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4 Erste Schritte c_III

Willkommen
Vielen Dank, dass Sie sich fur COSIROP 2.0 entschieden haben!

COSIROP 2.0 st das Werkzeug zur Programmierung, Online-Bedienung,
Parametrierung und Diagnose von Mitsubishi-MELFA-Robotern. Mit COSIROP konnen
Sie Roboterprogramme in MELFA-BASIC oder in Movemaster Command erstellen.
Genaue Informationen zu jedem Befehl erhalten Sie direkt mit der kompletten
Online-Hilfe fur alle MELFA-BASIC und Movemaster Command Befehle. Nutzen Sie
COSIROP 2.0 auch zum Online-Teach-In mit direkter Ubernahme der Positionen in
eine Positionsliste. lhre fertigen Programme und Positionslisten tauschen Sie
einfach zwischen PC und Robotersteuerung uber die serielle Schnittstelle oder uber
Ethernet aus.

Benutzen Sie den RCI-Explorer (Robot Controller Interface), um sich einen
Uberblick uber alle Programme, Slotinhalte und Einstellungen lhres Roboters zu
verschaffen. Der RCl-Explorer ist die zentrale Anlaufstation fur alle Arten von
Interaktionen mit lhrem Roboter. Programme und Positionslisten tauschen Sie mit
dem RCI-Explorer einfach per Drag-and-drop aus.

Testen Sie lhre fertigen Programme online direkt am Roboter mit den Debugger.
Der Debugger ermoglicht das Setzen von Haltepunkten (Breakpoints) an beliebigen
Stellen in |hrem Programm. Ebenso ist ein Einzelschrittbetrieb vorwarts und
ruckwarts moglich. Der Debugger ist das ultimative Testwerkzeug fur den
detaillierten, schrittweisen Abschlusstest Ihrer Programme.

COSIROP 2.0 bietet eine breite Auswahl an Beobachtungswerkzeugen (Monitore)
fur praktisch jede Art von Roboterdaten an. So konnen Sie die Geschwindigkeiten
einzelner Achsen ebenso beobachten wie die elektrischen Strome in den
Servomotoren lhres Roboters. Beobachten und verandern Sie den Wert von Ein- und
Ausgangen, oder benutzen Sie die Monitore fur Register-Eingange und Register-
Ausgange, um eine CC-Link-Verbindung zu konfigurieren. Auch den Wert von
Variablen in Ihren Programmen konnen Sie naturlich beobachten und verandern.

Die neuen Moglichkeiten von COSIROP 2.0 nutzen Sie am besten mit einem Roboter
der Serien RV-A, RP-AH und RH-AH, aber Sie konnen COSIROP 2.0 auch weiterhin
fur Ihre alteren RV-E und RV-EN Roboter nutzen.

Die folgenden Kapitel machen Sie in kurzester Zeit mit den wichtigsten
Funktionalitaten von COSIROP 2.0 vertraut. Wir empfehlen lhnen daher, die
folgenden Kapitel einmal mit COSIROP 2.0 und lhrem Roboter durchzugehen.

Jetzt wunschen wir lhnen viel SpaB bei der Erstellung Ihres ersten

Roboterprogramms mit COSIROP 2.0 und viel Erfolg bei Ihren kommenden
Roboterprojekten.
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Wie Sie COSIROP Installieren

p Welche Vorraussetzungen muss die Hardware erfillen?
p Wie erfolgt die eigentliche Installation?

p Wozu benotige ich einen Dongle?

g Wie entferne ich COSIROP wieder?

Hardwarevoraussetzungen

Sie sollten zumindest Uber folgende Hardware/Software Ausstattung verfugen, um
mit COSIROP zu arbeiten:

g Ein PC mit einem Pentium Il Prozessor mit 133 MHz

p 32 MBytes RAM

p 150 MBytes freier Plattenplatz

g CD-ROM

g Maus

p Windows 95/98/ME, Windows NT 4.0, Windows 2000 oder Windows XP

p Eine freie serielle Schnittstelle (COM1 ... COM19) zur Verbindung mit der
Robotersteuerung (Drive Unit), bzw. eine Netzwerkkarte zur Anbindung an die
Robotersteuerung uber TCP/IP.

p Eine parallele Schnittstelle fur den Dongle oder eine USB Schnittstelle.
Installation

Das SETUP-Programm erzeugt alle erforderlichen Verzeichnisse und kopiert alle
notwendigen Dateien. Um COSIROP zu installieren, starten Sie "SETUP.EXE" aus dem
Wurzelverzeichnis Ihres CD-ROM-Laufwerks. Beachten Sie die Anweisungen, die
dann auf dem Bildschirm angezeigt werden.

Nach dem Start von "SETUP.EXE" wird der folgende Dialog angezeigt:

Select Language x|

Fleaze select the language that you would like b uze during the
inztallatian.

|L|.S. Enilish

cores_|
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6 Erste Schritte I_III

Wahlen Sie die Sprache aus, in der COSIROP installiert werden soll. Wahlen Sie
"Deutsch” aus. Es erscheint als nachstes der folgende Dialog:

Installation von COSIROP E

Witikommen!

Mit diezem Inztallationzprogramm wird COSIROF instaliert.

Klicken Sie auf ""weiter’’, urn mit der Inztallabon zu beginnen.
Klicken Sie auf "&bbrechen”, um die Inztallation won COSIROF
abzubrechen.

Abbrechen |

Sie konnen die Installation durch Klicken auf die Schaltflache "Abbrechen”
beenden. Um die Installation fortzusetzen, klicken Sie auf "Weiter >", worauf der
Registrierungsdialog angezeigt wird:

& Zumick

Inztallation von COSIROP Ed

Registrierungsinformationen

Geben Sie die COSIROP-Registiienngzinformationen in die
Texttelder weiter unten ein.

Yollztandiger Mame des reqistierten Benutzers:

IMustermann

Firmenname des registrierten Benutzers:
Iirf

COSIROP-5ernennummer:
|a?1 211-358

Ahbbrechen |

Geben Sie lhren Namen und lhren Firmennamen ein und betatigen Sie dann
"Weiter >". Wenn Sie vorher bereits eine altere Version von COSIROP installiert
haben sollten, dann wird nur die Registrierungsinformation angezeigt.

Copyright © 2003 - EFR - IRF (Okt-04)
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Erste Schritte 7

Im nachsten Schritt konnen Sie das Installationsverzeichnis auswahlen:

#2 Installation von COSIROP

inztallert werden zollen.

Zielverzeichnis wdhlen

Geben Sie an, in welchem Yerzeichniz die COSIROF-Dateien

C:A\ProgrammeiCozirop

Durchzuchen. ..

< zuri-’":k _, ....... lli:ill .El.te.r; ........ .\,I

Abbrechen

Wenn Sie ein anderes Verzeichnis auswahlen mochten, betatigen Sie die
Schaltflache "Durchsuchen...” und wahlen in dem daraufhin erscheinenden Dialog
ein anderes Verzeichnis oder geben das Verzeichnis ein. Setzen Sie die Installation
mit "Weiter >" fort und geben Sie die serielle Schnittstelle an, uber die Sie mit der

Robotersteuerung lhres Roboters kommunizieren konnen.

+2 Installation yon COSIROP

aufgefiihrt alz in lhrem PC installiert zind.

Schnittstelle auswdhien

YWahlen Sie die senelle Schnittstelle |hres PCz auz, Uber die die
Yerbindung zur Robotersteusrung [Drive Unit] bestekt.
Beachten Sie, dazs in der Liste u.l. mehr Schrittztellen

% COMI:
 COM2:
 COM2:
© COM4:
< Zurick Abbrechen |

Setzen Sie die Installation mit "Weiter >" fort und wahlen Sie eine Programm-

Manager-Gruppe bzw. den Eintrag im Start-Menu:
Copyright © 2003 - EFR - IRF (Okt-04)



8 Erste Schritte I_III

Installation von COSIROP

]
Bestimmung der
Programm-Managergruppe

Geben Sie den Mamen der Programmgruppe ein, der das
Symbol COSIROR hinzugefiigt werder sall;

COSIROP |
Autastart
COSIMIR LT
FPR-Tracker
Zubehar
£ Zurlick Abbrechen |

Betatigen Sie wiederum “"Weiter >". Jetzt sind alle erforderlich Informationen
eingegeben, um die Installation auszufiuihren:

Installation von COSIROP

]
Installationsbereit!

Sie konnen COSIROP nun installieren.

Klicken Sie auf ""weiter’’, urn mit der Inztallabon zu beginnen.

Klicken Sie auf "Furiick”, um die Inztallationzinformationen ne
einzugeben.

< Zuruck.

Abbrechen |

Bis zu diesem Punkt sind noch keine Dateien auf die Platte kopiert worden. Dies ist
die letzte Gelegenheit, um die Installation durch Betatigung der Schaltflache
"Abbrechen” zu beenden. Um die Installation durchzufiihren, betatigen Sie

"Weiter >". Das SETUP-Programm kopiert nun Dateien auf die Festplatte Ihres PCs;
hierbei wird der Installationsfortschritt angezeigt:

Copyright © 2003 - EFR - IRF (Okt-04)



Datei wird inztalliert E |

K.opieren won Cosimop:
CACOSIROPYcosip3Z.exe

Nach dem Kopieren der Dateien mussen Sie zur Bestatigung "Weiter >" betatigen,
um die Installation abzuschlieBen:

Installation von COSIROP E

Die Installation ist
abgeschlossen!

COSIROF wurde erfolgreich inztalliert,

Klicken Sie auf "“weiter', um die Installation z2u beenden.

Sbbrechen |

Jetzt konnen Sie zum ersten Mal COSIROP starten. Hierzu wahlen Sie im Windows
Start-Meni "COSIROP".

& Zumick

Dongle (Kopierschutzstecker)

COSIROP benotigt zur Laufzeit einen Dongle (Kopierschutzstecker). Je nach
Kaufentscheid beinhaltet das Software-Paket COSIROP einen Dongle fur die
Parallelschnittstelle oder den USB-Port |hres PCs. Stecken Sie diesen auf den
Parallelport LPT1 bzw. auf einen der USB-Ports des PCs.

Deinstallation

Um COSIROP zu deinstallieren, starten Sie "Software” in der "Systemsteuerung”,
wahlen Sie dort "COSIROP" und klicken Sie auf "Hinzufligen/Entfernen”.
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10 Erste Schritte _III

Wie Sie die Roboterprogrammierung mit COSIROP
vorbereiten

Lesen und beachten Sie die Sicherheitshinweise aus dem SAFETY MANUAL
genau, bevor Sie mit dem Roboter arbeiten!

Bevor Sie mit COSIROP Roboterprogramme und Positionslisten erzeugen konnen,
mussen Sie |hren Robotertyp und seine Konfiguration festlegen, indem Sie ein
Projekt anlegen.

Starten Sie hierzu COSIROP und wahlen Sie den Befehl Datei/Projektassistent, der
den ersten Schritt des Projektassistenten anzeigt:

Projektassistent - Schritt 1 von 3 x|

Prajektname Pragranmnane
DERO 3

Yerzeichniz

C:AProgrammehCOSIROPYProjectzs\DE RO Durchsuchen...

Ersteller Zeichen

Dipl.-lng. F. Heinze hei

Beschreibung
Demaoprajekt mit dem FH-B&H55 ;l

" o

Hilfe | .-'hl::l:-reu:henl < Zuriick | Wieiter » I Fertigstellenl

Tragen Sie den gewunschten "Projektnamen” in das Eingabefeld ein. Beim Start ist
hier der Projektname "UNTITLED" eingetragen, in diesem Beispiel wurde als
Projektname "DEMO" eingegeben. Sie konnen jeden gultigen Dateinamen (ohne
Dateinamenserweiterung) eingeben. Im Eingabefeld "Programmname” tragen Sie z.
B. 3 ein.

Der von lhnen gewahlte Projektname erscheint auch als Verzeichnisname. Damit
werden alle Programme, die zu einem Projekt gehoren, in einem Verzeichnis
abgelegt. Mit dem Programmnamen geben Sie den Namen vor, unter dem das
Roboterprogramm in der Steuerung abgelegt wird.

Copyright © 2003 - EFR - IRF (Okt-04)
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Das Verzeichnis, das fur dieses Projekt verwendet wird, wird unter "Verzeichnis"
angezeigt. Wenn Sie dieses andern oder ein neues Verzeichnis erstellen wollen,
betatigen Sie die Schaltflache "Durchsuchen...”, wodurch der "Projektverzeichnis

wahlen"-Dialog geoffnet wird.

Projektverzeichnis wahlen

Ordrer: g I
Iu::"-....'x-:u:usiru:up'xpr-:uieu:ts
Abbrechen |
= o ﬂ
(= Programme M
[=r Cosirop

Laufierke:

Metzwerk. ..

IIEE::

Sie konnen lhren Namen in das Feld "Ersteller”, Ihr Kurzzeichen in "Zeichen" und
eine kurze Projektbeschreibung in das Feld "Beschreibung” eingeben.

Durch Betatigung der Schaltflache "Weiter >" gelangen Sie zum zweiten Schritt des

Projektassistenten.

Projektassistent - Roboterdaten - Schritt 2 von 3

R obaterauswahl

FYv-Eal =
Ry-E2 El
Fiy/-EGMJM

Ri/-E 4MM

Ri-E BMLM

RP-14H

RP-34H

RP-&H

RH-54H35

RH-54H45

FH-54H55

RH-104H55

RH-10&H70 |

— E/A-K.arten
o B e R e R R Bl

—£uzatzachse 1 [L1]
* Keine € Linear { Rundtakt

—Hande

Ok ) e R O R e e S

—£usatzachse 2 [L2]
% Keine (0 Linear ) Bundtakt

— Programmigrsprache

i~ Movemaster Command

€ MELFA-BASIC I

&+ MELFA-BASIC IV

Abbrechen

Hilfe |

< Zurlick | Wieiter » I Fertigztellzn
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12 Erste Schritte _III

Wahlen Sie jetzt den Robotertyp, fur den Sie Programme schreiben wollen, aus der
Liste "Roboterauswahl "“. AnschlieBend legen Sie die Zahl der "E/A-Karten" (diese
Eingabe wird nur fur den E/A-Monitor benotigt), die Anzahl der "Hande" (diese
Eingabe wird nur fur das Offnen und SchlieBen der Hande im Online Teach-In
benotigt), die "Zusatzachsen” und deren Typen (erforderlich fur das Online Teach-
In) sowie die "Programmiersprache”, deren Wahl zum Offnen des korrekten
Programmfensters unerlasslich ist. Eine Wahlmaoglichkeit zwischen verschiedenen
Programmiersprachen steht fur die Roboter der A-Serie (RV-A, RH-AH und RP-AH)
und der RV-EN-Serie zur Verflgung. Die Roboter der RV-E-Serie konnen nur in
Movemaster Command (MRL) programmiert werden.

Betatigen Sie nun die Schaltflache "Fertigstellen”, um das Projekt zu erzeugen.
Hierauf werden ein Arbeitszellenfenster, der RCI-Explorer, ein
Roboterprogrammfenster mit dazugehorigem Positionslistenfenster und das
Meldungsfenster geoffnet und auf dem Bildschirm angeordnet. Dazu werden
mehrere Dateien fur das Projekt, das Programm und die Positionsliste in dem
"Verzeichnis" unter dem "Projektnamen” angelegt.

Werfen Sie zunachst einen Blick auf den RCI-Explorer (Robot Controller Interface).

Copyright © 2003 - EFR - IRF (Okt-04)
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Wie Sie allzeit den Uberblick mit dem RCI-Explorer
behalten

Der RCI-Explorer ist die zentrale Anlaufstelle flr jegliche Art von
Informationsaustausch mit dem Roboter. Er gibt Ihnen jederzeit eine Ubersicht des
aktuellen Zustands des Roboters und ermoglicht es auf einfache Art und Weise
Programme und Positionen mit dem Roboter auszutauschen, zu starten und deren
Ablauf zu verfolgen.

-Ex b Beschreibung I Werk I
RH-5AHSS SHRH-5AHSS  Ordner
=t Verbindung Fi]arbeitsplatz  Ordner
% Robotertyp € Ersteller Dipl.-Ing. F. Heirze
4 Programme £ Zeichen hei
:}% gfst:emvariablen [ElBeschreibung  Demoprajekt mit dem RH-SAHSS
----- Maritore
----- Parameker
Eg Fehlerliste
EI---:@ Arbeitsplatz
ﬁ Programme
- Dﬁn Werkzeuge
& Objekkie) s

In Ihrem RCI-Explorer befinden sich stets zwei Ordner. Ein Ordner mit dem Namen
des konfigurierten Roboters. In diesem Beispiel wird der "RH-5AH55" verwendet.
Dieser Roboterordner enthalt alle Daten, die sich auf der Robotersteuerung
befinden. Der zweite Ordner heiBt Arbeitsplatz und enthalt alle Daten, die sich auf
dem PC befinden, auf dem COSIROP gerade verwendet wird.

Im Roboterordner finden Sie Informationen

p zur Verbindung mit der Robotersteuerung,

p zum Robotertyp,

p zu den Programmen, die auf der Steuerung aktuell verfiigbar sind,
p zu den Belegungen der einzelnen Slots,

p zu den Systemvariablen,

p zum Roboterstatus uber diverse Monitore,

p zu den Roboterparametern und

g zu den letzten Fehlern.

Im Arbeitsplatzordner finden Sie eine Auflistung

p der aktuell in Ihrem Projektverzeichnis auf dem PC verfugbaren Programme
p und der von COSIROP bereitgestellten Werkzeuge.

Stellen Sie zunachst eine Verbindung zur Robotersteuerung her.

Copyright © 2003 - EFR - IRF (Okt-04)



14 Erste Schritte _III

Wie Sie eine Verbindung zur Robotersteuerung
herstellen

Bevor Sie mit der Robotersteuerung Daten austauschen konnen, mussen Sie eine

Verbindung zur Robotersteuerung herstellen. Dazu sind die folgenden Schritte
notwendig:

1. Verbinden Sie eine serielle Schnittstelle des COSIROP-PCs mit der RS-232-
Schnittstelle der Robotersteuerung. Uberzeugen Sie sich, dass das
verwendete Schnittstellenkabel auch die Hardware-Handshake-Signale (DTR,
RTS, CTS) verbindet. Genaueres finden Sie im Roboterhandbuch.

2. Kontrollieren Sie mit dem RCI-Explorer die Eigenschaften der Verbindung.
Gehen Sie dazu mit der Maus auf Verbindung und offnen dann mit der
rechten Maustaste das angezeigte Kontextmenu. Wahlen Sie innerhalb des
Kontextmenus den Eintrag Eigenschaften.

" RCI-Explorer i ey ]
_ RCI-Explorer Beschreibung Werk |
El"@%iH:'E":"HEE |$Herbindungstyp R523z

5 z tine Yerbindung

g Robotertyp Erweitern

i Programme Aufbauen

-+ Slats :

@2 systemvariabler itinen

..... Manitore Abbrechen

----- Parameter o

Bl Fehlerliste

I'_—'I---:ﬂ arbeitsplatz
@ Pragramme
B wWerkzeuge

OFfnet die Eigenschaften der Yerbindung, o

3. Kontrollieren Sie, ob die serielle Schnittstelle als Kommunikationstyp
ausgewabhlt ist. Die Dialogbox Kommunikationsschnittstelle - Allgemein
konnen Sie ebenfalls mit dem Befehl
Extras/Einstellungen/Kommunikationsschnittstelle offnen. Der Befehl steht
nur zur Verfugung, wenn eine Arbeitszelle geladen ist.

Copyright © 2003 - EFR - IRF (Okt-04)



Kommunikationsschnittstelle T ﬂ

Aligemein | Serielle Schnittstelle | TCPAP |

— Kaommunikationztypp

i Seriglle Schrittstells
" TCP/IP Yerbindung

— kanitar

¥ Auzgabe im Meldungsfenster

0K | Abbrechen | Hire |

4. Wabhlen Sie die richtige serielle Schnittstelle des PCs und die korrekten
Ubertragungsparameter. Nehmen Sie die Einstellungen auf der
Registerkarte Kommunikationsschnittstelle - Serielle Schnittstelle vor.

Kommunikationsschnittstelle T x|

Allgemein  Senelle Schrittstelle | TI:F'JIF'l

— Standard-Einstellungen fur ———— [~ Spezielle Einztellungen

[ RvmMiRvMz | RVE/RPSere | Schitstell: [COM?2 ]
Baud-Fate; SE00 7

— Timeot [ atenbits: I a il I
: I 2 .
Senden; Sekunden [1-30] Paritt; I Gerade = I

Empfangen:l 5 Sekunden(1-120) Stop-Bits: |2 vI
Flubkontrolle: W DTR W RTSACTS
[~ =OM/<0FF

ok | abbrechen | Hire |

Diese Einstellungen werden zusammen mit dem Projekt gespeichert. Die
vorgegebene Schnittstelle entspricht der seriellen Schnittstelle, die Sie
bei der Installation gewahlt haben.

5. Schalten Sie nun die Teaching-Box aus (Stellung "Disable”).

6. Wenn Sie uber einen Roboter der A-Serie (RV-A, RH-AH, RP-AH) verfugen,
dann bringen Sie den Schlusselschalter an der Robotersteuerung in die
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Position Auto(Ext.).

7. Uberpriifen Sie die Verbindung zwischen COSIROP und der Robotersteuerung,
indem Sie eine Verbindung zum Roboter aufbauen. Benutzen Sie dazu erneut
das Kontextmenu im RCI-Explorer zum Eintrag Verbindung. Wahlen Sie
diesmal den Befehl Aufbauen.

A RCI-Explorer x|
"R RCI-Explorer Beschreibung Werk
El"‘r_g%i'S'ﬁ'HSE |$Herbindungstyp R3z3z
e ak = bindung U ; ;
2 2 eine Yerbindung
_____ Robotertyp Ersweitern
Programme |
L s LR
- 22 Systemvariable Offnen
..... Manitore Abbrechen
----- Pararneter S
Bk, Fehlerliste Eigenschaften ...
I'_—'I---:ﬂ arbeitsplatz
@ Pragrammme
8 Werkzeuge
Herstellen einer Yerbindung zum Robater, 5

Sie konnen auch mit dem Befehl Ausfuhren/Verbindung aufbauen eine
Verbindung aufbauen. Wenn eine Verbindung zum Roboter hergestellt
werden kann, dann werden einige Informationen zum Roboter in der

Dialogbox Robotertyp anzeigt.

Kontrollieren Sie als nachstes den angeschlossenen Robotertyp.
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Wie Sie den angeschlossenen Roboter kontrollieren

Kontrollieren Sie den angeschlossenen Roboter. Wahlen Sie dazu im RCI-Explorer
den Ordner "Robotertyp™:

A RCI-Explorer X
b RClExplorer | Beschrebong | wert
Elfgﬁh RH-5AHSS @Rubntername RH-5AHS5
== Verbindung (28 Steuerungsname CRn-Sxx
% Pus sty % iy, Betriebssystem ver H1
i Programme B Capyright COPYRIGHT(C)1999 MITSUBISHI ELECTRIC
;% ET::EWE,HEHEH &fhPragrammiersprache MELFA-BASIC IV
_____ Manikare Akkuelles Programm
_____ Parameter Bl Freier Speicher 206813 Bytes
...y Fehlerliste E8anzahl der Roboterprogramme 15
I'_—'I---:ﬂ firbeitsplatz EBAnzahl der Zusatzachsen 2
-5 Programme
- % Werkzeuge
4 | o
9 Objekt(e) v

Sie erhalten u. a. Informationen uUber den Namen des angeschlossenen Roboters,
die Betriebssystemversion der Robotersteuerung, die aktuelle Programmiersprache
und die Anzahl der Programme auf der Robotersteuerung.

Jetzt konnen sie lhr erstes Roboterprogramm erstellen.
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Wie Sie ein Roboterprogramm erstellen

Erstellen Sie jetzt |Ihr erstes Roboterprogramm. Aktivieren Sie das Fenster mit dem
Roboterprogramm indem Sie in das Fenster klicken oder das Fenster mit dem
Befehl Fenster/1,2,3... auswahlen. Jetzt konnen Sie das Programm beliebig mit der
Tastatur und der Maus bearbeiten.

Zur genauen Syntaxbeschreibung eines Befehls steht lhnen die Online-Hilfe durch
Betatigung der F1-Taste zur Verfugung. Hierdurch wird kontextsensitive Hilfe zu
dem Schlusselwort angezeigt, in dem die Einfugemarke steht. Weiterhin finden Sie
im Reference Manual oder dem Instruction Manual eine genaue Beschreibung.

Ein einfaches Roboterprogramm in MELFA-BASIC IV konnte z.B. so aussehen:

& C:Programme’,COSIROP' Projects',D : i =] o
10 ' Erstes Rohoterprogratmm -
20 ' Autor: Dipl.-Ing. F. Heinze

30 ' Datum: 07.04.2003

40!

50 OVRD 10

60 MoV P1

70 HOPEN 1

g0 MVS P2

90 HCLOZIE 1

100 MOV P1

110 END b

-

K1 v

Lassen Sie sich die kontextsensitive Hilfe zum Befehl OVRD anzeigen, indem Sie die
Einfugemarke auf dem Befehl OVRD positionieren und die F1-Taste drucken.

Um ein Programm sequentiell zu nummerieren, steht der Befehl
Bearbeiten/Renumber zur Verfugung. Dieser Befehl kann genutzt werden, um
entweder das gesamte Programm (in diesem Fall darf im Programm nichts
selektiert sein) oder nur den selektierten Bereich von Programmzeilen neu zu
nummerieren.

Wenn Sie am Ende eines Programms neue Programmzeilen erganzt haben, die
jedoch aufgrund Ihrer Zeilennummerierung zwischen anderen Programmzeilen
eingefugt werden sollten, verwenden Sie den Befehl Bearbeiten/Sortieren, mit dem
alle Programmzeilen nach aufsteigenden Zeilennummern sortiert werden.

Speichern Sie das Programm mit dem Befehl Datei/Speichern.

Erstellen Sie jetzt die zugehorige Positionsliste.
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Wie Sie eine Positionsliste mit dem Roboter erstellen

Lesen und beachten Sie die Sicherheitshinweise aus dem SAFETY MANUAL
genau, bevor Sie mit dem Roboter arbeiten! Insbesondere darf sich Niemand
innerhalb des SICHERHEITSBEREICHS befinden, wenn Sie mit dem Online Teach-
In arbeiten.

Positionslisten erstellen Sie in der Regel mit der Teaching-Box. Informationen dazu
entnehmen Sie bitte dem Handbuch "Bedienungs- und Programmieranleitung”.
Diese von lhnen mit der Teaching-Box erstellten Positionsdaten konnen Sie einfach
uber den Programmupload von lhrer Steuerung zu COSIROP uploaden. Sie erhalten
dann die von Ihnen mit der Teaching-Box erstellten Positionsdaten als Positionsliste
und das evtl. von lhnen mit der Teaching-Box erstellte Programm.

Alternativ konnen Sie eine Positionsliste auch interaktiv mit COSIROP erstellen und
modifizieren. Offnen Sie hierzu das Fenster Online Teach-In durch Doppelklicken
auf das "Werkzeug" "Teach-Fenster".

A RCI-Explorer

EE RCI-Explorer Beschreibung I Werk |
EEﬁ RH-SAHSS {:ﬂﬁefehlsliste Werkzeuq
== verbindung - i Teach-Fensker Werkzeug
g Robotertyp 78| Projekiverwaltu E Werkzeug

Frogramme IﬂTerminal Werkzeug

-—+F5] Slats

22 Systemvariablen
----- Monitare
----- Pararneker
I% Fehlerliste
I'_-'I"':ﬂ Arbeitsplatz
-5 Programme
L5 Werkzeuge

1 Obiekk(e) markiert A

Sie konnen das Fenster Online Teach-In auch mit dem Befehl Ausfiihren/Online
Teach-In offnen. Mit diesem Fenster konnen Sie den Roboter in Achs-, Welt- und
Werkzeugkoordinaten verfahren. Verwenden Sie die Schaltflache "Position
ibernehmen”, um die aktuelle Roboterposition in die Positionsliste unter der
Nummer "Pos.-Nr." zu ubernehmen. Um einen bestehenden Positionseintrag zu
uberschreiben, brauchen Sie dessen Nummer nur in das Textfeld "Pos.-Nr."
einzutragen. Setzen Sie fur das Teach-In "Geschwindigkeit” und "Inkrement” auf
passende Werte.
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£ Online Teach-In (RH-5AH55, MELFA-B: 10| x|
C Hand schliefen |

i L " wWeltkoordinaten

Y " Achzkoordinaten

" wWerkzeugkoordinaten

Weltkoordinaten zetzen... |

EHE Positionziibernahme
S X Pios. M. I -I E
— Gezchwindigkeit
LI _I LI Pozition ubermehmen |
|1EI'I.4 s
Hife |

— Inkrement

RE B
b W miirn

C: |5.000 [arad

Erstellen Sie auf diese Weise zwei Positionen P1 und P2 in lhrer aktuellen
Positionsliste und speichern Sie die Positionsliste mit dem Befehl Datei/Speichern.
Eine Positionsliste konnte z. B. folgendermalen aussehen:

.» [ PROGRAMME COSIROP, PROJECTS  DEMO%3.POS O] x|
Mr. Pozition Crientierng k.ommentar
: 420.0,-260.0, 180.0 .
Pz 420.0,-260.0, 170.0 o, 0, &0,R Position 2 _
< I|

Erfahren Sie als nachstes, wie Sie die Syntax Ihres Programms uberprufen.
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Wie Sie die Syntax lhres Programms iiberpriifen

Ihr erstes Roboterprogramm und die zugehorige Positionsliste befinden sich
zunachst auf ihrem PC. Sie finden diese im RCI-Explorer als "Programm™ auf |hrem
"Arbeitsplatz”. Selektieren Sie im RCI-Explorer mit Hilfe der Maus den Namen lhres
Roboterprogramms und offnen Sie mit der rechten Maustaste das Kontextmenu zu
Ihrem Programm. Wahlen Sie "Syntaxcheck” aus und uberprufen Sie die Syntax
Ihres Programmes.

FARCI-Explorer . X
EE RCI-Explorer Dateiname I Grifie I Tvp | Gedndert |
-8 RH-SAHSS = ME 13 14:09
3 — o
s '-.-'eLl:ulndung F15 pos Aktualisieran 1317
----- Robotertyp s
g Prograrmme L Uithen
-+ Slots =% Download
B St iablen
o Syskeryaria J |
----- Monitore m
----- Parameter Bz Kopieren
- Ely Fehlerliste b eretner
= hﬂ Arbeitsplatz ..
-5 Programme A e
- Werkzeuge Eigenschaften ...
Fiihrt einen Synkaxcheck der markierten Programme aus, o

Sie konnen auch den Befehl Ausfuhren/Syntaxprufung zur Syntaxprufung zur
Verfugung. Der Syntaxchecker erkennt syntaktische Fehler und zeigt Sie im
Meldungsfenster an.

Laden Sie jetzt lhr Programm und lhre Positionsliste auf die Robotersteuerung
herunter.
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Wie Sie Programme und Positionslisten mit der
Robotersteuerung austauschen

Bevor Sie Programme und Positionslisten zwischen dem COSIROP-PC und der
Robotersteuerung (Drive Unit) austauschen konnen, muss die Verbindung zur
Robotersteuerung hergestellt sein. Wenn diese erfolgreich aufgebaut worden ist,
dann konnen Sie Programme und Positionslisten vom PC zum Roboter (Download)
und vom Roboter zum PC (Upload) ubertragen.

p Programme zum Roboter Ubertragen (Download)
p Positionslisten zum Roboter ubertragen (Download)
p Programme und Positionslisten vom Roboter holen (Upload)

Download eines Programms

Die einfachste Moglichkeit, ein Programm vom PC auf die Robotersteuerung zu
laden, bietet der RCI-Explorer. Markieren Sie das Programm, das Sie auf die
Robotersteuerung laden mochten, im Ordner "Programme” unter "Arbeitsplatz”. Im
Beispiel ist das Programm "3.MB4" markiert. Halten Sie die linke Maustaste
gedruckt und ziehen das Programm einfach in den Programmordner auf dem
Roboter wie im folgenden Bild gezeigt. Dieses Vorgehen wird auch als "Drag und
Drop" bezeichnet:

A RCI-Explorer B x|
EE RCI-Explorer Dateinanme I Grifie I Tvp | Gesndert |
El-g8% RH-5AHSS 3, MB- 1KE MB4  07.0G. 2003 15:
=t Verbindung [ 3.pos 1KE POS  07.05.2003 13:17
g Robotertyp
P ogramme %3.%4 1KE MB4 07.05.2003 15:17
~+g=] Slots

----03 Swstemvariablen
----- Monitore
----- Parameter
@3 Fehlerliste
= hﬂ Arbeitsplatz
“E‘} Programme
-5 wWerkzeuge

1 Obiekk(e) markiert o

Sobald Sie den Programmordner erreicht haben, lassen Sie den Mauszeiger los und
der Download des markierten Programms wird angestoBen. Der Download lasst sich
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mit Hilfe des RCI-Explorers auch uber das Kontextmenu zum Programm "3.MB4"
starten. Das Kontextmenu offnen Sie, indem Sie auf dem Programmnamen die
rechte Maustaste betatigen. Wahlen Sie im Kontextmeni die Anweisung "Download”
aus.

Alternativ konnen Sie den Download auch ohne RCI-Explorer ausfuhren. Aktivieren
Sie dazu das Fenster mit dem Roboterprogramm, das Sie zur Robotersteuerung
ubertragen wollen, indem Sie in das Fenster klicken oder das Fenster mit dem
Befehl Fenster/1,2,3... auswahlen. Ubertragen Sie in diesem Fall das Programm mit
dem Befehl Download PC->Roboter aus dem Menu "Ausfiihren”. In allen Fallen wird
der Dialog Up- und Download angezeigt.

Up- und Download x|

Download Programm FC -> Boboter

3y —

— Programm

¥ FKomplettes Programm

¥ Bei Download alles laschen

ot Zeile: |-|
Hiz Zeile: Igggg

= Poztiornen

¥ &le Fositicnen

ot Bosition;

I'I—
Bz Fosition: |E||:||:|—

— Marne
[EREE

¥ Dialog immer anzeigen

0k | sbbrechen |  Hile |

In den meisten Fallen konnen Sie die Standardvorgabe verwenden und jeweils das
komplette Programm herunterladen. Dazu muss die Auswahl "Komplettes
Programm” selektiert sein. Wenn Sie nur einen speziellen Zeilenbereich
herunterladen wollen, so schalten Sie die Auswahl "Komplettes Programm" ab und
geben Sie Werte fir "Von Zeile" und "Bis Zeile" (fur MELFA-BASIC Il und IV Werte
zwischen 1 und maximal 32767, ansonsten Werte zwischen 1 und 9999) ein. Vor
dem Download wird der angegebene Zeilenbereich geloscht. AuBerdem geben Sie
bitte im Textfeld "Name" den Namen ein, der fur das Programm auf der Steuerung
verwendet werden soll. Dieses Textfeld wird immer mit dem Dateinamen
initialisiert.
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Sollten Sie MELFA-BASIC Il Programme mit Zeilennummern groBer als 9999
benutzen, dann markieren Sie vor dem Download das Feld "Bei Download alles
loschen”. Dieser Befehl bewirkt, dass ein altes MELFA-BASIC Programm mit
Zeilennummern groBer als 9999 in der Steuerung vor dem Download komplett
geloscht wird. Wird diese Option nicht markiert, dann werden Befehlszeilen mit
Zeilennummern groBer als 9999 nicht geloscht, unabhangig davon, welchen
Zeilenbereich Sie unter "Bis Zeile" eingegeben haben. Positionslisten werden nicht
geloscht.

Betatigen Sie "OK" um den Download zu starten. Alle Befehle, die zur Steuerung
ubertragen werden, werden auf dem Bildschirm angezeigt. Nach jeder
Programmzeile wird der Fehlerstatus der Steuerung uberpruft. Falls ein Fehler
aufgetreten sein sollte, wird der Download abgebrochen und die Zeile wird
angezeigt, in der der Fehler aufgetreten ist.

Sollten Sie versuchen, ein leeres Programm oder eine leere Positionsliste auf die
Robotersteuerung zu ubertragen, dann erscheint eine Ruckfrage, ob Sie den
Download wirklich ausfuhren mochten. Sie konnen den Download dann
gegebenenfalls noch abbrechen. Diese Warnmeldung schutzt Sie davor, ein
Programm auf der Steuerung versehentlich zu lo6schen, das Sie eigentlich zum PC
ubertragen wollten, aber anstelle eines Uploads, einen Download gestartet haben.

Tritt bei der Ausfuhrung des Zeilenloschens ein Fehler auf, dann loschen Sie das
Programm bitte manuell. Das Loschen von Programmen erfolgt sehr einfach mit
dem RCl-Explorer. Gehen Sie dazu auf den Programmordner in ihrem
Roboterordner. Selektieren Sie das Programm, das Sie loschen wollen und offnen
Sie mit der rechten Maustaste das Kontextmeniu. Wahlen Sie das Kommando
"Loschen”.

A RCI-Explorer i x|
EE RCI-Explorer Datemame I Garilie | Geandert | Zeilen |
=I-58% RH-5AHSS e Btee 50417
=l '-.-'eLblndLlng 2 (3] .ﬁ.ktuallsmren 04-17 5

----- Robotertyp
43 o 03-07 11
g Prograrnrne & (= Offnen
= S0t s 04-17 19
-+ Slats
17 05-07 4
----03 Syskermvariablen =MRL .'L ki G417 .
..... Manitore B o} start {REF']I -
_____ Paramster 1247 ¢ o 04-17 19
EEARHSAF 04-17 5
@3 Fehlerliste
) 7] Arbeitspletz [AasoFa Debug 05-07 3
&y Programme [ cosir . 05-02
L9 Werkzeuge [FArpi7e: B2 Kopieren 05-06 5
[Heck,  Umbenennen 05-07 43
unITL ¥ los-0s 1
4% Upload
Laden in *
Eigenschaften ...
Lascht die markierke Programme. L
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Nachdem Sie das Programm erfolgreich zur Steuerung ubertragen haben,
ubertragen Sie jetzt die Positionsliste zur Robotersteuerung.

Download einer Positionsliste

Die erforderlichen Schritte zum Download einer Positionsliste sind fast die gleichen
wie jene zum Download eines Programms. Die einfachste Moglichkeit, eine
Positionsliste vom PC auf die Robotersteuerung zu laden, bietet der RCI-Explorer.
Markieren Sie die Positionsliste, die Sie auf die Robotersteuerung laden mochten,
im Ordner Programme unter Arbeitsplatz. Im Beispiel ist die Positionsliste “3.POS"
markiert. Halten Sie die linke Maustaste gedruckt und ziehen die Positionsliste
einfach in den Programmordner auf dem Roboter.

Sie konnen den Download aber auch wie im folgenden Bild Uber das Kontextmenu
zur Positionsliste "3.POS" starten. Das Kontextmenu offnen Sie, indem Sie auf dem
Positionslistennamen die rechte Maustaste betatigen. Wahlen Sie im Kontextmendu
die Anweisung "Download" aus.

TARCI-Explorer Bl - X
EE RCI-Explorer Dateiname I Erdlie I Tvp | Geandert |
152 H RH-5AHSS .3 ME 1KE MEd4 07.05,2003 13:17
-2k yerbindung B ‘B DS = [ =003 1°
""" Robotertyp [%] aktualisieren
Programrie
o[ Slots (= Offnen
@ Systemvariablen
----- fonitare M|
..... Parameker S';.-'ntax-:heck
Bk, Fehlerliske : ;
= hﬂ arbeitsplatz Sohieren
-5 Programme Umbennen
% wWerkzeuge }{ Lischen
Eigenschaften ...
Ladt die markierten Programme wom PC in die Steuerung. ,yj

Alternativ konnen Sie den Download auch ohne RCI-Explorer ausfuhren. Aktivieren
Sie das Positionslistenfenster und fuhren Sie den Befehl Download PC->Roboter aus
dem Meni "Ausfiihren" aus.

In jedem Fall wird Dialog Up- und Download angezeigt. In den meisten Fallen
konnen Sie die Standardvorgabe verwenden und jeweils alle Positionen
herunterladen. Dazu muss die Auswahl "Alle Positionen” selektiert sein. Wenn Sie
nur einen speziellen Positionsbereich herunterladen wollen, so schalten Sie die
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Auswahl "Alle Positionen” ab und geben Sie Werte fur "Von Position” und "Bis
Position" (fur MELFA-BASIC Il und IV beliebige Werte, ansonsten Werte zwischen 1
und 999, fur RV-M1 zwischen 1 und 629) ein.

Up- und Download x|

Dowrload Pozition PC -> Robater

3y m—

= Bragramm

¥ Fompleties Programm

¥ EBeiDownlead alles [Gschen

Yot Zeile: |-|
Hiz Zeile: Igggg

— Poszhionen

¥ &lle Positionen

ot Bosition;

I'I—
Biz Fiosition: |E||:||:|—

—Mame

¥ Dialog immer anzeigen

ok | abbrechen |  Hile |

Vor dem Download wird der angegebene Positionsbereich geloscht. Bei MELFA-
BASIC IV werden die alten Positionen vor dem Download nicht geloscht.

AuBerdem konnen Sie auch einen anderen "Namen" eingeben. Als Standardvorgabe
wird der Name der Positionsliste verwendet.

Wenn Sie einen anderen Namen vergeben wollen, dann achten Sie darauf, dass
Sie hier den gleichen Namen benutzen, den Sie auch fiir das Programm
verwendet haben.

Die zur Robotersteuerung heruntergespielten Programme lassen sich auch sehr
einfach wieder auf den PC laden.

Upload eines Programms inklusive der Positionsliste

Das Vorgehen zum Upload eines Programms ahnelt sehr jenem zum Download. Die
einfachste Moglichkeit, ein Programm von der Robotersteuerung auf den PC zu
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laden, bietet der RCl-Explorer. Markieren Sie das Programm, das Sie auf die
Robotersteuerung laden mochten, im Ordner "Programme" unterhalb Ihres
Roboters. Dieses Programm samt Positionsliste konnen Sie jetzt einfach per Drag
und Drop in lhren Programmordner auf lhrem "Arbeitsplatz” ziehen. Sie konnen
auch, wie im Beispiel, das Kontextmenu zum Roboterprogramm nutzen. Klicken Sie
dazu mit der rechten Maustaste auf das Programm "3". Wahlen Sie "Upload” und der
Upload des Programms inklusive der Positionsliste wird gestartet. Das Programm
befindet sich nach dem Upload im Ordner "Programme” auf lhrem "Arbeitsplatz”.
Alternativ konnen Sie "Offnen” auswahlen. In diesem Fall wird ebenfalls der Upload
des Programms inklusive der Positionsliste gestartet. Zusatzlich wird das Programm
und die Positionsliste nach dem Upload aber auch noch geoffnet und auf dem
Bildschirm angezeigt.

A RCI-Explorer : x|
EE RCI-Explorer Dakeiname I Garife I Geanderk | Zeilen |
=8 &ﬁ:ﬂ SAHSS =R 303 Bytes 03-04-17 5

~=3= Verbindung .2 478 Bytes  03-04-17 5
g Robotertyp 451] Rabae Lo T T
~i_§ Programme .5 11181 E || Akkualisieren 19
] Slats 17 441 | 4
22 Syctemvariablen (= Offnen
2o FFIMRL 521 | &
----- Monitore
_____ Parameter [ 1247 11151 5] Start (CYC) 19
Bk, Fehlerliske RHSAH 3031 [} Start (REP)
=~ hﬂ Arbeitsplatz ":"EDFGH 309 g Stop
55 Programme COSIROP 333 1
% Werkzeuge RP1TEST 5431 DE':ILIQ 5
= cHECKERS 965 . - 43
UNTITLED 231 | it 1
Imbenennen
o Léschen
Laden in [! »
Eigenschaften ...
L&dt die markierken Programme wan der Steuerung auf den PC, =

Alternativ konnen Sie den Upload auch ohne RCI-Explorer ausfuhren. Aktivieren Sie
dazu das Programmfenster, das flur das hochzuladende Programm verwendet
werden soll. Sie konnen auch ein neues Programmfenster mit dem Befehl
Datei/Neu erzeugen. Fuhren Sie anschliefend den Befehl Upload Roboter->PC aus
dem Menu "Ausfiihren” aus. Dieser Befehl offnet wiederum den Dialog Up- und
Download. Nach Betatigung der Schaltflache "OK" wird das Programm aus der
Robotersteuerung geladen und zum Abschluss im Programmfenster angezeigt.
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Up- und Download . - X

Ipload Frogramm Fobater -» FC

SN e— £

— Programm

¥ Fompleties Programm
¥ EeiDownlead allez lGschen

Yot Zeie: |-|
Biz Zefle: Igggg

= Eozitianen
¥ &le Fositionen

o Fosition:

I'I—
Bis Fosition: IEIEIEI—

—Mame
[ERIE

v Dialog immer anzeigen

ok | abbiechen |  Hile |

Wahrend des Uploads wird die urspriingliche Programmdatei auf der Platte
uberschrieben und kann auch nicht wiederhergestellt werden.

Ihr Programm ist jetzt startklar. Erfahren Sie, wie Sie |lhr Programm direkt auf der
Robotersteuerung debuggen.
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Wie Sie Programme direkt am Roboter debuggen

Lesen und beachten Sie die Sicherheitshinweise aus dem SAFETY MANUAL
genau, bevor Sie mit dem Roboter arbeiten! Insbesondere darf sich Niemand
innerhalb des SICHERHEITSBEREICHS befinden, wenn Sie das Programm
debuggen.

Nachdem Sie das Programm erfolgreich auf die Robotersteuerung geladen haben,
konnen Sie zunachst mit Hilfe das Debuggers mogliche Fehler in Ihrem Programm
aufspuren. Starten Sie den Debugger z. B. mit Hilfe des Kontextmenus zu lhrem
Programm. Klicken Sie dazu mit der rechten Maustaste auf den Namen des
Programms im Ordner Programme unterhalb des Roboterordners. Wahlen Sie
"Debug". Im Beispiel wird der Debugger zum Programm "3" gedffnet:

ARCI-Explorer e x|
EE RCI-Explorer Dateinane I Grile | Gedndert | Zeilen |
1-5%H RH-5AHSS =R 303 Bytes 03-04-17 5

== verbindung 2 478 Bytes  03-04-17 5
g Robotertyp Eiﬁ 480 Raubas _02.0c 0~
= ;lrntgramme s 1115 [2] Aktualisieren 19
==
& Systemvariablen 1 1 (= Offnen
----- Monitore L w2l 5
_____ Paramater 1247 1115 E [Z]] Start (CVC) 19
.5k, Fehlerliste [CArrsan 303E [} start (REF) 5
EI@ arbeitsplatz [ aspreH ELERS 2 stop 3
&y Programme COSIROP 333 E 1
B Werkzeuge RP1TEST 543 ¢ G S
5 cHECKERS S E : 8 43
[ UNTITLED 231 f 8 KOPIeren 1
Unmbenennen
> Lischen
ng Upload
Laden in »
Eigenschaften ...
Giffnet den Debugger Filr das markierten Programm. 5

Achtung! Beim Debuggen fiihrt der Roboter alle angegebenen Bewegungsbefehle
aus.

Der Debugger offnet sich mit dem ausgewahlten Programm. Setzen Sie zunachst die
aktuelle Zeile auf die erste Programmzeile. Selektieren Sie dazu die erste
Programmzeile. Legen Sie die ausgewahlte Zeile als aktuelle Zeile fest, indem Sie
auf das im Bild gezeigte Symbol klicken.
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“ Debugger T x|
=S| =] == o —E]L‘J X| 2| st [8 Takezsitmsifioa <]
— Programm 1 Online

Name: I 3 Jﬁktgelle Feile setzenl ITI AllE |

10" Erstes Roboterprogramm
20" Aukar: Dipl.-lng. F. Heinze
30 Datum: 07.04.2003

an’

A0 OVRD 10

B0 MOV F1

FOHOPEM 1

a0 s P2

A0 HCLOSE 1

100 MOy P1

T0EMD

Ein gruner Pfeil markiert die Zeile, die als nachstes vom Roboter ausgefuhrt wird.
Erganzen Sie durch Doppelklick auf die entsprechenden Programmzeilen
Haltepunkte (sogenannte Breakpoints) an den Stellen, an denen die Steuerung die
Programmbearbeitung unterbrechen soll. Starten Sie das Programm mit Breakpoint-
Uberwachung, indem Sie auf das im Bild gezeigte Symbol klicken.

# Debugger ; x|
E’l BN WE 2 REEE: ] El )(| '_:-| SlotNr [§ Taktesit [ms][T00 <]
- Frogia rarI: mit Breakpoints | Online

Name: | 3 Zeie: [ 10 { EIN aus |

=% 10" Erstez Fobaterprogramm
20 " dutor: Dipl.-Ing. F. Heinze
30 ' Datumn: OF.04.2003
40"
A0 OWVRD 10
G B0 MOV 1
FOHOPEM 1
20 Mws P2
@l 30 HCLOSE 1
100 0% P
110 END

Die Programmausfiihrung wird an den von Ihnen gesetzten Breakpoints angehalten.
Sie konnen jetzt die nachsten Befehle im Einzelschrittmodus ausfuhren. Dabei wird
nur jeweils der Befehl ausgefiihrt, auf dem der Programmzeiger gerade steht. Der
Programmzeiger wird anschlieBend um eine Stelle weiterbewegt. Einen einzelnen
Schritt fuhren Sie aus, indem Sie auf das im Bild gezeigte Symbol klicken.
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** Debugger

e

| ELE %|| " || = X| 2] setne [ Taktzeit[ms]|m_;[

— Programm : — Online
Einzelschritt ;
M anne: Zeile: I B0 EIM | A5 |

10" Ergtes Roboterprogranmm
20" Aukar: Dipl.-lng. F. Heinze
30" Duaturn: 07.04.2003
40!
A0 OVRD 10
S5 60 MOV P1
FO0HOPEM 1
a0 Mvs P2
@ 50 HCLOSE 1
100 MOW P
110 END

Wenn Sie das Debuggen beenden wollen, schlieBen Sie den Debugger. Eine
Moglichkeit, den Debugger zu schlieBen, besteht darin, auf das im Bild gezeigte
Symbol zu klicken.

* Debugger m, ;.:E:': EI
=| B === o = é| 2| st [8 Takezsitmsl[ 00 <]

— Programm

— Online
=chi
M ame: I 3 Zele: Huarr%ﬂ- ’V EIr | AlS I

10" Ergtes Roboterprogranmm
20" Aukar: Dipl.-lng. F. Heinze
30" Duaturn: 07.04.2003
40!
A0 OVRD 10
& B0 MOV P1
FO0HOPEM 1
a0 Mvs P2
@ 50 HCLOSE 1
100 MOW P
= 110 END

Nachdem Sie den Programmablauf mit dem Debugger detailliert Uberprift haben,
konnen Sie jetzt das Programm starten.
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Wie Sie Programme starten und stoppen

Programme lassen sich sehr einfach mit dem RCI-Explorer starten. Offnen Sie dazu
den Ordner "Programme” unterhalb des Roboterordners, klicken Sie mit der
rechten Maustaste auf das Programm, das Sie starten wollen und selektieren Sie im
Kontextmenu den Eintrag "Start (CYC)" oder "Start (REP)".

A RCI-Explorer Bl : X|
EE RCI-Explorer Diateiname I e =3 | Geandert | Zeilen |
=l g&H RH-5AHSS B 303 Bytes  03-04-17 5

=tk Verbindung .2 478 Bytes 030417 5
g Robotertyp 4R B :
-4 Prograrnme .5 1118 . .ﬁ.kl:uallsmren 19
~+F=] Sloks . 17 = 4
@& Systemvariablen 31 48[. (= Offnen "
----- Manitore -
----- Parameter MRL 523 M| 5
.. [5hy Fehlerliske 1247 1118 Start (REF) 1
B- hﬂ arbeitsplatz [ rH5aH 3t # sStop S
5 Programme ASDFGH 36
BB Werkzeuge COSIROP 3% Debug
EArpiTEST 540 : 5
[*d cHECKERS ggeimial RablEEn 43
UNTITLED 53- Umbenennen 1
¥ Laschen
ng pload
Laden in »
Fiihrt das rmarkierke Programm aus, Hoenaiien o

Es stehen zwei Startbefehle zur Verfugung. Beim Startbefehl "Start (CYC)" wird das
Programm genau einmal (1 Cycle) gestartet. Beim Startbefehl "Start (REP)" wird
das Programm dagegen immer wieder (Repeated) ausgefiuihrt, solange bis es von
auBen gestoppt wird.

Das Stoppen erfolgt ebenfalls uber das Kontextmenu. Wahlen sie dazu im
Kontextmenu den Befehl "Stop”. Sie konnen den Programmablauf auch ohne den
RCI-Explorer stoppen. Wahlen Sie dazu den Befehl Ausfuhren/Programmstop

Beim Starten des Programms wird das Programm im sogenannten Slot 1 ausgefuhrt.

Wenn Sie das Programm in einem anderen Slot ausfuhren wollen, dann laden Sie
das Programm zunachst in den von lhnen gewinschten Slot.
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Wie Sie Programme in einen speziellen Slot laden

Roboter der A-Serie (RV-A, RH-AH, RP-AH) verfugen uber mehrere sogenannte
Slots, in denen jeweils ein Programm ablaufen kann, so dass mehrere Programme
parallel ausgefuhrt werden konnen. Dies bezeichnet man als Multitasking. Roboter
der Serien RV-E und RV-EN haben jeweils nur einen Ausfuhrungsslot. Mit Ihnen ist
kein Multitasking moglich. Bei Robotern der A-Serie konnen Sie das Programm in
jedem beliebigen Slot ausfuhren. StandardmaRig wird ein Programm jedoch stets in
Slot 1 ausgefuhrt. Um ein Programm in einem anderen Slot auszufuhren, mussen Sie
das Programm explizit in den von Ihnen gewlinschten Slot laden.

Offnen Sie zunachst den Ordner "Slots". Wenn lhr Programm "3" bereits in einem
Slot (z. B. Slot 1) geladen ist, dann fuhren Sie einen Reset durch. Benutzen Sie
dazu das Kontextmenu des Ordners "Slots” und wahlen Sie dort den Befehl "Reset".

ARCI-Explorer : x|
EE RCI-Explorer | Slak-Mr, I Prugrammname | Bedingung | Modus | F
=1-6€H RH-GAHSS v slat 1 START REP

e Werbindung

----- Robotertyp
Programre

vH St 2 START REP
vHSlot 3 START REP
v Slot 4 START REP

Sloks
"H R 5 START REF
9o Systemy START REP

=] . &
""" r:DnItDr: ﬂ |3 Aktualisieren 7 START REP
""" 3rame
.. Bhy Fehlerlis! 8 START REP
= hﬂ Arbeitsplatz

Jﬁ Programre
D%] Werkzeuge

Erweitern

—_ = e e b e e

b

Zuriicksetzen aller Slots,

Wenn Sie in lhren Parametereinstellungen (Parameter SLT1 bis SLT32) keinen Slot
vorbelegt haben, dann sollten jetzt keine Programme mehr in den Slots geladen
sein.

Damit unser Beispielprogramm uberhaupt in einem anderen Slot ausgefuhrt werden
kann, muss es leicht modifiziert werden. Andern Sie das Programm und erganzen
Sie die Befehle GETM 1 und RELM. GETM 1 reserviert den Roboter fur das aktuelle
Programm. Dies ist immer dann erforderlich, wenn Sie Bewegungsbefehle in einem
Programm ausfuhren, das nicht in Slot 1 gestartet wird. Der Grund liegt darin, dass
jeweils nur ein Programm den Roboter bewegen kann, ansonsten kommt es zu
Zugriffskonflikten. StandardmaRig geht die Robotersteuerung davon aus, dass das
Programm in Slot 1 den Roboter bewegt. Daher wird der Befehl GETM 1 nicht
benotigt, wenn ein Programm nur in Slot 1 gestartet werden soll.
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= C:\PROGRAMME',COSIROP'PROJECTSY DEMO' 3.

io !

Z0 ' Autor:
30!

40 !

S50 GETH 1
60 OVRD 10
70 MOV P11
S0 HOPEN 1
S0 MVS P2
100 HCLOIE 1
110 MOV P11
120 EELHM
130 END

Kl

Erstes FobhoLerprogratn
Dipl.-Ing. F.
Datum: 07.04,2003

Heinze

Fobhoter wieder freigehen

Robhoter fir dieses Programin reservieren

s

-

Uberpriifen Sie die Syntax des aktualisierten Programms und fiihren Sie einen
Uberpriifen Sie ggf. die
Funktionalitat des Programms mit dem Debugger. AnschlieBend laden Sie das
aktualisierte Programm in Slot 5. Klicken Sie dazu mit der rechten Maustaste auf
den Programmnamen im Ordner Programme unterhalb lhres Roboterordners.
Wahlen Sie "Laden in" -> "Slot 5". Das Programm wird in Slot 5 geladen.

Download mit lhrem aktualisierten Programm aus.

A RCI-Explorer

EE RCI-Explorer

[=-55H RH-5AHSS
e Werbindung

----- Robotertyp
Programrie
~+F=] Sloks

----- Monitore
----- Parameter
@3 Fehlerliste
= hﬂ Arbeitsplatz
‘ﬁ Programme
D%] Werkzeuge

----43 Systernyariablen

Ladt das markierte Programm in den angegebenen Slot,

Dateiname I (ariifie I Geandert | Zeilen |
[F4 303 Bytes  03-04-17 5
[z 478 Bytes  03-04-17 5
s akruslisieran P17 19
17 = Gffnen IS-07 4
[F131 5-07 11
A mrL Start (C¥C) h4-17 6
1247 [} Start (REP) 14-17 19
[ARHSAH (34 stop 14-17 5
[ asDFar IS-07 3
[Fcosipg Debug I5-02 1
FArPiTES I5-06 5
kopieren
[ ek B ph IS-07 43
Elgt 506 1
Laschen
A8 Upload
St 1
Eigenschaften ... Slet 2
Slot 3
slat 4
slot & !
Slot 7
slot 8 4

Offnen Sie anschlieBend den Ordner Slots. Das Programm in Slot 5 kann jetzt iiber
das Kontextmenu gestartet werden.
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A RCI-Explorer : x|
EE RCI-Explorer Slot-Hr. I Prograrmmmnanme I Bedingung | Modus | F
1-g£H RH-5AHSS vEElSlat 1 START REP 1

=t Verbindung v slot 2 START REP 1

g Robotertyp V= slat 3 START REP 1

3 Programme VISl 4 START REP 1

-+ Slots ,W P
] _ o
A Swskermyariablen
@, ¥ Aktualisieren
Monitare rBHslot 6 - :

----- Pararneker Hslot 7 MFP ;
Bk, Fehlerliske B slot 8 [} Start (REF) EP !

EI---:@ Arbeitsplatz (2 stop
@ Programme
"%] Werkzeuge Ablauf verfolgen

=% Variablen

Eigenschaften ...

1| | i
A

Fihrt das Programm des markierken Sloks aus.

Ebenfalls Uber das Kontextmenu des Slots kann die Programmausfiihrung auch
wieder angehalten werden. Verfolgen Sie jetzt den Ablauf |hres Programmes.
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Wie Sie Programme beobachten

Beobachten Sie den Ablauf von Programmen, indem Sie das Kontextmenu zu einem
Slot mit der rechten Maustaste offnen und den Befehl "Ablauf verfolgen ..."
auswahlen.

A RCI-Explorer x|
EE RCI-Explarer Slok-fr, I Programmnanme I Bedingung I Modus | Pricritak | Fustand |
g2 RH-5AHES ¥EESlot 1 START REP 1 STOR
== Werbindung vEslot 2 START REP 1 STOP
g Robatertyp v Slat 3 START REP 1 STOP
- Programme v Slat 4 START REP 1 STOP
—+g=] Slaks
Syst.emvarial:ulen o pupp altualisieran pas
----- Monitore
_____ Parameter *E=5lot 7 START Start (V) STOP
Bk, Fehlerliste vEH Slat & START '} sStart (REP) STOPR
I'_—'I---:ﬂ Arbeitsplatz g Stop

-5 Programme
o "%] Werkzeuge Ablauf verfolgen |
=% Yariablen s

cffnet die sblaufverfalgung markierten Programms, Eigenschaften ... 4

Doppelklicken auf einen Slot offnet ebenfalls den Programm-Monitor zu dem
ausgewahlten Slot:

Programm-Monitor ; EI

Slat Mr I 5 - I Taktzeit [mz] (100 -

10" Erztes Roboterprogramm

20" Autar: Dipl.-lng. F. Heinze

30" Dratur: 07.04. 2003

40!

RO GETH 1 ' Robater fur dieses Programm reservieren
B0 OVRD 10

7O MOV P

B0 HOPEM 1

a0 M5 P2

100 HCLOSE 1

110 MO P

100 HCLOSE 1

110 KON P

120 RELM ' Robater wieder freigeben

Frogrammname |3.M B4
Aktuelle Zeile 130 ~ Online
Elf
Startrnodus FREF
Schiiefien | Hife | —

AuBer dem Programmablauf konnen Sie auch verschiedene KenngroBen lhres
Roboters und alle Variablenwerte beobachten.
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Wie Sie Variablenwerte beobachten

COSIROP stellt ein breites Spektrum an Monitor-Funktionen zur Verfugung. Zur
Beobachtung von Variablenwerten benutzen Sie den Variablen-Monitor. Offnen Sie
den Variablen-Monitor durch Doppelklicken auf "Variablen" im Ordner Monitore.

X

| Zykluszeit |

TARCI-Explorer

EE RCI-Explorer

Beschreibung I Werk I Zustand

I-:-|"‘;r_$:’i RH-GAHSS E“ EJA-Manitor Werkzeug - -
== Yerbindung b Programme Werkzeug GESCHLOSSEN -
g Robotertyp 7 Position Werkzeug  GESCHLOSSEM -
i Programme €7 Geschwindigkeit wWerkzeug GESCHLOSSEN -
;% :L?sttsemvariablen b= Gleichlaufschwankung  Werkzeug GESCHLOSSER -
_____ Manitare E Encoderwerte Werkzeug GESCHLOSSER -
_____ Parameter L Last Werkzeug GESCHLOSSEN -
.[Ek, Fehlerliste 11 Strame 1 Werkzeug FESCHLOSSEN -

E---;'gﬂ Arbeitsplatz 12 Striime 2 Werkzeug FESCHLOSSEN -
-5 Programme ¥ Spannung Werkzeug GESCHLOSSEN -
..... DEEI Werkzeuge ¥ ariablen Werkzeug GESCHLOSSEN

I: Eingange Werkzeug GESCHLOSSEN -
{0 ausgsnge Werkzeug GESCHLOSSEN -
"HRegister-Eingénge Werkzeug GESCHLOSSEN -
H..Register-.ﬁ.usgénge Werkzeug GESCHLOSSEN -
i Debugger Werkzeug GESCHLOSSEN -

1 Objekk{e) markiert

4

Um eine lokale Programmvariable beobachten zu konnen, modifizieren Sie zunachst
Ihr Roboterprogramm und fugen eine Zahlervariable MCOUNT ein.

o= O PROGRAMME, COSIROP PROJECTS \ DEMOL 3R i II:I|5|
10 ' Erstes Roboterprograsn [
20 ' Autor: Dipl.-Ing. F. Hein=ze

30 ' Datwn: 07.04.2003

40 !

50 GETHM 1 ' Roboter fiur dieses Progragmnm reservieren

&0 OVRD 10

70 FOR MCOUNT = 1 TO 100 ' Z&hlervariakble MCOUNT

80 MOV P1

90 HOPEN 1

00 MV3E P2

110 HCLOSZE 1

izo0 NCWV P1

130 MWEXET MCOUNT ' Z&hler wm 1 erhihen

140 ERELHM ' Roboter wieder freigeben —
150 END i3
ki ' 4
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Ubertragen Sie das modifizierte Programm zum Roboter, laden Sie es in Slot 5, und
starten Sie das Programm. Selektieren Sie anschliefend im Variablen-Monitor den
Slot 5 und fugen Sie die Variable MCOUNT in die Liste der zu beobachtenden
Variablen hinzu.

Yariablen-Monitor x|
Yorlage .. | | WertSetzenI Slat Mr |5 j Prafil; || Hilfe Schliefen |
WCOUMT 4 I 3 W ariablenname | akt. um | Y ariablerwert
Taktzeit [mz]
|1DD vl .
Online
EIM ™
_ A5 -
M_ACLSTS =l ‘| | 0

Starten Sie den Monitor durch Drucken auf "EIN" und beobachten Sie, wie sich der
Wert von MCOUNT verandert.

¥ariablen-Monitor x|

Yorlage .. | | WertSetzenI Slot Mr |5 j Frafil: " Hilfe Schliefen |

IC_D!-\TE 4 | k W anablenname | akt, um | " aniableriwert
N 17:00:15,859  MCOUMT=+E8

C MAKER Taktzeit [ms]
C_MECHA 100 -

C TIME Onlime
b EIN

M_aCL A5 -

M_ACLSTS [ l | u

Durch Doppelklicken auf die Variable offnen Sie den Dialog "Wert setzen".
Benutzen Sie diesen, um den Wert der Variablen MCOUNT zu verandern.
Beobachten Sie die Veranderung im Variablen-Monitor.

Wert setzen i x|
Slat |5_ Programmname |3-MB4
Wariable [MCOUNT
wert 42

T | T | Hilfe |

Neben dem Variablen-Monitor gibt es noch viele weitere Monitore. Uberpriifen Sie
den Zustand des Roboters mit Hilfe weiterer Monitore.
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Starten Sie erneut |hr Beispielprogramm und offnen einige der Monitore.
Doppelklicken Sie dazu auf den Monitor, den Sie offnen wollen im Ordner
“"Monitore”.

A RCI-Explorer : : x|
EE RCI-Explorer Beschreibung I Werk I Zustand | Zykluszeit |
E‘"F_ﬁ% i":E":"HS_5 HEfa-Manitar Werkzeug - -
Werbindung  Programme Werkzeug GESCHLOSSEN -
g Robotertyp 7 Position Werkzeug  GESCHLOSSEM -
: 3 ;mtgramme ‘Geschwindigkeit We i;-eug GESCHLOSSEN
- ) o ) b= Gleichlaufschwankung  Wefleeug GESCHLOSSEN -
- Syskemvariablen
_____ Manitare E Encoderwerte Werkzeug GESCHLOSSER -
_____ Parameter L Las.l.: Werkzeug GESCHLOSSEN -
.[Ek, Fehlerliste 11 Stru.:.ume 1 Werkzeug FESCHLOSSEN -
E---;'gﬂ Arbeitsplatz 12 Striime 2 Werkzeug FESCHLOSSEN -
-5 Programme ¥ Spannung Werkzeug GESCHLOSSEN -
..... S Werkzeuge ‘E’,‘%E"l.-'ariablen Werkzeug GESCHLOSSEN -
I Eingange Werkzeug GESCHLOSSER -
{0 ausgsnge Werkzeug GESCHLOSSEN -
*Breqister-Eingange werkzeug GESCHLOSSEN -
H..Register-.ﬁ.usgénge Werkzeug GESCHLOSSEN -
i Debugger Werkzeug GESCHLOSSEN -
1 Objekk{e) markiert 5

Offnen Sie den Positions-Monitor. Beobachten Sie die Veranderung der aktuellen
Position des Roboters in Welt- und Achskoordinaten.

Positions-Monitor El

—.ﬁ.ck'l[saknn:]nrginah[an]— —We[léknn:]nrginah[an]— T aktzeit [mz]
eq] bzw. [mm eq] bzw. [mm Iﬁ

J1: |-10.389 w420 —1D|:r|'||;-:ne =

J2 -B313 Y 1-260 EI

J3 | 78802 7- [175.466

J4: 1123519 A (0

Ja: |0 B: |0 ALS

JE: |0 [ [=11]

JE 171114 L1:{-171.114 Schliefen |

JE: 1232 Lz (12.92 Hilfe |

Offnen Sie den Monitor Geschwindigkeit. Beobachten Sie die Veranderung der
aktuellen Gelenkgeschwindigkeit des Roboters.
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Geschwindigkeiten ; x|
— Gezchwindigkeit T aktzeit [ms]
| shert Betrag waon M axirnalwert S allvert
[U/min]  Istwert / Masimalwert (L) mir] [U /min] [ 2
J1: [0 NAE J1: [0 —

J2: |o A2 |4 J2: |0 EIN |
J3: 262 T ;[ J3: (264

J4: [0 g4 [ J4: [0
J5: [0 J5: [d J5: [0
JB: [0 J& [0 J6: [0
J7 [0 J7- [0 J7.[0 _ Sohiefen |
J8: [ Jg: [ s [0

Hilfe

Offnen Sie den Monitor Motorstrome 1. Beobachten Sie die Veranderung der
aktuellen elektrischen Strome der einzelnen Servomotoren des Roboters.

Motorstrime 1 o x|

— Akkueller b atarztiam —Absolutes Max, — T aktzeit [mz]

| stwert Betrag won b axirmahmert m

[&] |stwert ¢ bamimalwert [&] [&] _
a0 2: [0 | Onie
izloos (N = oo J2: [0.03 EN
iz |l J2: [0z Jz: [oE4
J4: |-0.03 B 40 J4: {0.06 Ale
J5: |0 J5: |0 J5: (0
JE: |0 JE: |0 JE: |0

— Schiiefen |

J7: |0 J7 |0 Jr |0
Ja: |0 Ja: |0 Ja: |0 Hilke |

Stoppen Sie das Programm und erfahren Sie anschlieBend, wie Sie Befehle direkt an
den Roboter senden.
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Wie Sie Befehle an den Roboter senden

Lesen und beachten Sie die Sicherheitshinweise aus dem SAFETY MANUAL

genau, bevor Sie mit dem Roboter arbeiten!

Sie konnen auch interaktiv Befehle an die Robotersteuerung senden und deren
Antworten anzeigen. Offnen Sie hierzu das Werkzeug Befehlsliste durch einen

Doppelklick auf "Befehlsliste” im Ordner Werkzeuge.

A RCI-Explorer

EE RCI-Explorer

=) g8h RH-5AHSS
— Werbindung
g Robaotertyp
Programrie
-—-+E5] Slots

----- Monitore
----- Parameter
@3 Fehletliste
I';'I---:'gﬂ arbeitsplatz

ﬁ Programme
----- D%] Werkzeuge

1 Objekkle) markiert

----43 Systemvariablan

- X
Beschreibung I Wert |
sEieFE-I'|I~'Ii~'rE \Werkzeug
’,‘Teach-Fenster Werkzeug
F'r-:ujekl:verwaltung Werkzeug
IﬂTerminal Werkzeug
A

Sie konnen die Befehlsliste auch alternativ mit dem Befehl Bearbeiten/Befehlsliste
offnen. Mit dieser Dialogbox konnen Sie sowohl Befehle direkt zum Roboter senden,

als auch Befehle in ein Roboterprogramm einfuigen.

Befehlslisten-Werkzeug

Eigene Befehle

Ubernehmenl niach mbemn |

BASE
CMPOFF
CMP POS
CMPTOOL
CMPG
CNT

Syntax: MOV <Zielpozitions [, <dbstand:] [<Verlknupfungsbedingung: ]

[

j Lischen | riach untenl

-=E ditar |

-+Sende direkt |

— Online-E.omrmurnikation
Yerbindung 2um Robaoter OF.

Reset

->Hu%ter I -*Raob.+ Edit.

Foboter-» Qak.

Schiiefen

i

Hilfe:
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Um die Funktion der Befehlsliste zu testen, resetten Sie bitte zunachst den Inhalt
der Slots. Laden Sie anschlieBend lhr Beispielprogramm "3" in Slot 1. Schalten Sie
dann die Servomotoren lhres Roboters uber das Kontextmenu zum Roboter mit dem
Befehl "Servos einschalten” ein.

" RCI-Explorer e X
Eﬁ RZI-Explorer | Beschreibung I Werk |
- o T —
== Werbindung BRdueieren
""" Rabatertyp Skart (CYC)
Programrie @} Ehack TRED
-+ Sloks efclEER
22 Systemvariablen # Stop
----- Manitore - :
Servos einschalken
----- Parameter k
EB Fehlerlista Servos ausschalken
— ...F il
= ‘ﬂ Arbeitsplatz &a aktueller AlarmiFehler ...
Programrie
B8 werkzeuge Rennk
Position lesen (Roboter -= PC)
Paosition schreiben (PC -= Roboter)
Eigenschatten ...
Backup erstellen 3
Backup einspielen 3
Schaltet die Setvomaotaren des Robaters ein, i

Senden Sie anschlieBend die beiden Bewegungsbefehle "MOV P1" und "MOV P2" an
den Roboter. Der Roboter bewegt sich zu den von Ihnen vorgegebenen Positionen.

Die Befehlsliste stellt eine nach Gruppen geordnete Liste von Befehlen und eine
kurze Syntaxbeschreibung des aktuellen Befehls bereit. Mit der Schaltflache "-
>Roboter” oder der <RETURN>-Taste konnen Sie den aktuellen Befehl an den
Roboter senden. Den Befehl konnen Sie entweder aus der Liste auswahlen oder
uber die Tastatur eingeben. Die Befehlsliste speichert die letzten 20 Befehle. Um
diese anzuzeigen, wahlen Sie die Befehlsgruppe "Letzte Befehle".

Die Schaltflache "->Sende direkt" dient ebenfalls dazu, Befehle an den Roboter zu
senden. In diesem Fall wird jedoch der Befehl gesendet, ohne dass evtl.
notwendige Zusatze hinzugefugt werden. Benutzen Sie diese Schaltflache daher
nur, um direkt mit lhrem Roboterprogramm zu kommunizieren, oder wenn Sie eine
genaue Kenntnis uber die Roboterkommunikation besitzen. Zum Datenaustausch
mit einem ablaufenden Roboterprogramm eignet sich ebenfalls das Terminal.

AuBerdem konnen Sie eine Liste lhrer haufigsten Befehle unter Verwendung der
Schaltfliche "Ubernehmen" in der Gruppe "Eigene Befehle" erstellen. Diese Liste
konnen Sie durch Auswahl der Befehlsgruppe "Eigene Befehlsliste" anzeigen. Die
eigene Befehlsliste wird zusammen mit dem Projekt gespeichert.

Hin und wieder ist es erforderlich, dass Sie spezielle Einstellungen des Roboters
verandern. Erfahren Sie, wie Sie die Parameter des Roboters andern.
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Selektieren Sie den Ordner "Parameter”. Wenn Sie mit einem Roboter der A-Serie
(RV-A, RH-AH, RP-AH) arbeiten, dann wird zunachst die Liste aller Parameter vom
Roboter angefordert. Diese Liste wird nur einmal zu lhrem PC ubertragen und steht
anschlieBend fiir alle weiteren Projekte bereit. Zum Andern eines Parameters
klicken Sie einfach doppelt auf den gewunschten Parameter.

TARCI-Explorer

X
B

Beschreibung

W Mame ¢
)-58% RH-5AHES Sl axseoL

== Verbindung Flaxsimc

g Robotertyp Sl axonr

....+E ;lr;tgsramme S

-2 Systemvariablen %EELETTFPI;R

----- Manitore

----- Pararneter @BRKMD

% Fehletliste b

E---:gﬁ Arbeitsplatz @CP‘LB

& Programme Blcamavor

_____ B Werkzsuge Sl camorrst
[Zlcranzaz
Flepave1r
[Zl ceaue1z
Zl ceaueis
[Z} cravEz1
[Z) cBanEzz
Z)craneza
Flcotresz
Flcotrazz
FElcotrent
El.r'nmm?
4

Round direction of additional axis (CW)CCOW = 0/1)
Synchronized moving with L1,L2 axis (OM/OFF = 7¢
Unit: For additional axis (degfmm = 0/1)

Nurnber of Robat For User-Definition

Mo signal,Lowe battery QUTPUT

BOOT S Yersion

Brake Release Mode 0f 1=Mormal/Timer

Buzzer OM/OFF

Compensation For Flexure
Camera Layauk
Offset Data for Camera

Baud rate
Baud rate
Baud rate
Baud rate
Baud rate
Baud rate
Baud rate
DTR control[0:OFF, 1:00]
DTR control[0:OFF, 1:00]
DTR control[0:OFF, 1:0M]

MTR rankeall 0 CEE 1Ok | _ILI
9

1 Objekk{e) markiert

Im Eigenschaftsdialog zu dem Parameter konnen Sie einen neuen Wert vergeben.
Wenn Sie mit einem Roboter der A-Serie (RV-A, RH-AH, RP-AH) arbeiten, dann
stellen Sie sicher, bevor Sie diesen Wert mit "OK" setzen, das an der Steuerung mit
dem Schlusselschalter der Modus Teach gewahlt ist.

Copyright © 2003 - EFR - IRF (Okt-04)



44  Erste Schritte I_III

Eigenschaften von BZR ; x|
Parameter |
Afetieller Wert: I1
M ever Werk: ID

Beschreibung dez Parameters:
Buzzer ON/OFF =]

Letzte Aktualisierung; 03, April 2003, 17.30:23

F. I Abbrechen Hilfe

Ubernehmen Sie den neuen Wert mit "OK". Im Beispiel schalten Sie das akustische
Signal ab, das bei einem Fehler auftritt.

Achtung! Um die Anderung eines Wertes zu iibernehmen, miissen Sie
anschlieBend die Robotersteuerung aus- und wieder einschalten.

Andern Sie den Parameter aus dem Beispiel wieder auf 1, schalten Sie die
Robotersteuerung erneut aus und wieder ein, und stellen Sie den Modus am
Schlusselschalter auf Auto(Ext.) zuruck.

Erfahren Sie anschlieBend, wie Sie die letzten Fehlermeldungen auslesen.
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Zur Uberpriifung der letzten Fehler gehen Sie auf den Ordner "Fehlerliste". Die
Liste, der letzten Fehler wird daraufhin vom Roboter abgefragt.

A RCI-Explorer i x|
EE R.CI-Explorer Dratum Ihrzeit Mummer | Meldung | -
)-8 RH-EAHES A030507  zzmzE04 2000 The servo is OFF
=tk Yerbindung Oosos07  zzzose w080 Com mesq is oo lang i
g Rabotertyp Oozos07 130936 6080 Com mesq is oo lang
4 Programme A030507  1TETiE2 4910 Robok Language is mismatched
+E§ Slats ) ﬁDS-DS-D? 17:26:16 4120 Too long program name
@5 Systemyariablen
_____ Moritore ﬁDS-DS-D? 17:25:34 4120 Too long program name
_____ Parameter ﬁDS-DS-DE- £3:04:50 4120 Too long program name
@3 %DS-DS-D& 19:03:42 2602 Position data exseeds the limit
. ; P 03-05-06  18:01:50 4220 Swntax error
- h@.g?ngl:::nme BDS-DS-DS 15:55:44 aE0 Zom resg is too long
..... "%J Werkzeuge BDS-DS-DS 18:39:50 &0 Zom mesqg is boo long
_?'-,03-05-02 20:41:22 2602 Position data exseeds the limit
ﬁDS-DS-DE 20:40:56 2602 Position data exseeds the limit
ﬁDS-DS-DZ 20:40:20 2602 Position data exseeds the limit
ﬁDS-DS-Dz 20:40:02 2602 Position data exseeds the limit
_‘.‘},DS-DS-DZ 2003744 2410 Posture flag is disagres ;l
127 Obijekk(e) 4

Den Grund fir einen aktuell anliegenden Fehler konnen Sie uber das Kontextmenu
des Roboterordners ermitteln. Wahlen Sie "Aktueller Alarm/Fehler":

A RCI-Explorer i x|

EE RCI-Explorer | Beschreibung I etk |

U =
verbindung Reduzieren
g E.:.I:.ntertyp Start (CYC)
rogrannnme
-+ Shots g} sStart (REP)
----43 Systemariablen @ skop
----- Manitare
Servos einschalten
----- Parameter
@3 Fehlerliste Servos ausschalken
= ‘ﬂ Arbeitsplatz L Akbueller AlarmFehler ...
-5 Programme k
w5 werkzeuge el
Position lesen (Roboter - = PC)
Position schreiben (PC -= Roboker)
Eigenschatten ...
Backup erstellen »
Zeigt den akkuellen Alarmn)Fehl Backup einspielen 4 4

Sie konnen einen aktuellen Fehler auch tber den Befehl Aktueller Alarm/Fehler im
Meni "Ausfiihren” ermitteln.
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Eigenschaften des aktuellen Fehlers ‘ x|
RH-RaHES
[ratumm: 03-04-09 Fehler- D 4220
Uhrzeit:  01:35:12
Typ: 2
Frograrmmm:
bk elduno:
Synta ermor ﬂ
Irzache:
There iz an ermrar in the syntax of the input command statement ;I
Abhilfe:
Check the program, and reinput the carect syntas :I
0K | Abbrechen | Hire |

Wenn Sie den Fehlerdialog mit "OK" schlieBen, wird der aktuelle Fehler
zuruckgesetzt.

Erfahren Sie als nachstes, wie Sie einen Komplettbackup lhrer Steuerung erstellen.
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Wie Sie einen Komplettbackup Ilhrer Steuerung
erstellen

Um lhre Daten inklusive aller Programme, Parametereinstellungen und der
Systemprogramme der Steuerung zu sichern, gibt es fur die Roboter der A-Serie
(RV-A, RH-AH, RP-AH) die Moglichkeit, ein Komplettbackup auszufuihren. Wahlen
Sie dazu im Kontextmenu des Roboterordners "Backup erstellen” -> "Alles".

A RCI-Explorer . x|
EE RCI-Explarer [ Beschreibung [ wert |
Eﬁw o -~ Crdner
'-,.'eLm Reduzieren e dner
..... R':l I
i Prog (S Start (CYC) Ordner
-+ Slots [} start (REP) 2":””
.03 S':.-'Stf g Stl:lp Drdner
..... Monil rdner
..... Paral Servos einschalken Crdner
I% Fehle Servos ausschalken Drdner
=-H] Arbeitspl i
hﬂ@ Prag ‘e Aktueller Alarm/Fefler ... 1
Dﬁﬂ Werk Reset
Position lesen (Robaoker - = PC)
Position schreiben (PC -= Roboker)
Eigenschaften ...

Backup erstellen M
Backup einspielen r 4

Programrie

Parameter

Swskemprogramme
Schreibt ein Komplett-Backup des Roboters, ,yj

Es erscheint ein Dialog mit dem Sie einen Ordner auswahlen, in dem das Backup
erstellt wird. Wahlen Sie einen leeren Ordner aus, damit keine Dateien auf lhrem
PC uberschrieben werden und damit sich in lhrem Ordner nur Dateien von der
Robotersteuerung befinden. Der Backup kann einige Minuten dauern, insbesondere,
wenn Sie uber eine langsame RS232-Verbindung mit lhrem Roboter verbunden sind
und sich viele Programme auf lhrer Robotersteuerung befinden.

Die so gesicherten Dateien konnen Sie zu einem spateren Zeitpunkt wieder
einspielen, wenn Sie aus irgendwelchen Grunden Daten verloren haben. Zum
Einspielen der Daten wahlen Sie "Backup einspielen” -> "Alles” im Kontextmenu des
Roboterordners.
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TARCI-Explorer X|
EE RCI-Explorer | Beschreibung I W'erk |
L:_l | IT)
aﬁw Reduzieren rdnier
Werbir rdner
g EDth Start (CYC) rdrer
rogré
rdner
T Siots [} start (REF) ol
@ Systel 4 Stop )
----- Manits roner
3 inschalt
..... Baran ervos einschalken rdner
% Fehlet Servos ausschalten rdner
- ...P- il
= ‘ﬂ Arbeitspla &a plboeller AlarmiFehler ..
‘ﬁ Progr: S
LB Werks R
Position lesen (Roboker - = PC)
Position schreiben (PC - = Roboker)
Eigenschaften ...
Backup erstellen k

Backup einspielen

Programmme
Parameter

Swskemprogramme

Benutzerdefiniert
Liesk gin Komplett-Backup des Robokers, oz

Geben Sie im anschlieBenden Dialog das Verzeichnis an, in dem sich lhre Backup-
Dateien befinden. Nach erfolgreichem Einspielen der Backup-Daten, mussen Sie die
Steuerung einmal aus- und wieder einschalten.

Benutzen Sie die Backup-Dateien nur zur Datensicherung und zur
Datenwiederherstellung. Versuchen Sie unter keinen Umstanden, einzelne
Backup-Dateien iiber den Programmdownload von COSIROP auf die
Robotersteuerung zu iibertragen, selbst wenn die Backup-Dateien dieselben
Namen tragen wie die Programmdateien von COSIROP. Versuchen Sie auch
unter keinen Umstanden Programmdateien von COSIROP iiber die Funktion
"Backup einspielen” zum Roboter zu iibertragen. Die Formate sind
unterschiedlich und die Programme im Roboter wiirden unwiderruflich zerstort
werden.

Herzlichen Gluckwunsch! Sie sind jetzt vertraut mit den wichtigsten Funktionen
Ihrer COSIROP-Software. Wir wunschen lhnen viel Erfolg bei lhren zukunftigen
Roboterprojekten. Die verbleibenden Themen behandeln spezielle und
fortgeschrittene Fragestellungen, die Sie in der Inhaltsubersicht finden.

Copyright © 2003 - EFR - IRF (Okt-04)



_)p Erste Schritte 49

Wie Sie MELPRO-Projekte importieren

Mit COSIROP konnen Sie auch lhre MELPRO-Projekte importieren und in COSIROP-
Projekte umwandeln. Gehen Sie dazu wie folgt vor:

p Legen Sie ein neues COSIROP-Projekt an.

p Offnen Sie das MELPRO-Projekt, das Sie importieren wollen mit Datei/Offnen...
Wahlen Sie in der Dialogbox Datei offnen den Dateityp MELPRO-Programm und
gehen Sie zu dem Verzeichnis, in dem sich ihr MELPRO-Programm befindet. Alle
MELPRO-Programme, die sich in ihrem gewahlten Projektverzeichnis befinden,
werden angezeigt. Wahlen Sie das gewunschte MELPRO-Projekt aus und offnen
Sie es.

p Markieren Sie das komplette MELPRO-Projekt mit Bearbeiten/Alles markieren
oder mit STRG+A. Kopieren Sie das Projekt mit Bearbeiten/Kopieren oder mit
STRG+C. Aktivieren Sie das Fenster mit Ihrem Roboterprogramm, indem Sie in das
Fenster klicken oder das Fenster mit dem Befehl Fenster/1,2,3... auswahlen.
Fugen Sie anschliefend das komplette Programm mit Bearbeiten/Einfugen oder
mit STRG+V in ihr Roboterprogramm ein und speichern Sie ihr Roboterprogramm
mit Datei/Speichern oder mit STRG+S.

m Offnen Sie anschlieRend die MELPRO-Positionsliste, die Sie importieren wollen
mit Datei/Offnen. Wahlen Sie im Dialogbox Datei 6ffnen den Dateityp MELPRO-
Positionsliste (*.PO*). Alle MELPRO-Positionslisten, die sich in ihrem gewahlten
Projektverzeichnis befinden, werden angezeigt. Wahlen Sie die gewunschte
MELPRO-Positionsliste aus und offnen Sie sie.

p Markieren Sie die komplette MELPRO-Positionsliste mit Bearbeiten/Alles
markieren oder mit STRG+A. Kopieren Sie das Projekt mit Bearbeiten/Kopieren
oder mit STRG+C. Aktivieren Sie das Fenster mit lhrer Positionsliste, indem Sie in
das Fenster klicken oder das Fenster mit dem Befehl Fenster/1,2,3... auswahlen.
Flugen Sie anschliefend die komplette Positionsliste mit Bearbeiten/Einfugen
oder mit STRG+V in ihre Positionsliste ein und speichern Sie ihre Positionsliste mit
Datei/Speichern oder mit STRG+S.

p Sie sind jetzt fertig mit dem Import des MELPRO Projektes inklusive der
Positionsliste. Das importierte Projekt konnen Sie jetzt genauso benutzen wie
ihre selbsterstellten COSIROP-Projekte.
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Wie Sie die Neuerungen der COSIROP Version 2.0
kennen lernen

m RCI-Explorer: Der RCI-Explorer bietet Ihnen einen kompletten Uberblick iiber
alle Daten lhres Roboters. Mit dem RCI-Explorer ist jetzt der Up- und Download,
sowie das Starten und Stoppen von Programmen, das Andern von Parametern und
das Uberpriifen der letzten Fehler wesentlich einfacher. Dazu kommen neue
Funktionen, wie das Einschalten der Servomotoren und das Erstellen eines
Komplettbackups.

g Komplettbackup: Erstellen Sie einen kompletten Backup aller Ihrer Programme,
Ihrer Parametereinstellungen und aller Systemdaten, damit Ihre wertvollen Daten
nicht verloren gehen und Sie im Notfall in kurzester Zeit wieder einen
einsatzfahigen Roboter besitzen (nur verfugbar fur Roboter der A-Serie (RV-A,
RH-AH, RP-AH)).

m Debugger: Uberpriifen Sie die Funktionsfahigkeit Ihrer Roboterprogramme online
direkt am Roboter mit dem Debugger (nur verfligbar fur Roboter der A-Serie (RV-
A, RH-AH, RP-AH)).

p Setzen von Variablenwerten: Andern Sie jetzt Variablenwerte mit dem
Variablen-Monitor (nur verfugbar fur Roboter der A-Serie (RV-A, RH-AH, RP-AH)).

p Unterstiitzung von CC-Link: Mit Hilfe der neuen Register-Eingangs-, Register-
Ausgangs-, Eingangs- und Ausgangs-Monitore haben Sie direkten Zugriff auf die
CC-Link-Register (nur verfugbar fur Roboter der A-Serie (RV-A, RH-AH, RP-AH)).

p Terminal: Tauschen Sie direkt Daten mit lhrem Roboterprogramm aus mit Hilfe
des Terminals. Es werden jetzt auch unter TCP/IP PRINT-Anweisungen im
Meldungsfenster von COSIROP ausgegeben.
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