
set (Nadelerkennungssystem) auf SET

(Einstellen) (neben Move (Bewegen)).

e Klicken Sie YES, wenn Sie zur Bestatigung
aufgefordert werden.

4 2 Dotet Limit | e Geben Sie unter Tip Detect Device
(Nadelerkennungssystem) einen Wert fir e
Z Detect Limit (Z-Erkennungsgrenze) von ]
10 (mm) ein. s
5 e Klicken Sie unter Tip Detect Device e
Detect (Nadelerkennungssystem) auf DETECT ="
(Erkennen).

e Klicken Sie auf YES/OK (JA/OK), wenn Sie
aufgefordert werden zu bestatigen.

Der Roboter hebt die Nadel auf Z = 0 an und
senkt sie dann auf den Sensor ab, um den
Nadel-Offset zu ermitteln.
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Anhang B, Verfahren zum Einrichten ohne Assistent
(Fortsetzung)

Einrichten des Nadel-zu-Werkstiick-Offsets (Z-Abstand) mit dem

Kamerafokus
# Klick Schritt Referenzbild
1 e Klicken Sie auf die Registerkarte ] 5
PROGRAM (Programm). O <
2 ¢ Klicken Sie auf das Symbol CCD Mode
(CCD-Modus), um in den Nadel-Modus zu
wechseln.
3 [re ] ] ¢ Bewegen Sie die Nadelspitze nach unten,
X- IY+ X+ IZ' bis der gewuinschte Dosierspalt erreicht ist.

= [\E — Iz

4 | e Bewegen Sie die Nadelspitze nach unten,
IZ“ bis der gewtinschte Dosierspalt erreicht ist.

e Klicken Sie auf CAMERA (Kamera) >
SETUP (Einrichten), um zu den Offset-
Feldern zurlickzukehren.

6 [0— : e Klicken Sie auf SET (Einstellen) neben
Focus Set
4| f—l Focus (Fokus).

HINWEIS: Die Schaltflache Set (Einstellen)
sollte hellblau sein.

Camera Setup ‘

A

7 0 ¢ Klicken Sie auf FOCUS (Fokus) neben Set
Focus Se
[ | (Einstellen).
el e ]
8 [ | [r | e Bewegen Sie die Kamera, bis das Kamera-
X- IY‘“ X+ IZ' Fadenkreuz iber dem zuvor erstellten

s — ly_ — lz* Dosierpunkt zentriert ist.

Fokussieren Sie die Kamera, bis sich ein
klares Bild des Dosierpunktes ergibt. Unter
“Kamera” auf Seite 16 finden Sie bei
Bedarf Anweisungen zum Fokussieren der
Kamera.
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Anhang C, Importieren von DXF-Dateien

Dieser Abschnitt enthélt eine Ubersicht (iber die Bestandteile des DXF-Bildschirms und iiber den Import von DXF-

Dateien.

Ubersicht iiber den DXF-Bildschirm

(d‘.’irn\(‘-

oo ver [
—/
Icon Name Icon Funktion Icon Name Icon Funktion
Open a . Wahlt nur die Punkte im
File (Datei B Offnet eine Datei Select (Auswahl) E Bereich des Rechtecks
offnen) aus
Show All
Layers (Alle Zeigt alle Ebenen einer Select Directly . .
Ebenen Q geoffneten DXF-Datei an (Direkte Auswahl) Wahit ein Element aus
anzeigen)
E;dzr':”(Alle Blendet alle Ebenen Cancel Select | | ...
Eb)(lenen Q einer gedffneten DXF- (Auswanhl LXJ Hebt jede Auswahl auf
ausblenden) Datei aus aufheben)
Komprimiert oder &ndert Flgt Dispense
die GroBe des Displays, Dot-Befehle
See All so dass alle Punkte der . . (Dosierungspunkt)
. ) Point Dispense Emm N .
(AIIe§ Eﬁ .geoffnet.en DXF.-Datel (Punkt doSierung) L fur alle ausggwahlten
anzeigen) im Anzeigebereich des Punkte auf einem
Bildschirms zu sehen importierten DXF-Bild
sind ein
Fagt Line
Zoom Q Zoomt in den Dispense-Befehle
b, ausgewahlten Bereich Line Dispense u:} (Liniendosierung) fir alle
(Liniendosierung) ausgewahlten Formen
auf einem importierten
Select §t | | Wenit alle Punkte in der DXF-Bild ein
All (Alles i | | DXF-Datei aus
auswahlen) Siehe “DXF-Import-

Option

Einstellungen” auf
Seite 156.
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Anhang

C, Importieren von DXF-Dateien (Fortsetzung)

DXF-Import-Einstellungen
Klicken Sie auf das Symbol OPTION im DXF-Bildschirm, um die DXF-Import-Einstellungen festzulegen.

N -
HIE 2|[x|[=][a][x]|[=][n (:)\ Option @
&~ | Spline Distance of points 1 mm
Offset X [i] Y 0 mm
Auto Offset
Rotate Sort Path By
@0 ©90 eX 8y
© 180 © 270 Max ¢
= e R vor [ S
ix [C] Sort Path
Ll Source Dxf Unit
Mirror @ mm © inch
< mil
‘ OK ‘ ‘ Cancel ‘
Position Beschreibung

Spline Distance
of points (mm)
(Spline-Abstand
der Punkte (mm))

Fir 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.

N

Beispiele fiir 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 fiir Offset X und 200 fir 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
sekundaren 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
Kontrollkéstchen mit Hdkchen, wenn die Einheiten in mm angezeigt werden sollen.

Auto Offset (Auto
Offset)

Wenn ausgewahlt, wird das System veranlasst, alle Punkte so weit wie mdglich 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 Kontrollkédstchen 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 liber diese Option finden Sie unter
sortieren) “Verwenden der Option Sort Path By (Nach Pfad sortieren)” auf Seite 160.

Source Dxf Unit Schaltet die Anzeige der Einheiten zwischen Millimetern, Zoll und Mil um.

(EC,)::(!E) Dxf- HINWEIS: Ein Mil ist ein Tausendstel eines Zolls oder 0,001 Zoll.
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Anhang C, Importieren von DXF-Dateien (Fortsetzung)

Importieren einer DXF-Datei

VORAUSSETZUNGEN

O Das System ist ordnungsgemaB eingerichtet. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf
Seite 50.

O Wenn die Nadel oder ein Element des Kopfes der Z-Achse gedndert wurde, wiederholen Sie die
Systemeinrichtung und -kalibrierung mit dem Assistenten fur Roboter-Ersteinrichtung. Siehe “Einrichten des
Systems mit dem Assistenten fir Roboter-Ersteinrichtung” auf Seite 54.

Das System befindet sich im richtigen Modus (Nadel- oder CCD-Modus).
Die DXF-Datei flir das Werkstlick befindet sich auf dem DispenseMotion-Controller.
Das eigentliche Werkstlck ist richtig auf der Arbeitsflache positioniert.
Klick Schritt Referenzbild
e Klicken Sie auf DXF.

Der DXF-Bildschirm erscheint im
sekundaren Ansichtsbildschirm.

Offnen Sie die DXF-Datei, die Sie in ein
Programm konvertieren méchten.

.|l 0O OO

DXF

g

Die Datei erscheint im
Hauptansichtsbildschirm. R

3 e Um Ebenen ein- oder auszublenden,
E oder E klicken Sie auf HIDE ALL LAYERS (Alle
Ebenen ausblenden) oder auf SHOW
ALL LAYERS (Alle Ebenen einblenden).

Wabhlen Sie die Punkte und/oder Linien,
auf die Sie Flussigkeit aufbringen
mochten. Erlauterungen zu allen
Auswahlsymbolen finden Sie unter
“Ubersicht iiber den DXF-Bildschirm”
auf Seite 155.

S e Klicken Sie auf POINT DISPENSE (flr
E oder Punktdosierung) oder LINE DISPENSE

(fUr Linien, Bogen und Kreise).

ESN
7]

Das System erzeugt die L
Programmbefehle, die das ausgewdahlte | . 0l
Muster erstellen. atimle]

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Anhang C, Importieren von DXF-Dateien (Fortsetzung)

Importieren einer DXF-Datei (Fortsetzung)

# Klick Schritt Referenzbild

6 e Klicken Sie auf die Registerkarte
S PROGRAM (Programm), wahlen Sie
eine leere Adresszeile aus und klicken
Sie dann auf PASTE (Einflgen).

Die Befehle erscheinen im
Programmbildschirm.

7 e Klicken Sie auf REFRESH

- (Aktualisieren) neben dem sekundéren
Ansichtsbildschirm, um die importierten
Punkte und Linien anzuzeigen und nach
Bedarf Anderungen am Programm
vorzunehmen.

A8 !

Der nachste Schritt besteht darin,
die Programmbefehle dem aktuellen
Werkstlick zuzuordnen.

HINWEISE:

* Nachdem Sie Anderungen
im Programm vorgenommen
haben, klicken Sie auf REFRESH
(Aktualisieren), um die Ansicht des
sekundéren Ansichtsbildschirms zu
aktualisieren, damit die Anderungen
angezeigt werden.

e Mdglicherweise missen Sie zoomen,
um die Punkte zu sehen. Dies lasst
sich vermeiden, wenn Sie Offset-Werte
in das Optionsfenster des DXF-
Bildschirms einfligen. Siehe Option X,
Y unter “DXF-Import-Einstellungen” auf
Seite 156.

e Klicken Sie auf TRANSFORM
(Transformieren).

Die Programm- und Tabellenfelder
erscheinen.

o | ]

9 e Klicken Sie auf einen Punkt ganz links
set auf der Seite der auf dem sekundaren
Ansichtsbildschirm angezeigten Punkte
und dann auf die obere Schaltflache
SET (Einstellen) unter Program
(Programm).

LTS gﬂga@;gggj\g.

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Anhang C, Importieren von DXF-Dateien (Fortsetzung)

Importieren einer DXF-Datei (Fortsetzung)
# Klick Schritt Referenzbild

10 ¢ Bewegen Sie die Nadel zu demselben A I T P S S
ﬁnﬁz - Punkt auf dem aktuellen Werkstiick b

und klicken Sie dann auf die obere
Schaltflache SET (Einstellen) unter Table

LllelrE

(Tabelle).
] ] o) ) 0 |
11 ¢ Klicken Sie auf einen Punkt ganz rechts
met auf der Seite der auf dem sekundaren

Ansichtsbildschirm angezeigten Punkte
und klicken Sie dann auf die untere
Schaltflache SET (Einstellen) unter
Program (Programm).

12 ¢ Bewegen Sie die Nadel zu demselben
gg Punkt auf dem aktuellen Werkstlick
> und klicken Sie dann auf die untere
Schaltflache SET (Einstellen) unter Table

(Tabelle).

i

ECEErHENE |

5 e |

13 e Klicken Sie auf CHANGE (Andern).
ange
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.

00000 00000 00000
00000 00000 00000
00000 00000 00000
00000 00000 00000
00000 00000 00000
00000 00000 00000
00000 00000 00000
00000 00000 00000
00000 00000 00000
00000 00000 00000
00000 00000 00000
00000 00000 00000
# Klick Schritt Referenzbild
1 ¢ Klicken Sie auf DXF.
DXF Der DXF-Bildschirm erscheint im
sekundaren Ansichtsbildschirm.
2 o Offnen Sie die DXF-Datei, die Sie in ein
‘ g S L S % Programm konvertieren mochten.
Die Datei erscheint im
Hauptansichtsbildschirm.
* Klicken Sie auf SELECT ALL (ALLE
AUSWAHLEN).
e Klicken Sie auf OPTION (OPTION). ale -
Das Fenster Option (Option) wird
gedffnet.
3 ] ¢ Markieren Sie das Kontrollkéstchen = N EEE S
PEREEEHE, . SORT PATH (PFAD SORTIEREN), um
T die Funktion Sort Path By (Nach Pfad
Rotate SortPain By ’ sortieren) zu aktivieren.
Swoom el - ¢ Wahlen Sie das Optionsfeld X oder Y -
"o ;S";x:hu‘ aus, um die Richtung festzulegen, in der
pes e die Punkte angeordnet werden sollen. AT
| o || cones ' ¢ 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 161 finden Sie fur jede Auswahl
Diagramme firr den resultierenden
Import.
4 e Wahlen Sie OK. 5 NEIOD
Die Befehle fur die importierte DXF-
Datei werden im Fenster Program
(Programm) auf Grundlage der
ausgewahlten Sort Path by (Pfad
sortieren nach) angezeigt.
o ) e mo e

160
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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

A 6OSCO 00000 00000
BE66660 00000 00000
C 66660 00000 00000
D666601000002000003

00000 00000 00000
00000 00000 00000
00000 00000 00000
00000/:000005000006

00000 00000 00000
00000 00000 00000
00000 00000 00000
00000700000:00000°

DXF-Reihe importieren: Sort By Path
(Nach Pfad sortieren) deaktiviert

1

B A 1112131415 6 7 8 910 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

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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Anhang D, Einrichten der QR-Code-Scanfunktion

Programme kénnen mittels QR-Code-Scan ausgefuhrt werden. Damit das System ein Programm tber einen QR-
Code ausfihrt, muss Folgendes 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).

¢ Die QR-Scanfunktion muss aktiviert sein und jeder QR-Code muss einem Programm zugeordnet sein. Siehe
hierzu das nachstehende Verfahren.

Aktivieren der QR-Code-Scanfunktion

# Klick Schritt Referenzbild
1 Systen e Klicken Sie auf die Registerkarte SYSTEM
Setwp | _ | Open SETUP (Systemeinrichtung) und dann auf
OPEN (Offnen).
2 ¥ 2D Code e Versehen Sie 2D CODE mit Hakchen, um die

QR-Code-Scanfunktion zu aktivieren.

l o ‘ ¢ Klicken Sie auf die Registerkarte

i i CAMERA (Kamera) und anschlieBend
auf SETUP (Einrichten) oben auf dem
Kamerabildschirm.

Camera

Die Kamera-Einrichtungsfelder erscheinen.

 Emble the fnction. .~ ®  Klicken Sie auf die Registerkarte 2D CODE,
um die Code-Einrichtungsfelder zu 6ffnen
und versehen Sie ENABLE THE FUNCTION
(Funktion aktivieren) mit Hakchen.

T oD Code [ >
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Anhang D, Einrichten der QR-Code-Scanfunktion
(Fortsetzung)

Zuordnen eines QR-Codes zu einem Programm

# Klick Schritt Referenzbild
1 [&e | [’ e Bewegen Sie die Kamera, bis sie sich Uber
X- IY“ X+ IZ- dem QR-Code befindet, den Sie einem
4 ly_ — 12+ Programm zuordnen mdchten.
2 e Klicken Sie auf SET (Einstellen), um die
et Position zu dokumentieren. ~ ([Br R E P = |
Die Koordinaten der QR-Code-Position S Add
erscheinen in den Feldern fir BarCode
Position (BarCode-Position).
3 - | Sobald der QR-Code sichtbar und fokussiert
ist, klicken Sie auf TEST, um den QR-Code
ZU scannen.
Wenn das System den QR-Code nicht
erkennen kann, erscheint das Nan-Pop-Up-
Fenster.
4 Threshold  Edge smooth Passen Sie die Werte unter THRESHOLD
o o (Schwelle) und EDGE SMOOTH (Kanten
glatten) an:
- THRESHOLD (Schwelle): Bereich = 0-255
- EDGE SMOQTH (Kanten glatten): Bereich
=0-5
5 = | Klicken Sie erneut auf TEST.
Wenn das System den QR-Code richtig
erkannt hat, erscheint ein Fenster wie rechts
abgebildet.
Wiederholen Sie die Schritte 4 und 5, bis
das System den QR-Code erkennt. Wenn
der QR-Code erkannt wurde, fahren Sie mit
den nachsten Schritten fort, um ihn einem
Programm zuzuordnen.
6 Al Klicken Sie auf ADD TO LIST (Zur Liste
Q ‘ hinzufligen).
Das Fenster Open file (Datei 6ffnen) erscheint. e =
[=l¢ e
7 E Wabhlen Sie das Dosierprogramm aus, das
1) save
T dem QR-Code zugeordnet werden soll und
oo e klicken Sie dann auf OPEN (Offnen).

Rectangles, 5RC

> Dpen I

Das Dosierprogramm ist nun dem QR-Code e
zugeordnet. it BOp G _

R Enable the function Add to list
i

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Anhang D, Einrichten der QR-Code-Scanfunktion
(Fortsetzung)

Zuordnen eines QR-Codes zu einem Programm (Fortsetzung)

# Klick Schritt Referenzbild
8 * Flgen Sie je nach Bedarf weitere QR-Codes | sewree  — |
hinzu. Tt Edgosmooh  Bor et
m P 123456dots ﬂ,
e Um einen QR-Code zu entfernen, klicken Sie bl th funcion _paaein |
mit der rechten Maustaste auf den QR-Code o . e —
und klicken Sie anschlieBend auf DELETE o -
(Loschen).
Ced Setup_ 2D Code [
9 e Kehren Sie zum Bildschirm PROGRAM Siehe hierzu die Screenshots.
> - (Programm) zuriick und klicken Sie dann
auf RUN (Ausfihren), um das Programm zu
testen.

Das System findet den QR-Code, scannt ihn,
offnet das zugeordnete Programm und fuhrt
das Programm aus.

Das System ist nun fiir das Scannen von QR-
Codes eingerichtet. Fiir den Betriebsablauf
siehe “Ausflhren eines Programms durch
Scannen eines QR-Codes” auf Seite 107.

%ﬂﬂhﬂddﬁﬁlgﬁmﬂﬂﬂﬁl

%ﬂﬂhﬂddﬁﬁlgﬁmﬂﬂﬂﬁl
O e ——
=
E3

=

-]
2]

&=
=

> |l
(5]

B

]
B

FRRENC el
oo o) e R e e
1. Klicken Sie auf PROGRAM (Programm) und dann auf 2. Das System bewegt sich zum QR-Code und scannt ihn.
RUN (Ausfiihren), um das Programm zu testen.

%ﬂﬂhﬂddﬁﬁlgﬁmﬂﬂﬂﬁl

05 01
100 5 5

1

144002 13358 64429 6

10 10 10 2 1 10001
0 1

ispense D 100016 181272 828%
Step & Repes w0 10 10 2 1 10002
End Program

Das System ¢&ffnet das Programm und fuhrt es aus.
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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 111.

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 73.

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 = )
PS.Use * tomaskignor number . . No. Barcode Call Program
e Scannen Sie den Barcode mit dem Scanner
ein.
HINWEIS: Ein Sternchen am Ende des i
Barcodes bewirkt, dass das System die Barcode
. . PS.Use * I K ber
Nummer ignoriert. Wenn der Barcode %o e
. . . Call Program
beispielsweise PROG2 oder PROG3 lautet
und der Barcode als PROG* eingegeben wird, | _, . . @ @@
rufen sowohl PROG2 als auch PROG3 das 1 Enable the function
gleiche Programm auf. " Must Lock Program
8 [ Add/Modly |5 [ OK ¢ Klicken Sie auf ADD/MODIFY. Das Programm e e e - e
wird der Tabelle hinzugeflgt. o, Baote T —
1 701823400000014001136576  D:\Save'ConfocalLaser Test SRC
2 701831400000014001138332  D:\Savellaserplanetest] SRC
e (Optional) Wenn Sie mdchten, dass das
Programm sofort nach dem Scannen des I
Barcodes ausgefihrt wird, markieren Sie das sorcod |
. arcode 701831400000014001138332
Kontrollkédstchen AUTO RUN AFTER SCAN PS Uss * 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 107, um N
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 ein Dosiergerat installiert ist, muss der
Kamera-zu-Nadel-Offset fir jedes Dosiergerat separat eingestellt werden. Nachdem das
System fur den Multi-Nadel-Betrieb eingerichtet wurde, kdnnen Sie einen Multi-Nadel-
Dosierbefehl eingeben, der bestimmt, welches Dosiergerat die Befehle ausfuhrt, die auf
den Multi-Nadel-Befehl folgen.

HINWEISE:

e Fir Kontakt-Dosieranwendungen mit mehreren Dosiergeraten wird eine zusatzliche
Umschalteinheit fir die Multi-Dosierhalterung 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 Gber dem Nadeldetektor positioniert.

e Wenn die Nadeln flr eine unabhangige Z-Bewegung auf Zylindern montiert sind, muss der Ausgang
(MultiNeedle 1 bis 6) fiir jeden Zylinder Uber das Fenster E/A-Pinfunktion einstellen werden (siehe “Anhang G,
Einrichtung der E/A-Pin-Funktion” auf Seite 172). Nachdem Sie die Ausgange 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 zusétzlichen Dosiergerate sind auf dem Roboter installiert. Wenden Sie sich an lhren Nordson
EFD-Vertreter, wenn Sie ggf. Unterstlitzung bendtigen.

O Das System ist ordnungsgeman eingerichtet. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf
Seite 50.

O A test workpiece is positioned on the work surface.

Aktivieren der Multi-Nadel-Dosierung
# Klick Schritt Referenzbild
¢ Klicken Sie auf die Registerkarte SYSTEM
HEiwD | SETUP (Systemeinrichtung) und dann auf

OPEN (Offnen).

2 e Versehen Sie MULTI NEEDLES (Multi-Nadeln)
Multi Needles mit Hékchen.

Einstellen der Kamera-zu-Nadel-Offsets fiir Multi-Dosiergerate

HINWEIS: Dieses Verfahren beschreibt den Einrichtungsvorgang fiir zwei Dosiergerate. Wiederholen Sie die Schritte
nach Bedarf, um das System fiir weitere Dosiergeréate einzurichten (es kdnnen bis zu vier Dosierer installiert werden).

# Klick Schritt Referenzbild

1 -c RN Klicken Sie auf die Registerkarte CAMERA
> > (Kamera), dann auf SETUP (Einrichten) oben auf

dem Kamerabildschirm und anschlieBend auf die
Registerkarte MULTI-NEEDLE (Multi-Nadel).

Die Multi-Nadel-Felder erscheinen.

2 e Wenn lhr System nicht mit der Nadelerkennung
ausgestattet ist, erstellen Sie einen Fadenkreuz-
Zielpunkt nahe dem Werkstlck.

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 der Kamera-zu-Nadel-Offsets fiir Multi-Dosiergerate (Fortsetzung)
Klick

#

Schritt

Referenzbild

3

Needle Profile

Meedle 1

v Dispense Port 12

e Geben Sie die folgenden Informationen fiir
NEEDLE PROFILE (NADELPROFIL) ein:

- Dosierernummer (in diesem Beispiel Nadel 1
fur Dosierer 1)

- Anschluss, an dem der Dosierer
angeschlossen ist (in diesem Beispiel der
Dosieranschluss 12 flr Dosierer 1)

Needle Detect Curret

Offsets

113111 108.306 84.399

OnTime 0

t Height 0

No  Port
1 0
2 0
a0 -

Needle Pos.
13.11L,10.. 000
136800 000
PEOMUL S

Ced Pos,

(Nur Systeme mit einem Nadeldetektor oder einem optionalen

Nadelausrichter)

e Gehen Sie zu “Einrichten der optionalen Nadelerkennung oder des optionalen
Nadelausrichtungssystems” auf Seite 153, um die Nadel-Z-Erkennung flr
Nadel 1 einzurichten. Kehren Sie hierher zuriick, um mit dem nachsten Schritt
fortzufahren und die Offsets fir die Nadel-XY-Anpassung fir die tbrigen Nadeln
einzustellen. Dieser Schritt ist nur fir Nadel 1 erforderlich.

5

[ ]

X_

Tv-

I

Jz:

¢ Benutzen Sie die Tipptasten, um Nadel 2 tber

dem Fadenkreuz (Nadeldetektor, Band, etc.) zu

positionieren.

e Bewegen Sie die Nadel nach unten, bis sie dem

Fadenkreuz-Ziel so nah wie méglich ist, ohne
das Ziel zu berlhren.

6

l Needle move H §et l

e Klicken Sie auf SET (Einstellen) neben Needle
Move (Nadel bewegen).

Dies legt die XYZR-Koordinaten flir den Dosier-

Kalibrierungspunkt fest. Das System tragt die
Koordinaten der Dosierspitze in die Felder
unter Needle Move (Nadel bewegen) und Set
(Einstellen) ein.

HINWEIS: Alternativ kdnnen Sie fiir diesen
Schritt auch die Registerkarte Schritt 3 des
Assistenten flr das Erst-Setup des Roboters
verwenden (verwenden Sie die in der
Referenzabbildung gezeigten Parameter flr
die XY-Anpassung, um die Parameter flr den
Dosierpunkt einzustellen).

Needle Profile

Needls |~ Dispenss Port 12

XV Adjust Reference
MakNo 0
Matk Tire 0
Matk Soore 0

Needle Detect Curret

Offsets

113111 108.306 84.399
OnTime 0

Dwell Tiue O

.

No  Port
1 0
2 0
il —

Needle Pos.
1311410, 000
1.368,0,0 00,0
— _ 0

Ced Pos,

E
R

7

[

X_

Tv-

Iz

I*

1z

e Bewegen Sie die Kamera, bis das Kamera-

Fadenkreuz Uber dem Fadenkreuz-Ziel zentriert

ist,
anschlieBend

fokussieren Sie die Kamera, bis sich ein klares
Bild des Fadenkreuz-Ziels ergibt.

8 Camera move Zet °

Klicken Sie auf SET (Einstellen) neben Camera
Move (Kamera bewegen).

Dies legt die Kameraposition fest. Das System

tragt die Kamerakoordinaten in die Felder unter

Needle Profile

Needls |~ Dispense Port 12

XY Adjust Reference
MakNo 0
Matk Time 0
Madz Soore 0

Offsets

113111 108.306 84.399
OnTime O

Dwell Tiwe: O ( Semera mow )

Dispense 163.582 109.742 56.71

ol Detct Cart Hisight
Camera Move (Kamera bewegen) und Set = _Ma,k
(Einste”en) ein- ‘1 0 113.111,10. 163.582,109.7. 0 ‘E‘ il
9 e Klicken Sie SPEICHERN. Mask See 0 163562 109742 5671

Das System fiillt die Nadel-1-Datenfelder aus.

Needle Detect Curret Height 0 Detect.

No  Port
1 0
2 0
a -

Needle Pos.  Ced Pos, Mark (* [ 5y00
131110, 163562,109.7.. 0
136800 00,0
Sl

168 Wy

Fortsetzung auf der nédchsten Seite



Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie | Betriebsanleitung

Anhang F, Multi-Nadel-Einrichtung und -Verwendung

(Fortsetzung)
Einstellen der Kamera-zu-Nadel-Offsets fiir Multi-Dosiergerate (Fortsetzung)
# Klick Schritt Referenzbild
10 Needle Profile e Geben Sie die folgenden Informationen fiir el Pt Ot '
N2 FibmenRon NEEDLE PROFILE (NADELPROFIL) ein: =— .
XY Adpst Reference 56.651  108.649 84,035
- Dosierernummer (in diesem Beispiel Nadel 2 RS il s
fur Dosierer 2) Hek S0 R .
Needle Detect Curret Height 0
- Anschluss, an dem der Dosierer No  Pon  NeedPor  CedPor
. . . . . 1 0 113.111,10. 163.582,100.7,
angeschlossen ist (in diesem Beispiel der s sl o o .
f . . <[ i, D
Dosieranschluss 12 flir Dosierer 2)
11 & B- Positionieren Sie mit den Bewegungstasten

X_

Tv-

I

Jz:

die zweite Nadel Uber dem Fadenkreuz-Ziel
(entweder auf der Nadelerkennung oder auf dem
von lhnen erstellten Zielpunkt).

Bewegen Sie die Nadel nach unten, bis sie dem
Fadenkreuz-Ziel so nah wie mdglich ist, ohne
das Ziel zu berlhren.

12 Nesdle move et °

Klicken Sie auf SET (Einstellen) neben Needle
Move (Nadel bewegen).

Dies legt die XYZR-Koordinaten flr den Dosier-
Kalibrierungspunkt fest. Das System tragt die
Koordinaten der Dosierspitze in die Felder
unter Needle Move (Nadel bewegen) und Set
(Einstellen) ein.

Needle Profile

Needle2  ~ DispensePort 12

XY Adjust Reference
MakNo 0
Matk Time 0

OnTime 0
Dwell Tiwe 0

Offsets

56651 103.649 84.035

Camera move Set

el © 0o
Needle Detoct Curret Height 0
No Port Needle Pos, Ced Pos. Ma

10 13.111,0.. 163562,109.7.. 0

2 1 51,108, 0,00 0

- B

13

[r ]

X_

Iv-

I*

)z

Bewegen Sie die Kamera, bis das Kamera-
Fadenkreuz Uber dem Fadenkreuz-Ziel zentriert
ist,

und anschlieBend

fokussieren Sie die Kamera, bis sich ein klares
Bild des Fadenkreuz-Ziels ergibt.

14 Camera move Zet °

Klicken Sie auf SET (Einstellen) neben Camera
Move (Kamera bewegen).

Dies legt die Kameraposition fest. Das System
tragt die Kamerakoordinaten in die Felder unter
Camera Move (Kamera bewegen) und Set
(Einstellen) ein.

Needle Profile

Needle2  ~ Dispense Port 12

XY Adjust Reference
MakNo 0
Matk Time 0

OnTime ©
Dwell Tiwe 0

Offsets

56651 103,649 84,035

Camera move Set

Matk Soore 0 Dispense

Needle Detect Curret Height 0

0 0

0

No  Port
1 0 113.111,10.
2 1 56,651,108,
Fl F——

Needle Pos.

Ced Pos,
163.582,100.7.
000

Mark
o |
i
8

® el

Klicken Sie SPEICHERN.
Das System flllt die Nadel-2-Datenfelder aus.

Needle Profile

Offsets

Needls2  ~ Dispenss Port 12 St

XY Adjust Reference 56.651  108.649 84,035
MakNe 0 OnTime ©

Duae 5 s
o0 e

Mark Time 0
Mark Soore 0

Needle Detect Curret Height 0

No  Port  MNeedlePos.  CedPos.

1 0 13.111,10..  163.582,100.7,
2 1 56.651,108.... 00,0
i —

Das System ist nun fir den Betrieb mit mehreren
Dosiergeraten eingerichtet. Fahren Sie mit dem
nachsten Verfahren in diesem Abschnitt fort, um
diese Funktion zu nutzen.
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Anhang F, Multi-Nadel-Einrichtung und -Verwendung
(Fortsetzung)

Verwenden des Multi-Nadel-Befehls in einem Programm

VORAUSSETZUNGEN

O Das System ist ordnungsgemaB eingerichtet. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf
Seite 50.

O Die zusétzlichen Dosiergerate sind installiert und die Multi-Nadel-Funktion ist aktiviert. Siehe “Aktivieren der
Multi-Nadel-Dosierung” auf Seite 167 und “Einstellen der Kamera-zu-Nadel-Offsets fir Multi-Dosiergerate” auf
Seite 167.

O A test workpiece is positioned on the work surface.

HINWEIS: Dieser Abschnitt beschreibt den Programmierungsvorgang fir zwei Dosiergerdte. Wiederholen Sie die
Schritte nach Bedarf, um Befehle fir weitere Dosiergerate hinzuzufligen (es kdnnen bis zu vier Dosierer installiert
werden).

# Klick Schritt Referenzbild

1 ¢ Klicken Sie auf die Registerkarte PROGRAM == il -
rogram "'"'":;M_
> MULTINEEDLE  (Programm).

e Doppelklicken Sie auf die Adresszeile, in
die Sie einen Multi-Nadel-Befehl eingeben
mochten, und wahlen Sie MULTI NEEDLE

(Multi-Nadel).
2 e Geben Sie die Nummer des Dosiergeréts
1> ein, um ab diesem Punkt im Programm die

Dosierung zu starten (in diesem Beispiel
Dosiergerat 1).

e Klicken Sie zum Speichern auf OK.

3 Needle1 ¢ Klicken Sie auf dem sekundéren
Ansichtsbildschirm mit der rechten
Maustauste und versehen Sie anschlieBend
das Kontrollkdstchen NEEDLE 1 (Nadel 1)

mit Hakchen. —
=) e o e e B
4 e Klicken Sie auf das Symbol FOCUS (Fokus),
Y+ Z-
um die Kamera zu fokussieren.
s > e Bewegen Sie die Kamera, bis das Kamera-
Fadenkreuz Uber dem gewiinschten Ziel auf
dem Werkstlick zentriert ist.
5 m e Geben Sie die notwendigen Befehle fiir
—p [ =OITE0 Dosiergerét 1 ein (zum Beispiel Erstellen von
‘ Dosierpunkten oder -linien).

6 MULTI NEEDLE ¢ Doppelklicken Sie auf die Adresszeile, in e B 2 -
die Sie den zweiten Multi-Nadel-Befehl e 5
eingeben mochten, und wahlen Sie MULTI o ]
NEEDLE (Multi-Nadel). -

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Anhang F, Multi-Nadel-Einrichtung und -Verwendung

(Fortsetzung)

Verwenden des Multi-Nadel-Befehls in einem Programm (Fortsetzung)

# Klick

Schritt Referenzbild

2>

Geben Sie die Nummer des Dosiergerats
ein, um ab diesem Punkt im Programm die
Dosierung zu starten (in diesem Beispiel
Dosiergerat 2).

Klicken Sie zum Speichern auf OK.

8 | Needle 2

Klicken Sie auf dem sekundaren
Ansichtsbildschirm mit der rechten
Maustauste und versehen Sie anschlieBend
das Kontrollkastchen NEEDLE 2 (Nadel 2)
mit Hakchen.

9 \R_+IIY
+

i -

Jz-

Klicken Sie auf das Symbol FOCUS (Fokus),
um die Kamera zu fokussieren.

Bewegen Sie die Kamera, bis das Kamera-
Fadenkreuz tUber dem gewinschten Ziel auf
dem Werkstlick zentriert ist.

10

A \ Command

Y

*®

Geben Sie die notwendigen Befehle fur
Dosiergerat 2 ein (zum Beispiel Erstellen von
Bdgen oder Fillbereichen).

11

Klicken Sie auf END PROGRAM (Programm
beenden), um das Programm zu beenden.

Das System wird die Dosierung entweder
von Dosiergerat 1 oder 2 je nach
Programmierung vornehmen.
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Anhang G, Einrichtung der E/A-Pin-Funktion

Die E/A-Pin-Funktion, die Uber das Expertenmeni auf dem System-Einrichtungsbildschirm aufrufbar ist, bietet
eine Reihe von benutzerkonfigurierbaren Bedingungen, die den verfligbaren Eingdngen und Ausgéngen am E/A-
Anschluss zugeordnet werden kénnen. Diese Bedingungen beeinflussen den Betrieb des Roboters.

So konfigurieren Sie Eingdnge/Ausgédnge

VORAUSSETZUNGEN
O Das System ist ordnungsgemaB eingerichtet. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf
Seite 50.
# Klick Schritt Referenzbild
e SchlieBen Sie die Signalverdrahtung an  Siehe “R3V-R4V Rickwand”
den E/A-Anschluss auf der Rickseite auf Seite 15 oder “R6V
des Roboters an. Rickwand” auf Seite 16 fur
die Lage des E/A-Anschlusses.
2 e Klicken Sie auf SYSTEM SETUP

(Systemeinrichtung) > OPEN (Offnen) >

s tem EXPERT (Experte).
J Lo ],

3 = ¢ Geben Sie 11111111 ein und klicken
11111111> Sie dann auf OK.

ERRRRARL]

4 10 Pin Function * Klicken Sie auf IO PIN FUNCTION (IO
PIN FUNKTION). g

Control
Call Program
Fixture Plate Setup

Barcode Function

Function Control

e Klicken Sie auf den zu
konfigurierenden Eingang oder =
Ausgang und wéhlen Sie dann im
Dropdown-Ment die Konfiguration
aus. Eine Beschreibung der ,
Konfigurationsoptionen finden —- =
Sie unter “Einstellungen der
Eingangskonfiguration” auf Seite 173
und “Ausgangskonfiguration
Einstellungen” auf Seite 173.

¢ Klicken Sie auf OK.
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Anhang G, Einrichtung der E/A-Pin-Funktion
(Fortsetzung)

Einstellungen der Eingangskonfiguration

Eingang

Beschreibung

Input (Eingang)

Standardeinstellung

Start Startsignal zum Ausflhren eines Programms

Door (Tr) Dieses Signal stoppt die Ausfuhrung des Dosierprogramms. Diese Konfiguration wird in Verbindung
mit der Tur 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 fiir 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 H, Programmaufruf Setup und
(Programmaufruf) Verwendung” auf Seite 175, 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.

-
o 10 Pin Function Define

in1 [

In2 :

N Start

In3 Door
Stop

N4 Home

T Table Ready
Pause

ing  Call Program
Z Detect

In7 XY Adjust
Purge

N8  inpd

o l AN éjj
Qut Pulse Option
QOut 1 Output -
[C] Aoi Fail
Qut 2 Output - B Aci Pass
Qut 3 Output -
Qut 4 Output -
Out5 Output -
Qut6 Qutput -
Out 7 Output -
Pulse Width 0 ms
Qut 8 Output -

(8

Dropdown-Menii 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 nédchsten Seite
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Anhang G, 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 ge6dffnet wurde und ausgefihrt wird.

Table Ready (Verzeichnis
bereit)

Dieses Signal meldet, dass das System bereit ist, ein Dosierprogramm auszufiihren. 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 Limitiberschreitungswarnung, 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.

AOI 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.

AQOI 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 gir;iby
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 Fail
[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 H, 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 50.

O Die Programme, die Sie aufrufen mochten, werden erstellt und gespeichert.

# Klick Schritt Referenzbild
e SchlieBen Sie die Signalkabel an den Siehe “R3V-R4V Rickwand”
E/A-Anschluss auf der Rlickseite des auf Seite 15 oder “R6V
Roboters an. Rickwand” auf Seite 16

flr die Lage des E/A-
Anschlusses.

2 e Gehen Sie zu “Anhang G, Einrichtung der E/A-Pin-Funktion” auf
Seite 172, um Eingange als Programmaufruf-Eingange zuzuweisen.
In diesem Beispiel werden die Eingange 1 bis 3 als Programmaufruf-
Eingédnge zugewiesen. Kehren Sie hierher zuriick, um fortzufahren.

3 5 « Klicken Sie SYSTEM SETUP > OPEN > = == -~ == -
iy EXPERT

4 ® Geben Sie 11111111 ein und klicken Sie &= a
11111111 > dann auf OK. Foma?
nnm
5 e Klicken Sie auf CALL PROGRAM.
Call Program
Control
10 Pin Function
Fivtire Dlate Setiin
6 8 Coll Progrom Setup —ioixd| e Klicken Sie im Fenster Programmaufruf
IN__| Call Program . . . &
T Doevel SEC in eine Zeile unter Programmaufruf und .
1 Drr'save\3M-Bracket-White-Fixture-9dec 16.5RC P . . . = i
2 Divwel0 mions SO navigieren Sie zu der Datei mit den -
Deavelolnm-tip., . . a
rsavelbradmedical
1 gtawg“g‘Qﬁg%fgimm Programmen: dlg Sie aufrufen méchten.
P piebae In diesem Beispiel werden 8 Programme
‘ hinzugefugt. =
! I+l e SchlieBen Sie das Fenster, um es zu

speichern.

HINWEIS: Die Funktionalitat 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. Bindrwerte 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

IN5 AUS EIN AUS

IN 6 EIN AUS AUS

IN7 AUS AUS AUS
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Anhang |, 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, wahlen 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
e Gehen Sie auf dem DispenseMotion Controller zu EE e
D:\Nordson. Apps & features s

e Stellen Sie sicher, dass der Ordner EFD PICO
TOUCH Driver vorhanden ist.

i
EEEEOEE

i i =
{ 2 F F F E 1 §
H v
I i : {
i if
110 i
\
i
{

Fortsetzung auf der nédchsten Seite
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Anhang |, PICO-Treiberinstallation (Fortsetzung)

Windows 7 / Windows 10 PICO-Treiber-Installation (Fortsetzung)

# Schritt Referenzbild
2 e Offnen Sie DEVICE MANAGER und suchen Sie [ —
den FT232R USB UART-Treiber: S

- 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 e e
USB UART-Treiber und fahren Sie dann mit 3 W
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 |, PICO-Treiberinstallation (Fortsetzung)

Windows 7 / Windows 10 PICO-Treiber-Installation (Fortsetzung)

Schritt Referenzbild

o Offnen Sie die Anwendung DispenseMotion und
Uberprifen Sie, ob das System eine Verbindung

- IIEEEEEE

mit dem Topch Controller herstellen kann. Zal° 3 pestoes e ! DEEEEEEEB
| T 10 ~ HIHNNEEEE
Sl ¢ i e o me .
HH J—‘m‘—i_i—'::-_ﬂ ki g S &)
e BT T
KPJ| I | s | e EEEEEEN
Vi ]

O oo 2

B 7

o e - BUENNE
EE oI oN I

< helEES ae

L —— -, o

B o) o] O

B oo IR — e

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 %.{z

FT232R USB UART Driver Download
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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 flir 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.

Nordson

EFD

Flir 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/Osterreich
+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

Windows ist ein eingetragenes Warenzeichen der Microsoft Corporation.
©?2024 Nordson Corporation 7363580 v091924




	Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie Betriebsanleitung
	Inhalt
	Einleitung
	Nordson EFD Produktsicherheitshinweise
	Halogenkohlenwasserstoffe
	Hochdruckflüssigkeiten
	Qualifiziertes Personal
	Bestimmungsgemäßer Gebrauch
	Bestimmungen und Zulassungen
	Persönliche Sicherheit
	Brandschutz
	Präventive Pflegemaßnahmen
	Wichtige Sicherheitsinformationen
	Maßnahmen im Falle einer technischen Störung
	Entsorgung
	Gerätespezifische Sicherheitshinweise

	Spezifikationen
	Systemmerkmale
	Kennzeichnung von Systemkomponenten der RV-Serie
	RV, vorderes Bedienfeld
	R3V–R4V Rückwand
	R6V Rückwand
	Kamera

	Installation
	Entpacken der Systemkomponenten
	Roboter positionieren und Komponenten installieren und anschließen
	Typische Netzwerkverbindungen
	Vorbereiten der Arbeitsfläche oder Fixierplatte
	Anschließen der Eingänge/Ausgänge (optional)
	Einschalten des Systems

	Konzepte
	Über Programme und Befehle
	Über Offsets
	Über Markierungen

	Übersicht über die DispenseMotion-Software
	Befehlsfenster
	Hauptansichtsbildschirm und Registerkarten-Leiste
	Funktionen im Kontextmenü des primären Ansichtsbildschirms
	Sekundärer Ansichtsbildschirm
	Sekundärer Ansichtsbildschirm in der Pfadansicht
	Symbole der horizontalen und vertikalen Werkzeugleiste
	Setup- und Dosierbefehlssymbole
	Navigations- und Bewegungsfenster
	System-Einrichtungsbildschirm
	Kamerabildschirm, Tab Leiste und Icons
	Fenster Camera Properties (Kameraeigenschaften)
	Vorlagenabgleich- und Bereichsfenster
	Kamera-Einrichtungsbildschirm
	Nummernblock

	Einrichtung
	Systemparameter einstellen
	Kennwortschutz festlegen
	Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)
	Überprüfen von Robotermodell, Nadelerkennung und Auswahl Set Z to Focus (Z auf Fokus einstellen)
	Einstellen der Auswahl des optionalen Nadelausrichters
	Überprüfen der 4-Achsen-Auswahl
	Einrichten des Systems mit dem Assistenten für Roboter-Ersteinrichtung
	Wie das System auf Nadel-Z-Erkennung oder Nadel-XY-Einstellung reagiert
	Ändern der Robotermodell-Auswahl

	Einrichten von Eingängen/Ausgängen
	Einstellen, wie das System Markierungen sucht
	Gemeinsame Nutzung von Offset-Werten in mehreren Programmen
	Zurücksetzen des Systems auf die werksseitigen Standardeinstellungen

	Programmierung
	Drehen der Nadel und Einstellen des Drehwinkels
	Einstellen des Nadel-Drehwinkels im Nadel-Modus
	Einstellen des Nadel-Drehwinkels im CCD-Modus

	Erstellen und Ausführen eines Programms
	Hinzufügen von Kommentaren zu einem Programm
	Wie sperre oder entsperre ich ein Programm?
	Messen eines Pfades oder Kreises auf einem Werkstück
	Erstellen von Mustern
	Beispielprogramm für Dosierpunkt
	Beispielprogramm für Linien und Bögen
	Beispielprogramm für Kreis

	Verwendung des Symbols Example (Beispiel)
	Dosieren auf mehreren Werkstücken in einem Array
	Deaktivieren der Dosierung für bestimmte Werkstücke in einem Array
	Erstellen einer Markierung
	Erstellen einer Markierungsgruppe
	Erhöhen der Genauigkeit von Markierungssuchvorgängen
	Verwenden von Markierungen oder Referenzmarkierungen in einem Programm
	Verwenden von Markierungen zum Dosieren auf einem flachen Werkstück
	Verwenden von Mark Follow (Markierung folgen) zum Dosieren entlang einer gebogenen Linie
	Einrichten von automatischer Reinigung, Programmzyklusgrenzen oder Grenzen der Flüssigkeitslebensdauer
	Verwenden des Punkt-Offsets zur Einstellung aller Punkte in einem Programm
	Einstellen der PICO-Parameter mithilfe von DispenseMotion
	Umschalten von UltimusPlus-Programmen mit DispenseMotion
	Umschalten von 7197PCP-DIN-NX Programmen mit DispenseMotion

	Software-Aktualisierung
	Betrieb
	Startroutine
	Ausführen eines Programms
	Ausführen eines Programms durch Scannen eines QR-Codes
	Ausführen eines Programms durch Scannen eines Barcodes
	Pause während eines Dosierzyklus
	Reinigen des Systems
	Aktualisieren von Offsets
	Routinemäßige Abschaltung

	Artikelnummern
	Zubehör
	Sicherheitsgehäuse
	Vorkonfigurierte Ausgangskabel
	Start-/Stopp-Box
	E/A-Erweiterungssatz
	Nadelerkennungs-Kits
	Barcode-Scanner
	OptiSure-Software-Schlüssel
	Montagehalterungen

	Ersatzteile
	Technische Daten
	Roboter-Abmessungen
	Lochschablone für Befestigungslöcher für Roboterfüße
	Abmessungen der Grundplatte
	Abmessungen der Vorrichtungsplatte
	Schaltpläne
	Dosiergerät-Anschluss
	Ext. Steueranschluss
	I/O Port (E/A Anschluss)
	Beispiel für Eingangs-/Ausgangsanschlüsse


	Anhang A, Command Funktion Reference
	Anhang B, Verfahren zum Einrichten ohne Assistent
	Einstellen der Kameraskalierung
	Automatische Methode
	Manuelle Methode

	Einrichten der optionalen Nadelerkennung oder des optionalen Nadelausrichtungssystems
	Einrichten des Nadel-zu-Werkstück-Offsets (Z-Abstand) mit dem Kamerafokus

	Anhang C, Importieren von DXF-Dateien
	Übersicht über den DXF-Bildschirm
	DXF-Import-Einstellungen
	Importieren einer DXF-Datei
	Verwenden der Option Sort Path By (Nach Pfad sortieren)

	Anhang D, Einrichten der QR-Code-Scanfunktion
	Anhang E, Barcode-Scannen Setup
	Anhang F, Multi-Nadel-Einrichtung und -Verwendung
	Anhang G, Einrichtung der E/A-Pin-Funktion
	Einstellungen der Eingangskonfiguration
	Ausgangskonfiguration Einstellungen

	Anhang H, Programmaufruf Setup und Verwendung
	Anhang I, PICO-Treiberinstallation
	DispenseMotion Software-Update und Kabelanschluss
	Windows 7 / Windows 10 PICO-Treiber-Installation
	Windows XP PICO-Treiber-Installation



