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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Sie haben ein zuverldssiges, qualitativ hochwertiges Dosiersystem von Nordson EFD, dem
Weltmarktfuhrer fur Fllissigkeitsdosiersysteme, gewahlt. Die automatisierten Dosiersysteme von Nordson
EFD wurden speziell fur die industrielle Dosierung entwickelt und leisten lhnen jahrelang stérungsfreie
und produktive Dienste.

Mithilfe dieser Anleitung konnen Sie die Nitzlichkeit lhres automatisierten Dosiersystems maximieren.
Bitte nehmen Sie sich einige Minuten Zeit, um sich mit den Bedienelementen und Funktionen vertraut
zu machen. Befolgen Sie die von uns empfohlenen Prifverfahren. Sehen Sie sich die hilfreichen
Informationen in der Anleitung an. Diese basieren auf mehr als 50 Jahren Erfahrung im Bereich der
industriellen Dosierung.

Die meisten Fragen werden in dieser Anleitung beantwortet. Wenn Sie dennoch weitere Hilfe bendtigen,

wenden Sie sich bitte an EFD oder lhren autorisierten EFD-Handler. Detaillierte Kontaktinformationen
finden Sie auf der letzten Seite dieses Dokuments.

Das Nordson EFD-Versprechen
Vielen Dank!
Sie haben soeben das weltweit beste Prazisionsdosiergerat gekauft.
Wir bei Nordson EFD schatzen Sie als Kunden und werden alles tun, um Sie zufriedenzustellen.
Wenn Sie mit unserem Gerat oder dem Support lhres Nordson EFD-Produktanwendungsspezialisten

nicht zufrieden sind, wenden Sie sich bitte persénlich an mich unter 800-556-3484 (in den USA),
401-431-7000 (auBerhalb der USA) oder per E-Mail an Jamie.Clark@nordsonefd.com.

Ich garantiere, dass wir alle Probleme zu lhrer Zufriedenheit I6sen werden.

Nochmals vielen Dank, dass Sie sich fiir Nordson EFD entschieden haben.

Jamce

Jamie Clark, Vizeprasident

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

Inhalt

0] = SRR
Einleitung
Nordson EFD Produktsicherheitshinweise
Halogenkohlenwasserstoffe
Hochdruckflissigkeiten ............
(@ TUE= 14 T=Y g (=TS =TT o] - | R
BestimmungsgemMAaBEr GEDIAUCK .........coi et e e e e b e e e e nn e e e e e e e e n e e s enne e e ene s
Bestimmungen und Zulassungen
[ &t o Ta] 1] LT (] =Y o Y SRR
{27 = U o £ o ) -SSR
Praventive PflegemaBnahmen.................
Wichtige Sicherheitsinformationen
MaBnahmen im Falle einer technischen Stérung
gL To T 18 o T RSP STRR
Gerétespezifische Sicherheitshinweise
Spezifikationen ........cocoeeeiieniicieeee
Systemmerkmale
Kennzeichnung von Systemkomponenten der RV-Seri€.........cc.uiiiiiiiiiiiiee e
RV, vorderes Bedienfeld ..........cooveeeeiiiiii i
LY 0 o 21T 1 (= P
6 T 01T - PR
Installation ..........cooeeeiiiiiie e
Entpacken der Systemkomponenten
Roboter positionieren und Komponenten installieren und anschlieBen
Vorbereiten der Arbeitsflache oder Fixierplatte
AnschlieBen der Eingdnge/Ausgénge (optional)
Einschalten des Systems.........cccoeceeiiiieeiiee e
0] 4 =T o] (PSSP P PR PRSP
Uber Programme und Befehle
Uber OffSetS.....ccrreeeeecceeeeecceeeaenas
Uber Markierungen
Ubersicht liber die DiSPenSEMOtION-SOFIWAIE ...........ccovveeeeeeeeeeeeeeeseeeeesesesesesesesesesesesssesesesesesssssasesesessssnesasassssesesnanes
Befehlsfenster........oooeiieiii e
Hauptansichtsbildschirm und Registerkarten-Leiste
Funktionen im Kontextmenu des priméaren Ansichtsbildschirms
Sekundarer AnSiIChESDIIASCNIIT ... e s e e e e e s e e e s enn e e e sne e e nanee
Sekundarer Ansichtsbildschirm in der PfadansiChi..........ooouioiiii e
Symbole der horizontalen und vertikalen Werkzeugleiste
Setup- und DosierbefehISSYMDOIE .........oi i e e
Navigations- und Bewegungsfenster
System-Einrichtungsbildschirm...................
Kamerabildschirm, Tab Leiste und Icons
Fenster Camera Properties (KameraeigensChaften)..........cueieeiiiiiiieeeie e
Vorlagenabgleich- und Bereichsfenster
Kamera-Einrichtungsbildschirm...............
[N T0 0 0T 0 8= T o] o o3 SRR

Fortsetzung auf der ndchsten Seite

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



Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Inhalt (Fortsetzung)

0 1] 1 0 T PP 41
Systemparameter GINSTEIEN ... i e e e e e e e e s nn e e e e e e e e 41
NG T\ T Ted a0 Al (=1 =T o =T o PP 44
Aufbau und Kalibrieren des Systems (VOrauSSEIZUNG) .......ueuiiuereiiiriiieiie s 45

Uberpriifen von Robotermodell, Nadelerkennung und Auswahl Set Z to Focus (Z auf Fokus einstellen)............. 45

Einstellen der Auswahl des optionalen Nadelausrichters
Uberpriifen der 4-AChSEN-AUSWANL............ccoccuevieerreceeieeeeeteteteeessesesesesesssaesesesessssesesessssesesesassssesssssessssssssasassssesanas
Einrichten des Systems mit dem Assistenten flr Roboter-Ersteinrichtung ..........ccocoeiiiii e
Wie das System auf Nadel-Z-Erkennung oder Nadel-XY-Einstellung reagiert
Andern der Robotermodell-Auswahl
Einrichten von EINGANGEN/AUSGEANGEN ........eiiiiiiiairie e e e et e et e s e e e e n et e s nr e e s aneeesene e e snn e e s anneeeanneennneas
Konfigurieren von Eingdngen/Ausgéangen fur einen bestimmten Zweck
Einstellen, wie das System Markierungen sucht (OPioNal) ........cooieieiiiiiiice e e s
Gemeinsame Nutzung von Offset-Werten in mehreren Programmen..........ccoooeeeiiieeeeinee e
Einstellen der MaBeinheiten.........ceou i
Zurlcksetzen des Systems auf die werksseitigen Standardeinstellungen...........
[ CeTo | =T o 0T 0 011=T U1 oo T PSPPSR
Drehen der Nadel und Einstellen des DrehWiInKelS.........cooviiiiiiiiiiieeeii e e
Einstellen des Nadel-Drehwinkels im Nadel-Modus
Einstellen des Nadel-Drehwinkels im CCD-Modus
Erstellen und AUSTUNIen €iNES PrOgramMS. ... ..ooo i iiiioiee et e s s e e s amn e e e nn e nnneas
Hinzufligen von Kommentaren zu €iNem ProgramiM.........c.coo e ieeeeeieee e e s e s e e e e
Wie sperre oder entsperre ich ein Programm?..........cccceovieieieeennee.
Messen eines Pfades oder Kreises auf einem Werksttick
LS oY1= IRV o o T AV 1Ny = g o TP
Beispielprogramm fur Dosierpunkt ...........ccccevvneen.
Beispielprogramm fUr Linien und Bégen.................
Beispielprogramm fUr Kreis.......ccocoveeveeiiieeniineenns
Verwendung des Symbols Example (BEISPIEI) .....ceeirriiiiiiiiiieeeiiie et
Dosieren auf mehreren Werkstlicken in €INEM AITAY .....coocviiieiiee et
Deaktivieren der Dosierung fur bestimmte Werkstticke in einem Array
Erstellen €iNer Marki€rUNnQ ........ooiueiiiiie et e e e me e e e e n et e s s e e s me e e e e ne e e snn e e s amneeeanneennneas
Erhéhen der Genauigkeit von MarkierungSSUCNVOIrGEANGEN. .......ciiiueieiiiriieeree e et e e e e anee e e snneas
Verwenden von Markierungen oder Referenzmarkierungen in einem Programm
Verwenden von Markierungen zum Dosieren auf einem flachen Werkstlck ...
Verwenden von Mark Follow (Markierung folgen) zum Dosieren entlang einer gebogenen Linie
Einrichten von automatischer Reinigung, Programmzyklusgrenzen oder Grenzen der Flissigkeitslebensdauer.....84
Verwenden des Punkt-Offsets zur Einstellung aller Punkte in einem Programm
Einstellen der PICO-Parameter mithilfe von DispenseMotion
T (=T o PP
Starten des Systems und AusfUhren eiNes ProgrammMsS........cooo i iieeiiiie e
Ausflhren eines Programms durch Scannen eines QR-Codes
Pause wahrend eines Dosierzyklus
REINIJEN AES SYSTEMS ... .o e e e e e e e e e me e e e e s et e s nre e e mee e e e ne e e s nn e e s anneeeanneesnneas
Aktualisieren von Offsets
Herunterfahren des Systems
F L= T8 a1 0 T=T o o PR
ZUbEhOr.....oeieieiiee e
Sicherheitsgehduse ..........cccccoceeeeiinennnee.
Vorkonfigurierte Ausgangskabel..............
L DL 0] = U (=T o PRSPPI
12T B (o] o] 0 I = ) GO OURRORRN
Nadelerkennungs-Kits
OptiSure-Software-Schlissel
Montagehalterungen

Fortsetzung auf der ndchsten Seite

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



Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Inhalt (Fortsetzung)

Technische Daten
ADIMESSUNGEN ...ttt e e
Lochschablone fiir Befestigungslécher flir RoboterfliBe
S Te] a1 o= T 1= OSSP T PSPPSR

Dosiergerat-Anschluss
S (T U 1= = T T o 0 E TSSO
N N =T o] [0TSR
Beispiel fir Eingangs-/Ausgangsanschlisse

Anhang A, Command FUNKLION REEIENCE........ . ittt e et e e e e e et e e e e e e snte e e e e e senneeeeeeeannees

Anhang B, Verfahren zum Einrichten 0hne ASSISTENT........cooiiiiiiiie e
Einstellen der KameraskalierUNQ ..........coo it e e e e smne e e e neeenans
Einrichten der optionalen Nadelerkennung oder des optionalen Nadelausrichtungssystems
Einrichten des Nadel-zu-Werkstlick-Offsets (Z-Abstand) mit dem Kamerafokus...........cccevveiiiiieeiiiinennne

Anhang C, Importieren VON DXF-Dat@iN .......cccccueiiiiiiiiiie ettt e s e s e e e s emne e e snneeeaaneeennne
Ubersicht Gber den DXF-BIASCRIMM ........ccvoieiieeeeeeeeeeeeeeeeeee ettt et et ee s et eeeses e eeeees s e s s esessensssseasesesennssnanenennen
DXF-Import-Einstellungen
IMPOTtiEren €INEr DXF-Datei ........ceiiiieiiiiieeeiii ettt e e e e s e e e e s e e ssn e e e sane e e e neeesnn e e e anneeeanneesnneas
Verwenden der Option Sort Path By (Nach Pfad sortieren)

Anhang D, Einrichten der QR-Code-Scanfunktion...........ccccceeevciieeennn.

Anhang E, Multi-Nadel-Einrichtung und -VerwendUNQG ...........coiiieiiieeeiee e

Anhang F, Einrichtung der E/A-Pin-FUNKEION .......cooi it sne e s nne e e

Anhang G, Systemeinrichtung zum Installieren von Software-Updates ..........ccooueeiriiieiiiii e

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 fihrt ein
Computerprogramm aus, um FlUssigkeit in einem bestimmten Muster
auf ein Werkstlick aufzubringen. Programme werden mit der auf dem
DispenseMotion-Controller installierten DispenseMotion-Software erstellt.
Das Dosiersystem kann sowohl bertihrend als auch beriihrungslos
arbeiten, wobei das Material entweder Uber eine Dosiernadel oder Dlise
aufgebracht wird. In der vorliegenden Anleitung bezeichnet der Begriff
“Dosierspitze” entweder eine Nadel oder eine DUse.

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

fest, gleicht er den Dosierpfad an, um die
Differenz zu korrigieren.
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Nordson EFD Produktsicherheitshinweise

A WARNUNG

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 Gerdten Schutzmechanismen sichern und kennzeichnen.
Wenn Sie auch nur einen geringen Stromschlag bekommen, schalten Sie sofort alle Gerate aus.
Schalten Sie das Gerat nicht wieder ein, bevor das Problem gefunden und behoben wurde.

A VORSICHT

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

BETRIEBSANLEITUNG LESEN

Lesen Sie das Handbuch, um die ordnungsgeméaBe Verwendung dieses Gerats sicherzustellen.
Befolgen Sie alle Sicherheitshinweise. Ggf. sind arbeits- und geratespezifische Warnungen,
Vorsichtshinweise und Anweisungen in der Gerdtedokumentation aufgefiihrt. Stellen Sie sicher, dass
diese Anweisungen und alle anderen Geratedokumente den Personen zur Verfigung 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 Giber einen externen
Druckluftregler mit 0 bis 7,0 bar (0 bis 100 psi) zugeflihrt werden.
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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 kénnen 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 mdglich
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 Geréts ist verantwortlich flr 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 Gerat 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 drtlichen
Bestimmungen.
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

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

Installieren Sie den Eingangs-/Ausgangs-Sicherheitsstecker nur, um den Turschalter zu Uberbriicken. Wenn dieser
Stecker installiert ist, Ubernimmt der Installateur die gesamte Haftung fur 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 0-40 °C (50-104 °F) oder Luftfeuchtigkeit niedriger oder hdher als 20-95
%

Direkte Sonneneinstrahlung

Elektrische Storgerdusche

® Brennbare oder korrodierende Gase

Staub oder Eisenpulver

Spritzwasser, Ol oder Chemikalien

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.

¢ Lassen 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.
Verdlnner.
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Spezifikationen

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

Artikel/Modell

Maximaler Arbeitsbereich

X/Y/Z/R°)
Werkstlick-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 /2y
Wiederholgenauigkeit
R°)"
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)

6458 x 914H x 552T mm
(258 x 36H x 221")

800/ 320 mm/s
(31/13"/s)

720°/s

3-Phasen-Mikroschrittmotor
PC-Speicher
PC-Speicher / USB

8 Eingéange / 8 Ausgénge
(16 / 16 optional)

PTP und CP
Extern

100-240 VAC, +10%, 50/60Hz,
max. 20 A, 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, RoHS, WEEE, China RoHS

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)

7458 x 914H x 652T mm
(298 x 36H x 26T")

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

720°/s

3-Phasen-Mikroschrittmotor
PC-Speicher
PC-Speicher / USB

8 Eingange / 8 Ausgénge
(16 / 16 optional)

PTP und CP
Extern

100-240 VAC, +10%, 50/60Hz,
max. 20 A, 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

*Die Wiederholbarkeitsergebnisse kdnnen 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)

9658 x 914H x 752T mm
(388 x 36H x 30T1")

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

720°/s

3-Phasen-Mikroschrittmotor
PC-Speicher
PC-Speicher / USB

8 Eingange / 8 Ausgéange
(16 / 16 optional)

PTP und CP
Extern

100-240 VAC, +10%, 50/60Hz,
max. 20 A, 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

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.



Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Spezifikationen (Fortsetzung)

RoHS#7 4855758 China RoHS-Richtlinie (Gefahrstoffe)

Pl o BEVRRETER
Teilbezeichnung Toxische und gefahrliche Substanzen oder Bestandteile
i x B N BRBE & IRBAE R
Blei Quecksilber Cadmium Sechswertiges Polybromierte Polybromierte
Chrom Biphenyle Diphenylether
(Pb) (Ha) (Cd) (Cr6) (PBB) (PBDE)
sMEREED
Externe, elektrische | X 0 0 0 0 0
Verbindungen

0: RTIZFRFFAANEBRRDPHEENHRAEIKBEIP-A, EIP-B, EIP-C
HIAR AR FSJ/T11363-2006 PREEK .

unter dem von SJ/T11363-2006 verlangten Grenzwert liegt.
X REZFRAAENERKPHEEYWREERBEIP-A, EIP-B, EIP-C
HIARAE S FSJ/T11363-2006 BREZEK.

liber dem von SJ/T11363-2006 verlangten Grenzwert liegt.

Bedeutet, dass diese toxische oder geféhrliche Substanz, die in allen homogenen Materialien fiir dieses Teil enthalten ist, geméB EIP-A, EIP-B, EIP-C

Bedeutet, dass diese toxische oder geféhrliche Substanz, die in allen homogenen Materialien fiir dieses Teil enthalten ist, gemé&B EIP-A, EIP-B, EIP-C

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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http://www.nordsonefd.com/WEEE

Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Systemmerkmale
Kennzeichnung von Systemkomponenten der RV-Serie

Kartusche flr die
Flussigkeitsdosierung

CCD-Kamera
(fest montierte
Kamera)

DispenseMotion-Controller

Nadelerkennung (optional)

Monitor und
Tastatur (Maus

nicht abgebildet) Halterung, R-Serie

%

o

Roboter

Fixierplatte
(optional)
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Systemmerkmale (Fortsetzung)
RV, vorderes Bedienfeld

Splltaste fur NOT-AUS-
Dosiergeréat START Taste Taster

DISPENSER
| PURGE START
| ﬂa_rdm R3
| EFD ‘

<ES- ° = e EMERGENCY
TEACH PENDANT SVC US| STOP

w N

SVC-USB-Anschluss (fur
Software-Upgrades)

RV, Riickseite

Taktil-Anschluss (fir die E/A-Anschluss (I/0 Dosiergerat-Anschluss (zum
Nadelerkennungssystem, Port) (fir Eingangs-/ Starten des Dosiergeréts/
falls vorhanden) Ausgangsanschlisse) Controllers) Netzschalter

RS232-1- Ext. Steueranschluss Netzeingang
Anschluss (fUr den E/A-
Sicherheitsstecker)
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Kamera

Ihr System enthélt eine Smart-Vision-CCD-Kamera, mit der Sie die Arbeitsflache oder Fixierplatte betrachten und
fokussieren kénnen. Bei der RV-Serie kdnnen zwei Typen von CCD-Kameras verwendet werden: Eine feststehende
Kamera, die stationdr befestigt ist, oder eine mitfahrende Kamera auf der R-Achse, welche die Bewegungen der
R-Achse mitfahrt.

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- ¢ Das untere Einstellrad dient zum
) \ Einstellrad Es sind verschiedene Objektive Fokussieren des Bildes.
Fokussierungs- | erhéltlich (flr unterschiedliche ) . .
Einstellrad Brennweiten, Sichtfelder usw.) * 8')6 Standard-Fokushdhe betragt Null
Mitfahrende CCD-Kamera Eigenschaften Fokussiervorgang
FUr 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.
Werte

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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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Installation

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

Entpacken der
Systemkomponenten

A VORSICHT Schaumstoffschutz

Zum Auspacken des Roboters sind mindestens zwei
Personen erforderlich. Versuchen Sie nicht, den Roboter
ohne Unterstutzung 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 Quertréger an.

HINWEIS: Alle Gerate werden ab Werk mit
Schaumstoffschutz ausgeliefert, die den
Arbeitstisch in der X- und Z-Achse halten, um
Bewegungen und Beschédigungen wéhrend des
Versands zu vermeiden. Nordson EFD empfiehlt,
sémtliches Verpackungsmaterial fiir ein zukinftiges
Versenden oder einen zukinftigen Transport des
Roboters aufzubewahren.

Quertrager
(nicht zum
Anheben des
Roboters
verwenden)

3. Entfernen Sie den Schaumstoffschutz und das
Klebeband.

4. Vergewissern Sie sich nochmals, dass Sie alles aus
der Verpackung genommen haben.
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

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 Gehausetirschalter bei laufendem Roboter gedffnet wird.

Zu installierende
Anwendbarkeit Teil oder anzuschlieBende Installationsschritte
Komponenten

Alle Modelle Eingangs-/Ausgangs-
Sicherheitsstecker
(KURZGESCHLOSSEN)

O Verbinden Sie den Eingangs-/
Ausgangs-Sicherheitsstecker mit der
externen Steueranschluss, um den
Tlrschalter zu Uberbriicken.

A VORSICHT

Installieren Sie diesen Stecker nur, wenn
Sie den Tlrschalter Gberbriicken méchten.
Wenn dieser Stecker installiert ist,
Ubernimmt der Kunde die gesamte Haftung
fdr die Sicherheit.

Alle Modelle DispenseMotion-Controller O Befestigen Sie den DispenseMotion-
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.

O Installieren Sie die KameraHalterung-
Einheit.

O SchlieBen Sie das Kamerakabel an die
Kamera an.

fe?_t . Mi_i:f‘lithfe”de O Fihren Sie das Kamerakabel durch die
montie alierung Kabelschelle auf der Z-Achse.

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

Alle Modelle Nadeldetektor oder O Installieren Sie den Nadeldetektor oder
Nadelausrichter (optional) Nadelausrichter.

O SchlieBen Sie das Kabel an den
Taktil-Anschluss auf der Rlickseite des
Roboters an.

Fortsetzung auf der nédchsten Seite
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Roboter positionieren und Komponenten installieren und anschlieBen
(Fortsetzung)

Zu installierende

Komponenten

Anwendbarkeit Teil oder anzuschlieBende Installationsschritte
Komponenten
Alle Modelle Monitor, Tastatur O SchlieBen Sie den Monitor an.
und Maus (nicht . \ .
abgebildet§' Dongle nr O SchlieBen Sie den Dongle flr die
fiir kabellose ' kabellose Tastatur und Maus an den
Tastatur und Maus - USB 4-Anschluss des DispenseMotion-
Controllers an.
Alle Modelle Dosiergerat- Falls zutreffend O Montieren Sie die Kartusche oder den

Dosierventilhalter (falls zutreffend) auf der
Z-Achse; wéahlen Sie Montagebohrungen,
die einen maximalen Werkstlickabstand
zulassen, aber es zugleich ermdglichen,
dass die Dosiernadel alle Bereiche auf
dem Werkstlick erreicht, in denen dosiert
werden soll.

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

entsprechenden Betriebsanleitungen.
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Vorbereiten der Arbeitsflache oder Fixierplatte

Bereiten Sie die Arbeitsfliche oder Fixierplatte des Roboters fur die sichere Platzierung des Werkstlicks
vor. Teilenummern der Fixierplatte finden Sie unter “Fixierplatten” auf Seite 92. Eine Schablone mit den
Montagebohrungen fiir die Fixierplatte ist nachstehend angegeben.

1.57
[40.00

— -

1.57
[ 40.00]

M4X0.7 - 6H THRU ALL
Fixierplatte der GréBe 300 x 300, 400 x 400 oder 600 x 600

AnschlieBen der Eingange/Ausgange (optional)

Alle automatisierten Dosiersysteme verfligen liber 8 Standardeingdnge und 8 Standardausgénge. SchlieBen Sie
die Verkabelung der Eingédnge/Ausgéange an den Anschluss I/0 PORT auf der Rickseite des Roboters an. Einen
Schaltplan finden Sie unter “E/A-Anschluss” auf Seite 96. Es gibt mehrere Mdglichkeiten, die Systemeingéange/-

ausgénge zu verwenden. Siehe “Einrichten von Eingédngen/Ausgéngen” auf Seite 58 fur weitere Informationen zu
den Eingéngen/Ausgéngen.
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Einschalten des Systems

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

1. Vergewissern Sie sich, dass folgende Installationsschritte durchgefiihrt
wurden:

e Alle relevanten Systemkomponenten sind installiert (siehe
“Installation” auf Seite 17).

¢ Der Eingangs-/Ausgangs-Sicherheitsstecker ist
angeschlossen (falls zutreffend).

e Der Not-Aus-Taster EMERGENCY STOP auf dem
vorderen Bedienfeld des Roboters ist nicht gedruckt.

2. Schalten Sie den DispenseMotion-Controller, den Monitor
und den Roboter ein.

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

4, Klicken Sie auf HOME.

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

[

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

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

e “Konzepte” auf Seite 22

e “Ubersicht tiber die DispenseMotion-Software” auf Seite 25
e “Einrichtung” auf Seite 41

e “Programmierung” auf Seite 62
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

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:

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

¢ 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 flhrt dann den Dosierbefehl aus.

Dosierbefehle sind die Bausteine von Mustern. Zum Programmieren eines Dosierbefehls wird die Dosiernadel zur
gewunschten XYZR-Position bewegt, wo dann ein Dosierbefehl fiir 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 ausgefihrt werden sollen. Nordson EFD empfiehlt, Setup-

Befehle am Anfang eines Programms einzufligen. Die folgenden Setup-Befehle werden am haufigsten 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 B o )

entlang eines linearen Pfades aufzubringen, wird die Linienstart Linienpassierung

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 Flussigkeitsdosierung endet, wird Linienpassierung Linienende
als LINE END-Befehl (Linienende) registriert.

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 Bégen kénnen auch kombiniert werden, o o .
um Flissigkeit entlang eines komplexen Pfades Linienstart Linienpassierung
aufzubringen. ®

Bogenpunkt

Linienende Linienpassierung
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

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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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Uber Markierungen

Um zu erkennen, ob ein Werkstlck vorhanden ist oder um seine Ausrichtung auf der Fixierplatte zu bestimmen,
verwendet das System Markierungen und Referenzmarkierungen. 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.

. O0HE
A I \ Bildspeicherplatz mit
einem gespeicherten
o 0 1" 12

Markierungsbild

S

"/

Leerer Bildspeicherplatz
(kein Bild gespeichert)

o HRTANTEE lz‘

] | | ] :=v=,-m=

Ansicht des Kamerabildschirms im Hauptansichtsbildschirm und der Markierungsbibliothek im sekundéren Ansichtsbildschirm

ﬂl’ ﬂi}ﬂi ] \Mafkierungsbibliothek
=

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 30 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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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Ubersicht Giber die DispenseMotion-Software

Dieser Abschnitt enthalt eine Ubersicht tber alle Bildschirme, Fenster und Symbole der DispenseMotion-Software.
Diese Informationen werden Ihnen nach Bedarf zur Verfligung gestellt. Zum Einrichten des Systems und zum
Erstellen von Dosierprogrammen siehe “Einrichtung” auf Seite 41 und “Programmierung” auf Seite 62. Der
Bildschirm &ffnet sich am Programmbildschirm.

Befehlsadresse (A):
Doppelklicken Sie hier, um

das Befehls-Dropdown-Menu
zu 6ffnen; wahlen Sie einen
Befehl, um das zugehdorige
Befehlsfenster zu 6ffnen. Siehe
“Befehlsfenster” auf Seite 26.

Siehe “Symbole
der horizontalen
und vertikalen
Werkzeugleiste”
auf Seite 32.

Siehe
“Hauptansichtsbildschirm
und Registerkarten-
Leiste” auf Seite 27.

Siehe “Symbole der
horizontalen und
vertikalen Werkzeugleiste”
auf Seite 32.

Siehe “Sekundarer
Ansichtsbildschirm”
auf Seite 30.

B EEE=) 3
/ \

A - |Cgfnmand 1 |2 3 4
v BB v

2 A

\s |6

F |$ I™ FixFotate
ast TNy

Mave

i G

Mot =

Sedit]

ENEEN - O - N o :tive

fys tem

Camera Satup

Detect

o _ven | 55

T \

[Histnry

DXF | lNe;alﬁY] II‘IEEEU.EZ ]

Siehe Siehe “System- Siehe “Hauptansichtsbildschirm  Siehe “Setup- und Siehe
“Kamerabildschirm, Einrichtungsbildschirm” und Registerkarten-Leiste” auf Dosierbefehlssymbole” “Navigations- und
Tab Leiste auf Seite 36. Seite 27. auf Seite 33. Bewegungsfenster”
und Icons” auf auf Seite 34.

Seite 37.
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

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 enthdlt ggf. die Parameter, die fir den Befehl festgelegt werden kénnen. Unter “Anhang A,
Command Funktion Reference” auf Seite 98 finden Sie ausflihrliche 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 98
finden Sie ausfihrliche Informationen zu allen
Befehlen.

Camefa Fast

CamdFa Trigger
Circle
Circle 3 Point
Circle Run
Dispense Dot
Dispense Dot Setup =
Dispense End Setup
Dispenser Off
Dispenser On
Dummy Point
'Edge Adjust

[End Pattern

End Program

End Subroutine

Fiducial Mark

Fiducial Mark Adjust

Fill Area

Fill End

Fill Start

Find Angle Mark

Find Mark

ﬁGoto Address -

1 [B) B kel [L[3 [ED)

-

Bl

[F=]

R L I Fix lotate
Il 122 T

M.
SIOWG})O! @

* v O - OO el ice
* (N v CH - CHEN CHE

Sys ten

Camera Setup

[peoscan|

| History
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Hauptansichtsbildschirm und Registerkarten-Leiste

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

sichtbar.

e ol P I T = R

Tab Name

Tab Farbe griin wenn
ausgewahlt

Funktion

Program (Programm)

Frogram

Zeigt die Befehlsansicht; wird zum Erstellen von Programmen verwendet.
Durch Klicken mit der rechten Maustaste in diesem Bildschirm erhalten
Sie einen schnellen Zugriff auf haufig verwendete Programmierfunktionen.
Néahere Informationen finden Sie unter “Funktionen im Kontextmeni des
priméren Ansichtsbildschirms” auf Seite 28.

Camera (Kamera)

Camera

Zeigt die aktuelle Kameraansicht; wird zum Ausfihren aller
kamerabezogenen Funktionen verwendet.

History (Verlauf)

History

Zeigt eine Zeitleiste der verschiedenen Befehle an.

)18 §

System Setup Sys tem Zeigt den Einstellungsbildschirm; wird zur Ansicht oder Anderung von

(Systemeinrichtung) Zetup Einstellungen auf Systemebene oder Parametern verwendet.
Ermoglicht das Hochladen von Zeichnungen im DXF-Format in die

DXF DXF DispenseMotion-Software. Fiir weitere Informationen siehe “Anhang C,

Importieren von DXF-Dateien” auf Seite 127.

Needle XY Adjust
(Nadel-XY-Einstellung)

Needle Y
Adjust

Uberpriift und stellt automatisch die XY-Offsets ein, ohne dass die Nadel
eine Oberflache berlihrt. 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 45 ordnungsgeman
eingerichtet werden.

Needle Z Detect
(Nadel-Z-Erkennung)

Heedle £
Detect

Uberpriift und stellt automatisch den Nadel-zu-Werkstiick-Offset
(Z-Abstand) ein und fuhrt anschlieBend eine Nadel-XY-Einstellung durch.
Diese Schaltflache ist nur vorhanden, wenn das Nadelerkennungssystem
auf dem System-Einrichtungsbildschirm aktiviert ist. Das System muss
geman Beschreibung unter “Aufbau und Kalibrieren des Systems
(Voraussetzung)” auf Seite 45 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 (Ausflihren) deaktiviert.

Run (Ausflihren)

Flhrt das ausgewahlte Programm aus.

View (Ansicht)

Flhrt das ausgewéhlte 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 drlicken, &ndert sich
die Schaltflache auf Fortfahren.

Klicken Sie auf Continue (Fortsetzen), um die Pause zu beenden.
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Funktionen im Kontextmenu des primaren

= - - =@
Ansichtsbildschirms
Wenn die Registerkarte Program (Programm) ausgewahlt ist, werden alle I . =
Befehle fur das getffnete Dosierprogramm angezeigt. Klicken Sie mit der |~ s TTT T
rechten Maustaste auf einen oder mehrere ausgewahlte Befehle, um das  |.. | T TR
KontextmenU zu &ffnen. Die nachfolgend gezeigten Funktionen kénnen ENENED
auf die ausgewahlten Befehle angewendet werden. @ el AL
. = e
e = - -
Teil Funktionen
Copy (Kopieren) Kopiert den ausgewéhlten Befehl.
Cut (Ausschneiden) Kopiert und 16scht anschlieBend den ausgewahlten Befehl.
Edit (Bearbeiten) Offnet das Bearbeitungsfenster fiir den ausgewéhlten Befehl.

Paste (Einfligen)

Flgt 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 ausgewahlten 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 29.

Rotate Point (Punkt drehen)

Dreht einen einzelnen Befehl. Ein Beispiel finden Sie unter “Drehen eines Befehls”
auf Seite 29.

Spiegeln eines Musters

4| ] (Y 6B O (8] 15 (IR (== (| L () o] A 2 B =[] ¥4 B 2
-} [DiSavelestsRC 2 — ey = y

- A Command 1 2 3 4 5 L] 3 4 5 L] P,

| ; 2 Clearance Setup 5 1 4| 3]
widl : Label 1 2 m
& LineStn 167229 100 10 B2 10

S I e L R0

oo | ANneEs 174410 B0

B || : » I EENE * [
- . HE=2ERE - HE=ERE :
o= — FEETTTE FEETTTE
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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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Funktionen im Kontextmeni des primaren Ansichtsbildschirms

(Fortsetzung)

Drehen eines Musters

HEZEESE «
\SIDEIME A

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).

(B el | || P ]| e
! ] 2 e
2. Geben Sie Werte der Parameter ein und klicken Sie auf CONVERT

(UMWANDELN), um die Einstellungen auf alle ausgewéhlten Befehle
anzuwenden.

Parameter Beschreibung

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

Add Point Wenn ausgewahlt, flgt
(Punkt dem Programm einen

hinzuftigen)

Linientibergang-Befehl hinzu,
sodass sich die Nadel auf
den gewinschten Winkel
dreht, bevor das Dosieren
fortgesetzt wird.

Reverse to

0 Degree

(Auf 0 Grad
zurlickzusetzen)

Wenn ausgewahlt, werden die
Einstellungen Uberschrieben
und alle R-Werte auf 0 Grad
gesetzt.

' led
| ) IS
/| 3 Label 1 I u
1| &4 LineSun 172663 21482 65 45 !
5 5 Line Passing 186806 200678 65 &
| 8 UmeEne 185532 209535 65 135
7
®  EndProgam * I

3. Das ausgewéhlte Muster wird vom System gedreht.

Drehen eines Befehls

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

2. Geben Sie den gewdinschten Drehwinkel ein.

= EFE

gedreht.

3. Der ausgewéhlte Befehl wird vom System

’

Alln

e
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Sekundarer Ansichtsbildschirm

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

Modus-Symbol Pfad-Symbol
) Lo B Lo (schaltet zwischen
== Nadel-Modus und
CCD-Modus um)

Farbe der
Ausgewahlte AEEEELET G, Anzeige des sekundaren Bildschirms Funktion
Registerkarte wenn
ausgewahlt
Program Wenn das Pfad-Symbol eingeschaltet ist: | Wenn das Pfad-Symbol
(Programm) B eingeschaltet ist, werden
L| eine visuelle Darstellung des
Q| programmierten Musters und
qj die Pfad-Modus-Symbole
— angezeigt.:
(5]
T e FUr Erlauterungen der
Symbole siehe “Symbole der
o 0200 R o s | horizontalen und vertikalen
- Werkzeugleiste” auf
Seite 32.

e Weitere Funktionen
der Pfadansicht finden
Sie unter”Sekundarer
Ansichtsbildschirm in der
Pfadansicht” auf Seite 31.
Wenn das Pfad-Symbol ausgeschaltet | Wenn das Pfad-Symbol
ist: ausgeschaltet ist, wird die
tatsachliche Ansicht der
Kamera auf die Fixierplatte oder
Werkstuckoberflache angezeigt.

Speichert bis zu 240

Camera (Kamera)
Camera

Markierungsdateien.
System Setup E—— Pfadansicht und Nummernblock: Der Nummernblock
(Systemeinrichtung) z wird zum Eingeben von
" Zahlenwerten verwendet. Siehe
Q “Nummernblock” auf Seite 40.
N
=
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

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

Linien- und Punktfarben in der
Pfadansicht

2|
-

~ I -

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

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.

et Pere
Optwize Path

Salset Lne

Elelals

Reassigment Start Point
Rverse Line

| Offast Cosedive
—o Fil Chaed dees
< e

Select Line (Linie

Wahlt das gesamte Muster aus.

auswahlen)

Reassignment Weist den Linienstartpunkt dem ausgewahlten 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 hinzufiigt und dann den Linienstart und das
Linienende derselben Position neu zuweist.

e Offset Length (Verschiebungslange) (mm) vergroBert das
Muster in Relation zum urspriinglichen Muster.

Fill Closed Area
(Geschlossenen
Bereich fiillen)

Fullt einen Bereich des Musters.

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

Klicken Sie mit der rechten
Maustaste auf einen beliebigen
Punkt, um das Kontextmen( zu
offnen.
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

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.

‘_ Icon Name Icon | Funktion
b Light (Licht) 2 Lasst das temporére Uberschreiben
der Lichteinstellungen zu
Refresh (Aktu- . (nur Pfad Modus) aktualisiert den
alisieren) - sekundéaren Ansichtsbildschirm
See all o (nur Pfad Modus) zeigt alle
- komplette programmierten Punkte auf dem
Icon N I Funkt (k
con Mame con unition Ubersicht) — | sekundéren Bildschirm
'&ZE)W File Erstellt eine neue Datei Magnify (nur Pfad Modus) vergroBert einen
(VergroBern) @ Bereich des sekundaren Bildschirms
%’;f” a File -] | Offnet eine Datei Path Direction (Nur im Pfad-Modus) Zeigt durch
(Gffnen) & (Pfadrichtung) einen Pfeil an, in welche Richtung
- - - sich der Roboterarm bewegt.
Save 1 Speichert die gedffnete Datei —
(Speichern) H Move T' Bewegt die Dise oder Kamera zum
1 (Bewegung) b XYZ Standort einer ausgewéhlten
Save as Speichert die gedffnete Datei mit Qd”?ﬁse (went? (,j'?] /-I\dresse einen
(Speichern 1 7/| | einem neuen Dateinamen ositionwert beinhaltet)
unter) = Enable | | Reaktiviert eine Adresse, die vorher
Undo 1 | Macht den letzten Befehl riickgén- Address ~//| | mit Adresse deaktivieren deaktiviert
(Riickgan- (4 ) gig (Ad.rgsse — | war
gig) L7 aktivieren)
— : - Disable Ad- | | Deaktiviert eine Adresse im Pro-
Redo Stellt die letzte riickgéangig ge-
(Wiederher- (\ machte Aktion wiedgr hgerg ¢ dress (Adresse s gramm (Reaktivieren Sie die Adresse
stellen) deaktivieren) — | indem Sie auf Adresse aktivieren
klicken wahrend Sie sich in der aus-
Cut A Schneidet eine Auswahl aus gewihlten Adresse befinden)
(Ausschnei- P o) . o
den) b= Sd) Focus (Fokus) I Bewegt die Z Position anhand der
@ Ersteinrichtung automatisch zur
Copy Kopiert eine Auswahl =20 | Fokusposition
(Kopieren) == - - -
= Step & Repeat .-..| | Dient als Schritt und Wiederholungs-
Paste —— | Fuat eine Auswahl ein Block (Block s::7] | befehl, deaktiviert die Dosierung auf
(Einfigen) - 9 Schritt & ein Werkstick in einem bestimmten
9 = Wiederholung) Bereich
Insert == | | Flgt eine Speicheradresse ein Transform [+ | Richtet die Programmpunkte einer
(Einftigen) ._" (Umwandeln) geladenen DXF-Zeichnung auf ihre
S— — | tats&chlichen Standorte auf einem
Delete ~=.| | L®scht die aktuelle Speich- Werkstlck aus
(Léschen) W | er-adresse Extend Step — | Zeigt alle in einem Step & Repeat
& Repeat r’ﬂ‘T‘_ - Befehl hinterlegten Befehle (kann
CCD Mode T Schaltet das System zwischen (Erweitert Step nur einmalig mit dem Undo - Befehl
(CCD cous| | Kameramodus und Dosiermodus & Repeat) riickgangig gemacht werden)
Modus) um Change W Andert die Z-Werte in einem Befehl
Tip Mode @ | | Schaltet das System zwischen Z Values B ]z oder einer Liste von ausgewahlten
(Dosiermo- ! Dosiermodus und Kameramodus (Z-Werte * Befehlen in einem Programm
dus) —— | um andern) (hauptsachlich zur Feinabstimmung
Match 1 | | Zentriet die Kamera auf einer lfnd Einstellung der Dosiernadel)
‘%‘ ausgewahlten Markierung in der Point Offset T Andert oder bewegt alle pro-
— | Markierungsbibliothek (Kamera (Punkt Offset) zT {’ grammierten Punkte, wenn die
muss sich nahe der Markierung am ——— | Platzierung eines Werkstlcks
Werkstick befinden) geandert wurde
Example Stellt ein Beispielprogramm zur Joystick Falls angeschlossen, wird eine
(Beispiel) Verfiigung, welches Beispielbefehle optionale Steuerungsmethode (z. B.
zur Programmerstellung beinhaltet — | ein Joystick) ein- oder ausgeschaltet
Path (Pfad) = Schaltet den sekundéren Bild- Pico Touch E Offnet das Fenster PICO Topch
i1 | schirm von der Kameraansicht auf 23 Remote Control (PICO Topch
= die Rasteransicht (Pfad Modus) Fernsteuerung)
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

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 98.

3] ] [N
-1 | 5

3

'

MO IR

Icon Name

Icon

Funktion

End Program
(Programm
beenden)

°N

m
=

Beendet ein Programm

(Linienpassierung)

Icon Name Icon | Funktion

Dispense Dot Registriert die aktuelle

(Dosierpunkt) Position als Dosierpunkt

Line Start (Linienstart) Registriert die aktuelle
Position als Linienstartpunkt

Line Passing Registriert die

aktuelle Position als
Linienpassierpunkt

Fill Area (Bereich
fullen)

Fullt einen Bereich gemas den
Parametereinstellungen fur
Bereich fillen

Line End (Linienende)

Registriert die aktuelle
Position als Linienendpunkt

Label
(Kennzeichnung)

Registriert eine Kennzeichnung
fur eine bestimmte Position in
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 NOE

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)

=7
°
l5

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 Dosierung

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

EFFERREEECNERENE

Backtrack Setup Stellt ein, wie sich die

(Ruckfahrweg-Setup) Nadel nach Dosierung
zuriickbewegt

Find Mark = Registriert eine

(Markierung suchen) Markierungssuche

Fiducial Mark Registriert eine

(Referenzmarkierung) Referenzmarkierung (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 5l 50 | Y R

Programm
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

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.

S D ) B = )Y

"

Ansicht 1 des Navigations- und

+ -
HEEEEE «
m o] - R #

4

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
— Ansicht 1 und Ansicht 2 um
X- = Bewegt die X-Achse nach Fix rotate = Bei Markierung:
links Fix Rotate
| &E(f:f:nr; « Im CCD-Modus, dreht sich
N : die Kamera um einen festen
Y+ Bewegt die Y-Achse Punkt
IY-I- riickwérts (bewegt die '
Fixierplatte nach vorn) ¢ Im Nadel-Modus, dreht sich
- die Nadel um einen festen
Y- Bewegt die Y-Achse Punkt
lY' vorwérts (bewegt die ” o
D Fixierplatte nach hinten) Wenn diese Option nicht
- markiert ist, dreht sich die
Z+ = Bewegt die Z-Achse nach R-Achse entlang der Z-Achse.
& unten =
= Move Offnet das Fenster Move
2 N B t die Z-Ach h (Bewegen) to Position (Zu Position
g IZ' sweg 1e £-Achse nac verschieben), das es ermdglicht,
oben die Nadel an bestimmte
Koordinaten zu bewegen.
R+ Bewegt die R-Achse im Weitere Informationen finden
R+ -
4' Uhrzeigersinn Sie unter “Nadel an eine
; bestimmte Position bewegen”
R- Bewegt die R-Achse gegen :
R;I den Uhrzeigersinn auf Seite 35.
Fast Hochste Bewegungs- Stop (Stopp) (e] Stoppt den Roboter
(Schnell) geschwindigkeit
: . Home Fahrt den Roboter in die
I\KI/:QdIe M @g Mlttlere.Be.weg.ungs Ausgangsposition (0,0,0)
(Mittel) iddie geschwindigkeit
—— Clock/ (Klicken Sie auf das Kastchen,
Slow S @i Niedrigste Bewegungs- stopwatch um die Anzeige umzuschalten)
(Langsam) low geschwindigkeit (Uht/ Zeigt die Uhrzeit fiir die
) Stoppuhr) im Betriebssystem der
Relative 3 Legt den Ausgangspunkt ) -
(Relativ) Relative in Relation zu den DispenseMotion-Steuerung

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

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) wéhlen, beginnt die
Stoppuhr mit dem Zahlen und
hélt an, wenn das Programm
beendet ist.
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Navigations- und Bewegungsfenster (Fortsetzung)

SIS P RSP A Ansicht 2
Field (Feld) Bildschirmbereich | Funktion (Funktion)
: Bewegungs- Jgspeed | Erméglicht das Andern
geschwindigkeit Fast  Mid  Slow der Bewegungsgeschwin-
""" o [0 T | digkeitseinstellungen
z = P | |durch Eingeben von
R T T

Werten Uber Tastatur.

Dispense Counter
(Dosierungszahler)

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

Disperiss Counter

T

Clear

Ansicht 2 des Navigations- und
Bewegungsfensters

Eingangs-/ L ' | Durch Klicken auf
sgnesTioos | MEEEMEEE 2ot
kénnen Sie einen

angeschlossenen

Eingang/Ausgang
triggern.

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 Werkstiick 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 e Klicken Sie im Tippbetrieb-Fenster auf MOVE CLLalarl S ]
| Mave (BEWEGEN). E
Das Fenster Move to Position (Zu Position verschieben)
erscheint.
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
fir diese Option aufgehoben wird, bewegt sich die
Nadel ausgehend von der Ausgangsposition (0, 0, 0) zu
den eingegebenen Koordinaten.

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

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

e SchlieBen Sie das Fenster.

0
0
0 mm
[l Relative [ Z Fixed |
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

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

Line Acc (Linienbes-
chleunigung)

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

Siehe “Systemparameter einstellen”
auf Seite 41.

Enable File Switch
(Dateiwechsel
aktivieren)

Axis Limit Siehe “Systemparameter einstellen” Password (Kennwort) | Siehe “Kennwortschutz festlegen”
(Achsenbegrenzung) | auf Seite 41. auf Seite 44.

Speed Siehe “Systemparameter einstellen” Lock Program Siehe “Wie sperre oder entsperre ich
(Geschwindigkeit) auf Seite 41. (Programm sperren) | ein Programm?” auf Seite 67.

Offset Alarm (Offset-
Alarm)

Siehe “Systemparameter einstellen”
auf Seite 41.

Language (Sprache)

Siehe “Systemparameter einstellen”
auf Seite 41.

Other (Sonstiges)

Erméglicht Ihnen, eine Reihe von
Einstellungen auf Systemebene

zu aktivieren oder zu deaktivieren.
Ausfiihrliche Informationen finden
Sie im Abschnitt “Other (Sonstiges)”
auf Seite 43.

10 (E/A)

Siehe “Einrichten von Eingangen/
Ausgangen” auf Seite 58.

Modell Drop-Down
MenU

Roboter Modell auswahlen.

Park Position
(Parkposition)

Siehe “Systemparameter einstellen”
auf Seite 41.

Expert (Experte)

Nur fir fortgeschrittene Benutzer.

Exit (Beenden)

SchlieBt die Software.

Tip Detect Device

Wird nur bei Bedarf flir manuelle

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 45.

Run Limit (Program-
mzyklusgrenze)

Fluid Working Life
(Flissigkeitslebens-
dauer)

(Nadelerken- Kalibrierung des Nadel-zu-
nungssystem) Werkstlick-Offsets anstelle der
Verwendung des Assistenten fur
Roboter-Ersteinrichtung benutzt.
Siehe “Anhang B, Verfahren zum
Einrichten ohne Assistent” auf
Seite 124.
Version Zeigt die aktuelle Softwareversion an
Auto Purge Siehe “Einrichten von automatischer
(Automatische Reinigung, Programmzyklusgrenzen
Reinigung) oder Grenzen der

Flussigkeitslebensdauer” auf
Seite 84.

Light (Licht)

(Falls vorhanden) Siehe
“Systemparameter einstellen” auf
Seite 41.
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

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
_ _ _ i aktuelle Kameraansicht, wenn der
savtar | Comt | brnpe | e [ ovorad | e | L ‘ R ’ Kameratab ausgewéhit 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

Sie anschlieBend PROPERTY
(EIGENSCHAFT), um das Fenster
Template Match (Vorlagenabgleich) zu
offnen. Siehe “Vorlagenabgleich- und
Bereichsfenster” auf Seite 39 fur

Masd]|
pocee 301246 IY' = lb St aen
ra

e | [ [ | [ | [one | it [agi mn e [ y===‘- - . .
- Informationen zu diesem Fenster
Kamerabildschirm Tabs Funktion Ilcon 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 67.
Set Mark Setzt eine Markierung. Measure Misst den Durchmesser eines
(Markierung St Mark Siehe “Uber Markierungen” Circle Kreises. Siehe “Messen eines
setzen) auf Seite 24 und Diameter Pfades oder Kreises auf einem
“Erstellen einer Markierung” (Kreisdurch- Werkstiick” auf Seite 67.
auf Seite 72. messer
Cancel Bricht die letzte messen)
(Abbrechen) Cancel Kameraktion ab Arrow (Pfeil) Erlaubt den Zugriff auf erweiterte
-l 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
Ubereinzustimmen. (tritt Seite 93: Bledienu.ngshinweise
wahrend des Setups auf). finden Sie im OptiSure-Handbuch.
Stop Find Stoppt die Suche nach Tough Move Wenn eingeschaltet, bewe:gt 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
cemp 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 40. im Einrichtungsfenster der Kamera
Lens (Linse) Offnet das Fenster definiert wurde (unter Offset)
Camera Properties
| (Kameraeigenschaften).
Weitere Informationen
finden Sie unter “Fenster
Camera Properties
(Kameraeigenschaften)” auf
Seite 38.
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

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.

e ]
Auto
Brightness] 304 i
Exposure | 621 J
Gain 842 g B
Gamma [ 1024 )
Pan 8
Shutter | 1077 g !
Red 550 9]
Diese Parameterwerte erhdhen oder
Elue 810 0 verringern sich, wenn Sie einen
' Schieberegler bewegen.
: :G:asrimaal |swoseting | |Losoting | [ Save || Cancel | | fuo |
L t —
Abschnitte des Fensters .
Kameraeigenschaften LG
Brightness (Helligkeit) Brightness Stellt die Helligkeit des Kamerabildes ein.
Exposure (Belichtung) Exposure Steuert die Lichtmenge pro Flacheneinheit, die die Kamera erreicht.
. u . Andert die sichtbare Helligkeit und Lichtempfindlichkeit des Kamerabildes bei einer
Gain (Verstarkung) Gain - .
bestimmten Belichtung.
Legt das Verhéltnis zwischen dem numerischen Wert eines Pixels und seiner
Gamma (Gamma) Gamma o .
tatséchlichen Leuchtstarke fest.
Pan (Schwenken) Pan Verschiebt das sichtbare Bild in horizontaler und vertikaler Richtung.
Shutter (Verschluss) Shutter Passt die Starke des in die Kamera einfallenden Lichts an.
Red (Rot) Red Andert die Rotwerte des Kamerabildes.
Blue (Blau) Blue Andert die Blauwerte des Kamerabildes.
Gray image (Graubild) | [ Gray image Schaltet das Kamerabild in den Schwarz-Wei3-Modus.
Speichert die angezeigten Objektiveinstellungen als *.ccd-Datei (CCD-Parameterdatei).
Save Setting 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 laden. Nachdem die Einstellungen geladen wurden, klicken Sie auf SAVE (SPEICHERN),
(Einstellung laden) . ) .
um diese als aktuelle Einstellungen zu Gbernehmen.
Versucht, die moglichst optimalen Einstellungen in Abhangigkeit von den vorhandenen
Lichtverhaltnissen zu erzeugen. Wenn Sie auf das Kontrollkéstchen neben der
genannten Eigenschaft (Esposure (Belichtung), Gain (Verstérkung) oder Shutter
Auto (Auto) (Verschluss)) klicken, wird diese Eigenschaft gesperrt, so dass sie nicht mit dem
Schieberegler bearbeitet werden kann. Diese Einstellungen kénnen jedoch unabhéngig
davon, ob sie gesperrt sind, vom System angepasst werden, wenn Sie auf die
Schaltflache AUTO klicken.
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

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.

-
lam

Origin Gray Low |0 3
Gray High |70 3

Template Area

Gray 0

[

-

Dilation

Erosion

Tolerance % [95) =

¥ Dilation first Ok Cancel
|

Ausschnitt des Vorlagenabgleich- und

Funktion

Bereichsfensters

Origin (Ursprung)

Crigin

Zeigt das gedffnete Markierungsbild an.

Gray (Grau)

Gray (0]

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

Gray Low (Grau
niedrig)

Gray Low ﬂ

Stellt den Toleranzwert flr Grau niedrig ein. Je niedriger der Wert ist, desto mehr
WeiB wird im Bild toleriert. Je hoher der Wert ist, desto weniger Wei3 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 hoher als die Werte fiir Grau
niedrig.

Bereich: 0-255

Dilation (Dilatation)

Gibt an, wie das Bild nach der Dilatationsberechnung erscheint.

Dilation
Dilation First Wenn Dilation First (Dilatation zuerst) mit Hakchen versehen ist, steuert der Zahler
counter (Zahler fir |15 3: Uber dem Kontrollkastchen Dilation First (Dilatation zuerst) den Zoom des Bildes.
Dilatation zuerst) Wenn Dilation First (Dilatation zuerst) nicht mit Hakchen versehen ist, steuert der
' 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 durchgefihrt werden. Wenn das Kontrollkastchen Dilation First (Dilatation zuerst)
(Dilatation zuerst) mit H&dkchen versehen ist, fiihrt das System zuerst die Dilatationsberechnung durch.
Wenn das Kontrollk&stchen 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 Besien 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 kdnnen, so dass das System ahnliche Markierungen entfernen kann.
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

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.

sk m( o |\.\| .\mﬁ '__e_l-_-_ﬂ._l

T
JJJJM

e |
& T

~__“
Ausschnitt des Kamerabildschirm- .
L Funktion
Einrichtungsfensters
Match Watch — Stellt ein, wie das System nach Markierungen sucht. Siehe
(Uberein- |_ “Einstellen, wie das System Markierungen sucht (optional)” auf
stimmung) Seite 59.
Offset fo Wird nur bei Bedarf fir manuelle Kalibrierung des Nadel-zu-
|_ SEd Kamera-Offsets anstelle der Verwendung des Assistenten flr
Roboter-Ersteinrichtung benutzt. Siehe “Anhang B, Verfahren zum
Einrichten ohne Assistent” auf Seite 124.
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 tber 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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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

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:

e Geschwindigkeit: Geschwindigkeit, mit der sich die Dosiernadel bewegt.

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

Zum Betrachten oder Andern von Systemparametern

Nr. Klick

Schritt

Referenzbild

1

Sws tem
Setup > Open

e Klicken Sie auf die Registerkarte SYSTEM 7
SETUP (Systemeinrichtung) und dann auf OPEN 2
(Offnen).

it ==
| o

S e BT
= F I

2 e Betrachten oder dndern Sie die Parameter wie flir Ihre Anwendung geeignet.
Siehe “System-Einrichtungsbildschirmfelder” unten fiir 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 ausgewahltem Robotermodell variieren.

Teil Bildschirmausschnitt Beschreibung
Axis Limit (Ach- — Axis Limit Gum) Legt die Bereichsgrenzen fest, in denen sich der Roboter bewegen kann. Ein
héherer Wert als die Standardeinstellungen kann nicht eingegeben werden.
senbegrenzung) . |6207 9 geg
iy |500
Z: 150
E |1080
Speed —Speed Stellt die Geschwindigkeit (in mm/s) der Achsbewegungen ein. Die Werte
(Geschwindigkeit) Y Spead fur die maximale Geschwindigkeit finden Sie unter “Spezifikationen” auf
bee Seite 12.
100 mmés L ) e
HINWEIS: Sie kdnnen auch die Bewegungsgeschwindigkeitseinstellungen
Z Speed andern, indem Sie auf 2 neben dem Navigations- und Bewegungsfenster
|50 T klicken. Fir ausfihrliche Informationen siehe “Navigations- und
Bewegungsfenster” auf Seite 34.
E Speed
|90 degizec 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 ndchsten Seite
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Systemparameter einstellen (Fortsetzung)

System-Einrichtungsbildschirmfelder (Fortsetzung)

Teil

Bildschirmausschnitt

Beschreibung

Line Acc (Linien-

Stellt die Beschleunigungsrate fur die Liniendosierung (Linienbeschleunigung)

beschleunigung) s oder die Punkt-zu-Punkt-Dosierung (Punkt-zu-Punkt-Beschleunigung) ein:
200
Point to point Acc ¢ Die Linienbeschleunigung ist die Dosiergeschwindigkeit innerhalb eines
(Punkt-zu-Punkt- Point to point Acc Linienbefehls, zwischen den Anfangs- zu Mittelpunkten, Anfangs- zu
Beschleunigung) 500 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 héher die Beschleunigung ist, desto schneller lauft ein
Programm. Allerdings kénnen héheren Beschleunigungseinstellungen auch die
Qualitat des Dosiermusters beeintrachtigen.
A VORSICHT
Der Roboter stellt seine Geschwindigkeit automatisch je nach der Komplexitéat
des Musters ein. Erzwingen des Roboters, mit einer héheren Geschwindigkeit
zu laufen, kann Genauigkeitsverluste und Betriebsunterbrechungen zur Folge
haben.
Offset Alarm (Offset- Oiffaet Alarm Stellt ein, wie viel Abweichung das System fir Offsets zuldsst. Die
Alarm) - Ioi Standardeinstellungen sind im Bildschirmausschnitt abgebildet.
i BEISPIEL: Wenn der Offset-Alarm aktiviert ist und das Ergebnis eines
¥ IO automatischen Offsets, ausgefuihrt durch Klicken auf Needle Z Detect (Nadel-
7. Ioi Z-Erkennung) oder Needle XY Adjust (Nadel-XY-Einstellung), auBerhalb der fiir
’ einen Offset-Alarm angegebenen XYZR-Werte liegt, zeigt das System einen
" Enable Alarm an.

Language (Sprache)

Language |

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

10 (E/A)

T

Siehe “Einrichten von Eingangen/Ausgéangen” auf Seite 58.

Park Position
(Parkposition)

— Park Fosition (mm)
H:

]

1T

=

Move | Set |

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 andern, bewegen Sie die Nadel in die neue Position und klicken Sie
anschlieBend auf SET, um diese Position als neue Parkposition festzulegen.

Tip Detect Device

C Tip Detect Device (mm) —

Wird nur bei Bedarf fiir manuelle Kalibrierung des Nadel-zu-Werkstlick-Offsets

Wersion
’72.36-123 About

(Nadelerken- anstelle der Verwendung des Assistenten fiir Roboter-Ersteinrichtung benutzt.
nungssystem) Siehe “Anhang B, Verfahren zum Einrichten ohne Assistent” auf Seite 124.
Version Zeigt die aktuelle Softwareversion an.

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Systemparameter einstellen (Fortsetzung)

System-Einrichtungsbildschirmfelder (Fortsetzung)

Run Limit (Pro-
grammzyklusgren-
ze)

Fluid Working Life
(Flissigkeitsle-
bensdauer)

[~ Fluid Working Life —

Teil Bildschirmausschnitt Beschreibung

Auto Purge - Auto Purge Zum Einrichten von automatischen Reinigung§eir)stel!ungen,
(Automatische Programmzyklusgrenzen oder Grenzen der FlUssigkeitslebensdauer
Reinigung) [ Run Limit — fur ein Programm siehe “Einrichten von automatischer Reinigung,

Programmzyklusgrenzen oder Grenzen der Flussigkeitslebensdauer” auf
Seite 84.

Other (Sonstiges)

— Other

™ Pre-cycle Initialize
Needle XY Adjust
Tip Detect Device
2D Code
Multi Needles

v

~

-

-

™ Height Sensor
™ Set Z to focus
™ Lager

[T Save Image

" Comment XYZ
-

Image Stretch/Shrink

e Pre-cycle Initialize (Vorzyklus einleiten): Wenn mit Hakchen versehen,
féhrt der Roboter in die Ausgangsposition (0,0,0), bevor ein Dosierzyklus
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 Schaltflaiche Needle XY Adjust
(Nadel-XY-Einstellung) auf dem Programmbildschirm.

e Tip Detect Device (Nadelerkennungssystem): Gibt an, dass das System
optionale Nadelerkennung oder optionales Nadelausrichtungs-Kit enthalt.
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 flr 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 134 zum Einrichten der QR-Code-Scanfunktion.

e Multi Needles (Multi-Nadeln): Um mit mehr als einem Dosiergerat
zu dosieren (bis zu vier Dosierer mdglich), versehen Sie dieses
Kontrollkéstchen mit Hakchen. Siehe “Anhang E, Multi-Nadel-
Einrichtung und -Verwendung” auf Seite 137 zum Einrichten eines
Multidosiersystems.

¢ Height Sensor (H6hensensor): Derzeit nicht verflgbar.

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 Kontrollkdstchen bei RV-Systemen.

e Save Image (Bild speichern): Wenn diese Option aktiviert ist, speichert
das System automatisch Bilddateien fur die entsprechenden OptiSure AOI-
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 fiir 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 nltzlich, wenn sich ein Werkstiick nach langerem
Gebrauch oder nach einem Prozessschritt (z. B. Backen) ausdehnt oder
schrumpft. Wenn diese Einstellung aktiviert ist, kann jede Passermarke
entsprechend angepasst werden, wenn sich ein Werkstlick ausdehnt oder
schrumpft.

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

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Systemparameter einstellen (Fortsetzung)

System-Einrichtungsbildschirmfelder (Fortsetzung)

Teil Bildschirmausschnitt Beschreibung
Modell Drop-Down ¢ Stellt die Konfiguration der Dosiersoftware ein; diese Einstellung muss mit
Menu |R6V :I' der Systemkonfiguration (Modell) Ubereinstimmen. Alle Anderungen werden

erst nach Neustart der Software wirksam.

Expert (Experte)

Expert

Nur fur fortgeschrittene Benutzer.

Light (Licht) (falls
vorhanden)

Light

Defanlt IO
Oiffaat IO

e Standard: Ermoglicht das Steuern der Lichtintensitat, wenn ein externer
Schalter zur Steuerung des Lichts verwendet wird.

e Offset: Wenn sich das System im CCD-Modus befindet, wird automatisch
die Lichtintensitat auf Basis des eingegebenen Wertes geandert.

HINWEIS: Die Lichteinstellungen sind nur vorhanden, wenn ein optionales
Lichtzubehdr installiert ist.

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 schiitzen.

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.

Nr. Kilick Schritt
1 W . K__Iicken Sie auf SYSTEM SETUP (Systemeinrichtung) > OPEN
Setup > Cpen (Offnen).

Pazzsword

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

- leeren Sie das Feld, um ein Kennwort zu entfernen, und klicken
> Password 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
benétigt.
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

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 flr ordnungsgemaBen Betrieb entscheidend.

Der Assistent fr 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:

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

Zur Einrichtung und Kalibrierung gehdren folgende Verfahren:

Uberpriifen von Robotermodell, Nadelerkennung und Auswahl Set Z to Focus (Z auf Fokus einstellen)
Einstellen der optionalen Auswahl des Nadelausrichters (falls vorhanden)

Einrichten der Nadelerkennung* oder des Nadelausrichtungssystems

Uberpriifen der 4-Achsen-Auswahl

Offnen des Assistenten filr Roboter-Ersteinrichtung und Einstellen des Drehwinkels

Einrichten der Nadelerkennung und Kalibrierung der Werkzeugzentrierung

Einstellen des Kamera-zu-Nadel-Offsets

Setzen einer Markierung

Einstellen der Kameraskalierung*

Einstellen des Nadel-zu-Werkstick-Offsets*

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 124.

HINWEIS: Fir Erlauterungen zu Offsets siehe “Uber Offsets” auf Seite 23.

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

Nr. Klick Schritt Referenzbild
1 * Klicken Sie auf SYSTEM SETUP ==
SEEl)| (Systemeinrichtung) > OPEN (Offnen). =
2 T e Uberpriifen Sie unter Other (Andere) -
™ Precycle Initialize Folgendes: _
. - Wenn |hr System Uber einen =
V' Needle XY Adjust
H Nadeldetektor oder Nadelausrichter
(¥ Tip Detect Device > verfiigt, ist Tip Detect Device
I 2D Code (Nadelerkennungssystem) markiert.
™ Multi Needles - Set Z to Focus (Z auf Fokus einstellen) ist
™ Height Sensor nicht mit Hakchen versehen.
<T— et teeis \> - Das richtige Robotermodell wird
I_\—/ angezeigt. Ist das Robotermodell
e nicht korrekt, gehen Sie zu “Andern
™ Save Image der Robotermodell-Auswahl” auf
Seite 57 zur Auswahl des richtigen
u t XYL
A Robotermodells. Kehren Sie hierher
I™ Image Stretch/Shrink zurlick, um fortzufahren.
— * Wenn Sie Anderungen vorgenommen
<b> 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 46.
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

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, fihren Sie dieses Verfahren durch, um die Ausriistung

im Fenster “Expert” (Experte) anzugeben. Ein Nadelausrichter ermdglicht das Einrichten eines Nadel-zu-Werkstiick-
Offsets oder eine Kalibrierung der Nadelhdhe, ohne dass die Nadel den Sensor berlihren muss. Siehe “Zubehor” auf
Seite 91 fur die Artikelnummer des optionalen Nadelausrichters.

Klick Schritt

Nr.

Referenzbild

1

s tem
B8, o, e

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

11111111> )

Geben Sie 11111111 ein und klicken
Sie dann auf OK.

(ELELE

Control

Klicken Sie auf CONTROL
(STEUERUNG).

Expe
Control >
10 Pin Function
Call Program

Barcode Function

Function Control

Tip Detect Device IPROfEV adiuster =

FEOVEW Adjuster
|—Home Speed (mm(p el

Waéhlen Sie im Expertenfenster
R ALIGNER.

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.

Fahren Sie fort mit “Uberpriifen der
4-Achsen-Auswahl” auf Seite 47.
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Einrichten und Kalibrieren des Systems (erforderlich) (Fortsetzung)

Uberpriifen der 4-Achsen-Auswahl

Nr. Klick Schritt Referenzbild
1 ¢ Klicken Sie auf SYSTEM SETUP
datup Expert (Systemeinrichtung) > OPEN (Offnen)
> > > EXPERT (Experte).
2 e Geben Sie 11111111 ein und klicken
OK
11111111> Sie dann auf OK.
3 Coitrol e Klicken Sie auf CONTROL =
(STEUERUNG). T Contol >
10 Pin Function
Call Program
Barcode Function
Function Centrol
4 P e Wahlen Sie im Expertenfenster 4
unter AXIS AMOUNT (Achsenbetrag).
€364 Cuay
e Klicken Sie zum Speichern der
Einstellung auf OK und anschlieBend
zum Bestatigen erneut auf OK.
5 e 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 “Einrichten

des Systems mit dem Assistenten
fur Roboter-Ersteinrichtung” auf
Seite 48.
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

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

Nr. Klick Schritt

Referenzbild

1 ¢ Klicken Sie auf SYSTEM SETUP

Sws tem .
S (Systemeinrichtung) > OPEN (Offnen).

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

Robot Initial Setup

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.

e 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
Schaltflichen 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 Schaltflache, um alle
Auswahlméglichkeiten auf der Registerkarte auf
ihre Standardeinstellungen zuriickzusetzen.

Assistent fiir Roboter-
Ersteinrichtung mit Anzeige der
optionalen Nadelerkennung

) -ﬁa

Assistent flir Roboter-
Ersteinrichtung mit Anzeige des
optionalen Nadelausrichters

= i ==

e Geben Sie die gewiinschte Gradzahl flir den
Nadel-Ersteinrichtungswinkel ein.

3 Tip Initiaé Sotup Angle b Dagrag

Der griine Pfeil auf dem Bildschirm andert

sich je nach dem eingegebenen Wert. Bilder
finden Sie unter “Beispiel fir die Veranderung
des griinen Pfeils aufgrund des fiir den Nadel-
Ersteinrichtungswinkel eingegebenen Wertes” auf
Seite 49.

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

AT

[ e T [ | ]

Stun1 | Svep | i1 vt St S|
1 v i b 13 s ol hvics £ s |

2 Pross “Datect” bufaon 1 4ot i B gt

1 b T e 3 0 st P

4 e Fahren Sie fort mit “Roboter-Ersteinrichtung
(Registerkarte Step 1 (Schritt 1)): Einrichten
der Nadelerkennung und Kalibrierung der
Werkzeugzentrierung” auf Seite 49.
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Einrichten des Systems mit dem Assistenten fiir Roboter-Ersteinrichtung

(Fortsetzung)

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

Nadel-Ersteinrichtungswinkel| =

Beispiel fiir die Verdnderung des griinen Pfeils aufgrun

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.
Nr. Klick Schritt Referenzbild
1 e Wenn lhr System nicht Uber den optionalen

Nadeldetektor bzw. Nadelausrichter verflgt,
erstellen Sie ein Fadenkreuzziel und fahren Sie
mit Schritt 4 auf Seite 50.

Fadenkreuz-Ziel,
erstellt mit einer
entfernbaren
Kennzeichnung

2 LIYLIZ
+ =

=T

Set

e Wenn lhr System Uber den Nadeldetektor
bzw. Nadelausrichter verfligt, bewegen Sie die
Nadel, bis sie sich etwa 2 mm Uber dem fiir ihr
System zutreffenden Element befindet (siehe
nachfolgende Beispiele):

- Das von lhnen erstellte Fadenkreuz-Ziel

- The crosshairs on the optional tip aligner

e Klicken Sie auf SET (Einstellen) neben Schritt 1.

Sensor auf Fadenkreuz auf
der optionalen dem optionalen
Nadelerkennung  Nadelausrichter

oI sma
TonwSetpange [T Degee umu:.u]

Step1 | Stepz| Step | Stepet | Steps| teps|

(s ram ot

= 1)

2 Fredn “[tect™ bufton ¥ 3t he reesti gl _Dwm |
3 Hove T e 13 0 Bt Pt 8 et
4 Fijtate B riache 15 100 Gegren Fuatats
e Mo i B2 P e it s |

8 Cakaata e 4 Aoy Firtale Corter 5

7 Siavo charge arel ottt e program see |

Mot

HINWEIS: Wenn |hr System nicht
Uber den Nadeldetektor bzw.
Nadelausrichter verfugt, sind die
Schritte 1-2 deaktiviert.

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Einrichten des Systems mit dem Assistenten fiir Roboter-Ersteinrichtung

(Fortsetzung)

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

Nr. Klick Schritt Referenzbild
3 e Klicken Sie auf DETECT (Erkennen). e mm— oz
Detect ( ) To e Sekpangs [ Deges _JIM::J
Das System flihrt die Nadelerkennung oder i1 | S]] S| g
_ . 1 Whove T fbacie 3 e 30 it dovace sa |
auerChtung aus. [ 2 Prewa "Dtect” Guon ¥ s tha redie hasghl Datect ]
1 Howe T newde 10 T adust Pont 8 St
4 Rotate P raecie 15 190 degrie Ftate
B i) e i 15 T s I ot Set
& Calcutats i 4 Ay Fostate Cirrier _ﬁ
Lt |
4 i i ] * Bewegen Sie die Nadel, bis sie sich etwa 2 mm pmm——— i
- Ivs X+ 1z iber dem fir Ihr System zutreffendes Element e oy | oo | D
AN IY- ey IZ* befindet (siehe nachfolgende Beispiele): 1 Mo resan e p v ancnC s | (B
e . 2 Prous “Daect™ Buon %0 e the nesdie hasghl Detect
_— > - Das von |hnen erstellte Ziel des Fadenkreuzes  (mrermae )|
Set - Der Sensor am optionalen Nadeldetektor J:“::'::f:,, _QL
- Das Fadenkreuz auf dem optionalen i s %
Nadelausrichter
HINWEIS: Falls vorhanden, wird ein Bild des
optionalen Nadeldetektors oder Nadelausrichters
angezeigt.
¢ Klicken Sie auf SET (Einstellen) neben Schritt 3.
5 e Klicken Sie auf ROTATE (Rotieren) neben oy
ot | Schritt 4. i M
Step! | Stenz | s Saepd] Steps| tepe|
. . o 1 Mows Fom bl 5 e .t e s
Die Nadel dreht sich um 180°. s s e ==
1 Howe T newde 10 T adust Pont 8 St
l 4 Fostate P rassche 43 1 0] ecpve Fatate |]
& Jox) e ol 15 T s Y Set
& Calcutats i 4 Ay Fostate Cirrier _ﬁ
ERaS)
6 m W y e Bewegen Sie die Nadel zu demselben —mn
X- 'Y+ X+ IZ- Kalibrierungspunkt, der in Schritt 3 verwendet e
== lY— — lZ+ wurde. ;s 1 o 0 4 0 e G -
2 Prous “Daect™ Buon %0 e the nesdie hasghl Detect
= > e Kilicken Sie auf SET (Einstellen). 1 Mo s e ot =
4 Rostate P e 15 190 degri Fitate
Set | I — st |
# Cakaata e 4 Ay Frthy Carcier _ﬂ
Lt |

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

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

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

Nr. Kilick Schritt Referenzbild
7 — e Klicken Sie auf CALCULATE (Berechnen). ﬂf:iw—-:: — R e
Das System fuhrt die Kalibrierung der T e D
Werkzeugzentrierung durch. Diese Kalibrierung 2 et e Pt j :
stellt sicher, dass die Nadel wahrend der R P _s |
Rotation (iber demselben Punkt verbleibt, auch N e
dann, wenn die X- und Y-Achsen die Position auf ([Caasamiass =)
dem Werkstiick einstellen. Ry =il
HINWEIS: Um die Einrichtung zu testen, ==
betatigen Sie die Schaltflachen unten im
Assistenten. Fur ausfihrliche Informationen siehe
“Funktion der Testbewegungs-Schaltflachen im
Assistenten fir Roboter-Ersteinrichtung” unten.
8 swe | e Klicken Sie auf SAVE (Speichern). e E— <
Klicken Sie auf NEXT (Weiter). e e ead ] D
1 Mo T fesacie 13 e 5 it e ﬁ .
2 Froms "Datect” BB 0 st s rubetls il _Dwes |
1 Mowe e newde 1 T adust Pont 8 L
4 Rtate T nbecke 5 110 degres Ftate
‘.Jwenmr.\r:um-\al'-:dr: _,ul
7 Save charge ard ottt e peogram ._’.'_‘J
9 Fahren Sie fort mit “Roboterersteinrichtung

(Schritt 2 Tab): Einstellen des Kamera-zu-Nadel-
Offsets” auf Seite 52.

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 Woedie Bewegt die Nadel zum Kalibrierungspunkt, der ——me— e
&l 2 mm Uber dem Nadelerkennungssystem lag. R e |
! e | -
Nadel zu o Bewegt die Nadel zu einer Position il e o | |
B-5 mm B-5mm 5 mm tber dem flr die Kalibrierung der .a:;:;wm.::;, : f f
Werkzeugzentrierung verwendeten Punkt. 2o ot e it ot - |
Nadel zu B Neodlo Bewegt die Nadel zum flr die Kalibrierung der 7 S o i o |
‘ ToB Werkzeugzentrierung verwendeten Punkt. et
Im Hesda ta |!'|'|e-_s-'| u‘.«.ui i o I
Nadel zu A e Bewegt die Nadel zur Testaufbringungs- e
‘&I‘ Position.
CCDzu A o Zentriert die Kamera Uber der
‘ ToA Testaufbringungs-Position.
4-Achse T Setzt die Berechnung flr die Kalibrierung der
zurlicksetzen Werkzeugzentrierung zuriick.
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

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

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

Nr. Kilick Schritt Referenzbild
1 Sten? ‘ e Stellen Sie sicher, dass die Registerkarte STEP2 - — s
(Schritt 2) gedffnet ist. ___I;D‘:_EN:':W R D
e e b ST h
2 [ [ ) 1 * Bewegen Sie die Nadel zu einer angemessenen O ————————
T 'Y* I IZ- Position auf der Arbeitsflache, um einen Dse D e Eas|
= X+ + Sept w2 |smep] St | Steps| Stepa]
Jy- - =
1 mmmfmmmnwwmwwwmt

lz 1 Flussigkeits-Testpunkt aufzubringen. T ID
+ i T shoukd b

3 ¢ Klicken Sie auf die Registerkarte CAMERA
S Seiap (Kamera) und anschlieBend auf SETUP (Einrichten)
oben auf dem Kamerabildschirm.
Verwenden Sie die Felder unter XY Adjust

Reference (XY-Einstellungsreferenz), um einen
Flussigkeits-Testpunkt aufzubringen.

4 E “[eew © Geben Sie Uber den Nummernblock die folgenden
= ] T = empfohlenen Dosierpunkt-Parameter ein:
7 8 9 Ol [ gae
E 4 f 5 il 5 1 = - ON TIME (Ein-Zeit): 0,5
—— T e - DWELL TIME (Verweilzeit): 0,2
1.2 3 . 1R v )
5 Fluid ¢ Klicken Sie auf FLUID (Flussigkeit), um einen
Punkt Flussigkeit aufzubringen.
6 BT ] | * Bewegen Sie die Nadel, bis sie sich etwa 2 mm e — -
L 'Y .X+ IZ- iber dem Dosierpunkt befindet. e B

v g1 Stepl | Sep)] Saepd| Steph | Stept |

"-j'lY_ = lz*- * Klicken Sie auf SET NEEDLE (Nadel einstellen). . &2z D
| | > |

mnﬂ!p’m sratp bt s onghcowd
afuishy (T4 3 Sl 1632 port Onoe dapensed, D0 KOT
Tiel RGBT

St Newndle snmde | meseina |

ot it

e focan
PR, W g hipente £ Sharp o, o £an chok Sef Camara.

7 B | =R 1 e Bewegen Sie die Kamera, bis das Kamera-
X- 'Y+ e IZ- Fadenkreuz iiber dem Dosierpunkt zentriert ist. B . I""—"'——j
| :II_Y—. . lz‘__ e Fokussieren Sie die Kamera, bis sich ein klares ] o
L ' ] Bild des Dosierpunktes ergibt. Unter “Kamera”

auf Seite 16 finden Sie bei Bedarf Anweisungen
zum Fokussieren der Kamera.

e Klicken Sie auf SET CAMERA (Kamera einstellen).

8 ¢ Klicken Sie auf NEEDLE MOVE (Nadel bewegen),
MI > um die Einrichtung zu testen.

M! Das System sollte einen Dosierpunkt an derselben
Dosierposition aufbringen, die auch fir Schritt 5
i verwendet wurde.

¢ 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 53.
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Einrichten des Systems mit dem Assistenten fiir Roboter-Ersteinrichtung

(Fortsetzung)

Roboterersteinrichtung (Schritt 3 Tab): Setzen einer Markierung

Nr. Klick

Schritt

Referenzbild

1 \ Stepd

e Stellen Sie sicher, dass die Registerkarte STEP3
(Schritt 3) gedffnet ist.

vt s B o s e

..... G

2
Camera

¢ Klicken Sie auf die Registerkarte CAMERA
(Kamera).

Die aktuelle Kameraansicht erscheint

im Hauptansichtsbildschirm; die
Markierungsbibliothek erscheint im sekundéren
Ansichtsbildschirm.

IFE N i3
¥ g
- i .
- ¥ + ia

Fi

e Klicken Sie SET MARK.
Eine rote Box erscheint.

A

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

Template

¢ Klicken Sie auf einen Bildspeicherplatz in der
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.

Setap

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

i

e Geben Sie Uber den Nummernblock die
Markierungsnummer in das Feld Mark No
(Markierungsnummer) unter XY Adjust Reference
(XY-Einstellungsreferenz) ein.

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 flr 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.

OnTime  [005
Diwell Time |02_
Fhuid

e Klicken Sie auf NEXT (Weiter).

e Fahren Sie fort mit “Roboterersteinrichtung
(Schritt 4 Tab): Einstellen der Kameraskalierung”
auf Seite 54.
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

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

Roboterersteinrichtung (Schritt 4 Tab): Einstellen der Kameraskalierung

Nr. Klick Schritt Referenzbild
1 Stend | e Stellen Sie sicher, dass die Registerkarte ’==‘=—!'_'-‘=-_ é s
STEP4 (Schritt 4) gedffnet ist. gy, B D
Chck the <Soale> Dution and follos fre nenuchons n e |
. ==

2 e Klicken Sie auf die Registerkarte CAMERA
Camera
(Kamera).

3 Y e | 1 e Bewegen Sie die Kamera zu einem
S 'Y+ X+ IZ' Referenzpunkt, der sich an der unteren
d— 'lY_' — lz"- rechten Ecke des Werkstiicks befindet.

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

4 e 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
eine genaue Messung um. Damit die Kamera
diese Umwandlung exakt durchftihrt,
missen Sie der Kamera beibringen, wie
groB das Objekt im Vergleich zu Pixel pro
Zoll ist, indem Sie die Kameraskalierung
einstellen.

5 Ew o B 1 e Suchen Sie sich einen Referenzpunkt auf
Iv. 1z dem Werkstiick, bewegen Sie dann die
'lY-. lz"- Kamera so lange, bis sich der Referenzpunkt
| im unteren rechten Quadranten des
Kamerabildschirms befindet, und klicken Sie
anschlieBend auf den Punkt.

6 [ g (= | ¢ Bewegen Sie die Kamera erneut, bis sich
'Y* IZ' derselbe Referenzpunkt im oberen linken

'IY_' lz"- Quadranten des Kamerabildschirms

iz befindet, und klicken Sie dann auf den

Punkt.

Die Kameraskalierung ist nun eingestellt.

7 — e Klicken Sie auf NEXT (Weiter). e = o
Saegi | Svpz| Send .Ml'm':'-m} S D

I chaog bawes o set e carmena scale.

v |-

.

tpnde | Momciato | tieacte | Hense | cCO
We | BSwe | Tob | Tok | Toa | Resitwam |

8 e Fahren Sie fort mit “Roboterersteinrichtung
(Schritt 5 Tab): Einstellen des Nadel-zu-
Werkstiick-Offsets” auf Seite 55.
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

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

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

Nr. Klick Schritt Referenzbild
1 e Stellen Sie sicher, dass die Registerkarte : S— . s
Sten5 | STEPS (Schritt 5) gesffnet ist. e ] D
|

m«wwmmmmwum Ut 2 Posier
g bl ot s o

Sotwopiece surtace |

2 Y e | 1 e Bewegen Sie die Nadel zu einem 'f" o,
X- 'Y* X+ IZ' angemessenen Referenzpunkt auf dem :.mw.:: e D
IY' lz* Werkstuck. P ——
¢ Bewegen Sie die Nadel nach unten, bis sie p—
dem Werkstlick so nah wie méglich ist, ohne Mok croums, ot et o i
die Oberflache zu berlhren. = Vv |
Haad
st | | et 0 [ P |
3 e Stellen Sie mit einer Fuhlerlehre den
gewlinschten Abstand zwischen der
Nadelspitze und dem Werksttick ein.
4 T e Klicken Sie auf SET WORKPIECE SURFACE o . 5
(Werkstiickoberflache einstellen). s B, et D
Foan v v |
Haad
st | | et 0 [ P |
5 ¢ Klicken Sie auf FOCUS (Fokus).
Focus ( ) ToinasSetpangs 1 n-gu Rtvet Colr
Die Nadel bewegt sich in die korrekte et oot e e
Fokushohe. et b
e Klicken Sie auf NEXT (Weiter). S
e | oo e |
e |
6 e Fahren Sie fort mit “Roboterersteinrichtung

(Schritt 6 Tab): Testen der
Systemeinrichtung und -kalibrierung” auf
Seite 56.
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Einrichten des Systems mit dem Assistenten fiir Roboter-Ersteinrichtung

(Fortsetzung)

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

Nr. Klick Schritt Referenzbild
1 ‘ Stenf e Stellen Sie sicher, dass die Registerkarte e W_
STEPS (Schritt 6) gedffnet ist. = o D
2 —— ¢ Klicken Sie auf NEEDLE Z DETECT (Nadel- | —
Tip bt Sk g | Dogren Fusset Cokot D

Z-Erkennung), um die Einrichtung zu testen.

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

HINWEISE:

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

e Unter “Wie das System auf Nadel-Z-
Erkennung oder Nadel-XY-Einstellung
reagiert” auf Seite 57 finden Sie
eine ausfuhrliche Beschreibung der
Systemreaktion auf eine Nadel-Z-
Erkennung-Auswahl.

+ Siept | Swp2] Sawpa | Stepd | Steps [Siaph ]

i choan 1y fae 2 T daect dewice, chck <Moo Z Datects, Tha

| e

ks e acoeptatie

T The robot et han st 1o e Home (0,00) powion

Llll

Hpecte 1o nn-| |

8.5 mm ﬂnﬂ ahm |

Finish

e Klicken Sie auf SAVE (Speichern).
e Klicken Sie auf FINISH (Abschlieen).

o L
T il St Arge Degve Foase Gt j

o St | Sawid] Smepa | Snep | Saeps (Sl

% chwans Ty Fim & wmmm Nk 7 ohicts The.

* T bt il s st b Harmer [0,0,0] poson.

=0

( e | o |

Nsacte o —ﬂ‘li Wesde | CCD
0.5 mm Toa | Toa | Rewtmedam |

Das System ist nun ordnungsgeman
eingerichtet und kalibriert. Zum Erstellen von
Programmen siehe “Programmierung” auf
Seite 62.
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Wie das System auf Nadel-Z-Erkennung oder Nadel-XY-Einstellung reagiert

HINWEIS: 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 Schaltfliche 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:
¢ Bewegt die Dosiernadel zu einer voreingestellten Position auf dem Werkstlck.

e Gibt einen Punkt Flissigkeit ab.
e Bewegt die Kamera Uber den aufgebrachten Punkt Flissigkeit.

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

Verlangt eine Bestatigung fir jede Anderung im Kamera-zu-Nadel-Offset (XY-Offsets).

Richtet alle Punkte im derzeit gedffneten Programm auf die neuen XY-Offsets aus.

Andern der Robotermodell-Auswahl

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

Nr. Klick Schritt Referenzbild
1 * Klicken Sie auf SYSTEM SETUP ==
Zatup Expert (Systemeinrichtung) > OPEN (Offnen) >
> > EXPERT (Experte). -
e Geben Sie 11111111 ein und klicken U e
11111111 > Sie dann auf OK. feme
Canced I
3 ¢ Kilicken Sie auf CONTROL -
e (STEUERUNG). e

10 Pin Function
Call Program

Barcede Function

Function Control

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Andern der Robotermodell-Auswahl (Fortsetzung)

Nr. Klick Schritt Referenzbild
4 Machine Model e Wahlen Sie das richtige Robotermodell

aus dem Maschinenmodell-Dropdown-

Men.

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.

Einrichten von Eingdngen/Ausgéangen

Wenn Sie Eingédnge/Ausgéange angeschlossen haben, fihren Sie das folgende Verfahren zum Testen der Eingangs-/
Ausgangsverbindungen durch.

HINWEIS: Alle automatisierten Dosiersysteme verfligen tber 8 Standardeingange und 8 Standardausgéange. Es ist
ein Kit zur Erweiterung auf 16 Eingdnge und 16 Ausgénge verfligbar. Siehe “Zubehdr” auf Seite 91.

VORAUSSETZUNGEN
O Das System ist ordnungsgemaB installiert und eingerichtet. Siehe “Installation” auf Seite 17 und “Einrichtung”
auf Seite 41.
O Die Kabel der Eingédnge/Ausgénge sind korrekt angeschlossen. Siehe “E/A-Anschluss” auf Seite 96 fiir
Schaltplane.
Nr. Kilick Schritt
1 Sys tem e Klicken Sie auf SYSTEM SETUP (Systemeinrichtung) > 10 (E/A).
>
T Tl i i i A i i in- A
2 o EEEEEEEEEE ¢ Klicken Sie auf die Ausgange, die Sie ein- oder ausschalten méchten und

EEEEEEEN anschlieBend auf X, um das Fenster zu schlieBen.
°"'==IIIIIIIII HINWEISE:

o [T suna [ 908 e Die Eingénge blinken rot, wenn sie eingeschaltet sind.

cwm’_“'i”_,_ e Verwenden Sie nur die Eingadnge/Ausgange 1 bis 8. Die Ubrigen E/A sind flr
e NN M das System reserviert.

Konfigurieren von Eingangen/Ausgéngen fiir einen bestimmten Zweck

Die E/A-Pin-Funktion bietet eine Reihe von benutzerkonfigurierbaren Bedingungen, die den Betrieb des Roboters
beeinflussen. Siehe “Anhang F, Einrichtung der E/A-Pin-Funktion” auf Seite 142.
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Einstellen, wie das System Markierungen sucht (optional)

Mit den Feldern unter CAMERA (Kamera) > SETUP (Einrichtung) > MATCH (Ubereinstimmung) kénnen Sie einstellen,

wie sich das System bei der Suche nach Markierungen verhalten soll.

EEnS

Mikch

E t_’r“'._::-.__JA._I

ol || e | B S
~—~—/

tdatch
Absent |§

Teil

Funktion

Absent (Nicht
vorhanden)

Bestimmt, wie das System reagiert, wenn es eine Markierung nicht erkennen kann.

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

Parameter Beschreibung

Skip Der Roboter springt zur ndchsten Programmadresse.
(Uberspringen)

Stop (Stopp) Der Roboter stoppt.

Pause Der Roboter pausiert.

Ask (Fragen) Das System fragt, was Sie tun mdchten: 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
(Bewertung)

Gibt an, wie genau die Kameraﬂbasierend auf Werten von 0,1 bis 1 nach einer Markierung sucht. Ein hdherer
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)
(Verzégerung(en))

Gibt an, wie lang die Verzégerung des Systems (in Sekunden) bei der Suche nach einer Markierung betrégt,
wenn es den Markierungsbereich erreicht.

Sense
(Erkennung)

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

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

Fast Match
(Schnelle Ubere-
instimmung)

Wenn dieses Kontrollkastchen mit Hakchen versehen ist, sucht die Kamera schneller nach einer Markierung,
jedoch mit geringerer Genauigkeit.

Search Detalil
(Suche Detail)

Stellt den Bereich ein, in dem die Kamera nach einer Markierung sucht. Wenn Search Detail (Suche Detail)
NICHT markiert ist, sucht die Kamera nur innerhalb des festgelegten Bereichs (eingestellt unter Range
(Bereich)). Wenn Search Detail (Suche Detail) markiert ist, werden die Bereichseinstellungen von der Kamera
Uberschrieben und es wird eine Vollbildsuche nach der Markierung durchgefiihrt. Dieses Verfahren erhoht
die Wahrscheinlichkeit, die Markierung zu finden, ist jedoch langsamer.
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Gemeinsame Nutzung von Offset-Werten in mehreren Programmen

Wenn Sie mdchten, dass mehrere Dosierprogramme die gleichen Offset-Werte verwenden (Nadel-zu-Werkstiick,
Kamera-zu-Nadel), kdnnen Sie auf dem Bildschirm System Setup (Systemeinrichtung) die Option Offset All
Program (Offset fUr alle Programme) aktivieren. Dadurch wird ein neues Verzeichnis (D:\auto) angelegt, in dem
die Programme, die die gleichen Offsets haben sollen, gespeichert werden. Das Aktivieren von Offset All Program
(Offset fur alle Programme) bewirkt, dass die Offsets Needle Z Detect (Nadel-Z-Erkennung) und Needle XY Adjust
(Nadel-XY-Einstellung) sich auf alle im Verzeichnis D:\auto gespeicherten Dateien auswirken.

# Klick Schritt Referenzbild

1 — e Klicken Sie SYSTEM SETUP > OFFNEN.
.

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

¢ Klicken Sie auf CONTROL (STEUERUNG).

Control

Caontral >

10 Pin Function
Call Program

Barcode Function

Function Control

4 e Aktivieren oder deaktivieren Sie im Fenster == = =
] Offset All P -“ € = =
* P > > Expert (Experte) das Kontrollkdstchen i

Exit OFFSET ALL PROGRAM (OFFSET FUR
ALLE PROGRAMME).

e Klicken Sie auf OK, um die Einstellung zu i o

speichern. =l

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

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

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

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

L=t — e Um sicherzustellen, dass ein Programm im richtigen Verzeichnis fir die
. - —L gemeinsame Verwendung von Offsets gespeichert wird, missen Sie
ein neues Programm erstellen und dann Save (Speichern) oder Save
As (Speichern unter) wéhlen. Das Verzeichnis D:\auto wird vom System
automatisch 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.
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Einstellen der MaBeinheiten

StandardmaBig zeigt das System MaBeinheiten mit dem metrischen System an. Fiihren Sie dieses Verfahren durch,
um die Anzeige von MaBeinheiten durch das System zu andern.

Nr. Klick Schritt Referenzbild

1 Sys ten * Klicken Sie auf SYSTEM SETUP
N N (Systemeinrichtung) > OPEN (Offnen)

> EXPERT (Experte).

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

(ELELE

¢ Kilicken Sie auf CONTROL @
(STEUERUNG) Control >

10 Pin Function

Control

Call Program

Barcode Function

Function Control

Syatem Unit e Wahlen Sie im Expertenfenster die
. , gewlinschte MaBeinheit unter System
M > Unit (Systemeinheit) aus.
¢ Klicken Sie auf OK, um die
Einstellung zu speichern.

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

Zuriucksetzen 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 fiir die am haufigsten ausgeflihrten Programmieraufgaben beschrieben. Unter
“Erstellen und Ausflihren eines Programms” auf Seite 65 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 41.

o Unter “Konzepte” auf Seite 22 finden Sie wichtige Konzepte der Roboterprogrammierung und eine Ubersicht liber 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 (| ) | [ea | oo | D :=’=

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

Spalte 4 des
Dosierprogramms gibt den
Nadel-Drehwinkel in Grad an.

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

Registerkarte Program (Programm) ausgewéhlt
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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 45.
Nr. Klick Schritt Referenzbild
1 ¢ 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 o : ¢ Klicken Sie auf R+, um die Nadel im
IY@ zZ- Uhrzeigersinn zu drehen.
- i.lY; . .lz": * Klicken Sie auf R-, um die Nadel gegen
el ' ' 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 ¢ Mit Doppelklick auf eine
- :\ « |Command | Befehlsadresszeile wird das e
‘ Befehlsbearbeitungs-Dropdown- e
MenU gedffnet; 6ffnen Sie dann den Y- [ieeaz  mm
gewiinschten Befehl. P

: [180 Deg
Das System flllt das Feld R automatisch :

mit dem aktuellen Drehwinkel.

AuBerdem geben die Werte in Spalte |k roe)
4 der Befehlsadresszeilen den Nadel-

Drehwinkel an. Eine Abbildung finden Sie

unter “Zum Anzeigen der Nadeldrehung

verwendete DispenseMotion-

Bildschirmelemente” auf Seite 62.
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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 45.
Nr. Klick Schritt Referenzbild
1 ¢ 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.
2 m — . e Klicken Sie auf R+, um die Nadel im
IY@ zZ- Uhrzeigersinn zu drehen.
- i'lY; — 12+ * Klicken Sie auf R-, um die Nadel gegen
el - den Uhrzeigersinn zu drehen.

Beobachten Sie den griinen Pfeil auf
dem sekundéren Ansichtsbildschirm, um
die Nadel-Drehung zu sehen.

3 [E——— e |V]it Doppelklick auf eine .
- f - Command | Befehlsadresszeile wird das e
‘ Befehlsbearbeitungs-Dropdown- x @E
Meni gedffnet; 6ffnen Sie dann den Y. [igsaz  mm
gewdinschten Befehl. z_faessa_mm

Das System flllt das Feld R automatisch T

mit dem aktuellen Drehwinkel.

AuBerdem geben die Werte in Spalte EE
4 der Befehlsadresszeilen den Nadel-

Drehwinkel an. Eine Abbildung finden Sie

unter “Zum Anzeigen der Nadeldrehung

verwendete DispenseMotion-

Bildschirmelemente” auf Seite 62.
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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 68 und “Anhang A, Command Funktion Reference” auf Seite 98 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 45.

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 48.

O Das System befindet sich im richtigen Modus (Nadel- oder CCD-Modus).

O Ein Werkstlick ist korrekt auf der Fixierplatte positioniert.

Nr. Klick Schritt
1 e Klicken Sie auf die Registerkarte PROGRAM (Programm).
T0gTam
Adresse 1 ist flr das Einfligen eines Befehls verfligbar.
2 QMQ 12 e Bewegen Sie die Dosiernadel durch Klicken auf die Navigationssymbole zur
e gewiinschte XYZR-Position.
[
3 [ ¢ [(igen Sie einem Setup- oder Dosierbefehl ein, der dem Roboter mitteilt, was
- f  Command | 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 auszuwahlen.
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 22 (einschlieBlich bewéahrter
Verfahren)
- “Erstellen von Mustern” auf Seite 68
- “Erstellen einer Markierung” auf Seite 72
- “Anhang A, Command Funktion Reference” auf Seite 98 (einschlieBlich
ausfUhrlicher Informationen zu allen Befehlen)
e Wiederholen Sie die Schritte 2 bis 4, bis das Programm vollsténdig ist.
T~ e Um einen Befehl zu I6schen, klicken Sie auf den Befehl und dann auf das
Symbol Delete (Loschen).
7 , e Klicken Sie auf END PROGRAM (Programm beenden), um das Programm zu
END beenden.

8 e 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).
> N E ¢ Klicken Sie auf SAVE (Speichern). Wenn die Datei nicht schon benannt ist,
geben Sie einen Namen fir 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 mochten, ist getffnet.
Nr. Kilick Schritt Referenzbild
1 e Wahlen Sie eine leere Befehlsadresszeile aus. | oiuoo oo

A \ Command \

R HINWEIS: Kommentare miissen in eine
‘ leere Zeile eingegeben werden. Wenn

Sie versuchen, einen Kommentar in eine

Zeile einzugeben, die einen Befehl enthélt,

deaktivieren Sie diesen Befehl.

2 TS5 ° Kiicken Sie auf DISABLE ADDRESS (Adresse
e deaktivieren).
> it

e Geben Sie Ihren Kommentar in das Fenster
S ‘ Enter Comment (Kommentar eingeben) ein.
e Klicken Sie zum Speichern auf OK.

3 [ ¢ Um einen Kommentar zu |6schen, klicken Sie
- f N | auf den Kommentar und dann auf DELETE
‘ (Léschen).

s e

o\
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Wie sperre oder entsperre ich ein Programm?

Verwenden Sie das Kontrollkdstchen Lock Program (Programm sperren) auf dem System-Einrichtungsbildschirm,
um ein Programm vor nicht autorisiertem Zugriff zu schiitzen. Wenn Lock Program mit Hakchen versehen ist,
koénnen die Bediener nur die Befehle RUN (Ausfiihren), VIEW (Betrachten) oder PAUSE flir das derzeit gedffnete
Programm verwenden.

Nr. Kilick Schritt
1 - o Offnen Sie das Programm, das Sie sperren méchten. Es sollte sichtbar sein,
& wenn die Registerkarte Program (Programm) ausgewahlt wird.
2 o o Klicken Sie auf SYSTEM SETUP (Systemeinrichtung) > OPEN (Offnen). Falls
ol rforderlich geben Sie das Kennwort ein
3 CPassword e Versehen Sie unter Password (Kennwort) das Kontrollkédstchen LOCK

PROGRAM (Programm sperren) mit Hdkchen, um ein Programm zu sperren

oder zu entsperren:
Open |

- Wenn LOCK PROGRAM (Programm sperren) mit Hakchen versehen ist, ist
das derzeit gedffnete Programm fur eine Bearbeitung gesperrt und kann
nicht geéndert werden.

- Wenn LOCK PROGRAM (Programm sperren) NICHT mit Hakchen versehen
ist, ist das derzeit ge6ffnete Programm entsperrt und kann geandert
werden.

- Wenn ENABLE FILE SWITCH (Dateiwechsel aktivieren) mit Hakchen
versehen ist, kann der Bediener Programme wechseln, wenn LOCK
PROGRAM (Programm sperren) aktiviert ist.

Change
Password

™ Lock Program

W Enable File Switch

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.

Nr. Klick Schritt Referenzbild
1 ¢ Klicken Sie auf CAMERA (Kamera), um zum

Kamerabildschirm zu gelangen.
2 e Bewegen Sie die Kamera so lange, bis der

ol LA P
Q MQE auszumessende Bereich auf dem Werkstick
T in der Kameraansicht zu sehen ist, und
fokussieren Sie dann ggf. die Kamera.

3 — * Um eine Linie zu messen, klicken Sie auf das 1 IS o |
Symbol MEASURE LENGTH (L&nge messen). o= "

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

e
o] L2 ol 1A
=

- - = ]
o) ] ] | 1 ) e e s B

4 e 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).
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

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 98 finden Sie ausfihrliche
Informationen zu allen Befehlen. Unter “Verwendung des Symbols Example (Beispiel)” auf Seite 69 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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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

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 67.

¢ \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 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

Laser Detect

Laser Height

Laser Height + Step Repeat
Line:

Line + Step Repeat
Dispense Dot

Dispense Dot + Step Repeat
Arc

Arc + Step Repeat

Find Mark

Find Mark + Step Repeat

Fidurial Mark
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Dosieren auf mehreren Werkstlicken 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 firr nicht vorhandene Werkstlicke zu deaktivieren. Siehe “Deaktivieren der Dosierung flir bestimmte
Werkstlicke in einem Array” auf Seite 71.

VORAUSSETZUNGEN

O Das System ist ordnungsgemaB eingerichtet. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf
Seite 45.

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 48.

O Das System befindet sich im CCD-Modus.
O Mehrere Werkstlicke sind korrekt auf der Fixierplatte positioniert.
Nr. Kilick Schritt
1 e Klicken Sie auf die Registerkarte PROGRAM (Programm), anschlieBend auf
S das Symbol Example (Beispiel), und wéhlen Sie FIND MARK + STEP REPEAT

(Markierung suchen + Schritt wiederholen). Klicken Sie auf YES (JA), wenn Sie
aufgefordert werden zu bestatigen.

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 98 finden Sie
ausflhrliche Informationen zu beiden Step & Repeat-Befehlen (Schritt und
Wiederholung).

1 ¢ Bewegen Sie die Dosiernadel zum ersten Werkstlck im Array und erstellen
Sie eine Markierung. Siehe “Erstellen einer Markierung” auf Seite 72, falls
erforderlich.

FaLpL

FEEs

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 tbrigen Befehle und geben Sie die passenden Parameter flir
Ihr Array ein. Unter “Anhang A, Command Funktion Reference” auf Seite 98
finden Sie ausfihrliche Informationen zu Befehlen.

5 e 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
- K 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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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

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 70.

VORAUSSETZUNGEN

O Das System ist ordnungsgemaB eingerichtet. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf
Seite 45.

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.

Nr. Klick Schritt
1 e Stellen Sie sicher, dass der Programmbildschirm geoffnet ist.
rogram
2 = e Klicken Sie auf das Symbol STEP & REPEAT BLOCK (SCHRITT & BLOCK
S WIEDERHOLEN).
Das Fenster Run Block Select (Blockauswahl starten) erscheint.
3 S === e Um die Dosierung fir bestimmte Werkstlicke zu deaktivieren, klicken Sie auf

& die Werkstlickpositionen im Fenster. Ausgewahlte Stellen erscheinen nach dem
s Deaktivieren in rot.

- Grin: Aktiviert

b - Rot: Deaktiviert

e e |assen 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 zuriick.

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

Ilcon Name Icon Funktion

Refresh (Aktualisieren) " Aktualisiert das Fenster.

Select Entity (Einheit Wahlt eine Gruppe von Blocken aus.
auswéhlen) X

Cancel Select (Auswahl | [ Hebt jede Auswahl auf

aufheben) B

Toggle Select (Auswahl Schaltet einen ausgewahlten Block
umschalten) zwischen Aktiviert und Deaktiviert um.
Run Block Select 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 24. 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 45.

O Wenn die Nadel oder ein Element des Kopfes der Z-Achse geédndert 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 48.

O Das System befindet sich im CCD-Modus.
Nr. 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

e S et des Kamerabildschirms zuriick zu kommen.

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

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

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

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

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

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Erstellen einer Markierung (Fortsetzung)

Nr. Klick Schritt Referenzbild
8 2 e Klicken Sie auf einen Speicherplatz in der Mark
Library, um die Markierung zu speichern; klicken I
> Sie dann auf TEMPLATE, sobald das Template j {

Match Fenster erscheint.

Template

Das System speichert Markierungen in der
Markierungsbibliothek.

HINWEIS: Falls es auf dem Werkstlck 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 e, 1. aTa) =
Markierungsbibliothek innerhalb eines Find Command  Find Mark 3
Mark- (Markierung suchen) oder Fiducial Mark et
(Referenzmarkierung)-Befehls angeben, indem

Sie die Markierungsnummer (Nr.) im Parameter-
Eingabefenster eingeben. Siehe “Verwenden Z 0 rom

von Markierungen oder Referenzmarkierungen in

einem Programm?” auf Seite 74.

il
| L il

S = =

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 Verfligung. Die Artikelnummern
der OptiSure-Ausstattung finden Sie unter “OptiSure-Software-Schllssel” auf Seite 93. 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.
Nr. Kilick Schritt Referenzbild
1 e Klicken Sie auf CAMERA (Kamera), um zum
Kamerabildschirm zu gelangen.
2 ERE 1 e Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf ein

beliebiges Bild in der Markierungsbibliothek und
wéhlen Sie PROPERTY (EIGENSCHAFTEN).

Das Fenster Template Match (Vorlagenabgleich)
erscheint.

e Klicken Sie auf AREA (Bereich).

e Unter “Vorlagenabgleich- und Bereichsfenster”
auf Seite 39 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 45.

O Das System befindet sich im CCD-Modus.
Nr. Kilick Schritt

1 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 72.

QMQ 1z e Geben Sie einen Find Mark-Befehl (Markierung finden) oder zwei Find
QMQE Fiducial Mark-Befehle (Referenzmarkierung finden) zu Beginn eines
T 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

It Dispense Dot 113.224  38.394 50.938

|9 Step & Repeat X 5 5 5 5 1 10002
10  End Program

A« [Command 1 |2 3 |4 |5 6
A Z Clearance Setup 20 1
|2 Label 1
3 Fiducial Mark 0 0 0 1
|4 Fiducial Mark 0 0 0 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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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

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 45.

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 ;'
3und 4 .
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Verwenden von Markierungen zum Dosieren auf einem flachen
Werkstiick (Fortsetzung)

Erstellen von horizontalen und vertikalen Markierungen auf einem flachen Werkstiick

#

Klick

Schritt Referenzbild

1

Camera

e Klicken Sie auf CAMERA, um zum

Kamerabildschirm zu gelangen.

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

Set Mark

Klicken Sie auf SET MARK
(MARKIERUNG EINRICHTEN) und
ziehen Sie dann ein rotes Rechteck
Uber das erste horizontale Ziel auf dem
Werkstuck.

Zentrieren Sie das rote Rechteck am
Rand des Werksttlicks, indem Sie auf
eine Ecke klicken und diese ziehen.

Doppelklicken Sie auf das Fadenkreuz
in der Mitte des roten Rechtecks und I
geben Sie dann die gewlinschten Werte . s
fur Width (Breite) und Height (Hohe) ein T
(z. B. 20 und 40). 20 L Unit: Pixed

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

Cenber X,
&=

Width
20

el

oK
> > L

>

Cenler Y

240 Center
Height

200 Unit: Pixel

Cancel

Range

Klicken Sie auf RANGE (BEREICH), um
den Bereich festzulegen, in dem das
System nach einer Markierung sucht.

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).

‘

Klicken Sie auf CENTER (ZENTRIEREN).

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

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.

¢ Wiederholen Sie die Schritte 3-5, um
die vertikalen Markierungen 3 und 4 zu
erstellen. In diesem Beispiel wird flr

Breite 40 und flr Hohe 20 verwendet. 3 >

4 —>

9 e Fahren Sie fort mit “Verwenden des
Edge Adjust (Randanpassung) Befehls
in einem Programm” auf Seite 77 fort.

Verwenden des Edge Adjust (Randanpassung) Befehls in einem Programm

# Klick Schritt Referenzbild
1 e Flgen Sie vier Find Mark (Markierung suchen)

- f : |Command Befehle am Anfang des Programms ein, einen

‘ fur jedes im vorherigen Verfahren erstellte
Markierungsbild.

2 [N e [(igen Sie nach den Find Mark (Markierung

- A - | Command suchen) Befehlen einen Edge Adjust

! ‘ (Randanpassung) Befehl ein.

Sie kénnen das unten aufgefiihrte
Beispielprogramm als Richtlinie verwenden.

D:\Save\Edge adjust trig mark.SRC
Sl Command it 2 2 |4 5 6 e
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 z
5 Find Mark 189.206 135.573 16.755 45 :
6 Find Mark 189.312 14997 16.755 46 |
|7
8 |
9 Label 4
10 Edge Adjust

r 153.823 122.336 80.685
12 Line Passing 201534 122.052 80.685
13 Arc Point 204.098 122681 80.685
14  Line Passing 206.437 124.442 80.685
15 Arc Paint 207.489 126.021 80.685
16  Line Passing 208.152 128493 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

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 45.

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.

3

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 Werkstlick gewechselt
wird.

e Doppelklicken Sie auf das Fadenkreuz 2 emimgrriror g N [N
in der Mitte des roten Rechtecks und
geben Sie dann die gewlinschten Werte
flr Width (Breite) und Height (H6he) ein AP
(Z. B. 20 und 60) 2 o Unit: Piel

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

Center X Center Y
141 115 Cenler

[Lox | [ comoat]

Fortsetzung auf der néchsten Seite

78
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

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 22

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

> >
Center X Cenler Y
320 240 Cener

Width Height
£y 480 Unit: Fixel

oK J Cancel

OK
> >

Range

¢ Klicken Sie auf RANGE (BEREICH), um
den Bereich festzulegen, in dem das
System nach einer Markierung sucht.

e Doppelklicken Sie auf das Fadenkreuz
in die Mitte der Markierung und geben
Sie die Werte fiir Width (Breite) und
Height (Hohe) ein.

HINWEIS: Der Wert fir die Breite muss
gleich der zuvor angegebenen Breite
sein (in diesem Beispiel 20).

e Klicken Sie auf OK.

¢ Klicken Sie zum Speichern erneut auf
RANGE (BEREICH).

e Fahren Sie mit der ndchsten Prozedur,
“Mark Follow (Markierung folgen) und/
oder Mark Follow Adjust (Markierung
folgen einrichten) in einem Programm
verwenden”.

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 78 abgeschlossen haben.
# Klick Schritt Referenzbild
1 D:\Save\Mark Allow.SRC e mussen Sie die ersten Befehle des

A Command

1 Z Clearance Seiup
2 Camera Trigger

3 Label

Programms einfligen. Ein vollstandiges
Beispielprogramm finden Sie unter
“Beispielprogramm mit den Find Mark
(Markierung suchen), Mark Follow
(Markierung folgen) und Mark Follow
Adjust (Markierung folgen einrichten)
Befehlen” auf Seite 83.

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

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

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

A Command
1 Z Clearance Seiup
2 Camera Trigger

3 Label

4 Find Mark

5

[T

Command  Step & Repeat
Parameter Input

X Offset 3 mm
¥ Offset 3 mm
Columns (x): 42
Rows (y): 1
1.5 Path 2N Path 2
Change Label: 1
| oK Cancel

b

Step & Repeat X.
k >
el
—

Flgen Sie einen Find Mark
(Markierung suchen) Befehl fir die im
vorangegangenen Verfahren erstellte
Markierung hinzu. Stellen Sie sicher,
dass Sie die Nummer der Markierung
eingeben.

I ABA R R R

Figen Sie einen Step & Repeat X Schritt
& Wiederholung X) Befehl ein und legen
Sie die Parameter fur dieses Beispiel
fest:

- Die Werte X OFFSET (X-OFFSET)
und Y OFFSET (Y-OFFSET) stellen
die Lange und die horizontale oder
vertikale Ausrichtung der Linie dar.

- Der Wert fiir COLUMNS (X) (SPALTEN
(X)) legt fest, wie oft die Kamera die
Linie betrachten und Einstellungen
vornehmen soll.

- Geben Sie fur ROW (ZEILE) 1 ein.

- Geben Sie fur LABEL
(BEZEICHNUNG,) 1 ein.

HINWEIS: Der Wert X Offset (X-Offset)
multipliziert mit der Anzahl der
Spalten darf nicht groBer sein als die
Gesamtlange der Linie. Da nur eine
Zeile vorliegt, haben die Parameter S.
Path (S.-Pfad)/N. Path (N.-Pfad) keine
Wirkung.

x I x 1z
I Jz- >

7 Label

8 Line Stant
: ®

Bewegen Sie die Kamera auf die linke
Seite der gebogenen Linie und geben

Sie einen Line Start (Linienstart) Befehl
ein.

3 Label

> |4 [Find Mark\
>

Wéhlen Sie den zuvor erstellten Find
Mark (Markierung suchen) Befehl (in
diesem Beispiel Zeile 4).

Klicken Sie auf MOVE (BEWEGEN).

/8 Line Stant
G

.

Ty
Command  Line Passing
Parameter Input

x EENED e

Y. 85027 men

Z 18758 L

Flgen Sie in die n&chste leere Adresse
(in diesem Beispiel Zeile 9) einen Line
Passing (Linientbergang) Befehl ein.

Geben Sie die gleichen Koordinaten wie
fur den Find Mark (Markierung suchen)
Befehl ein (in diesem Beispiel Zeile 4).

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

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 19 Line Passing e Fligen Sie in die nachste leere Adresse 2w il G =
110 Step & RepeatX \ (in diesem Beispiel Zeile 10) einen :
1 > zweiten Step & Repeat X (Schritt &

e — Wiederholung X) Befehl ein.

| Command  Step & Repeat X
T e+ | HINWEIS: Dieser Step & Repeat (Schritt | o=
s 2 ‘ & Wiederholung) Befehl ist der gleiche ol o
Cotamen () 42 wie der vorherige Step & Repeat (Schritt - 3
& Wiederholung) Befehl (in diesem
Beispiel Zeile 5), mit Ausnahme der
Bezeichnung.

Rows (yk 1
1SPath2NPath 2

Change | Address: 8

\

\

\

!
L —— —— 1 e 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).

7 e 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 hinzugefugt.

8 | 18 Lineswn e Flgen Sie hinter dem Line Start
?E: L Paneing \ (Lipienstqrt) Befehl (in diesem Beispiel
Zeile 8) eine leere Adresse ein.

11 Line Passing

9 7 Label e Figen Sie in die leere Adresse einen
g a“; S;z;‘w MARK FOLLOW (MARKIERUNG
i 3l .
TR FOLGEN) Befehl ein.
e Geben Sie 1 ein, um den Befehl auf EIN
zu setzen.
10 50 Line Passing ¢ Fligen Sie hinter dem letzten Line
51 Line Passing Passing (Linientbergang) Befehl (in
T \ . diesem Beispiel Zeile 51) einen weiteren

MARK FOLLOW (MARKIERUNG
FOLGEN) Befehl ein.

e Geben Sie 0 ein, um den Befehl auf AUS
Zu setzen.

Fortsetzung auf der nédchsten Seite
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

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
11 A P e Bewegen Sie die Kamera auf die rechte  :cuuani ne-

& 2 = 1z Seite der gebogenen Linie und fligen

> Sie einen LINE END (LINIENENDE)
:‘1] t?"" ?35?"9 Befehl ein.
Ine Fassing
o2 SManckalow e Figen Sie einen END PROGRAM =
- w® (PROGRAMMENDE) Befehl ein. -l
e, =

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 ausfihren. Jeder Step
& Repeat X (Schritt & Wiederholung X) Befehl richtet sich an der Mitte der Linie
aus. Sobald dies erfolgt ist, dosiert das System entlang der Kurvenlinie.

HINWEISE:

- Klicken Sie auf VIEW (ANSICHT), wenn Sie sich das Muster ansehen
mdchten, bevor es ausgeflihrt wird.

- Da die Linie fur dieses Beispiel ziemlich gerade ist, funktioniert dieses
Programm an dieser Stelle nur mit einem Mark Follow (Markierung folgen)
Befehl. 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 fir
engere Kurven verwenden kdnnen.

13 9 MarkFollow Wenn der Bedarf fiir eine Linie mit einer

10 Line Passing engeren Kurve besteht:

11 Mark Feoliow Offset

j2 LLusassng e Fligen Sie einen MARK FOLLOW

4 Uneressns N,  OFFSET (MARKIERUNG FOLGEN

E— . OFFSET) Befehl ein und geben Sie

e : l X- oder Y-Offset-Werte ein, die auf alle
bt nachfolgenden Befehle angewendet

werden sollen.

¥ 1 mm

e Flgen Sie bei Bedarf weitere MARK
FOLLOW OFFSET (MARKIERUNG
FOLGN OFFSET) Befehle ein, um
das gewtlnschte Dosierergebnis zu

|
|
\
\
|
\
| ich

l — 1 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
moglicherweise mit einer tieferen
Kurve neu erstellen.
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

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 z
__|l Z Clearance Setup 0 1
2 Camera Trigger 30 1 0 0
=3 Label 1
4 Find Mark 169.194 95027 16755 20 1
|5 Step & RepeatX 3 3 42 1 2 10001
|6
¥ Label 2 4
|8 Line Start 167.892 95.007 16.755
__El 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 L]
14 Line Passing 175.194 95.027  16.755
15 Line Passing 178.194 95027 16.755
16 Line Passing 181.194 95.027 16.755
17  Line Passing 184.194 95027 16.755
18 Line Passing 187.194 95.027 16.755
19 Line Passing 190.194 95027 16.755
- 20 Line Passing 193.194 95027 16.755
21 Line Passing 196.194 95027  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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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

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 Hdkchen versehen.

e Das Programm ist gesperrt (siehe “Wie sperre oder entsperre ich ein Programm?” auf Seite 67).

Duraticn Il

Funktion Bildschirmausschnitt | Beschreibung
Auto Purge Wenn Auto Purge (Automatische Reinigung) aktiviert ist, fihrt das System in

< Auto Purge s _ ) ~ .
(Automatische der Parkposition eine automatische Reinigung entsprechend den eingegebenen
Reinigung) Interval IlO Werten fur Interval (Intervall) und Duration (Dauer) durch:

¢ Interval (Intervall): Gibt an, wie lange das System stillstehen muss (START-
Taste des Roboters nicht gedriickt), bevor die automatische Reinigung beginnt.

Mo ) ¢ 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
fur 1 Sekunde Flussigkeit auf.
Run Limit (Pro- o Wenn Run Limit (Programmzyklusgrenze) fir ein Programm aktiviert ist, wird die
grammzyklus- ~Run Limit ———— Anzahl der Programmdurchlaufe (Programmzyklus) entsprechend der fiir Amount
grenze) Amonnt IO (Menge) und Count (Anzahl) eingegebenen Werte begrenzt:
it Ioi e Amount (Menge): Gibt an, wie oft ein Programm laufen kann.
| e Count (Anzahl): Gibt an, wie oft ein Programm gelaufen ist.
™ Enable Reget
Um Count (Anzahl) auf 0 zurlickzusetzen, 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 Flissigkeit im System verbleiben
slebensdauer) Mazx Duration sollte (auch als Verarbeitungszeit bezeichnet). Wenn der fir Max Duration
Ioi Vi (Maximaldauer) eingegebene Wert erreicht ist, gibt das System einen Hinweis,
unterbricht aber nicht den Betrieb.
I Enable Reset | 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 45.

O Das Programm, in dem Sie die Einstellungen fir Auto Purge (Automatische Reinigung), Run Limit
(Programmzyklusgrenze) oder Fluid Working Life (Fllissigkeitslebensdauer) anwenden mdéchten, ist vollstédndig
und arbeitet ordnungsgeman.

Nr. Kilick

Schritt

1

Program

e Klicken Sie auf PROGRAM (Programm) > OPEN (Offnen), um das zu
aktualisierende Programm zu &ffnen.

2 Sy tem ¢ Klicken Sie auf SYSTEM SETUP (Systemeinrichtung) und dann auf OPEN
Setwp | [ open | (Offnen).
3 e Nehmen Sie die Einstellungen fiir Auto Purge (Automatische Reinigung), Run

Limit (Programmzyklusgrenze) oder Fluid Working Life (FlUssigkeitslebensdauer)
geman der vorstehenden Tabelle vor.

[¥] Enable

I

e Aktivieren Sie das Kontrollkdstchen ENABLE (Aktivieren) fir die Funktion, die Sie
fiir das gedffnete Programm aktivieren méchten.

e Sperren Sie das Programm (siehe “Wie sperre oder entsperre ich ein
Programm?” auf Seite 67).

Eeget

()]

¢ 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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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

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 45.

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

Nr. Klick Schritt
1 - e Klicken Sie auf PROGRAM (Programm) > OPEN (Offnen), um das zu
S a aktualisierende Programm zu 6ffhen.
2 Xie e Klicken Sie auf das Symbol POINT OFFSET (Punkt-Offset).
¥+ =
Zr i/ 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 flir jeden XYZR-
Wert.
4 Offset e ¢ Geben Sie die Offset-Werte in die Felder X, Y und Z des Offset-Fensters ein
% 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 auswahlen).
1 - - Um nur einen bestimmten Befehlstyp auszuwahlen, verwenden Sie das
Dropdown-MenU. Ansonsten behalten Sie fir dieses Auswahlfeld die
Einstellung EMPTY (Leer) bei.
[ 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-
mp e

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 ¢ Klicken Sie auf OK.
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Einstellen der PICO-Parameter mithilfe von DispenseMotion

Sie kénnen 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 PICOTouch Parameter Update (PICOTouch Parameteraktualisierung)
Befehl wird dann zu einem Dosierprogramm hinzugefligt, um die in einer *.pico-Datei gespeicherten Einstellungen zu
implementieren.

VORAUSSETZUNGEN

O Ein PICO Pulse Ventil und Touch Controller System sind ordnungsgemaB installiert und mit dem automatischen
Dosiersystem verbunden.

Erstellen einer neuen PICO-Datei
# Klick Schritt Referenzbild

1 . * Klicken Sie auf PROGRAM (PROGRAMM) > T T aE i T
S . PICO TOUCH (PICO TOUCH), um das Fenster

Pico Touch Remote Control (Pico Touch
Fernsteuerung) zu 6ffnen.

2 vare [ ticatses || [Rawe ¢ Klicken Sie auf die Registerkarte fiir die Einstellungen, die Sie bearbeiten mdchten
(Valve (Ventil), Heaters (Heizungen) oder Ramp (Rampe)).

3 1 ¢ Klicken Sie auf die Schaltflache flr den Parameter, den Sie bearbeiten méchten,
- S und geben Sie die gewiinschte Einstellung ein. Einzelheiten zu den Einstellungen
finden Sie in der Bedienungsanleitung des PICO Topuch 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 zuldssigen
Dateinamen verwenden, Nordson EFD empfiehlt jedoch die Verwendung eines
aus Nummern bestehenden Namens, um die Eingabe des Dateinamens in einem
PicoTouch Parameter Update (PicoTouch Parameteraktualisierung) Befehl zu
vereinfachen.

- Nachdem Sie auf Save (Speichern) geklickt haben, wird der Touch Controller
Bildschirm in Echtzeit (nach einer leichten Verzégerung) aktualisiert.

- Die Bildschirmabbildungen der Topch Controller Einstellungen, die Sie bearbeiten
kénnen, finden Sie unter “PICO Topch Controller Einstellungen, die Sie mit der
DispenseMotion Software bearbeiten kdnnen” auf Seite 87.

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

“Verwenden des PicoTouch Parameter Update (PicoTouch Parameteraktualisierung)
Befehls in einem Programm?” auf Seite 88 fort.
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Einstellen der PICO-Parameter mithilfe von DispenseMotion
(Fortsetzung)

Bearbeiten einer vorhandenen PICO-Datei
# Klick Schritt Referenzbild

1 e Klicken Sie auf PROGRAM (PROGRAMM) >
Frogram
>

PICO TOUCH (PICO TOUCH), um das Fenster
Pico Touch Remote Control (Pico Touch
Fernsteuerung) zu 6ffnen.

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

e Klicken Sie auf die Registerkarte flr die Einstellungen, die Sie bearbeiten méchten
(Valve (Ventil), Heaters (Heizungen) oder Ramp (Rampe)).

3 1 e Klicken Sie auf die Schaltflache flir den Parameter, den Sie bearbeiten mochten,
- S und geben Sie die gewlinschte Einstellung ein. Einzelheiten zu den Einstellungen
finden Sie in der Bedienungsanleitung des Topch Controllers.

e 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 Uberschreiben
oder eine neue Datei erstellen.

e Fahren Sie mit dem Auswahlen und Speichern fort, bis alle gewilinschten
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

“Verwenden des PicoTouch Parameter Update (PicoTouch Parameteraktualisierung)
Befehls in einem Programm?” auf Seite 88 fort.

[Pico Touch Remote Contral I Pico Touch Remote Control E| A
G2 | conneat & b | connea & I | comeat

1VM | Hesters | Ramp Vaive || Hester: | Famp Valva | Heaters | | Ramp

Digpenseing Parameters

MODE COUNT

5005 | B e o

[ STROKE
PULS FREQ(Hz):
CYCLE POWER T
: - STACK: CLOSE

PICO Touch Controller Einstellungen, die Sie mit der DispenseMotion Software bearbeiten kénnen

COLSE VOLTS
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Einstellen der PICO-Parameter mithilfe von DispenseMotion
(Fortsetzung)

Verwenden des PicoTouch Parameter Update (PicoTouch Parameteraktualisierung) Befehls in
einem Programm

VORAUSSETZUNGEN

O Ein PICO Pulse Ventil und Touch Controller System sind ordnungsgemaB installiert und mit dem automatischen
Dosiersystem verbunden.

O Die PICO Touch Parameter werden wie in den beiden vorherigen Verfahren beschrieben in einer *.PICO-Datei

gespeichert.
# Klick Schritt Referenzbild
¢ Klicken Sie auf die Registerkarte PROGRAM
> (PROGRAMM).
PICOTOUCH * Doppelklicken Sie auf die Adresszeile, in der
PARAMETER P ; =
Sie die gespeicherten PICO Touch Controller -
UPDATE . . . ..
Einstellungen implementieren méchten und w B
wahlen Sie PICOTOUCH PARAMETER UPDATE . .
(PICOTOUCH PARAMETERAKTUALISIERUNG).
2 XXXXXXXX e Geben Sie in das Feld FILE NUMBER e A

(DATEINUMMER) den Namen der *.pico-Datei
ein, die die PICO Topch Parameter enthélt, die

Command  [PicoTouch Parameter Update -]
Parameter Input

vom System verwendet werden sollen. Fae b |
HINWEIS: Die fiir die Dateinummer
eingegebenen Daten missen genau mit dem
*.pico-Dateinamen Ubereinstimmen.
e Klicken Sie zum Speichern auf OK.
HINWEIS: In einem Programm kénnen Cancel |

mehrere PicoTouch Parameter Update
(PicoTouch Parameteraktualisierung) Befehle
vorkommen. 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 Touch Controller
Bildschirms.
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Betrieb

Nachdem das System installiert und programmiert wurde, sind die einzigen
erforderlichen Aktionen des Bedieners, das System einzuschalten, das
Programm fiir das Werkstlick aufzurufen und das System am Ende jeder
Arbeitsperiode auszuschalten.

Starten des Systems und Ausfiihren
eines Programms

1. Schalten Sie den DispenseMotion-Controller, den Monitor
und den Roboter ein.

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

3. Klicken Sie auf HOME.

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

Wal~~ [=]a |

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

K Spiiltaste fur

Dosiersystems. Dosiergerét NOT-AUS-

A : : L g START Taste Taster
5. Offnen Sie die Programmdatei fiir Ihre Anwendung.

Legen Sie das Werksttick an die richtige Stelle auf der

Fixierplatte. T

. . . . gPURGE START/

7. Dricken Sie die START-Taste auf der Vorderseite des

Roboters oder klicken Sie auf dem Monitor auf RUN

(Ausfihren).
8. Wenn erforderlich, beachten Sie in den Betriebsanleitungen 5 Y

des Dosiersystems die Anweisungen zum Nachflllen des TeachPendant  SVC USE Meron

Dosiergeréts.

9. Bei einem Notfall driicken Sie den Not-Aus-Taster EMERGENCY STOP.

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 134
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 134 zur Zuordnung eines QR-Codes zu einem
Programm.

1. Positionieren Sie das Werkstlick auf der Fixierplatte.

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,
offnet das zugeordnete Programm und flihrt es aus.
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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 84.

Aktualisieren von Offsets

Nachdem das Programm wiederholt flir mehrere Stunden ausgefihrt wurde, klicken Sie auf NEEDLE Z
Detest | 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 57 finden
Sie eine ausfuhrliche Beschreibung der Systemreaktion auf eine Nadel-XY-Einstellung-Auswahl.

Herunterfahren des Systems

1. Klicken Sie auf SYSTEM SETUP (Systemeinrichtung) > EXIT
(Beenden), um die DispenseMotion-Software zu schlieBen.
Wenn Sie aufgefordert werden, eine Datei zu speichern, wahlen
Sie JA oder NEIN.

2. Schalten Sie die folgenden Komponenten aus:

¢ DispenseMotion-Controller

e Monitor
e Roboter

3. Spezielle Anweisungen zum Herunterfahren finden Sie in den

Betriebsanleitungen des Dosiersystems.

Artikelnummern
Artikel-Nr./Modell R3V R4V RéV
Artikel-Nr.
(Roboter mit fest- 7363556 7363557 7363558
montierter Kamera)
Artikel-Nr. 7363673 (Grundroboter, 7363675 (Grundroboter, 7363677 (Grundroboter,

(Roboter mit mit-
fahrender Kamera®)

ohne Kamera)
7364066 (Vision-Kit)

ohne Kamera)
7364066 (Vision-Kit)

ohne Kamera)
7364066 (Vision-Kit)

Artikel-Nr. Europa*™
(Roboter mit fest-
montierter Kamera)

7363572

7363573

7363574

Artikel-Nr. Europa*™
(Roboter mit mit-
fahrender Kamera®)

7363674 (Grundroboter,
ohne Kamera)

7364067 (Vision-Kit)

7727235 (Tastatur und
Maus)

7363676 (Grundroboter,
ohne Kamera)

7364067 (Vision-Kit)

7727235 (Tastatur und
Maus)

7363678 (Grundroboter,
ohne Kamera)

7364067 (Vision-Kit)

7727235 (Tastatur und
Maus)

*Bestellen Sie alle aufgelisteten Artikel. Das Vision-Kit beinhaltet: Kamera, Controller und Monitor.
**Erflllt die européischen Sicherheitsvorschriften.
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Zubehor

HINWEIS: Angaben zu Ersatzteilen finden Sie in der Wartungsanleitung des Roboters, die unter www.nordsonefd.
com/DE_RobotMaintenanceGuide verflgbar ist.

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 vollstédndig die EU-Maschinenrichtlinie 2006/42/EG.

Artikel-Nr. | Beschreibung Kompatible Robotermodelle
7362738 Kleines Sicherheitsgehause

7362766 Kleines Sicherheitsgehduse, Europa RV

7362739 GroBes Sicherheitsgehause RAV

7362767 GroBes Sicherheitsgeh&use, Europa

Vorkonfigurierte Ausgangskabel

Artikel-Nr. Beschreibung

7360551 Standardkabel zum Verbinden von Dosiergerat und Roboter
Einzelkabel zum Verbinden von Dosiergerat und Roboter (mit

7360761 verschiedenen Anschlissen zum Verbinden unterschiedlicher
Dosiergerate/Controller)
Doppelkabel zum AnschlieBen von bis zu zwei Dosiergeréten/

7360554
Controllern an den Roboter

7362573 E/A-Schnittstellenkabel zwischen ValveMate™ 8000 und Roboter, wenn
die Verwendung aller vier (4) ValveMate 8000-Kanale erforderlich ist
Kabel mit zwei Steckverbindern zum AnschlieBen von bis zu zwei PICO

7360558
Touch Controllern an den Roboter

7362356 Kabel mit zwei Steckverbindern zum AnschlieBen von bis zu zwei
Liquidyn® V10-Controllern an den Roboter

7362357 Kabel mit zwei Steckverbindern zum AnschlieBen von bis zu zwei
Liquidyn V200-Controllern an den Roboter

7362373 Kabel mit einem Steckverbinder zum AnschlieBen von einem Liquidyn
V200-Controller an den Roboter
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Zubehor (Fortsetzung)

Fixierplatten
Alle Platten beinhalten vier Kantennivellierer und vier justierbare Halterungen.
Artikel-Nr. Beschreibung
7362547 Fixierplatte 300 mm
7362548 Fixierplatte 400 mm
7362549 Fixierplatte 600 mm

Start-/Stopp-Box

Die Start-/Stopp-Zubehdrbox ermdglicht Eingangs-/Ausgangsanschlisse fiir Fernbedienungsfunktionen, wie z. B.
Start-Taste oder Not-Aus-Taster. Schaltplane finden Sie unter “Beispiel fir Eingangs-/Ausgangsanschlisse” auf
Seite 97.

Teil Artikel-Nr. Beschreibung
Start-/Stopp-Zubehdérbox und E/A-Prufvorrichtung, Standard

Mit der E/A-Prifvorrichtung kann der Benutzer/Programmierer
7363285 entweder (1) Eingangssignale von externen Geréaten oder (2) Ausgange
vom Automatisierungssystem simulieren, bevor externe Geréate
physisch installiert werden.

7360865 Start-/Stopp-Zubehdrbox, Europédische Gemeinschaft

Nadelerkennungs-Kits

Mit der optionalen Nadelerkennung oder den optionalen Nadelausrichtungsvorrichtungen kénnen Sie sowohl die
XY-Offsets als auch die Z-H6he 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 125 zum
Einrichten der Nadelerkennung.

Teil Artikel-Nr. Beschreibung

7360893 Nadelerkennungs-Zubehdrkit, EV-Serie

Nadelausrichtungs-Zubehorkit fir Roboter der R-Serie

Die Nadelausrichtungsvorrichtung erfillt dieselbe Funktion wie die
7362353 Standard-Nadelerkennung, ohne dass jedoch die Nadel einen Sensor
berthren muss. Diese Vorrichtung sollte installiert werden, wenn das
Werkstlck mindestens 15 mm (0,6 Zoll) héher als die Nadelerkennung
ist.

Aufsatz-/Unterbau-Zubehorkit

7363940 Dieses Kit erméglicht die Montage der Nadelerkennung in der Mitte
der Roboter-Fixierplatte, entweder auf der Platte oder unter der Platte,
um Mehrnadel- oder andere Anwendungen zu erleichtern.
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Zubehor (Fortsetzung)

OptiSure-Software-Schliissel

Die OptiSure Automated Optical Inspection (AOIl) Software von Nordson EFD ist innerhalb der aktuellen
DispenseMotion Software als optionales Add-on verfiigbar. Die AOI-Funktion prift mit auBergewodhnlicher Sicherheit
die Breite und den Durchmesser der dosierten Flissigkeit und bestimmt, ob die Dosieranforderungen erfullt 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)
Montagehalterungen
Teil Artikel-Nr. Beschreibung Teil Artikel-Nr. Beschreibung
7360610 Kartuschen- Witrs| 7363518 Adgpter f[]l_’ 794-TC
Montagehalterung Serienventile
. Montagehalterung
7361815 m%rgage/ha!fe\;“”%lf“r 7361114 fur Ventile der Serien
Hise -ventiie xQR41 und 745
Montagehalterung
fiir alle Ventile mit Montagehalterung fiir
7360613 Montagebohrungen 7362177 Liquidyn P-Jet- und
(Ventile der Serien 752, P-Dot-Ventile
725,741,736, 781, 787
und 782)
Universal-
Montagehalterung
fur alle Ventile ohne
7361758 Montagebohrungen
(Ventile der Serien 702,
754, 794 und 784S-SS)
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Technische Daten

Abmessungen

A

Y

Abmessung R3V R4V R6V

A (Breite) 645 mm (25 Zoll) | 745 mm (29 Zoll) | 965 mm (38 Zoll)
B (Hohe) 914 mm (36 Zoll) | 914 mm (36 Zoll) | 914 mm (36 Zoll)
C (Tiefe) 552 mm (22 Zoll) | 652 mm (26 Zoll) | 752 mm (30 Zoll)

Lochschablone fiir Befestigungslécher fiir RoboterfiiBe

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

'Y a @

Gewindebohrungen 4 x M5

® O

Abmessung R3V R4V R6V
A 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)
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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) 250 VAC 10A
3 ERDE (Masse) 28V DC 8A
+24 'V
1
Pin 1
Relais < |-\ T Pin 3
Pin 2 2

Ext. Steueranschluss

HINWEISE:

¢ Eingénge sind nicht polaritdtsgebunden.

e Die optionale Start-/Stopp-Zubehdrbox erméglicht Eingangs-/Ausgangsverbindungen zu diesem Anschluss.
Fir Teilenummern siehe “Start-/Stopp-Box” auf Seite 92.

Pin

Beschreibung

Masse

Startsignal

Motorstrom

Leerlauf

Ausflihren/Lernen

Not-Halt

N|ojlo|lh|lW|IN|=

Not-Halt
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Technische Daten (Fortsetzung)

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 +24V DC
7 Eingang 7 16 Ausgang 3 25 +24V DC
8 Eingang 8 17 Ausgang 4
9 Nicht 18 Ausgang 5
angeschlossen

. e @ @ @ @ @ @ @ @ @ @ @ @ .

@ @ @ @ @ @ 9 @ © 9 @ @

14 25
424V +24 'V
L Pin 25
Eingang X Ausgang X
-—__
) SN
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 Eingédngen und Ausgangen anzuschlieBen. Ein Ersatzsteckverbinder ist ebenfalls im Lieferumfang des
Systems enthalten. Die folgenden Schaltpléane zeigen typische Beispiele von Eingangs-/Ausgangsanschliissen zu
einem Roboter.

Eingédnge Ausgéange
[ e T el
I
} } Roboter- Pin 14 : / / I
Roboter- Pin 25 | | E/A-Anschluss in ‘
E/A-Anschluss '21 VDo Lo  o— J Ausgang 1 = — —— — — _|_ED ;
+
Swi Pin 11
Pin 1 Masse
Eingang 1
Roboter- Pin 15 424V Ein u
Roboter- i 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

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.

Ausgénge haben einen Nennstrom von 125 mA.

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

| |
| |
Ext. ) | |
Steueranschiuss ~ [PiN2 L5 ol
Startsignal ~ T T T S VV_1'
Pin 1
Masse
| |
I I
Ext. _ : :
Steueranschluss [ Pin 6 ' \
Not-Halt ©-——-——
olna 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 fur alle Befehle:
e Ein Befehl wird so lange ausgefihrt, bis er von einem anderen Befehl abgeldst wird.

¢ Befehlseinstellungen Uberschreiben Systemeinstellungen.

Acceleration (Beschleunigung)

Klick Funktion

Steuert die Beschleunigung des Roboters von Punkt zu Punkt (ptp, point to point) oder entlang einer
,.qcc fortlaufenden Linie (cp, continuous path). Im Allgemeinen ist der Wert dieses Parameters umgekehrt proportional
zur Beschleunigung des Roboters.

Parameter Beschreibung

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

Value (Wert) Stellt die Beschleunigungsrate von Punkt zu Punkt oder entlang einer fortlaufenden Linie ein.
Bereich: 20-600 (mm/s?)

Bogenpunkt
Klick Funktion

Registriert die gegenwartige XYZR-Position als Bogenpunkt. Bei Bogenpunkten wird Flussigkeit entlang einer
YR gebogenen Linie dosiert.

Backtrack Setup (Riickfahrweg-Setup)

Klick Funktion

Stellt ein, wie sich die Dosiernadel am Ende der Liniendosierung hebt. Dies ist fir hochviskose oder zéhe
Flissigkeiten nutzlich, um zu kontrollieren, wohin der Flussigkeitsstrahl fallt. Die Abbildungen auf der nachsten
Seite zeigen eine visuelle Darstellung der Auswahl Backtrack Setup (Ruckfahrweg-Setup).

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) fr diesen Punkt sein.

Backtrack Speed Geschwindigkeit, mit der sich die Dosiernadel entweder (1) zurtick und nach oben entlang
(Ruckfahrweg- des Riickzugweges 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) (Zurlick) — Die Dosiernadel bewegt sich rlickwérts in einem Winkel entsprechend
der fiir Backtrack Length (Ruckfahrweg-Lénge) und Backtrack Gap (Riickfahrweg-Abstand)
eingegebenen Entfernung und Hohe.

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

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

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

| Backtrack Setup (Riickfahrweg-Setup) (Fortsetzung)

0 oder leer (Normal)

Riickfahrweg-
Abstand
#“M__» |T*2
1 (Zuriick) T
5| N .
’ ’ \ Ri]ckfahrwe]g-Abstand
. Ruckfahrweg-
Lange
2 (Rechtwinklig zurtick)
mT #3
D
#1 3 #2T Rickfahrweg-Abstand
1
Ruckfahrweg-
— Lange

3 (Vorwérts)
e #3
#M_—p #2 .
/ RuCkfahrwIeg—Abstand
Ruckfahrweg
Lange
4 (Rechtwinklig vorwarts)
#3 T#‘q.
#H—p T#Q Riickfahrweg-Abstand
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 | Wenn zwei Step & Repeat Block (Schritt & Block wiederholen) Befehle in einem Programm vorhanden sind,
auf die Adresse verwenden Sie Block Initialize (Block initialisieren), um festzulegen, dass das System die gleichen Punkte
und wahlen Sie verwenden soll, die im Fenster Run Block Select (Ausgewahlten Block ausfiihren) ausgewahlt sind. Weitere
dann aus dem Informationen finden Sie unter ““Deaktivieren der Dosierung fur bestimmte Werkstticke in einem Array” auf
Drop-down Menu | Seite 71.
aus

Call Pattern (Aufrufmuster)

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
Adresse und System stoppt die Dosierung des aufgerufenen Musters, sobald es einen Musterendebefehl erreicht.
wahlen Sie

dann aus dem

Drop-down

Men( aus

A - Command 1 |2 3 4 5

1 Call Pattern 62.097 85.371 47.45 1

2 Call Pattern 62.097 85.371 27.45 1

3 End Program

4

5 Label 1

6 Line Start 83.055 151.983 4745

7 Line Passing 123.129 151.874 4745

8 Line Passing 123.05 192.069 4745

9 Line Passing 83.091 191.932 4745

10 |Line End 83.055 151.983 4745

11 |End Pattern

12
Beispiel eines Programmes, das den Call Pattern Befehl enthélt
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Anhang A, Command Funktion Reference

(Fortsetzung)

Call Subroutine (Aufruf eines Unterprogramms)

Klick Funktion

Doppelklicken Ein Unterprogramm ist eine Sammlung von Befehlen, die sich am Ende eines Programms befindet.

Sie auf die Call Subroutine bewirkt, dass das Programm zu einer bestimmten Adresse im Unterprogramm springt

Adresse und und anschlieBend die dort hinterlegten Befehle ausfiihrt. Wenn der End Subroutine Befehl (welcher

wahlen Sie dann | sich im Unterprogramm befindet) erreicht wird, macht das Programm unmittelbar an der Adresse unter

aus dem Drop- dem Call Subroutine Befehl weiter. Call Subroutine ist am Hilfreichsten, um ein Muster irgendwo auf

down MenU aus demselben Werkstiick zu wiederholen (im Gegensatz zum Step & Repeat Befehl, bei dem das Muster auf
verschiedenen Werkstlicken ausgefuihrt wird, die in geraden Linien und festen Abstanden voneinander
angeordnet sind).

A | Command K 2 3 & 5 G |
1 Dispense Dot Setu 0.1 ]

2 Line dispense Setu 0.2 ] ] 0 0.1 0.1
3 Z Clearance Setup & ]

4

5 Line Start 63.224 22.953 825

] Arc Point 63.282 22812 825

7 Line Passing 63.424 22.753 825

8 Call Subroutine 100

9

10 Line Passing 65.274 22753 825

11 Arc Point 65.415 22812 825

12 Line End 65.474 22.953 825

13 End Program

14 Label 100

15  Dispense Dot 64 23 825

16  Dispense Dot 654,145 23 825

17 Dispense Dot 54.25 235 825

18 End Subroutine

19

Beispiel eines Programms, das den Call Subroutine Befehl enthélt

Circle (Kreis)

Klick Funktion

Parameter

@ Registriert einen Kreis mit der Kreismitte an der aktuellen XYZR-Position

Beschreibung

Diameter
(Durchmesser)

Durchmesser des Kreises (in mm)

Start Angle
(Startwinkel)

Der Winkel (in Grad) von der Kreismitte, wo der Startpunkt des Kreises beginnt.
Der Standardwert von 0 Grad entspricht der 3-Uhr-Position.

Standard: 0 (Grad)
Bereich: 0 bis 360

HINWEISE:

e 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
(Gesamtwin-
kel)

Der Winkel (in Grad) nach dem Startwinkelwert, bei dem die Dosierung stoppt.

Standard: 0 (Grad)

Um gegen den Uhrzeigersinn zu dosieren, geben Sie einen negativen Wert ein.

HINWEIS: Sie kdnnen einen Wert groBer als 360 eingeben. Wenn Sie z. B. 720 eingeben, fuhrt

der Kopf der Z-Achse zwei Umdrehungen aus.

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

101



Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Anhang A, Command Funktion Reference
(Fortsetzung)

Circle 3 Point (Kreis 3 Punkte)

Klick

Funktion

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

Wird in Verbindung mit dem Circle Run (Kreis ausflihren) Befehl verwendet, wenn ein Kreis zu groB ist und
nicht in den Bildschirm Secondary View (Sekundére Ansicht) passt (im CCD-Modus). Ein gréBerer Kreis kann
erstellt werden, indem Sie drei (3) Circle 3 Point (Kreis 3 Punkte) Befehle eingeben, einen flr jeden Punkt auf
der Kreislinie. Das System verwendet die drei Circle 3 Point (Kreis 3 Punkte) Befehle, um den Gesamtumfang
des Kreises zu berechnen. Der Circle Run (Kreis ausflihren) Befehl gibt vor, wo der Kreis beginnt und wie viel
Grad der Kreis haben wird. Die korrekte Befehlsfolge lautet: drei (3) Circle 3 Point (Kreis 3 Punkte) Befehle,
gefolgt von einem (1) Circle Run (Kreis ausfiihren) Befehl.

Circle Run (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 (Sekundére Ansicht) passt (im CCD-Modus). Er legt den Startwinkel
und den Gesamtwinkel des groBen Kreises fest.

Parameter Beschreibung
Start Angle Der Winkel (in Grad) von der Kreismitte, wo der Startpunkt des Kreises beginnt. Der
(Startwinkel) Standardwert von 0 Grad entspricht der 3-Uhr-Position.

Voreinstellung: 0 (Grad)
Bereich: 0 bis 360

HINWEISE:

e 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 kénnen auch einen gréBeren Wert als 360 eingeben, der jedoch vom Roboter
kompensiert wird. Wenn Sie beispielsweise 400 eingeben, liegt der Startpunkt des
Kreises bei der 40 Grad Markierung.

Total Degree Der Winkel (in Grad) nach dem Startwinkelwert, bei dem die Dosierung stoppt.

(Gesamtwinkel) Voreinstellung: 0 (Grad)
Um gegen den Uhrzeigersinn zu dosieren, geben Sie einen negativen Wert ein.

HINWEIS: Sie kdnnen einen Wert groBer als 360 eingeben. Wenn Sie z. B. 720 eingeben,
fuhrt der Kopf der Z-Achse zwei Umdrehungen aus.

Dispense Dot (Dosierpunkt)

Klick

Funktion

Registriert die gegenwértige XYZR-Position als Dosierpunkt.

Dispense Dot Setup (Dosierpunkt-Setup)

Klick

Funktion

' Parameter

’@ Stellt ein, wie das System einen Punkt Flissigkeit aufbringt.

Beschreibung

Valve On Time
(Ventil-Ein-Zeit)

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

Dwell Time Verzogerungszeit (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)
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Anhang A, Command Funktion Reference
(Fortsetzung)

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 rickstandslos verlassen und so wird eine

gz

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

mit niedriger

Geschwindigkeit)

Retract High Speed Nachdem sich die Nadel um die Héhe bewegt, die durch Retract Distance

(Ruckzug mit hoher (Rickzugsabstand) mit der fiir Retract Low Speed (Rickzug mit niedriger
Geschwindigkeit) 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-Abstandshdhe anzugeben, besteht darin, dass sich
die Nadel hoch genug heben kann, um eventuellen Hindernissen auf dem Weg zum
néchsten Punkt auszuweichen.

Bereich: 0-150 mm/s

Z-Abstand <

Retract Distance Der Abstand (in mm/s), in dem sich die Nadel nach der Dosierung hebt.
(Ruckzugsabstand)
—
Ruckzug
mit hoher

Geschwindigkeit zur
Z-Abstandshdhe

Riickzugs-,
abstand bei Riickzug mit
niedriger Geschwindigkeit

Beispielabbildung fiir Dispense End Setup (Dosierende-Setup)
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Dosiergerat aus/Dosiergerat ein
Klick

E oder ﬂ

Funktion

Schaltet das Dosierventil an der jeweiligen Adresse aus oder ein.

HINWEIS: Dieser Befehl ist nltzlich, wenn Sie die Dosierung fur 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 ausgefihrt wird, fligen Sie einen Dispenser On (Dosierer ein) Befehl
zwischen diesen Punkten ein. Ein Beispielprogramm und das sich daraus ergebende Muster sind unten
dargestellt.

D:\Save\DispenserOn&OffExample. SRC

A Command 1 7 3 [2]
ik Z Clearance Setup 1 1 ¥
2 LineiSpeed L HINWEIS: Dieses Bild zeigt die
3 tatsachliche Pfadansicht des
4 LineStart 243936 161172 72.167 dargestellten Beispielprogramms.
5 Line Passing 251.667 161.172 72.167
6 Line Passing 258.17 169.261 72.167 \ﬂ
7 Line Passing 251.923 178477 72.167
8 Line Passing 251.923 186.362 72.167
9 Line End 241581 186.362 72.167
10 .
11 End Program

Ausgangsprogramm und dazugehdrige Pfadansicht

D:\Save\DispenserOn&OffExample.SRC
A Command 1 2 |3
1 Z Clearance Setup 1 1 |
2 LibeShesd 10 HINWEIS: Die Pfadansicht im
pee .. . . R
3 Litudispense oonl 105 0 0 §ekund§ren Ansmhtsblldschlrm
I andert sich NICHT, wenn Sie
4 - /’ die Dispenser Off (Dosierer aus)/
5  Line Start 243.936  161.172 72167 S/ Dispenser On (Dosierer ein) Befehle
6 Line Passing 251667 161.172 72.167 7 hinzungen, wie in diesem Beispiel
7 Dispenser Off ] gezeigt; dieses Bild ist nur eine
] 8 Line Passing 258.17 169.261 72.167 Darste”ung des resultierenden
9  Dispenser On Dosiermusters.
10  Line Passing 251.923 178477 72167 i
11 Dispenser Off
12 Line Passing 251.923 186.362 72.167
13  DispenserOn
14  Line End 241581 186.362 72.167
15

16 End Program

Programm mit Dispenser On (Dosierer ein)/Dispenser Off (Dosierer aus) Befehlen und Beispiel fiir das resultierende Dosiermuster

Dummy Point (Fiktiver Punkt)
Klick

Funktion

Registriert die aktuelle XYZR-Position als fiktiven Punkt. Die Dosiernadel bewegt sich durch diesen Punkt. Ein
fiktiver Punkt ist niitzlich, 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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Anhang A, Command Funktion Reference
(Fortsetzung)

Edge Adjust (Randanpassung)

Klick

Funktion

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

Wird in Verbindung mit Find Marks (Markierungen suchen) verwendet, wenn ein Werkstlick eine der
folgenden Besonderheiten aufweist:

e Sehr groBe, abgerundete Ecken
¢ Keine offensichtlichen Merkmale zur Erstellung eines Markierungsbildes

Eine Anleitung zur Verwendung dieses Befehls finden Sie unter “Verwenden von Markierungen zum Dosieren

auf einem flachen Werkstlick” auf Seite 75.

End Pattern (Muster beenden)

Klick

Funktion

Doppelklicken
Sie auf Adresse
und wahlen

Sie aus dem
Dropdown-Menu
aus

Wird in Verbindung mit Call Pattern (Muster aufrufen) verwendet, um das Programm auf die Adresse
zurlickzusetzen, die direkt nach einem Call Pattern-Befehl (Muster aufrufen) auftritt.

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.

End Subroutine (Unterprogramm beenden)

Klick

Funktion

Doppelklicken
Sie auf Adresse
und wahlen

Sie aus dem
Dropdown-Menli
aus

Wird in Verbindung mit Call Subroutine (Unterprogramm aufrufen) verwendet, um das Programm auf die
Adresse zuriickzusetzen, die direkt nach einem Call Subroutine-Befehl (Unterprogramm aufrufen) auftritt.

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.

105



Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Anhang A, Command Funktion Reference
(Fortsetzung)

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 ausfihrt.

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 prift.

e Unter “Uber Markierungen” auf Seite 24 finden Sie ausfiihrliche Informationen zu Markierungen.

Fiducial Mark Adjust (Referenzmarkierung einstellen)
Klick Funktion

Doppelklicken Stellt das Programm (von einem Werkstlick zum andern) fir jede XY-Ausrichtungsénderung bei der
Sie auf Adresse | Werkstlckpositionierung ein. Das System bestimmt die korrekte Ausrichtung durch Suchen von zwei

und wahlen Referenzmarkierungen. Siehe “Fiducial Mark (Referenzmarkierung)” auf Seite 106.

Sie aus dem

Dropf:lown- HINWEISE:

Menil aus ¢ 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.

e Unter “Uber Markierungen” auf Seite 24 finden Sie ausfiihrliche Informationen zu Markierungen.
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(Fortsetzung)

Fill Area (Bereich fiillen)
Klick Funktion

Wird in Verbindung mit Fill Start (Fullstart) und Fill End (Flllende) verwendet. Der Fill Area (Fillbereich) Befehl
fullt einen definierten Bereich auf eine bestimmte Weise unter Verwendung der angegebenen Parameter Width

(Breite) und Band. In den Erlauterungen unterhalb dieser Tabelle finden Sie ein Beispiel fir jeden Typ Fill Area
(Fullbereich). Die richtige Befehlsfolge flr einen Fillbereich lautet: (1) Fill Start (Fullstart), (2) Fill Area (Fullbereich),
() Fill End (Fullende).

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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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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(Fortsetzung)

Fill Area (Bereich fiillen): 4. Rechteckiges Band

Dieser Befehl fiillt einen rechteckigen Bandbereich, indem die Nadel entlang eines rechteckigen, spiralfdrmigen 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 flillenden 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 und ein Band von 15 mm eingegeben werden, bewegt sich die Nadel auf dem folgenden
Pfad:

Band = 15 mm
B

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 flllenden 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.

Bereich fillen’

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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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 (Fllstart) verwendet

und kennzeichnet das Ende eines Fill Area (Flllbereich) Befehls. Die richtige Befehlsfolge fur einen
Fullbereich lautet: (1) Fill Start (Fullstart), (2) Fill Area (Fullbereich), (3) Fill End (Fillende).

HINWEIS: Anstelle von Fill End (Flllende) kann Line End (Linienende) verwendet werden.

Fill Start (Fall

start)

Klick

Funktion

auf die Adresse
und wahlen Sie
dann aus dem
Drop-down Meni
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
Flllbereich lautet: (1) Fill Start (FUllstart), (2) Fill Area (Fullbereich), (3) Fill End (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 Werkstiick 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, tberspringt es dieses Werkstlick.
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

Markierung wird dann vom Mark Adjust Befehl benutzt, um das Dosierprogramnm entsprechend jeweiliger

. Bewirkt, dass das System im angegebenen Mark No. Feld des Mark-Befehls nach der Markierung sucht. Die
eventueller XY Positionsveranderungen zwischen Werkstiicken 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, wahrend ein Fiducial Mark dazu da ist, die Ausrichtung eines Werkstiickes zu
erkennen.

Siehe “Uber Markierungen” auf Seite 24 fiir weitere Informationen iiber Markierungen.
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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 (Hohensensor)

Klick Funktion
Doppelklicken Sie | Es wird die Hohe eines Objekts auf einem Werkstiick gemessen, wo der Dosierpunkt platziert werden soll;
auf Adresse und die gemessenen Daten werden dann dazu verwendet, die Dosierung entsprechend anzupassen, wenn
wabhlen Sie aus zwischen den Werkstlicken Anderungen in der Héhe auftreten.
dem Dropdown- |y NwEIS: Diese Funktion ist derzeit nicht verfiigbar.
Menu aus

Initialize (Initialisieren)
Klick Funktion

f-) Fuhrt dazu, dass der Roboter eine Initialisierung ausfihrt. 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

E Flhrt dazu, dass das Programm am jeweiligen Anschluss nach einem Eingangssignal sucht und den Eingang ein-
—

oder ausschaltet.

Parameter Beschreibung

Port(1~8) Stellt die Nummer des Eingangsanschlusses ein.
[Anschluss (1~8)]

0 Off, 1 On Schaltet den Eingang aus oder ein.

(0 Aus, 1 Ein)

Address or Label | Fuhrt dazu, dass das Programm den Eingang an der angegebenen Adresse oder
(Adresse oder Kennzeichnung priift. Klicken Sie auf Change (Andern), um zwischen Adresse und
Kennzeichnung) 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) auf
und wahlen Sie OFF (AUS) steht, pruft das System den zugewiesenen Anschluss nicht und fahrt mit dem nachsten Befehl

dann aus dem fort.
gl:cs)p-down Mend Parameter Beschreibung
Port(1~8) Legt die Nummer des Eingangsanschlusses fest, der vom System gepruft 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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A, Command Funktion Reference

(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 fiir
die festgelegte Zeitspanne (Impulsbreite) eine Reihe von Punkten auftragt. Dieser Befehl ist niitzlich fir
Anwendungen mit berlihrungslosem Dosieren (Jetting), die eine extrem schnelle Dosierung erfordern.

HINWEISE:

e 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.

¢ Dieser Befehl wird fir 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 fir jeden dosierten Punkt getffnet 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 eingefiigt oder entfernt werden. Pro
Programm sind maximal 64 Kennzeichnungen zuléssig, 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
wéhlen Sie
dann aus dem
Drop-down

Meni aus

Stellt die Stérke 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) | Verzdgerungszeit, die am Ende einer Linie nach dem SchlieBen des Dosiergerats 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) Flissigkeit mehr austreten kann, wie in der Abbildung unten gezeigt.

Shutoff Delay Die Zeit, furr die das Dosiergerét gedffnet bleibt, nachdem es am Ende der Linie

(Abschaltverzégerung) [angehalten hat.

Dosiergeréat schaltet hier ab g 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 flr 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 Verwenden 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 lberschreibt damit auch die Standardeinstellungen des Systems
fur die Liniengeschwindigkeit.

—

Linienstart
Klick Funktion
Registriert die aktuelle XYZR-Position als Linienstartpunkt fir 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 Setzt das Programm an einer bestimmten Adresse (A) oder Kennzeichnung fir die in Count (Anzahl)
Sie auf Adresse | eingestellte Dauer fort.

und wahlen .
Sie aus dem Parameter | Beschreibung
Dropdown- Address Die Adresse (A) oder Kennzeichnungsnummer, zu der das Programm springt. Die Jump-to
Men( 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 Fihrt bei Verwendung in Verbindung mit dem Find Mark-Befehl (Markierung suchen) dazu, dass das System
Sie auf Adresse | nach der im Feld No. (Nummer) des Find Mark-Befehls (Markierung suchen) angegebenen Markierung sucht.

und wahlen Wenn das System die Markierung gefunden hat, Uberpriift es die XY-Position des Werkstiicks und stellt den
Sie aus dem Dosierpfad entsprechend ein.

Dropdown-

Menu aus

Mark Follow (Markierung folgen)
Klick Funktion

Doppelklicken Sie | Bei Verwendung in Verbindung mit einem Find Mark (Markierung suchen) Befehl wird das System veranlasst,
auf die Adresse entlang einer leicht gekrimmten Linie zu dosieren. Fiir engere Kurven wird auBerdem der Mark Follow
und wahlen Sie Offset (Markierung folgen Offset) Befehl bendtigt. Ein Beispiel fiir die Verwendung dieses Befehls in einem

dann aus dem Programm finden Sie unter “Verwenden von Mark Follow (Markierung folgen) zum Dosieren entlang einer
Drop-down MenU | gebogenen Linie” auf Seite 78.
aus Setting 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 78.

Setting 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 kdnnen bis zu vier Dosierer installiert werden, sodass
der Parameter Needle Number (Nadel-Nummer) zwischen 1 und 4 liegen kann.

HINWEIS: Damit diese Funktion korrekt arbeitet, missen die zuséatzlichen Dosiergerate installiert und
eingerichtet sein. Siehe “Anhang E, Multi-Nadel-Einrichtung und -Verwendung” auf Seite 137.

Needle XY Adjust (Nadel-XY-Einstellung)

Klick

Funktion

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

Veranlasst das System, einen Needle XY Adjust (Nadel-XY-Einstellung) Befehl (Priifung des Kamera-
zu-Nadel-Offset) durchzufiihren und auf Grundlage des Ergebnisses die in den Parametereinstellungen
festgelegte Aktion durchzuflhren.

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.

Parameter | Beschreibung
Xrange Legt den maximal zulassigen Offset fiir die X-Achse fest.
(X-Bereich)
Y range Legt den maximal zuldssigen Offset flr die Y-Achse fest.
(Y-Bereich)
0.Ask, 0. Fragen Das System fragt, ob Sie den Kamera-zu-Spitze-Offset aktualisieren
1.Continue mdochten.
(0.Fragen, f S . . . Spitze-Off
1.Fortfahren) 1. Fortfahren Das ysten_1 Ubernimmt automat|sc_h den_ Kamera-zu-Spitze- _set
’ (sofern er nicht auBerhalb des Bereichs liegt) und fahrt dann mit dem
néchsten Befehl fort.

116

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.




Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Anhang A, Command Funktion Reference
(Fortsetzung)

Needle Z Detect (Nadel-Z-Erkennung)
Klick Funktion

Doppelklicken Sie Veranlasst das System den Needle Z Detect (Nadel-Z-Erkennung) Befehl (Prifung des Nadel-zu-
auf die Adresse und | Werkstlick-Offset) durchzufiihren und auf Grundlage des Ergebnisses die in den Parametereinstellungen
wahlen Sie dann festgelegte Aktion durchzuflihren.

323\,?1(5,\%:50;&3 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 berthrt. Die Einstellungen fir die
Nadelerkennung wurden wéhrend der Ersteinrichtung des Roboters festgelegt.

Setting 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.
(0.Fragen, |y 0 e Das System tibernimmt 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.

PicoTouch Parameter Update (PicoTouch Parameteraktualisierung)
Klick Funktion

Doppelklicken Sie Offnet die angegebene *.pico-Datei und setzt die in der Datei enthaltenen Parametereinstellungen um.
auf die Adresse und | Eine ausfiihrliche Beschreibung der Prozeduren fur die Verwendung dieses Befehls finden Sie unter
wahlen Sie dann “Einstellen der PICO-Parameter mithilfe von DispenseMotion” auf Seite 86.

aus dem Drop-
down Menii aus

Ptp (Point to point) Speed (Punkt-zu-Punkt-Geschwindigkeit)

Klick Funktion
Doppelklicken Sie Stellt die Beschleunigung (in Prozent) des Roboters von Punkt zu Punkt an der Stelle des
auf Adresse und Programms ein, an der dieser Befehl eingefligt wird, wobei die Standard-Punkt-zu-Punkt-

wahlen Sie aus dem | Geschwindigkeitseinstellungen des Systems Uberschrieben werden.
Dropdown-Menu aus
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Anhang A, Command Funktion Reference
(Fortsetzung)

QA Capture (QA erfassen)
Klick Funktion

Doppelklicken Speichert das Kamerabild an den flr den Befehl festgelegten XYZR-Koordinaten. Bilder werden unter D:\
Sie auf Adresse | ever_sr\history gespeichert.

;?edawu:hcliznm 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 ausgefihrt
Dropdown- } . . .
. wurde. Der Dateipfad zu den gespeicherten QA-Bildern ist:
Menu aus
D:\ever_sn\history \eXXXX_YY\QAImage_ZZ, wobei gilt: XXXX = Jahr, YY = Monat und ZZ = Tag
Folders X o @ QAaImage_5
(B Deskop ",] 62015 7 Flle Edt ‘iew Favorites  Took  Help
ij:l My Documents

B i My Computer @Back i "J i Iy = x
S Qystem (C1)
H % DATA (D)
Bl ) ever_sr
) example
=]

P ) Search IL Folders

Address ID Dnvever_stihistoryle2015_8\Qalmage_5

2 ee015_7
B ) 20158
i_ﬂ QAlmage_3
[ QaImags 5 £35743729940156250.b £3574373096157500..,  63574373267765625. .,
[t lana en mp

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 Ermdglicht die Zuweisung eines numerischen Wertes zu einem Symbol oder Zeichen; nach der Zuweisung
Sie auf die kann das Symbol oder Zeichen in einem Programm anstelle des numerischen Wertes verwendet werden.
Adresse und Ein Set (Platzhalter) Befehl kann auch verwendet werden, um das System zu veranlassen, eine Koordinate
wahlen Sie dann | um den zugewiesenen numerischen Wert zu erhéhen oder zu verringern.
aus dem Drop- HINWEIS: Im Gegensatz zum Var Befehl (siehe weiter unten in diesem Abschnitt) kann Set (Platzhalter) nicht

down Mendi 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 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  Set a 114
4 Label 1
15 Line Start a 212 81.3
6 Line End 149 212 81.3
7 Set a a+4
8
9 Step & RepeatY 5 5 | 3 1 10001
10
11 End Program

Beispiel fir ein Programm mit einem Set (Platzhalter) Befehl

Setup Dispense Port (Dosieranschluss einrichten)

Klick Funktion
Doppelklicken Sie Ermdglicht es, mehrere Ausgangsanschllsse gleichzeitig einzuschalten. Um beispielsweise die
auf Adresse und Ausgénge 1, 2 und 3 einzuschalten, geben Sie 1.2.3 (mit Punkten zwischen den Anschlussnummern,
wéhlen Sie aus dem ohne Leerzeichen) ein. Die Standardeinstellung ist Anschluss 0.
Dropdown-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 Werkstick 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)
(Kennzeich- beginnt.

nung) (Stan-
dard) oder Ad-
dress (Adresse)

Spalte (X)
o0 00 o0 oo
00 00 90 ©® @ <« FRee®y
o0 00 o060 oo
[ X e X I XK ]l X )
A
(ot @® e ee ee
o0 00 o090 oo
<>
Y1Offset (in mr)

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
1 2 3 4 1 2 3 4

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

Funktioniert exakt wie Step & Repeat X (Schritt und Wiederholung X), nur dass hierbei Prioritét auf die Y-Achse
anstatt auf die X-Achse gelegt wird, wie nachstehend gezeigt.

Richtung

Schritt und Wiederholung, X-Achsen-

Schritt und Wiederholung, Y-Achsen-
Richtung

-

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
Sie auf Adresse
und wahlen

Sie aus dem
Dropdown-
Meni aus

Aktiviert die Wiederholung des Dosiermusters auf mehreren identischen Werkstlicken, die in Reihen und
Spalten auf einer Fixierplatte montiert sind.

Parameter Beschreibung
Z Offset Entfernung (in mm) zwischen den einzelnen Werkstlickebenen in Z-Richtung.
(Z-Offset) e Ein positiver Z-Offset-Wert bewegt die Nadel von der Werkstlickoberflache weg.
¢ Ein negativer Z-Offset-Wert bewegt die Nadel naher an die Werkstlickoberflache
heran.
Bereich: 0.1-100 (mm)
Tier (Ebene) Die Anzahl der Ebenen (oder Stufen) in Z-Richtung.

Bereich: 1-9999

Label (Kennze-
ichnung)

Adresse, bei welcher der Step & Repeat Z-Befehl (Schritt und Wiederholung Z) beginnt.

/i_i"

09 e 't

"‘

YLy
CEE

<—>|Y Offset (in mm)

Diagramm der Z-Offset- und Ebenen-Parameter

Ebene

A 7 Offset
, (in mm)
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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)
gedruckt wird.

Trig Mark (Triggermarkierung)

Klick Funktion
Doppelklicken Dieser Befehl wird in Systemen der RV-Serie nicht verwendet.
Sie auf Adresse
und wahlen
Sie aus dem
Dropdown-Menu
aus
Var (Var)
Klick Funktion
Doppelklicken Ermdglicht die Zuweisung eines numerischen Wertes zu einem Symbol oder Zeichen; nach der Zuweisung
Sie auf die kann das Symbol oder Zeichen in einem Programm anstelle des numerischen Wertes verwendet werden.
Adresse und Ein Set (Platzhalter) Befehl kann auch verwendet werden, um das System zu veranlassen, eine Koordinate
wahlen Sie dann | um den zugewiesenen numerischen Wert zu erhéhen oder zu verringern. Var kann mit den Find Mark
aus dem Drop- (Markierung suchen) und Fiducial Mark (Passermarke) Befehlen verwendet werden.

down Menti aus 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 flr 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

5 Dispense Dot a 224051 884

6 Var a a+1

7

8 Step & RepeatX 10 10 5 5 2 10001

9

10 End Program

11

Beispiel fiir ein Programm mit einem Var (Var) Befehl

Wait Point (Wartepunkt)
Klick Funktion
E Registriert einen Wartepunkt, der unmittelbar nach dem vorherigen Befehl auftritt. Wenn dieser Befehl erscheint,

wartet die Dosiernadel am Endpunkt des vorherigen Befehls fir 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

Legt die Hohe fest, auf die sich die Dosiernadel nach jeden Dosierbefehl hebt. Der Zweck des Z-Abstands
besteht darin, die Nadel hoch genug anzuheben, um allen Hindernissen auf dem Weg zum n&chsten Punkt
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.

T Z=0mm
L {l L 10mm

— || —

i

Z-Abstand = 10 mm relativ Z-Abstand = 10 mm absolut

Z =10 mm
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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 durchgefuhrt werden und stehen lhnen hier zum Nachlesen zur Verfiigung, falls erforderlich.

Einstellen der Kameraskalierung

VORAUSSETZUNGEN
O Das System (einschlieBlich Dosierventil) ist vollstédndig installiert und mit Flissigkeit befullt.

O Die Nadelspitze ist niedriger als die Unterseite der Kamera.

O Das Werkstlick befindet sich auf der Fixierplatte.

Nr. Klick Schritt Referenzbild
1 e Klicken Sie auf die Registerkarte CAMERA
Camera
(Kamera).
2 B | |EE 1 e Bewegen Sie die Kamera zu einem
i 'Y* X+ IZ' Referenzpunkt, der sich an der unteren -
S 'lY_' — lz"- rechten Ecke des Werkstiicks befindet. ;

e Fokussieren Sie das Bild. Unter “Kamera”

auf Seite 16 finden Sie bei Bedarf o
Anweisungen zum Fokussieren der Kamera.

3 e Klicken Sie auf die Registerkarte CAMERA S @ :
> (Kamera) und dann auf SCALE (Skalieren). -
Das Skalierungsfenster 6ffnet sich. :

HINWEIS: Wenn die Kamera ein Objekt

betrachtet, dann wandelt Sie die Pixel in ool
eine genaue Messung um. Damit die Kamera @ g
diese Umwandlung exakt durchflhrt,

missen Sie der Kamera beibringen, wie

groB das Objekt im Vergleich zu Pixel pro

Zoll ist, indem Sie die Kameraskalierung

einstellen.

4 e Suchen Sie sich einen Referenzpunkt auf
dem Werkstiick, bewegen Sie dann die
Kamera so lange, bis sich der Referenzpunkt
im unteren rechten Quadranten des
Kamerabildschirms befindet, und klicken Sie
anschlieBend auf den Punkt.

5 e Bewegen Sie die Kamera erneut, bis sich
derselbe Referenzpunkt im oberen linken
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

Nr. Klick Schritt Referenzbild

1 * Klicken Sie auf SYSTEM SETUP
Setwp | (Systemeinrichtung) > OPEN (Offnen).

2 Y e | | ¢ Jog the tip until it is positioned about 2 mm
I 'Y* X+ IZ' above the sensor on the tip detector or the
S 'IY_' —) lz"- crosshairs on the tip alignment device.
Sensor on Crosshairs on
the optional  the optional tip
tip detector  aligner
3 ¢ Klicken Sie unter Tip Detect Device b~
wet (Nadelerkennungssystem) auf SET A
(Einstellen) (neben Move (Bewegen)). ﬂ@
¢ Klicken Sie YES, wenn Sie zur Bestatigung et
aufgefordert werden.
4 2 e i ® Geben Sie unter Tip Detect Device b=
(Nadelerkennungssystem) einen Wert flr T
Z Detect Limit (Z-Erkennungsgrenze) von o | 2 |
10 (mm) ein.
5 ¢ Klicken Sie unter Tip Detect Device T
(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
Nr. Klick Schritt Referenzbild
1 e Klicken Sie auf die Registerkarte L LSS I el -;
PROGRAM (Programm). ”’“_—_—‘“__“z‘ .
2 e Klicken Sie auf das Symbol CCD Mode
(CCD-Modus), um in den Nadel-Modus zu
wechseln.
3 | ==l ¢ Bewegen Sie die Nadelspitze nach unten,
X- 'Y" X+ !'Z'E bis der gewlinschte Dosierspalt erreicht ist.
= IY— - 12+

4 | e Bewegen Sie die Nadelspitze nach unten,
IZ' bis der gewlinschte Dosierspalt erreicht ist.

5 [ ] e Klicken Sie auf CAMERA (Kamera) >
s | e J SETUP (Einrichten), um zu den Offset-
Feldern zurlickzukehren.
6 : e Klicken Sie auf SET (Einstellen) neben
F. [5 Set
&I f—l Focus (Fokus).

HINWEIS: Die Schaltflaiche Set (Einstellen)
sollte hellblau sein.

7 0 e Klicken Sie auf FOCUS (Fokus) neben Set

(Einstellen).
8 T ST e | ¢ Bewegen Sie die Kamera, bis das Kamera-
= iv. X+ !'Z" Fadenkreuz iber dem zuvor erstellten
o IY' e 12+ Dosierpunkt zentriert ist.

e 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 enthalt eine Ubersicht tiber die Bestandteile des DXF-Bildschirms und tiber den Import von DXF-

Dateien.

Ubersicht iiber den DXF-Bildschirm

Icon Name Icon Funktion Icon Name Icon Funktion
Open a Offnet eine Datei Select (Auswahl) Wahlt nur die Punkte im
File (Datei Bereich des Rechtecks
offnen) B E aus
Show All Zeigt alle Ebenen einer Select Directly W3hlt ein Element aus
Layers (Alle Q gedffneten DXF-Datei an (Direkte Auswahl)
Ebenen
anzeigen)
Hide All Blendet alle Ebenen Cancel Select Hebt jede Auswahl auf
Layers (Alle Q einer gedffneten DXF- (Auswahl Ve
Ebenen Datei aus aufheben) B5554
ausblenden)
See All Komprimiert oder &ndert Point Dispense Flgt Dispense
(Alles Q die GroBe des Displays, (Punktdosierung) - Dot-Befehle
anzeigen) ALL so dass alle Punkte der UL (Dosierungspunkt)
geoffneten DXF-Datei fur alle ausgewahlten
im Anzeigebereich des Punkte auf einem
Bildschirms zu sehen importierten DXF-Bild
sind ein
Zoom Zoomt in den Line Dispense Flgt Line
% ausgewahlten Bereich (Liniendosierung) u:} Dispense-Befehle
i (Liniendosierung) fir alle
ausgewahlten Formen
Select Wahlt alle Punkte in der auf einem importierten
Al (Alles 3§ | | DXF-Dateiaus DXF-Bild ein
auswahlen) ) Option Siehe “DXF-Import-
Einstellungen” auf

Seite 128.
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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.

2 |[aim]im][a][~|[=]{m /-\ Option @
\ Spline Distance of points 1 mm

|| offsetx I Y 0 mm
[V Auto Offset
Rotate Sort Path By
@0 ©90 ex oY

00180 © 270 Max ¢

Mirror

[[] Sort Path
i e Source Dxf Unit
[¥] Mirror @ mm © inch
0 mil
‘ OK ‘ ‘ Cancel ‘

Position

Beschreibung

Spline Distance of points
(mm) (Spline-Abstand der
Punkte (mm))

Gibt die Entfernung zwischen zwei 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.

Offset X, Y

Nachdem Sie mit Point Dispense (Punktdosierung) oder Line Dispense
(Liniendosierung) Programmbefehle erstellt haben, kdnnen die entstehenden XY-
Werte negative Zahlen sein. Das flihrt 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 &ndern.
Wenn beispielsweise ein importierter XY-Wert -150, -150, 0 lautet, dann geben

Sie 200 fur 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 Kontrollkastchen mit Hakchen, wenn die Einheiten in mm angezeigt werden
sollen.

Auto Offset (Auto Offset)

Wenn ausgewahlt, wird das System veranlasst, alle Punkte so weit wie moglich in der
Mitte der Fixierplatte auszurichten.

Rotate (Drehen)

Dreht die Datei um den angegebenen Winkel.

Mirror (Spiegeln)

Spiegelt die Datei an der X- oder Y-Achse, wie ausgewahlt. Markieren Sie das
Kontrollkastchen Mirror (Spiegeln), damit die Option beim Importieren der Datei
wirksam wird.

Sort Path By (Nach Pfad
sortieren)

Bei Reihen von Dosierpunkten werden die resultierenden Dispense Dot (Dosierpunkt)
Befehle gemaB den angegebenen X- oder Y-Koordinaten sortiert. Weitere
Informationen Uber diese Option finden Sie unter “Verwenden der Option Sort Path By
(Nach Pfad sortieren)” auf Seite 132.

Source Dxf Unit (Quelle
Dxf-Einheit)

Schaltet die Anzeige der Einheiten zwischen Millimetern, Zoll und Mil um.
HINWEIS: Ein Mil ist ein Tausendstel eines Zolls oder 0,001 Zoll.
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

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 45.

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 flr Roboter-Ersteinrichtung” auf Seite 48.

O Das System befindet sich im richtigen Modus (Nadel- oder CCD-Modus).
O Die DXF-Datei fur das Werkstiick befindet sich auf dem DispenseMotion-Controller.
O Das aktuelle WerkstUlck ist korrekt auf der Fixierplatte positioniert.

Nr. Klick Schritt Referenzbild

1 e Klicken Sie auf DXF.
DXF

Der DXF-Bildschirm erscheint im
sekundaren Ansichtsbildschirm.

Offnen Sie die DXF-Datei, die Sie in ein
Programm konvertieren méchten.

&

Die Datei erscheint im
Hauptansichtsbildschirm.

3 e Um Ebenen ein- oder auszublenden,
@ oder @ klicken Sie auf HIDE ALL LAYERS (Alle
Ebenen ausblenden) oder auf SHOW
ALL LAYERS (Alle Ebenen einblenden).

Waéhlen Sie die Punkte und/oder Linien,
auf die Sie Flussigkeit aufbringen
mdchten. Erlauterungen zu allen
Auswahlsymbolen finden Sie unter
“Ubersicht tiber den DXF-Bildschirm”
auf Seite 127.

5 e Klicken Sie auf POINT DISPENSE (fur i @
E oder Punktdosierung) oder LINE DISPENSE

(fur Linien, Bégen und Kreise).

SN
7]

Das System erzeugt die
Programmbefehle, die das ausgewahlte
Muster erstellen.

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Anhang C, Importieren von DXF-Dateien (Fortsetzung)

Importieren einer DXF-Datei (Fortsetzung)
Nr.  Kilick Schritt Referenzbild

6 e Klicken Sie auf die Registerkarte
S PROGRAM (Programm), wahlen Sie
eine leere Adresszeile aus und klicken
Sie dann auf PASTE (Einfligen).

Die Befehle erscheinen im
Programmbildschirm.

7 e Klicken Sie auf REFRESH

. (Aktualisieren) neben dem sekundaren
Ansichtsbildschirm, um die importierten
Punkte und Linien anzuzeigen und nach
Bedarf Anderungen am Programm
vorzunehmen.

t

Der nachste Schritt besteht darin,
die Programmbefehle dem aktuellen
Werkstlick zuzuordnen.

HINWEISE:

e Nachdem Sie Anderungen
im Programm vorgenommen
haben, klicken Sie auf REFRESH
(Aktualisieren), um die Ansicht des
sekundaren 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 128.

¢ Klicken Sie auf TRANSFORM
(Transformieren).

Die Programm- und Tabellenfelder
erscheinen.

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).

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Anhang C, Importieren von DXF-Dateien (Fortsetzung)

Importieren einer DXF-Datei (Fortsetzung)

Nr.

Klick

Schritt

Referenzbild

10

s
BB

set

e Bewegen Sie die Nadel zu demselben
Punkt auf dem aktuellen Werksttick
und klicken Sie dann auf die obere
Schaltflaiche SET (Einstellen) unter Table
(Tabelle).

11

Set

¢ Klicken Sie auf einen Punkt ganz rechts
auf der Seite der auf dem sekundéaren
Ansichtsbildschirm angezeigten Punkte
und klicken Sie dann auf die untere
Schaltflache SET (Einstellen) unter
Program (Programm).

12

i
.,

set

e Bewegen Sie die Nadel zu demselben
Punkt auf dem aktuellen Werksttick
und klicken Sie dann auf die untere
Schaltfliche SET (Einstellen) unter Table
(Tabelle).

13

e Klicken Sie auf CHANGE (Andern).

Das System aktualisiert alle XY-
Positionen im Programm, damit sie sich
den gleichen XY-Positionen auf dem
aktuellen Werkstiick anpassen kénnen.
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

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 e Klicken Sie auf DXF.
DXF Der DXF-Bildschirm erscheint im
sekundaren Ansichtsbildschirm.
2 o Offnen Sie die DXF-Datei, die Sie in ein
‘ = S L S % Programm konvertieren mochten. -
Die Datei erscheint im
Hauptansichtsbildschirm.
* Klicken Sie auf SELECT ALL (ALLE
AUSWAHLEN).
¢ Klicken Sie auf OPTION (OPTION). =l o
Das Fenster Option (Option) wird
gedffnet.
3 oo ) e Markieren Sie das Kontrollkéstchen
e i SORT PATH (PFAD SORTIEREN), um
O S die Funktion Sort Path By (Nach Pfad
oo Sort P By ’ sortieren) zu aktivieren.
e e Wabhlen Sie das Optionsfeld X oder Y
"'f'x o L oot aus, um die Richtung festzulegen, in der
o [ die Punkte angeordnet werden sollen. e =
——— = e Geben Sie die Anzahl der Punkte in der
Reihe ein. In diesem Beispiel sind es
160 Punkte.
HINWEIS: Unter “Beispiele, wie sich
die Option Sort By Path (Pfad sortieren
nach) auf den DXF-Import auswirkt” auf
Seite 133 finden Sie fur jede Auswahl
Diagramme firr den resultierenden
Import.
4 e Wahlen Sie OK.
Die Befehle fur die importierte DXF-
Datei werden im Fenster Program
(Programm) auf Grundlage der
ausgewahlten Sort Path by (Pfad
sortieren nach) angezeigt.
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

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 GOS0 00000 00000
B66660 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
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Anhang D, Einrichten der QR-Code-Scanfunktion

Programme kdnnen mittels QR-Code-Scan ausgefiihrt werden. Damit das System ein Programm Uber einen QR-
Code ausfiihrt, muss Folgendes erfolgen:

e Fir das Werkstuck muss ein QR-Code auf der Oberflache der Roboter-Fixierplatte vorhanden sein
(beispielsweise auf dem Werkstlick selbst oder auf der Werkstiickhalterung).

¢ Die QR-Scanfunktion muss aktiviert sein und jeder QR-Code muss einem Programm zugeordnet sein. Siehe
hierzu das nachstehende Verfahren.

HINWEIS: Barcodes werden nicht unterstitzt.

Aktivieren der QR-Code-Scanfunktion

Nr. Klick Schritt Referenzbild
1 l Sy tem l ¢ Klicken Sie auf die Registerkarte SYSTEM
setup | | 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.
3 o ¢ Klicken Sie auf die Registerkarte
. — CAMERA (Kamera) und anschlieBend

auf SETUP (Einrichten) oben auf dem
Kamerabildschirm.

Die Kamera-Einrichtungsfelder erscheinen.

N I~ Embls the fmnetion~ ®  Klicken Sie auf die Registerkarte 2D CODE, BN o

TR > um die Code-Einrichtungsfelder zu &ffnen 2 E E .
und versehen Sie ENABLE THE FUNCTION =
(Funktion aktivieren) mit Hakchen.
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Anhang D, Einrichten der QR-Code-Scanfunktion
(Fortsetzung)

Zuordnen eines QR-Codes zu einem Programm

Nr.

Klick

Schritt Referenzbild

1

L
I

e Bewegen Sie die Kamera, bis sie sich Uber

dem QR-Code befindet, den Sie einem
Programm zuordnen méchten.

Set

Klicken Sie auf SET (Einstellen), um die
Position zu dokumentieren.

Die Koordinaten der QR-Code-Position
erscheinen in den Feldern fir BarCode
Position (BarCode-Position).

Test

E

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.

Thresheld Edge smooth

-

Passen Sie die Werte unter THRESHOLD
(Schwelle) und EDGE SMOOTH (Kanten
glatten) an:

- THRESHOLD (Schwelle): Bereich = 0-255

- EDGE SMOOTH (Kanten glatten): Bereich
=0-5

Test |

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

Add to list | ‘

Klicken Sie auf ADD TO LIST (Zur Liste el Rl e

hinzufiigen). 2 E E D (2D

Das Fenster Open file (Datei 6ffnen) erscheint.

I 3 save

) Circles.5RC

Dats. 5RC

Wabhlen Sie das Dosierprogramm aus, das
dem QR-Code zugeordnet werden soll und
klicken Sie dann auf OPEN (Offnen).

Rectangles‘SRC > B I

Das Dosierprogramm ist nun dem QR- BurCole e
as Dosierprogra st nun dem QR-Code e
zugeordnet. Tiwbil Bdensmcoth B

™ p T

& Esable % feachon Add o bt

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Anhang D, Einrichten der QR-Code-Scanfunktion
(Fortsetzung)

Zuordnen eines QR-Codes zu einem Programm (Fortsetzung)

Nr. Klick Schritt Referenzbild
8 o Ell:gin Sie je nach Bedarf weitere QR-Codes E’F’fﬂ. %I =

e Um einen QR-Code zu entfernen, klicken Sie # Enbl e fanta _tawi |
mit der rechten Maustaste auf den QR-Code £
und klicken Sie anschlieBend auf DELETE

(Loschen).
oy apcoh |
9 [ 1 e Kehren Sie zum Bildschirm PROGRAM Siehe hierzu die Screenshots.
> - (Programm) zuriick und klicken Sie dann
auf RUN (Ausfiihren), 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 “Ausflihren eines Programms durch
Scannen eines QR-Codes” auf Seite 89.

_J.J_J,HHQJ_I_LJ.J_-IiJ_LJ_JJ _J.J_J,HHQJ_I_JJ.J_-IiJ_LJ_JJ |

1. Kllcken Sle auf PROGRAM (Programm) und dann auf 2. Das System bewegt sich zum QR-Code und scannt ihn.
RUN (Ausfiihren), um das Programm zu testen.

T IoT- Jom

e | I S

Das System offnet das Programm und fiihrt es aus.
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Anhang E, 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 flr jedes Dosiergerat separat eingestellt werden. Nachdem das
System fiir den Multi-Nadel-Betrieb eingerichtet wurde, kdnnen Sie einen Multi-Nadel-
Dosierbefehl eingeben, der bestimmt, welches Dosiergerét die Befehle ausfuhrt, die auf
den Multi-Nadel-Befehl folgen.

HINWEIS: Fir Kontakt-Dosieranwendungen mit mehreren Dosiergerdten wird eine
zusatzliche Umschalteinheit fir die Multi-Dosierhalterung benétigt.

VORAUSSETZUNGEN

O Die benétigten zusatzlichen Dosiergeréte sind auf dem Roboter installiert. Wenden Sie
sich an Ihren Nordson EFD-Vertreter, wenn Sie ggf. Unterstltzung bendtigen.

O Das System ist ordnungsgemaB eingerichtet. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf
Seite 45.

O Ein Test-Werkstlck ist auf der Fixierplatte oder Arbeitsflache positioniert.

Aktivieren der Multi-Nadel-Dosierung

Nr. Klick Schritt Referenzbild
1 S5 ten e Klicken Sie auf die Registerkarte SYSTEM Ty e
setup | | Open SETUP gSystemeinrichtung) und dann auf w_=m =G
OPEN (Offnen). - -
2 . e Versehen Sie MULTI NEEDLES (Multi-
Multi Needles Nadeln) mit Hakchen. :

Einstellen der Kamera-zu-Nadel-Offsets fiir Multi-Dosiergeréte

HINWEIS: Dieses Verfahren beschreibt den Einrichtungsvorgang fir zwei Dosiergeréte. Wiederholen Sie die Schritte
nach Bedarf, um das System fUr weitere Dosiergerate einzurichten (es kénnen bis zu vier Dosierer installiert werden).

Nr. Klick Schritt Referenzbild

1 Caners s« | _[wweets] ® Klicken Sie auf die Registerkarte CAMERA
> > [M=te (Kamera), dann auf SEgI'UP (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
Werkstuck.

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Anhang E, Multi-Nadel-Einrichtung und -Verwendung
(Fortsetzung)

Einstellen der Kamera-zu-Nadel-Offsets fiir Multi-Dosiergerate (Fortsetzung)

Nr. Klick Schritt Referenzbild
3 Neadle Profils e Geben Sie die folgenden Informationen flr s -
Nedlell = |iDrsdielPony; |12 NEEDLE PROFILE (NADELPROFIL) ein: aiokamal
) - Dosierernummer (in diesem Beispiel Gumamow | 5w
Nadel 1 fir Dosierer 1) (R
- Anschluss, an dem der Dosierer N» “::w;: e ?*':_
angeschlossen ist (in diesem Beispiel der : oo umw o o e

Dosieranschluss 12 fiir Dosierer 1)

4 _ :I ' l ] e Positionieren Sie mit den Bewegungstasten
| L [mvamll ta die Nadel iiber dem Fadenkreuz-Ziel
= 'ly_" = lz; (entweder auf der Nadelerkennung oder auf

dem von Ihnen erstellten Zielpunkt).

e Bewegen Sie die Nadel nach unten, bis sie
dem Fadenkreuz-Ziel so nah wie méglich ist,
ohne das Ziel zu berihren.

5 ¢ Klicken Sie auf SET (Einstellen) neben Needle | =i
N dl S Newdls 1 = Dhigweis Port
M %ﬂ Move (Nadel bewegen).

XY Adme Refoence
Dies legt die XYZR-Koordinaten fuir den Nt o v o [Smnen ] 50
Dosier-Kalibrierungspunkt fest. Das System iy | I
tragt die Koordinaten der Dosierspitze in die e T
Felder unter Needle Move (Nadel bewegen) L8 e o6
und Set (Einstellen) ein. i —_—— —

Heedle Ditect Caeris Hiaght 1 Dwect Cyliader

_ :I ' I 7 e Bewegen Sie die Kamera, bis das Kamera-
X- |l Y4 X+ Z'__ Fadenkreuz Gber dem Fadenkreuz-Ziel
o 'ly_" — lz‘ zentriert ist,

anschlieBend

fokussieren Sie die Kamera, bis sich ein
klares Bild des Fadenkreuz-Ziels ergibt.

7 e Klicken Sie auf SET (Einstellen) neben [ | Mot Pt e
Camera move Set | P vomsern: T | =
Camera Move (Kamera bewegen). |

Y Al e 113111 108306 84399

Mskle 0 CaTwe o
Dies legt die Kameraposition fest. Das MakTee 0 DosiTee 0
System tragt die Kamerakoordinaten in [ = Bigtan] | 72 R
. | Hendle Desoct Curvet Height
die Felder unter Camera Move (Kamera e T e T
bewegen) und Set (Einstellen) ein. i e A=
8 ¢ Klicken Sie SPEICHERN. i et vy e
Save Boodis | = DispemssPost 12 e
Das System flillt die Nadel-1-Datenfelder aus. | RMoieos I 9 8
Muk T 0 u‘m.—-e (] Camena move Su
Madk Sooee 0 Lupesue 163562 100742 671
i Hoodle Desoct Curvst Height 0 Doetect Crlisdes
oot D
2 0 iman om I P

Fortsetzung auf der ndchsten Seite
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Anhang E, Multi-Nadel-Einrichtung und -Verwendung

(Fortsetzung)

Einstellen der Kamera-zu-Nadel-Offsets fiir Multi-Dosiergerate (Fortsetzung)

Nr.  Kilick Schritt Referenzbild
9 Hesdle Profila e Geben Sie die folgenden Informationen flr ot
NeedlsZ: | iDispenseiPory; |12 NEEDLE PROFILE (NADELPROFIL) ein: v’r‘:“';“miﬁ_’
S - Dosierernummer (in diesem Beispiel G now |5
Nadel 2 flr Dosierer 2) v T
- Anschluss, an dem der Dosierer N R ebehw Cif — T c‘m:.
angeschlossen ist (in diesem Beispiel der P 1 wmelm- o ¢ g
Dosieranschluss 12 fiir Dosierer 2) ' :
10 l ' l 1 * Positionieren Sie mit den Bewegungstasten
x- Y 5, Z die zweite Nadel Giber dem Fadenkreuz-Ziel

=T

(entweder auf der Nadelerkennung oder auf
dem von Ihnen erstellten Zielpunkt).

Bewegen Sie die Nadel nach unten, bis sie
dem Fadenkreuz-Ziel so nah wie méglich ist,
ohne das Ziel zu berihren.

" Meedle move Zat

Klicken Sie auf SET (Einstellen) neben Needle
Move (Nadel bewegen).

Dies legt die XYZR-Koordinaten fiir den
Dosier-Kalibrierungspunkt fest. Das System
tragt die Koordinaten der Dosierspitze in die
Felder unter Needle Move (Nadel bewegen)
und Set (Einstellen) ein.

| ioodta Profise

Bedle2 v DuapussPont 12

Y Adpot oo

MukBo O CaTeme O

Mk Tt 0 Dwel Tee

Mk oo [r— (] (] 0
Boedle Dvtct Curoet Hught 0 Dovtace Criindes
No  Pon  NeedPos, Cod Pos Mk =g
1 o 1HanLm 163 562,100.7. [}

z 1 :.f_.S:‘I..Il‘S 0.0-] o o | Lo

- X- IY-I- X+ IZ-
= | IY“ = lz‘

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.

13 Camera move et

Klicken Sie auf SET (Einstellen) neben
Camera Move (Kamera bewegen).

Headls Profde
Bedle2 v DuapussPont 12

XY Adyot Reforeace:
Dies legt die Kameraposition fest. Das e T e b
System tragt die Kamerakoordinaten in e e
die Felder unter Camera Move (Kamera Pl T
bewegen) und Set (Einstellen) ein. L9 iluE e 0 i L:
14 ¢ Klicken Sie SPEICHERN. [ et o
Das System flillt die Nadel-2-Datenfelder aus. | b 60 Ui
MikTee 0 DwlTee 0 Smami aih
| Mk Zover Dupooe: ] ] )
| Hoeedle Dosect Cureat Hiighe 0 Dwoncs

N Fort

| Crliad
NeodlaPos,  Cod Pon Mu
1 o 1HanLm 163 562,100.7. [}
2 1 651,108 000 0 T

Das System ist nun fir den Betrieb mit
mehreren Dosiergeraten eingerichtet. Fahren
Sie mit dem néchsten Verfahren in diesem
Abschnitt fort, um diese Funktion zu nutzen.
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Anhang E, 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 45.

O Die zusétzlichen Dosiergerate sind installiert und die Multi-Nadel-Funktion ist aktiviert. Siehe “Aktivieren der
Multi-Nadel-Dosierung” auf Seite 137 und “Einstellen der Kamera-zu-Nadel-Offsets flr Multi-Dosiergerate” auf
Seite 137.

O Ein Test-Werkstlck ist auf der Fixierplatte oder Arbeitsflache positioniert.

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).

Nr. Klick Schritt Referenzbild

1 ¢ Klicken Sie auf die Registerkarte PROGRAM =i = = - =
rogram """__ s - - -
> MULTI NEEDLE (Programm). £z

e Doppelklicken Sie auf die Adresszeile, in S
die Sie einen Multi-Nadel-Befehl eingeben -
mochten, und wahlen Sie MULTI NEEDLE
(Multi-Nadel).

2 e Geben Sie die Nummer des Dosiergerats
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.

Tve 1- e Klicken Sie auf das Symbol FOCUS (Fokus),
’ X I um die Kamera zu fokussieren.
o =
b
OCUS > |

e Bewegen Sie die Kamera, bis das Kamera-
Fadenkreuz tber dem gewiinschten Ziel auf
dem Werkstlick zentriert ist.

5 ¢ Geben Sie die notwendigen Befehle fur
- :\ « |Command | Dosiergerat 1 ein (zum Beispiel Erstellen von
‘ Dosierpunkten oder -linien).
6 MULTI NEEDLE * Doppelklicken Sie auf die Adresszeile, in e
die Sie den zweiten Multi-Nadel-Befehl e {
eingeben mochten, und wahlen Sie MULTI e

NEEDLE (Multi-Nadel). -

Fortsetzung auf der ndchsten Seite

140 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

Anhang E, Multi-Nadel-Einrichtung und
(Fortsetzung)

Verwenden des Multi-Nadel-Befehls in einem Programm (Fortsetzung)
Nr.

Klick

Schritt

-Verwendung

Referenzbild

7

2>

Geben Sie die Nummer des Dosiergeréts
ein, um ab diesem Punkt im Programm die
Dosierung zu starten (in diesem Beispiel
Dosiergerat 2).

Klicken Sie zum Speichern auf OK.

| Needle 2

Klicken Sie auf dem sekundaren
Ansichtsbildschirm mit der rechten
Maustauste und versehen Sie anschlieBend
das Kontrollkastchen NEEDLE 2 (Nadel 2)
mit Hakchen.

i [l
i 2

Klicken Sie auf das Symbol FOCUS (Fokus),
um die Kamera zu fokussieren.

Bewegen Sie die Kamera, bis das Kamera-
Fadenkreuz Uber dem gewiinschten Ziel auf
dem Werkstiick zentriert ist.

10

A \ Command

L

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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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Anhang F, 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.

Konfiguration der E/A Pin-Funktion

Eingangskonfiguration

Beschreibung

Input (Eingang)

Standardeinstellung

Start Startsignal zum Ausfihren eines Programms

Door (Ttr) Dieses Signal stoppt die Ausfuhrung des Dosierprogramms. Diese Konfiguration wird in Verbindung
mit der 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, um eine andere Programmierung zu starten. Nutzen Sie den Programmaufruf aus dem

(Programmaufruf) Expertenmen(, um das Programm zu spezifizieren, das aufgerufen werden soll.
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).

Ausgangskonfiguration

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.

Pause

Dieses Signal meldet, dass die Ausfiihrung eines Dosierprogramms pausiert wurde.

System Start

Dieses Signal meldet, dass die DispenseMotion Software gedffnet wurde und ausgefihrt wird.

Table Ready (Verzeichnis
bereit)

Dieses Signal meldet, dass das System bereit ist, ein Dosierprogramm 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 Limitiiberschreitungswarnung, 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.
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Anhang F, Einrichtung der E/A-Pin-Funktion
(Fortsetzung)

Neukonfiguration der Eingange/Ausgange

VORAUSSETZUNGEN
O Das System ist ordnungsgeman eingerichtet. Siehe “Aufbau und Kalibrieren des Systems (Voraussetzung)” auf
Seite 45.
Nr. Klick Schritt Referenzbild
1 e SchlieBen Sie die Signalverdrahtung an S
den E/A-Anschluss auf der Rickseite ]
des Roboters an. x|
2 e Klicken Sie auf SYSTEM SETUP

(Systemeinrichtung) > OPEN (Offnen) >

s tem EXPERT (Experte).
-

- ¢ Geben Sie 11111111 ein und klicken
11111111> Sie dann auf OK.

(ELELE

4 10 Pin Function * Klicken Sie auf 0 PIN FUNCTION (IO =
PIN FUNKTION). T

Control
Call Program
Barcode Function

Function Control

5 e — ¢ Klicken Sie auf den zu

o g konfigurierenden Eingang oder
Ausgang und wéhlen Sie dann im
Dropdown-Ment die Konfiguration
aus. Eine Beschreibung der jeweiligen O k
Konfigurationsauswahl finden Sie unter .~ - Ep
““Konfiguration der E/A Pin-Funktion” '
auf Seite 142.

¢ Klicken Sie auf OK.
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Automatisierte Dosiersysteme der RV-Serie

Anhang G, Systemeinrichtung zum Installieren von

Software-Updates

Um Schéaden an der DispenseMotion-Software zu vermeiden, ist das Laufwerk C des DispenseMotion-Controllers
werkseitig gesperrt. Es ist moglicherweise erforderlich, das Laufwerk C zu entsperren, damit groBe Updates der
DispenseMotion-Software vollstédndig installiert werden kénnen. Fiihren Sie dieses Verfahren durch, um den Status
des Laufwerks C abzufragen und diese Funktion, falls erforderlich, zu deaktivieren.

HINWEIS: Sie kdnnen die neueste DispenseMotion-Software anfordern unter www.nordsonefd.com/

DispenseMotion.

Nr.  Schritt Referenzbild
1 e Klicken Sie auf Start > Programs (Programme)
> Accessories (Zubehoér) > Command Prompt
(Eingabeaufforderung).

2 e Geben Sie bei der Eingabeaufforderung STATUS ein
und driicken Sie die Eingabetaste.

3 e Neben State (Status) zeigt das System entweder
ENABLED (Aktiviert) oder DISABLED (Deaktiviert)
an. Lautet der Status DISABLED (Deaktiviert), ist
der DispenseMotion-Controller korrekt fir Updates
konfiguriert. Springen Sie zum Ende dieses
Verfahrens.

Lautet der Status ENABLED (Aktiviert), geben Sie
DISABLE (Deaktivieren) ein und driicken Sie die
Eingabetaste.

4 e Geben Sie SAVE (Speichern) ein und driicken Sie
die Eingabetaste.

5 e Klicken Sie auf START > RESTART (Erneut starten)
gnd lassen Sie das System neu starten, damit die
Anderung wirksam wird.

o Offnen Sie nach dem Neustart des DispenseMotion-
Controller wieder das Fenster Command Prompt
(Eingabeaufforderung).

6 e Geben Sie STATUS ein und driicken Sie die
Eingabetaste.

Wenn das Hauptlaufwerk entsperrt ist, wird als
Status DISABLED (Deaktiviert) angezeigt.

Sie kdnnen nun DispenseMotion-Software-Updates
oder sonstige bendtigte Software installieren.

Um das Hauptlaufwerk nach dem Installieren

von Software zu sperren, 6ffnen Sie das Fenster
Command Prompt (Eingabeaufforderung), geben
Sie ENABLE (Aktivieren) > SAVE (Speichern) ein und
starten Sie anschlieBend das System neu.

INDOWS' systemd2icmd.exe

ul t Windows HP [Uersion 5.1.26881
<C> Copyright 1985-2081 Microsoft Corp.

C:“\Docunents and Settings“Administrator’status

C:~Documents and Settings“Administrator’ewfmgr c:
Protected Uolume Con iration
r EaH J

State DIS ED
BOT 5 90 ,

Paraml

Param2
Uolume ID
Device Hame
Hax Levels
Clump Size 512
Gurrent Level N-A

a
97 9C 9E DE 86 B0 10 B0 08
'1'\l)euice\Handiskalumel" 1

@0 6@ B8 60 B8 68

Hemory used For data B hytes
Memory used for mapping @ hytes

C:“\Docunents and Settings“Administrator>.
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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 missen, 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 Umsténden 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 priifen. Er Gbernimmt alle Risiken und
Verantwortlichkeiten, die sich daraus ergeben. Uber die Eignung der Marktgéngigkeit des
Gerétes fur einen bestimmten Zweck bernimmt Nordson EFD keine Garantie. Unter keinen
Umsténden wird Nordson EFD eine Haftung fir Folgesch&den oder zuféllige Stérungen
Ubernehmen.

Diese Garantie gilt nur bei Verwendung, wenn zutreffend, von 6lfreier, sauberer, trockener
und gefilterter Luft.

Nordson

EFD

Fiir Nordson EFD Verkaufs- und Kundendienst in mehr
als 40 Landern wenden Sie sich bitte an Nordson EFD
oder gehen auf www.nordsonefd.com/de.

Deutschland/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
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