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1 Ubersicht: Das SwitchBoard Programm

Nutzungsbedingung

Die SwitchBoard Software ist flr den Einsatz mit TANGO und NanoStep Schrittmotor-
steuerungen der Vision GmbH entwickelt worden. Die SwitchBoard Software dient zur
Konfiguration der Nanostep und TANGO Schrittmotorcontroller und zur Demonstration deren
Funktionsumfanges. Fir etwaige Verluste oder Schaden die durch das verwenden dieser
Software entstehen Ubernimmt Vision keine Haftung. Das Programm ist lauffédhig unter
Windows 2k / XP / Vista/ 7 / 8, 32 und 64 Bit.

Ubersicht

Der Zugriff auf die Funktionen erfolgt Gber einen Menibaum ahnlich dem Windows Explorer.
Das Meni gliedert sich in

- Kommandos (Fahrbefehle, 1/0)

- Einstellungen  (Motorstrom, Spindelsteigung)

- Diagnose (Kontrolle der Messsysteme und des Bedienelements/HDI)

- Verbinden (Mit  TANGO/NANOSTEP Steuerung verbinden / Schnittstelle
wahlen)

- Info (Informationen zu TANGO/NANOSTEP und SwitchBoard)

mit weiteren Untermenids, die dem jeweils angeschlossenen TANGO/NANOSTEP
Steuerungstyp entsprechende Optionen zuganglich machen.

Sprache: Nach der Installation verwendet SwitchBoard automatisch die Spracheinstellung des
Betriebssystems: Deutsch, Franzdsisch oder Englisch. Bei unbekannter Systemsprache wird
Englisch gewahlt.

Die Sprache kann im Untermeni [Einstellungen\SwitchBoard\Programm-Einstellungen]
geandert werden. Die Einstellungen werden beim Beenden des Programms gespeichert und
beim nachsten Programmstart wieder verwendet.

Programm-Hilfe: Uber die PC-Funktionstaste F1 kann die Hilfefunktion mit Informationen zum
aktuellen Programmfenster aufgerufen werden.

Hinweis: In Windows 7 ist die Hilfefunktion nicht mehr standardmaBig enthalten. Es muss ein
Microsoft Patch installiert werden, welcher auf der TANGO/NANOSTEP CD far 32 und 64 Bit
Systeme mitgeliefert wird.

Den PC-Funktionstasten F2...F12 kénnen Uber [Einstellungen\SwitchBoard\PC Funktionstasten]
Programmfunktionen hinterlegt werden.

Die STOP Funktion (rote Taste im SwitchBoard oben rechts) kann zuséatzlich durch Driicken
von [ESC] auf der PC-Tastatur ausgeldst werden.

Positionsanzeige: Im rechten unteren Bereich des Programmfensters befindet sich die
Positionsanzeige der Achsen. Bei Anschluss eines Messsystems kann zwischen Anzeige der
Motorposition oder der gemessenen Geberposition umgeschaltet werden. Sind Geber
vorhanden, wird die Taste [Geber Pos] eingeblendet. Die sonst graue LED links neben der
Positionsanzeige ist dann grin (dunkelgrin bedeutet Geberposition verflgbar, hellgrin
bedeutet Geberposition wird momentan angezeigt). Die Positionsanzeige ist nur in bestimmten
Programmfenstern verfligbar und wird nicht in allen Fenstern permanent aktualisiert.
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Verbindungsaufbau zur TANGO/NANOSTEP

Zuné&chst muss eine Verbindung zur TANGO/NANOSTEP hergestellt werden. Geschieht dies
nicht automatisch durch das Programm, so muss man die Schnittstelle COMn sowie die
Baudrate - typisch 57600 Baud - wahlen und dann die [Verbinden] Taste betétigen. Ist die Baud
rate nicht bekannt, kann nach Auswahl des COM Ports alternativ die Taste [Baud Rate
Erkennung] betétigt werden.

Einstellungen vornehmen

In den Untermenus [Einstellungen] kénnen Sie die TANGO/NANOSTEP ihrer Hardware
anpassen. Es stehen vielféltige Konfigurationsmdglichkeiten zur Verflgung. Beispielsweise
kann man Geschwindigkeit, Spindelsteigung, Endschaltertypen, Messsystemparameter, 1/O
Funktionen etc. einstellen.

Hinweis:

Geanderte Einstellungen werden nicht automatisch an die TANGO/NANOSTEP weitergegeben.
Um wirksam zu werden missen diese zur TANGO/NANOSTEP ubertragen werden. Es gibt
zwei Mdglichkeiten:

a)  Nur zur TANGO/NANOSTEP senden (fliichtig, nur bis zum Ausschalten / Reset
der TANGO/NANOSTEP)

b)  Senden und in der TANGO/NANOSTEP speichern (verbleibt dauerhaft in der
TANGO/NANOSTEP)

Die Einstellungen kdnnen als INI Datei abgespeichert und wieder geladen bzw. in die
TANGO/NANOSTEP programmiert werden. INI Dateien kdnnen im Dialog [Daten
synchronisieren] oder per Drag&Drop geladen werden.

Service Print

Der Service Print erzeugt eine Ausgabe des TANGO/NANOSTEP Systemstatus und der
wichtigsten Geréteeinstellungen.

Die Funktion ist in der Befehlseingabe (ber die Taste [Service Print] verfligbar. Die Daten
kénnen als Textdatei gespeichert werden, wodurch ein einfacher Versand z.B. per E-Mail
maoglich ist.
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2 Beschreibung der einzelnen Dialogfenster

2.1 Dialog ,,Verbinden” - Verbindung zur TANGO/NANOSTEP herstellen

SwitchBoard 1.51 [Offline] - Verbinden

Schnittstelle
[COM3 =l Vetingen | M

Baud Rate Erkennung |

Baud R ate

B [57600 ~] |

Programmmztart Optionen

[

I BeiStart automatisch verbinden
™ Pratokollfenster anzeigen

I Beim‘Yerbinden nach ETS suchen

* Eirstellungen aus Steuerung auslesen

" Einstellungen in Steuerung Libertragen

- N - .

W Hicht verbunden.

Vorgehensweise

- Schnittstelle wahlen
- Baudrate wahlen
- [Verbinden] Taste betéatigen
alternativ: Ist die Baudrate nicht bekannt, kann man [Baud Rate Erkennung] betatigen

Tipp: Kontrollkdstchen [Bei Start automatisch verbinden] aktivieren. Ab dem né&chsten
Programmstart wird automatisch eine Verbindung zur zuletzt gewahlten Schnittstelle hergestellt.

Das Programm wechselt nach erfolgreichem Verbinden zur zuletzt verwendeten Oberflache
bzw. dem Dialog [Manuelles Fahren].

Kann keine Verbindung hergestellt werden, so bleibt der Navigationsbaum inaktiv (grau). Das
Fenster Verbinden bleibt gebffnet.

[Verbinden] Fenster kann die Verbindung jederzeit getrennt, gedndert oder neu durchgefiihrt
werden (z.B. wenn die TANGO/NANOSTEP zwischenzeitlich ausgeschaltet wurde).

Der Verbindungsstatus wird im Programmfenster links unten angezeigt.

Optional: Offline Modus

Ist keine Steuerung verbunden, so kann der Navigationsbaum durch Linksklick auf die graue
LED neben der [Verbinden] Taste freigeschaltet werden. Es stehen dann alle Optionen zur
Verfligung.

Bedienungsanleitung SwitchBoard_MS_120821 Seite 5 von 42



| Dokumentation

SwitchBoard

Beschreibung

Schnittstelle: COM Schnittstelle, unter welcher die TANGO/NANOSTEP angebunden
ist

Baudrate: Ubertragungsgeschwindigkeit, bei TANGO/NANOSTEP typisch 57600
Baud

[Verbinden]

[Baud Rate Erkennung]

Bei Start automatisch verbinden:

Protokollfenster anzeigen:

Beim Verbinden nach ETS suchen:

Einstellungen auslesen:

Einstellungen setzen:

Programm verbindet sich mit der Steuerung am
gewahlten COM Port

Programm verbindet sich mit der Steuerung am
gewahlten COM Port, findet Baudrate selbst

Beim Programmstart wird die Verbindung automatisch
mit den zuletzt verwendeten Einstellungen hergestellt

Es wird ein Zusatzfenster gedffnet, in dem man die
Kommunikation zwischen Programm und Steuerung
mitverfolgen kann. Ein Speichern des Protokolls ist
ebenfalls moglich. Es kann auch bei bereits aktiver
Verbindung jederzeit im [Verbinden] Dialog ein und
ausgeblendet werden.

Beim Verbinden mit der TANGO/NANOSTEP wird diese
aufgefordert, den ETS Bus abzuscannen. Damit ist
sichergestellt, dass die ETS Daten der aktuell
angeschlossenen Achsen angezeigt und verwendet
werden.

Beim Verbinden werden die Parameter aus der
TANGO/NANOSTEP ausgelesen (empfohlen).

Beim Verbinden werden die momentan in der
SwitchBoard.ini gespeicherten Parameter an die
TANGO/NANOSTEP Ubertragen (nicht permanent
gespeichert).
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2.2 Dialog ,,Manuelles Fahren*

SwitchBoard 1.51 - Manuelles Fahren
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Ubersicht

Ausfihren von Fahrbefehlen.

Der Abbruch eines laufenden Fahrbefehls kann Uber die STOP Taste oben rechts im
Programmfenster oder Uber die ESC Taste auf der PC-Tastatur erfolgen.

Die der PC-Tastatur zugewiesenen Funktionstastenbefehle (F2-F12) kdnnen hier ausgeflhrt
werden. Weitere Informationen unter Einstellungen [SwitchBoard] — [PC Funktionstasten].

Rechts im Fenster ist eine Joystick Taste abgebildet. Mit dieser kann das angeschlossene HDI
Bedienelement aktiviert (griin) bzw. deaktiviert werden.

Hinweis: Beim Auslesen der TANGO/NANOSTEP Konfiguration ist der Ubertragene Joystick
Modus Parameter dann méglicherweise abweichend zum voreingestellten Wert.
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Achs-Status Anzeige: Aktive Endstufen sind griin dargestellt, deaktivierte Endstufen in grau.
Ein Fehlerzustand wird rot gekennzeichnet. Reihenfolge: [X][Y][Z][A].

[ [P 6

Motorendstufe aktiv, Closed Loop an und aktiv

Motorendstufe aktiv, Closed Loop an, Regelung momentan inaktiv (z.B. wegen Endschalter)
Motorendstufe aktiv

Motorendstufe deaktiviert

Motorendstufe abgeschaltet (stromlos)

Fehler, Motorendstufe ist aus

Achse ist nicht verfugbar

Kalibrierstatus: CAL und RM noch nicht ausgeflhrt (keine Hardwarelimits/Nullpunkt angelernt)
Kalibrierstatus: CAL wurde ausgefiihrt

Kalibrierstatus: RM wurde ausgefiihrt

Kalibrierstatus: CAL und RM wurden ausgefihrt

Positionsanzeige rechts unten: Bei Anschluss eines Messsystems kann zwischen Anzeige der
Motorposition oder der gemessenen Geberposition umgeschaltet werden. Sind Geber
vorhanden, wird die Taste [Geber Pos] eingeblendet. Die graue LED links neben der
Positionsanzeige ist dann grin (dunkelgrin bedeutet Geberposition verfugbar, hellgrin
bedeutet Geberposition wird momentan angezeigt. Grau bedeutet, dass keine Geberposition
verflgbar ist).

Aktiv Kontrollkastchen X,Y,Z,A: Achsen flr die Verwendung durch SwitchBoard freigeben /

sperren. Z.B. um Achsen vor ungewollten Fahrbefehlen
bzw. CAL oder RM zu schitzen. Hat keine Auswirkung auf
die TANGO/NANOSTEP Parameter.

Position: Positionswert fir Fahrbefehl [Absolut], [Relativ] oder [Pos. setzen].
Positionieren: Befehl wirkt sich nur auf die [Active] gewahlten Achsen aus.

- Absolut: Links eingegebene Position(en) absolut anfahren.

- Relativ: Links eingegebene Position(en) als relativen Schritt fahren.

- Center: Achsen X und Y fahren zur Mittenposition (CAL+RM nétig).

- Home: Anfahren der Home Position (0,einstellbar mit [Home Pos] Taste).

- CAL: Es wird eine Fahrt in die Null-Endschalter gestartet. Abbruch durch

erneutes Drlcken der Taste bzw. durch Stop. Der Ablauf kann in
[CAL/RM Ablauf] festgelegt werden.

- RM: Es wird eine Fahrt in die End-Endschalter gestartet. Abbruch durch
erneutes Drlcken der Taste bzw. durch Stop. Der Ablauf kann in
[CAL/RM Ablauf] festgelegt werden.

- CAL/RM Ablauf: Festlegung des Ablaufes bei Betatigen von [CAL] oder [RM]

Reihenfolge (max. 4 Schritte 1...4: gleichzeitige, mehrfache und oder
aufeinander  folgende  Kalibrierfahrten  mdglich) sowie der
Kalibriergeschwindigkeit und Beschleunigung, die beim Betatigen von
[CAL] bzw. [RM] verwendet werden soll.
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Setzen/Lesen:

- Pos. setzen:

- Nullpunkt:

- Edit Home:

- Pos -> Home:

Joystick
Funktionalitat:

[Key]

[Konstant]

[Schritte]

INI-Datei Option
,AnyKey*

(Abhangig von den Aktiv Kontrollkastchen X,Y,Z,A):

Die aktuelle Steuerungsposition wird auf die in den Positionsfeldern
stehenden Werte gesetzt (auch ungleich Null).

Die aktuelle Steuerungsposition wird auf Null gesetzt.

Eingabe der Home Position, auf die mit der entsprechenden Taste
[Home] gefahren werden soll (es erscheint ein Eingabefenster).

Die aktuellen TANGO/NANOSTEP Positionswerte werden als Home
Position ins SwitchBoard Ubernommen (nur die mit [Aktiv] Haken
versehenen Achsen, siehe Beschreibung der [Aktiv] Kontrollkastchen.)

Die Richtungspfeile kdnnen mit der Maus oder der Tastatur (Cursor-
und NUM Block) betatigt werden. Es kann kontinuierlich oder in
Einzelschritten gefahren werden. Geschwindigkeiten u. Schrittweiten
sind in den Eingabefeldern rechts neben den Pfeiltasten einstellbar.

Freigabe der Tastatur (Cursor- und NUM Block) fir die Tasten-
Joystick Funktion.

Hinweis: In diesem Dialog ist dann keine Zahleneingabe (ber den
NUM Block mehr mdglich. Die Tastenbetatigung flhrt zum Verfahren
der Achsen.

Fahren mit konstanter Geschwindigkeit solange die Taste betatigt ist.

Pro Tastendruck wird ein Schritt gefahren.

Der SwitchBoard.ini Eintrag AnyKey in der Rubrik [DLG\1] kann mit
einem Editor modifiziert werden:

AnyKey=0 --> AnyKey Funktion aus / normale Cursor-Funktion
AnyKey=1 --> Beliebige Taste fahrt X positiv (wie Cursor rechts)
AnyKey=-1 --> Beliebige Taste fahrt X negativ (wie Cursor links)
AnyKey=2 --> Beliebige Taste fahrt Y positiv (wie Cursor auf)
AnyKey=-2 --> Beliebige Taste fahrt Y negativ (wie Cursor ab)

Die Funktion ist aktiv, wenn die Key Taste betatigt ist. Ein
entsprechender Warnhinweis wird in der Joystick-Uberschrift
eingeblendet.

Ein Betatigen der Tasten a-z, 0-9, ... mit Ausnahme der
Sonderfunktionen (wie z.B. Shift, TAB, F, Cursor, ...) fihrt zum
gleichen Verhalten wie die gewlinschte Cursor-Taste.

SwitchBoard.ini Eintrag:

[DLES1]
CUrJoykeys=0

Cur‘JDEﬁpe{L
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2.3 Dialog ,,Befehlseingabe*“

SwitchBoard 1.51 - Befehlseingabe

- Kommandosz

Positions-Lizte
1/0
Trigger
Snapshaot
-1 Einstellungen
—|- &chzen
+- [1]#-bchee
4 [2] V-hchze
4 [3] Z-hchze
HDI Gerate
Clozed Loop
120 Funktiohen
+]- SwitchBoard
Daten synchronigieren
-I- Diagnose
HDI
Geber
Yerbinden
Info

[ COM3: 57600 B aud

Befehlzeingabe

|?pos W ﬂ Senden » @

Timeout [mz]: 1000 Lese Poz

v Befehle mitschreiben

Hille [F1] |

Beenden

Fratakollfenster

pos X

Speichern
Clear all

Clear zel

Service
Prirnt

i el

| /| == BEm

Geber Poz

TANGO-DT-5, Yersion 1.57, Apr 17 2012, 1212:02

Ubersicht

Senden von Befehlen an die TANGO/NANOSTEP (iber eine Kommandozeile.
Séamtliche Befehle der TANGO/NANOSTEP kénnen hier ausgefihrt werden.

Die Befehle kdnnen der Dokumentation Nanostep_Instruction_Set.pdf enthommen werden.
Die zuletzt gesendeten Befehle sind Uber die Dropdown Funktion der Kommandozeile

zuganglich.

Die Positionsanzeige rechts unten wird nicht automatisch aktualisiert, siehe [Lese Pos].

Befehlseingabe:

[Senden>]

Befehle mitschreiben:

Timeout:

Direkte Eingabe eines TANGO/NANOSTEP Befehls. Der Befehl wird
erst beim Betatigen der Eingabetaste (Enter) bzw. der [Senden>]
Taste

zur Steuerung Ubertragen.

Eingegebenen Befehl an die TANGO/NANOSTEP senden.

Der gesendete Befehl wird im Protokollfenster mit protokolliert.
Maximale Wartezeit auf Rickantwort der Steuerung.

Fahrbefehle wie moa oder mor liefern erst nach einiger Zeit eine

Rickantwort. Will man diese Protokollieren, so muss hier eine
geeignete Wartezeit eingegeben werden. Angabe in Millisekunden.
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[Lese Pos] Positionsanzeige (rechts unten) manuell aktualisieren.
[Speichern] Protokollfenster-Inhalt in einer Textdatei speichern.

[Clear all] Gesamten Protokollfenster Inhalt I6schen.

[Clear sel] Markierte Zeile des Protokollfensters I6schen.

[Service Print] Sendet das TANGO/NANOSTEP Service Kommando zur Ausgabe

servicerelevanter Steuerungsdaten.

Protokollfenster: Zeigt die Antwort der Steuerung und, falls [Befehle mitschreiben]
aktiviert ist, zusatzlich den gesendeten Befehl an.
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2.4 Dialog ,,Maander*

SwitchBoard 1.51 - Maander.
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FI
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+]- SwitchBoard . _—
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HDI |
Geber
Yerbinden
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Iv Status und Position anzeigen |:|
[ m-Befehl venwenden [schnel) Im
[ Auf Startposition zuriickfakren
[ Endlos-Schleife
[ COR3: 57600 Baud TAMGO-DT-5, Werzion 1.57, Apr 17 2012, 1212:02
Ubersicht

Ausfuhren von Maanderfahrten. Mehrere Optionen stehen zur Verfligung.

Achs-Status Anzeige: Aktive Endstufen sind grin dargestellt, deaktivierte Endstufen in grau.
Ein Fehlerzustand wird rot gekennzeichnet. Wird nur wahrend aktivem Maander eingeblendet.

Position Anzeige: Wird nur aktualisiert, wenn die Option Status und Position aktiviert ist.

Standard/Unidirektional: Der Standard-Maander durchlduft die Schritte in beide X-
Richtungen,
der unidirektionale Maander féhrt zurlck und durchlduft die
Positionen in einer Richtung (Zeilenweise). Es kann eine
Startposition B angegeben werden, von der aus jede die Zeile
angefahren wird.

Pause: Nach jeder Position wird die Achse flr die angegebene Zeit
angehalten.

Einzelschritt mit Tasten: Die Pfeiltaste [>] neben der [Mdander Starten] Taste ist aktiviert.
Der Maander kann damit im Einzelschritt vorwarts durchlaufen
werden.

I/0Os zuweisen: Das Anfahren der Positionen kann durch externe Ereignisse
ausgeldst werden, wie z.B. Driicken einer Joysticktaste oder Pegel
/ Flanke eines 1/O Signals. Der Triggerausgang kann bei Erreichen
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X /Y Achsen tauschen:

Joystick verwenden:

Status und Position:

m-Befehl verwenden:

Auf Startposition:

Endlos Schieife:

[Maander Starten]

[Maander Anhalten]

[Maander Abbruch]

Z Stacks:

einer Position ebenfalls angesteuert werden.
Der Maander wird um 90 Grad gedreht ausgeflhrt.

Der Joystick (bzw. das HDI Gerét) sollte wahrend der Maanderfahrt
deaktiviert sein, insbesondere bei Verwendung des m Befehls. Hier
kann es zu Positionsverschiebungen kommen, da die
Positionierung relativ erfolgt und sich kleine Abweichungen durch
das Bedienteil summieren kdnnen. Wenn moglich den Haken hier
nicht setzen.

Nach jedem Schritt werden die Position und der Status aus der
TANGO/NANOSTEP ausgelesen. Bei RS232-Schnittstellen kann
die Abfrage aufgrund der niedrigen Datenrate leichte
Performanceverluste hervorrufen.

Bei niedriger Datenrate kann die Ubertragung der Positionsdaten
pro Schritt zu Performance-EinbuBen flhren.

In diesem Fall kann mit dem m Befehl Positioniert werden, der
einmalig die Strecke vorgibt und danach mit senden von m diese
Schritte beliebig oft ausldst. Das Bedienelement (siehe Joystick
verwenden) sollte hierbei deaktiviert sein.

Nach Beenden des Maanders wird auf die Anfangsposition zuriick
gefahren.

Der Maander wird endlos wiederholt (bis vom Benutzer beendet
oder abgebrochen). Bspw. zur Demonstration oder fur Dauerlaufe.

Taste aktivieren: Start des Maanders, Taste bleibt betétigt
Taste deaktivieren: Aktuelle Bewegung wird zu Ende gefihrt und
dann beendet.

Aktuelle Bewegung wird zu Ende gefuhrt, dann halt bis Taste
wieder freigegeben.

Bewegung wird sofort angehalten, Maander beendet

Ein M&ander in mehreren Z-Ebenen ist mdoglich.

Hierflr muss die Anzahl der Schritte in Z > 0 gewahlt werden.

Nach Beendigung des XY Maanders und Ruickkehr zur
Startposition wird die nachste Z-Position angefahren und der
Maander erneut ausgefihrt.

Die Lange der Schritte in Z gibt die relative Verschiebung der Z-
Ebene pro Scan an. (Wird diese auf 0 gesetzt fahrt der Maander
entsprechend n-mal in der gleichen Z-Ebene.)

Hinweis: Das HDI Bedienelement sollte bei Maanderfahrt, zumindest wenn der m-Befehl
gewahlt ist, deaktiviert sein: In diesem Falle die Option [Joystick verwenden] nicht benutzen.
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2.5 Dialog ,,Positions-Liste

SwitchBoard 1.51 - Positions-Liste

-|- Kommandosz Lizten-Optiornen
Maruelles Fakiren br | % ¥ Z A —
Befehlzeingabe Zeie einfiigen
b Sander &ktuelle Pos. einfiigen
1/ Zeile [gzchen >
Trigger Hilfe [F1)
Snapshot Alles lazchen
-- Einstellungen Beenden
T Achsen Laden ‘ Speichem |
1]#-Ach
t {2}\@‘;22 Fahbefehls
4. [3] Z-hchse [ “on Zeile Nr.
HDI Gerdte [~ BisZeie Mr. T
Clozed Loop
10 Furktionen [ Endlos Loop 10
+|- SwitchBoard [ Relativ Pas.
Daten synchronigieren
-I- Diagnose Count =10 i
HO D
Geber
{ . 1000.000
Verbinden e D
Info {* Einzelechritt mit <> Tasten
% 4 I
Starten ‘ | Im
[ COR3: 57600 Baud TAMGO-DT-5, Werzion 1.57, Apr 17 2012, 1212:02
Ubersicht

Verwalten und Ausfiihren von Positionslisten.

Positionslisten kdnnen erzeugt, modifiziert und als PositionList (.tpl) Datei gespeichert und
geladen werden. Die Positionsliste wird in SwitchBoard abgearbeitet.

Anlegen einer Liste:

Die gewilinschte Anzahl Zeilen einfigen und diese dann editiert.

Oder aktuelle Positionen aus der TANGO/NANOSTEP Ubernehmen (manuelles Anlernen).
Sonderfunktion fir Snapshot:

Ist die Snapshot Funktion der TANGO/NANOSTEP aktiviert, so erhalt man Uber die rechte
Maustaste ein Meni zum Auslesen und Senden der Snapshot Array Positionen.

Achs-Status Anzeige: Aktive Endstufen sind grin dargestellt, deaktivierte Endstufen in grau.
Ein Fehlerzustand wird rot gekennzeichnet.

[Zeile einfligen] Flgt eine Zeile hinter der aktuell markierten Listenposition ein.

[Aktuelle Pos. enfligen] Fligt eine Zeile mit den momentanen Steuerungspositionen hinter
der aktuell markierten Listenposition ein.

[Zeile 16schen] Loéscht die aktuell markierte Zeile.

[Alles I6schen] Léscht die gesamte Liste.
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[Laden]

[Speichern]

Von Zeile:

Bis Zeile:

Endlos Loop:

Relativ Pos.:

Zahl unter den
Eingabefeldern:

[Count = 0]

Pause:

Einzelschritt mit Tasten:

[IVO Options]

[Starten]

[Anhalten]

[Abbrechen]

Offnen einer TANGO/NANOSTEP Positionsliste (.tpl).

Alternativ auch Uber Drag&Drop ins SwitchBoard Fenster.
Speichern der aktuellen Liste als TANGO/NANOSTEP
Positionsliste (.tpl).

Ausfihrung beginnt ab der angegebenen Zeilennummer,
die Zeilen davor werden nicht verwendet.

Ausfihrung endet an der angegebenen Zeilennummer,

die Zeilen danach werden nicht verwendet.

Ist Endlos Loop angehakt, wird die Liste so lange wiederholt
durchlaufen bis die Abbruch-Taste betatigt wird.

Ist Endlos Loop nicht angehakt, wird die Liste entsprechend der im
rechts daneben stehenden Feld eingetragenen Zahl ausgefiihrt

(1 --> 1 Durchlauf, 2--> 2 Durchlaufe, usw.).

Die in der Liste angegebenen Positionen werden als Relative
Fahrwege behandelt, sonst als Absolute Positionen.

Loop Zahler, der die Anzahl der abgearbeiteten Listendurchlaufe
zahlt. Er wird beim Starten des Programmes, durch Laden einer
Positionsliste oder die Count=0 Taste auf null gesetzt.

Loop Zéahler auf null setzen.

Nach jeder Zeile wird die angegebene Zeit in Sekunden gewartet.

Die Pfeiltaste neben der Starten Taste ist aktiviert. Die Liste kann
damit im Einzelschritt vorwarts durchlaufen werden.

Diese Funktion wird momentan nicht unterstitzt.

Die Positionsliste wird abgefahren, Taste bleibt betatigt.

Die Liste wird entsprechend der im Loop Feld eingetragenen Zahl
ausgefihrt. Standard=1x. Bei Aktivieren der Endlosfunktion wird die
Liste bis zum Abbruch wiederholt.

Betatigte Taste l6sen: Aktuelle Bewegung wird zu Ende geflhrt,
dann beendet.

Aktuelle Bewegung wird zu Ende geflhrt, dann halt bis Taste
wieder freigegeben.

Bewegung wird sofort angehalten, die Abarbeitung der Liste
beendet.
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2.6 Dialog ,,I/0” - Ansteuern der Eingabe / Ausgabe Funktionen

SwitchBoard 1.51 - [0

-|- Kommandosz
Manuelles Fahren
Befehlzeingabe
b dander
Positiohz-Lizte

Trigger
Snapshat
-1 Einstellungen
—|- &chzen
+- [1]#-bchee
4 [2] -hchze
4 [3] Z-hchze
HDI Gerate
Clozed Loop
140 Funktiohen
+]- SwitchBoard
Daten synchronigieren
-I- Diagnose
HDI
Geber
Yerbinden
Info

[ COM3: 57600 B aud

EEX
igitale Eingange igitale Auzgange

Digitale Eingal Digitale Auzga Al 10
! 0 "o
= 12 IE 12 Analog O 0.00
1 1
% i :: i [~ Logarithmic
i 5 mE Hilfe: [F1]
N e Analog 1: n.oo
E 7 [ 1 Beenden
N [ Logarithric
H >
i 10 Analogausgang setzen |
! il
= 12 Analogeing. O

13
! 14
! 15
B Analog Eingange pollen
% 17 Analog Eingange lesen D

18
| BE i
E 21 IM HEHEBNE 0

22 1 2 3
i 7 120 Wamen andern | auT m m B = |:|

| i

‘ | Dig. Einganage pallen

‘ | Dig. Eingange lesen |

TANGO-DT-5, Yersion 1.57, 4pr 17 2012, 1212:02

Ubersicht

Setzen und Lesen der TANGO/NANOSTEP Ein- und Ausgéange.

Je nach Steuerungstyp bzw. Konfiguration stehen verschiedene Digitale und analoge Ein- und
Ausgange zur Verfligung. Z.B. am AUX-1/O Stecker oder den |O-Erweiterungen 101, 102.

Digitale Eingéange:

[Dig. Eingéange Pollen]

[Dig. Eingédnge lesen]

Digitale Ausgéange:
Relais:

[Dig. Ausgange Setzen]

[IO Namen é@ndern]

101 /102 Erweiterung: Zustandsanzeige der Eingange
(grun=aktiv)

Sténdige Aktualisierung der Eingangssignalzustande

Einmaliges Lesen der Eingangssignalzustande pro Tastendruck

IO1 /102 Erweiterung: Setzen der digitalen Ausgange
Relais der 102 schalten (optionale Funktion der 102)
IO1 bzw. 102 Ausgangszustande setzen (Hinweis: die Ausgange

werden bei Veranderung eines Bits automatisch aktualisiert)

Die Bezeichnung der Digitalen 1/0O Kanéle kann hier individuell
angepasst werden.
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Analoge Ausgéange:

Logarithmc:

Analoge Eingange:
[Analog Eingange Pollen]

[Analog Eingénge lesen]

Digital IN:

Digital OUT:

Die beiden Analogausgénge des optionalen AUX /O Steckers
kénnen a) Uber den Schieberegler oder b) das Eingabefeld von
0...100% Aussteuerung gesetzt werden. Der Schieberegler
aktualisiert den Analogkanal beim Verschieben automatisch, das
Eingabefenster wird erst nach Betatigen der Taste
[Analogausgang setzen] Gbernommen.

Die Schieberegler beider Analogwerte kénnen auf logarithmische
Kennlinie gesetzt werden. Dadurch erhéht sich die Auflésung im
unteren Wertebereich. Beispielsweise fir Beleuchtungssteuerung.

Der Analogeingang des optionalen AUX I/O Steckverbinders
Standige Aktualisierung des Signalwertes

Einmaliges Lesen des Signalwertes pro Tastendruck

Digitale Eingange des optionalen AUX I/O Steckverbinders:
0 = Pin 1 TAKT_IN (ggf. nicht verflgbar)

1=Pin2V/RIN

2 =Pin 3 STOP

3 = Pin 4 SNAP_SHOT2

Digitale Ausgénge des optionalen AUX I/O Steckverbinders:

0 = Pin 5 TAKT_OUT (& LED100, ggf. von Triggerfunktion belegt)
1 =Pin 6 VR_OUT

2 =Pin 7 SHUTTER_OUT

3 = Pin 8 TRIGGER_OUT (ggf. von Triggerfunktion belegt)
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2.7 Dialog ,,Trigger” - Optionaler Trigger Ausgang

SwitchBoard 1.51 - Trigger,

Z- Kommandos Trigger todus Infa
::::E;nﬁue-s Fa;ren Y & & @_‘
efehlzeingabe
M 5ander Modus: a §
Positiohz-Lizte
140 Trigger Funktion Trigger Signalauzgang
Trigger Hilfe [F1]
Snaphot + Trigger ab Startposzition [+ Pin TRIGGER OUT [Standard)
. " Trigger ab halber Triggerdistanz [ Pin TAKT OUT & LED10Q e
-- Einstellungen i : eenden
" Periodisches Ausgangssignal o)
—|- &chzen i i
4 [1]%-Achse " Manuelle Triggerauslosung '
© [2]T-bohse " Trigger bei Position emreicht ;
4 [3] Z-hchze
HDI Gerate

Clozed Loop Richtunger: — | -t Polaritat: o

140 Funktiohen

+- SwatchBoard . Trigger Parameter Trigger Parameter
| Diag::f:esynchmnlsmren ek - Iidﬂ e
HDI Bezugzachse: whchee - 0 s |:|
VEIEiT::;n Distanz: ’w mm Ii'IUU Hz [l
Info Pulsbreite: 40 ps
Frequenz: 2500 Hz D
F.ompenzation; ’79 i3 Alzlezen | Setzen ‘ Speichern| |:|
Trigger Freigabe tanual Trigger Trigger Ersignizzahler
TRIGGER EIM | ’70 READ SET
[H COR3: 57600 Baud TANGO-DT-5, Version 1.57, Apr 17 2012, 1212:02
Ubersicht

Konfiguration des Trigger Signals - TANGO/NANOSTEP Trigger Ausgang.

Der gewahlte Modus wird grafisch in der Modus Info oben rechts im Fenster angezeigt.

Die Trigger Funktion (Modus) kann entweder direkt Uber die Modus-Nummer aus der
Befehlssatzdokumentation oder Uber die verschiedenen Auswahltasten (Trigger ab Startposition

etc., Richtungen und Polaritét) eingestellt werden.

Bei direkter Eingabe der Modus-Nummer werden die Auswahltasten entsprechend gesetzt.
Bei Verwendung der Auswahltasten wird die Modus Nummer entsprechend aktualisiert.

Der Trigger Signalausgang ist nicht in der Modus-Nummer hinterlegt und muss zuséatzlich
gewahlt werden (die verwendeten Pins und die Funktion des zweiten Trigger Ausgangs).

Die Einstellungen kénnen aus der TANGO ausgelesen, gesetzt sowie gesetzt und gespeichert
werden.

Zum Testen der Triggereinstellungen stehen die Funktionen zur Triggerfreigabe, manuellen
Triggerauslésung und der Zugriff auf den Ereigniszahler zur Verfugung.

Bedienungsanleitung SwitchBoard_MS_120821 Seite 18 von 42



Dokumentation

SwitchBoard

Trigger

Modus:

Trigger Modus anhand Nummer, wie im Befehlssatz dokumentiert

Oder optional Uber Trigger Funktion

- Funktion:

- Richtungen:

- Polaritat:

Trigger Signalausgang
- Pin TRIGGER_OUT:

- Pin TAKT_OUT
& LED100:

Trigger Parameter

- Gebersignal:

- Bezugsachse:
- Distanz:
- Pulsbreite:

- Frequenz:

1) Trigger Ausgabe ab Startposition in festen [Distanz] Abstanden
2) Trigger Ausgabe ab halber [Distanz] in [Distanz] Abstanden

3) Permanente periodische Ausgabe einer festen Frequenz

4) Uber TANGO/NANOSTEP Befehl das Triggersignal manuell
auslésen

5) Trigger Ausgabe bei Position Erreicht (Ende eines Fahrbefehls)

Trigger beim Vorwarts- oder Rickwartsfahren oder bidirektional

Trigger Signalausgang aktiv high oder aktiv low

Verwenden des Standard Trigger Ausgangs

Verwenden des zweiten Trigger Ausgangs. Je nach Ausfihrung der
TANGO/NANOSTEP stehen folgende Optionen zur Verfligung:
Zweiter Trigger 1:1 = Zweites Signal genau wie das Erste
Prazise Pulsbreite = hochgenauer Parameter (ber trigbwidth
Prazise Verzégerung= hochgenaue Flankenverzdgerung
trigbdelay
Prazise Frequenz = hoch aufgel6ste Frequenz Uber trigbf
Hinweis: Die optional erhéltliche LED Mikroskopbeleuchtung
LED100 verwendet standardméaBig diesen zweiten Ausgang.

Positionsabhangiger Trigger wird vom Gebersignal abgeleitet
(tatsachliche Position der Achse). Die gewahlte Triggerachse muss
sich im Closed Loop befinden.

Achse auf dessen Position sich der Trigger bezieht
Positionsdifferenz der Triggersignale

Dauer des Triggerpulses in Mikrosekunden (Schrittweite = 40ps)

Ausgabefrequenz fir den Modus Feste Frequenz
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- Kompensation:

- Praz. Pulsbreite:
- Praz. Verzég.:

- Praz. Frequenz:
- Delay+Width:

[Auslesen]

[Setzen]
[Speichern]

Kompensation von Signallaufzeiten des Triggersignals (Delays in
der Signalkette). Die Kompensation l6st das Triggersignal um die
angegebene Zeit friher aus, d.h. bevor die Triggerposition erreicht
wird.

Dies ist insbesondere bei bidirektionalen Scanvorgéangen hilfreich,
um einen kammartigen Versatz der Zeilen zu unterdriicken.

TAKT_OUT & LED100: Wert flr die Prézise Pulsbreite
TAKT_OUT & LED100: Wert fur die Prézise Flankenverzbgerung
TAKT_OUT & LED100: Wert flr die Prézise Frequenz

TAKT_OUT & LED100 mit PCI-E basierten TANGOS:

Im 1:1 Modus kann das zweite Triggersignal verzégert (oberes
Eingabefeld) mit individueller Signallange (unteres Eingabefeld). Ist
der untere Wert (Delay) auf 0 gesetzt, ist das Signal identisch zum
ersten Triggerausgang. Die Delay+Width Werte kdnnen nur
gesetzt, jedoch nicht gespeichert oder gelesen werden.

Triggereinstellungen aus der TANGO/NANOSTEP lesen (auBer
Delay+Width)

Triggereinstellungen an die TANGO/NANOSTEP Ubertragen
Triggereinstellungen an die TANGO/NANOSTEP Ubertragen und
Programmieren

Funktionen zum Test bzw. zur Bedienung des Triggers

Trigger Freigabe:

Trigger manuell
ausldsen:

Trigger Ereigniszahler:

Trigger global freigeben bzw. sperren
Im manuellen Trigger Modus: Das Triggersignal manuell auslésen
Anzahl der ausgeldsten Triggerpulse aus der TANGO/NANOSTEP

lesen oder den Z&hlerstand verandern (READ/SET, beliebiger
Wert, typisch: Set 0).
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2.8 Dialog ,,Snapshot” - Optionaler Triggereingang

SwitchBoard 1.51 - Snapshot

—- Kommandoz Shapzhat Setup
Manuellels Fahren Mode
Befehlzeingabe
b Eander |D: Capture Pogitions with F2 [default) j D aten auslesen
Positions-Lizte
1/0
Trigger
Snapshat 10 .
. Einstellngen T L)L | e D aten programmigren Beenden
—|- &chzen
+- [1]#-bchee
4 [2] V-hchze
4 [3] Z-hchze
HDI Gerate
Clozed Loop
140 Funktiohen
+]- SwitchBoard
Daten synchronigieren
-I- Diagnose
HDI
Geber
Yerbinden
Info

Transfer

Active Polarity Debounce Filter Blelizm srlezm Hiffe [F1)

igle

| /| == BEm

Geber Poz

[ COM3: 57600 B aud TANGO-DT-5, Yersion 1.57, Apr 17 2012, 1212:02

Ubersicht

Konfiguration der Snapshot Funktion - TANGO/NANOSTEP Trigger Eingang.

Mode Snapshot Modus
Active Polarity Signalpolaritat: Aktiv high oder aktiv low
Debounce Filter Entprellung: Zeit in Millisekunden (Typisch 10)

Bei Verwendung von digitalen Signalen Gber 1/0O kann der Wert zur
schnelleren Signalverarbeitung auf 0 gesetzt werden.

[Daten auslesen] Snapshot Einstellungen aus der TANGO/NANOSTEP auslesen
[Daten setzen] Snapshot Einstellungen an die TANGO/NANOSTEP senden

[Daten programmieren] Snapshot Einstellungen an die TANGO/NANOSTEP senden und
darin speichern

Hinweis:
Das Auslesen bzw. Ubertragen des Snapshot Arrays kann (iber die [Positionsliste] erfolgen.
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2.9 Dialog ,Einstellungen — Achse“

SwitchBoard 1.51 - [1] X-Achse

- Kommandos
Manuelles Fahren
Befehlzeingabe
M aander
Fositiong-Liste
140
Trigger
Snapshot

-- Einstellungen

—|- dchzen

+- [2] TAchse
+- [3] Z-hchee
HDI Gerate
Clozed Loop
1/0 Funktionen
+|- SwitchBoard
D aten synchranizieren
-I- Diagnoze
HDI
Geber
Yerbinden
Info

[ COM:3: 57600 Baud

Acheparameter
Achee:
M aleinheit:

Achz Richtung:
Extended Mode:

Spindel Steigung:

Getiebe Faktor:

Modulo Mode:

Geschwindigkeit:

Sichere Gesch.:

Beschleuniguna:
Mothalt Beschl.:

Accel Function:

Maove Delay:

Move Pause:
Backlash:

Dm0 Aufliozung:

TAMGO-DT-5, Version 1.57, Apr 17 2012, 12:12:.02

[ Umgekehrt
[ Aktiviert

1.000
1.000

0 Linear-tck =

10.000
10.000

0.20
1.00

[~ S-Curve

813200

(1]
(2]

mirn

1in

s

s

m/'s
mdsf

ms
ms
purm

AU

1.00 4
o0 %

Fied. Werzogerung: 0 me

0 x

200 A
a

Endzchalter »

Achse auslezen

Einstellungen
setzen

Eirstellungen
programmieren

Achze Kopieren

Zurickzetzen

B = == =

Hilfe [F1)

Beenden

I

Geber Poz

Ubersicht

Anzeigen Einstellen und Verwalten der Achsparameter. Es wird jeweils eine Achse angezeigt.

Um die Einstellungen in die TANGO/NANOSTEP zu Ubernehmen, missen diese zur Steuerung

Ubertragen

werden.
TANGO/NANOSTEP senden

Es gibt

zwei

Maoglichkeiten:

jedoch nicht permanent

[Einstellungen
speichern oder

setzen],

d.h. zur

[Einstellungen

programmieren], d.h. zu Ubertragen und permanent in der TANGO/NANOSTEP zu speichern.

Einstellungen die gleichzeitig auf alle Achsen wirken - wie z.B. der Extended Mode, Delay und
Pause - sind Uber die X-Achse Einstellbar und bei den Gbrigen Achsen ausgegraut.

Die Einstellungen kénnen im Menlpunkt [Daten synchronisieren] auf einem Datentrager

gespeichert werden.

Die Einstellungen der Endschalter befindet sich in einem Unterment der Achseinstellungen.

Achse:

MaBeinheit:

Motor

-an

- deaktiviert
- aus

Dim Einstellung der Achse (mm, um etc.)

(Standard),
(bestromt jedoch fir Fahrbefehle gesperrt) oder
(stromlos, Motorendstufe abgeschaltet)
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Achs Richtung:

Extended Mode:

Spindel Steigung:

Getriebe Faktor:

Modulo Mode:

Accel Function:

Motor Strom:

Reduzierung:

Red. Verzégerung:

EcoMove Level:

Motor Schritte:

Motor Tabelle:

Move Delay:

Move Pause:

Richtung der Achse umkehren

(Die Endschalterzuordnung wird automatisch angepasst)

Hinweis: Bei korrigierten Achsen wird die Korrektur verworfen, wenn
die Achsrichtung von der Kkorrigierten abweicht, d.h. nachtraglich
verandert wird.

Erweiterter und verbesserter Befehlssatz.
(Ermdglicht u. A. getrennte Einstellung der Joystickgeschwindigkeit)
Hinweis: Unterschiede in der Befehlssatz Dokumentation beachten!

Achsvorschub pro Spindelumdrehung in mm

Optionale Getriebe-Untersetzung (Beispiel: 3 = 3 Motorumdrehungen
entsprechen einer Achsumdrehung)

Modi fiir Drehachsen (kirzester Weg, nur positiv oder nur negativ etc.)

Beschleunigungsrampe flr Positionierbefehle [moa, mor, moc, m]:

- Trapez (lineare Beschleunigung, Standardeinstellung) oder

- S-Kurve / sin? (meist besseres Verhalten hinsichtlich Resonanzen)
Hinweis: Die Funktion wirkt nicht bei den Befehlen go, speed, cal, rm
etc. sowie den HDI Geraten (Joystick). Hier ist die Beschleunigung
immer linear.

Motorstrom in Ampere

Reduzierung des Motorstroms bei Stillstand, als Prozentwert des
gewahlten Motorstroms (100% = keine Reduzierung). Dient zur
Reduzierung der Verlustleistung bzw. des Warmeeintrags.

Wartezeit nach Anhalten der Achse bis die Reduzierung aktiviert wird.

Reduzierung des Warmeeintrags bei fahrender Achse. Je héher der
EcoMove Level ist, umso weniger Warme (und Vorschubkraft) wird
erzeugt (0%= EcoMove ist deaktiviert, 70%=maximale Reduzierung).
Verfligbar ab TANGO/NANOSTEP Firmware 1.57. Die Verwendung
des EcoMove reduziert die Kraft bei konstanter Geschwindigkeit (nicht
in den Beschleunigungs-/Bremsphasen). Es muss sichergestellt sein,
dass die Kraft noch fiir einen fehlerfreien Betrieb der Achse ausreicht.
EcoMove ist wahrend der Kalibrier- (CAL) oder RM Fahrt deaktiviert.

Schrittauflésung des Motors (z.B. 200 bei einem 1,8° Motor)

Kompensationstabelle fir erhdhte Laufruhe zuweisen. Die Auswahl
erfolgt durch MW flr entsprechend qualifizierte Motoren und
Verdrahtungen (Fabrikeinstellung bei Auslieferung).

Verzégerung eines Positionierbefehls. Der Befehl (moa, mor, etc.)
wird um die angegebene Zeit verzdgert ausgefihrt.
Eine Einstellung qilt fir alle Achsen gleichzeitig.

Verzdgerung nach Abschluss des Positionierbefehls (nach Erreichen
der Endposition). Die Autostatus Rickmeldung @@@ wird
entsprechend verzogert ausgegeben.

Eine Einstellung gilt fur alle Achsen gleichzeitig.
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Backlash: Kompensationswert fir mechanische Umkehrspanne der Achse.

Dim0 Auflésung: Gewlnschte Anzahl der Mikroschritte pro Umdrehung flir MaBeinheit
dim=0, z.B. um Kompatibilitdt mit vorhandener Software herzustellen.
Eine Einstellung gilt far alle Achsen die sich in dim Modus 0 befinden.
Beispiel.: Dim=0, Auflésung=40000 - 40000 = 1 Spindelumdrehung.

[Endschalter >] Zu

den Endschaltereinstellungen der gewahlten Achse gehen

(kann auch Uber das MenU erfolgen).

[Achse auslesen] Die Einstellung der aktuellen Achse wird aus der Steuerung
gelesen und angezeigt.

[Einstellungen setzen] Die Einstellungen werden an die Steuerung Ubertragen (alle).
Bei Fehlern kann ein Protokoll angezeigt werden, wenn diese
Funktion im Dialog [Daten synchronisieren] aktiviert ist. Die
Einstellungen gehen nach Ausschalten der Steuerung verloren.

[Einstellungen programmieren]

Die Einstellungen werden an die Steuerung Ubertragen
(alle) und dort permanent gespeichert. Bei Fehlern kann ein
Protokoll angezeigt werden, wenn diese Funktion im Dialog
[Daten synchronisieren] aktiviert ist.

Hinweis: Soft Limits werden nicht Ubertragen, da dies bei
falschen  Werten zu Problemen  fihren  kann
(Fahrwegeinschrankung). Soft Limits kdnnen wenn
gewlinscht Uber den Soft Limit Dialog gesendet werden
[Limits &ndern] in den Endschaltereinstellungen.

[Zuriicksetzen] Die aktuell angezeigte Achse wird auf die SwitchBoard Grundeinstellung
gesetzt. Es erfolgt keine Ubertragung zur Steuerung.

[Achse kopieren] Die Einstellungen der angezeigten Achse kdénnen fur andere Achsen
oder alle Achsen Ubernommen werden: Es 6ffnet sich ein Menli mit
Kopieroptionen. Dies betrifft sdmtliche Einstellungen der Achse.
Hinweis: Wird die Joystick Funktion [On] auf die 4. Achse A kopiert, so
fahrt diese beim Auslenken von Z mit. Ggf. nach Kopieren diesen
Parameter in A manuell auf [Off] zurlicksetzen.
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2.10 Dialog ,,Einstellungen —» Achse — Endschalter”

SwitchBoard 1.51 - X-Endschalter.

-- Kommandoz Achsparameter 4 Endzchalter
Manuelles Fahren
Befehlseingabe CAL Schalter Typ:  |PLLND active lows
b Sander
Pozitiohz-Lizte Rt Schakter Typ: | UMD active lows = f f
140
i el Hife [F1]
Snapshot CAL Mode: 0 [Default: Zera posi *
-- Einstellungen Beenden
i |
s CAL Bendtigt: [ Bendtigt!
= [1]-Achse CAL/RM Limits: v Aktiviert
#-Endschalter P
L 1 Vachs Soft Limits: ¥ Aktiviert Limits andem
+- [3] Z-Achze
HDI Gerate
Clazed Loop Pos. Dffset CAL: 0.0000 e &chs Setup >
140 Funktiohen ,7
: 0.0000
1. SwitchBoard Foz Offzet Rk: mm
D aten synchronisieren Achse auslesen
2 Di
|aar[|)||:|se Freifahr Geschw.: 05 mmds - D
Eirstellungen
Gieber Cafvel 1.2: | | /s zetzen D
Yerbinden
[ Rmiel 1.2: | | s Einstellungen 0
programmieren
CAL/RM Timeaut: B0 g |:|
Achze Kopieren | GeberPos
Zuriicksetzen
[ COR3: 57600 Baud TAMGO-DT-5, Werzion 1.57, Apr 17 2012, 1212:02
Ubersicht

Anzeigen Einstellen und Verwalten der Endschalterparameter. Es wird jeweils eine Achse
angezeigt.

Um die Einstellungen in die TANGO/NANOSTEP zu tbernehmen, missen diese zur Steuerung
Ubertragen werden. Es gibt zwei Mobglichkeiten: [Einstellungen setzen], d.h. zur
TANGO/NANOSTEP senden jedoch nicht permanent speichern oder [Einstellungen
programmieren], d.h. zu Ubertragen und permanent in der TANGO/NANOSTEP zu speichern.

Die Einstellungen kénnen im Mendpunkt [Daten synchronisieren] auf einem Datentrager
gespeichert werden.

CAL Schalter Typ: Auswahl der CAL Endschalter Schaltlogik (untere Verfahrbereichsgrenze).
Die gewahlte Einstellung wird grafisch rechts neben dem Auswahlfeld angezeigt. Die MW
Standardlogik ist mit * gekennzeichnet.

RM Schalter Typ: Auswahl der RM Endschalter Schaltlogik (obere Verfahrbereichsgrenze).
Die gewahlte Einstellung wird grafisch rechts neben dem Auswahlfeld angezeigt. Die MW
Standardlogik ist mit * gekennzeichnet.
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Tausche CAL<->RM: Zuordnung der Endschalter zur unteren/oberen Verfahrbereichsgrenze
tauschen. Dies ist eine Hardwareeigenschaft der jeweiligen Achse, die sich aus der Mechanik
und Verdrahtung heraus ergeben kann und wird werkseitig vorgegeben.

Warnung: Ist die Zuordnung nicht korrekt gewahlt kann dies zur Beschadigung der Achse
fihren, da die Endschalter nicht erkannt werden.

Hinweis: Ein Umkehren der Achsrichtung per Software (Uber axisdir) dreht die Endschalter
automatisch mit. Es ist keine Anderung an der CAL<->RM Zuordnung nétig.

CAL Mode: Verwendung des Nullpunkts und Verhalten im Closed Loop.
0: Der Nullpunkt der Achse wird am CAL Endschalter gesetzt und auch der Closed Loop
aktiviert

1: Der Nullpunkt der Achse wird am Einschaltpunkt gesetzt und auch der Closed Loop aktiviert
2: Wie 0, jedoch wird der Closed Loop falls verfligbar bereits beim Einschalten gesetzt

CAL Bendétigt: Sperrung der Achse nach dem Einschalten, Fahrbefehle und HDI / Joystick
Ansteuerungen werden nicht ausgeflihrt. Die Freigabe erfolgt nach erfolgreicher Kalibrierung
der Achse CAL. Verfugbar ab TANGO/NANOSTEP Firmware 1.53.

CAL/RM Limits: Wenn aktiviert werden bei CAL und RM die unteren bzw. oberen Soft Limits
(Software  Verfahrbereichsgrenzen) auf die Endschalterpositionen gesetzt. Ist eine
Beeinflussung der Soft Limits durch CAL oder RM nicht gewlnscht, kann diese Option
deaktiviert werden. Dies entspricht dem Inosetlimit 1 Befehl.

Soft Limits: Uber die Taste [Limits &ndern] oder durch Linksklick auf den Schriftzug [Soft
Limits:] 6ffnet sich ein Zusatzfenster, in dem die Limits (Software Verfahrbereichsgrenzen)
angezeigt, editiert und an die Steuerung gesendet werden kénnen.

Hinweis: Die Soft Limits werden beim normalen Senden der Einstellungen an die
TANGO/NANOSTEP nicht mit Ubertragen und auch nicht in der TANGO/NANOSTEP
gespeichert.

Freifahr Geschw.: Diese wird beim Kalibrieren verwendet um die Endposition exakt
festzulegen (Endschalter Herausfahrgeschwindigkeit). Sie sollte deshalb nicht zu hoch gewahit
werden. Die Eingabe erfolgt in User Einheiten. Er wird flr die Steuerung jedoch in einen
Integer-Wert  (siehe calbspeed Befehl) umgerechnet, der 1/100 U entspricht!

CalVel, RmVel: Ab TANGO/NANOSTEP Firmware Version 1.32 kann man den Extended Mode
aktivieren (siehe Nanostep Instruction Set Description fir Unterschiede zum normalen
Betriebsmodus!)

und somit die calvel1,2 / rmvel1,2 Parameter anstelle von vel und calbspeed verwenden.

CAL/RM Timeout: Einstellung des Timeouts fir Kalibrier- (CAL) oder Range Measure (RM)
Fahrten. Abhangig von der Achslange und der Kalibriergeschwindigkeit kann hier die passende
Maximalzeit gewahlt werden bevor ein Timeout-Fehler erzeugt wird.

[Achs Setup >] Zu den Achseinstellungen der gewahlten Achse gehen (kann
auch Uber das Menu erfolgen).

[Achse auslesen] Die Einstellung der aktuellen Achse wird aus der Steuerung
gelesen und angezeigt.
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[Einstellungen setzen]

Die Einstellungen werden an die Steuerung Ubertragen (alle).

Bei Fehlern kann ein Protokoll angezeigt werden, wenn diese
Funktion im Dialog [Daten synchronisieren] aktiviert ist. Die
Einstellungen gehen nach Ausschalten der Steuerung verloren.

Hinweis: Soft Limits werden nicht Ubertragen, da dies bei
falschen Werten Zu Problemen fuhren kann
(Fahrwegeinschréankung). Soft Limits kénnen wenn gewinscht
Uber den Soft Limit Dialog gesendet werden [Limits &ndern] in
den Endschaltereinstellungen.

[Einstellungen programmieren] Die Einstellungen werden an die Steuerung Ubertragen

(alle) und dort permanent gespeichert. Bei Fehlern kann ein
Protokoll angezeigt werden, wenn diese Funktion im Dialog
[Daten synchronisieren] aktiviert ist.

Hinweis: Soft Limits werden nicht Ubertragen, da dies bei
falschen  Werten zu Problemen  fihren  kann
(Fahrwegeinschrankung). Soft Limits kdnnen wenn
gewtlnscht Uber den Soft Limit Dialog gesendet werden
[Limits &ndern] in den Endschaltereinstellungen.

[Zuriicksetzen] Die aktuell angezeigte Achse wird auf die SwitchBoard Grundeinstellung
gesetzt. Es erfolgt keine Ubertragung zur Steuerung.

[Achse kopieren] Die Einstellungen der angezeigten Achse kdénnen fur andere Achsen

oder

alle Achsen Ubernommen werden: Es o6ffnet sich ein MenU mit

Kopieroptionen. Dies betrifft sdmtliche Einstellungen der Achse.

Hinweis: Wird die Joystick Funktion [On] auf die 4. Achse A kopiert, so
fahrt diese beim Auslenken von Z mit. Ggf. nach Kopieren diesen
Parameter in A manuell auf [Off] zurlicksetzen.
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2.11 Dialog ,,HDI Gerate” - Konfiguration des Bedienelements (Joysticks etc.)

SwitchBoard 1.51 - HDI Gerdte

-- Kommandos HDI Allgemein
Manuelles Fahren 1[<] 2[v] 3[£] 4[4]
Befehlzeingabe Modus: 2 [enabled v «
b dander o - - -
Bl unkliar: |2(0n withe = | [2[0nwithe | |20 wihc ~| 000 ~|
1/0 Geschw. [mmds]: | | | | i
Trigger Hilfe [F1)
Snapshat Joystick
- Einstellungen - Beenden
2 Achsen Kennlinie: |D[Ingarithmitﬂ |D[Iogarithmicﬂ |D[Ingarithmicﬂ |D[Iogarithmitﬂ
+ [1]-bchae Jopstick Fenster. [ 14 digt
4 [2] -hchze
51 [3] ZAchsa 0 Tausch: I H
Kew Mode: O[Disabled] ~| T
Clozed Loop
140 Furktionen KeySpeed] [mmds] | 1.000 | 1.000 | 1.000 | 1.000
+- SwitchBoard KeySpeed? [mm/s] | 10.000 | 10000 | 10000 | 10.000
Daten synchronigieren
-I- Diagnose Koax-Trieb / Ergo Drive
HDI I
Geber Faktar [rrrn /LI | 1.000 | 1.000 | 0100
:"':"’i"de" FaktorB [om/J} | 14000 | 14000 | 1.000 i
nfo
Rauschfilter; v Toggle Maode: v |:|
Trackbal |:|
Faktor. | 1.000 | 1.000 | 1.000 | 1.000 e
FAuiltifurketi d
ultifunktionsra A
Travel [mm /UL 1: | 01 2 | oo 3 | 100 |z =|
[ COk3: 57600 B aud TAMGO-DT-5, Verzion 1.57 4pr 17 20012 1271202
Ubersicht

Anzeigen und Andern der Bedienelemente-Einstellungen (HDI).

Die Einstellungen fur samtliche TANGO/NANOSTEP HDI Gerate kann hier vorgenommen
werden.
Das Fenster ist in mehrere Gruppen unterteilt:

¢ Allgemeine Einstellungen die fir jedes Bedienelement gelten
e Einstellungen zum Joystick mit Zusatzfunktionen z.B. zur Helligkeitssteuerung LED100
e Einstellungen fur den ErgoDrive bzw. Koaxialtrieb
e Einstellungen fur den Trackball
e Einstellungen fir Bedienelemente mit Multifunktionsrad (Joystick, ErgoDrive)
HDI Allgemein: Modus: An (2) / Aus (0)
Funktion: Individuelle Freigabe und Richtungsvorgabe (0, 2, -2)
Geschwindigkeit: Im Extended Mode (siehe Einstellungen\Achse) wird
hier die Joystickgeschwindigkeit unabhangig von der Achsgeschwindigkeit
eingestellt. Die Angabe limitiert ebenfalls die maximale Geschwindigkeit
die durch Drehen des Koaxialtriebes, Trackballs oder Multifunktionsrads
erreicht werden kann.
Joystick: Kennlinie: Logarithmische (Standard), lineare oder quadratische

Charakteristik der Joystickauslenkung
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Fenster:
XY Tausch:

LED100:

Key Mode:

Toggle Mode:

KeySpeed:

Totgang des Joysticks in Mittelstellung (14 = +/- 7 digit)
Tausche der Joystick X und Y Achse

LED100 Helligkeit Gber Joystick einstellen.

- mittels F2 und Multifunktionsrad

oder bei Joysticks ohne Multifunktionsrad

- Uber F3 und Auslenkung des Y Hebels

Speichern des aktuellen Wertes Uber gleichzeitig F3+F4

Joystickgeschwindigkeit wird Uber KeySpeed1+2
definiert.

Es kann gewahlt werden, ob KeySpeed1 (slow) oder 2
(fast) als Anfangswert verwendet wird.

Die Umschaltung erfolgt fir X/Y Gber die Joysticktasten
F1 = KeySpeed2 (fast) und

F4 = KeySpeed1 (slow)

Far die Z-Achse mit

F2 = KeySpeed2 (fast) und

F3 = KeySpeed1 (slow)

Optional kann der Toggle Mode gewahlt werden.

Die KeyMode Geschwindigkeiten fir X und Y werden im
Toggle Mode mit Joystick F1 umgeschaltet (schnell,
langsam, schnell, ...), die Z Geschwindigkeit mit F4 (ab
TANGO/NANOSTEP Firmware 1.56).

KeyMode Joystick-Geschwindigkeiten, die Gber dessen
F-Tasten gewahlt werden kénnen:

Joystick F1: Wahlt XY KeySpeed2 /Toggle: XYSpeed1,2
Joystick F4: Wahlt XY KeySpeed1 /Toggle: Z Speed1,2
Joystick F2: Wahlt Z KeySpeed2 /Toggle: -

Joystick F3: Wahlt Z KeySpeed1  /Toggle: -

Koax-Trieb: Faktor: Fahrweg der Achse in [mm] bei einer Umdrehung des Knopfes

FaktorB: Alternativer zweiter Fahrweg der Achse pro Umdrehung
des Knopfes. Z.B. fir ErgoDrive Bedienelement [XY] [Z].

Bei Ausfihrungen mit Multifunktionsrad wie beispielsweise Joystick und
ErgoDrive wird der Weg pro Umdrehung Uber die Multifunktionsrad
Faktoren Nr. 1 (Standardwert) und 3 (alternativer Wert) eingestellit.

Rauschfilter:

Toggle Mode:

Trackball: Faktor:

Sicherer Stillstand in X und Y des Koaxialtriebs bzw.
ErgoDrive (empfohlene Einstellung)

ErgoDrive Modus fir die Tasten [XY] und [Z] Alternative
Geschwindigkeit nur wahrend Betétigung der Taste oder
im Toggle Modus (Umschaltung durch Antippen)

Ubersetzungsverhdltnis fir den Trackball anpassen

Multifunktionsrad: Ubersetzungsverhéltnis des Multifunktionsrades (Joystick, ErgoDrive)
Die Einheit entspricht dem Fahrweg der Achse in mm pro Radumdrehung.

Achse: Auswahl der Achse, auf die das Rad wirkt.
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Optionen fir Sonderanwendungen:

Die Faktoren fur Multifunktionsrad, ErgoDrive und Trackball unterstitzen die Angabe von
negativen Werten. So Iasst sich z.B. tber ein unterschiedliches Vorzeichen der Standard- und
Alternativfaktoren eine Richtungsumkehr Uber das Bedienelement realisieren.

Weiterhin kann eine Sperrfunktion realisiert werden, indem man den Standardwert auf null setzt.
So muss der Bediener eine Taste driicken, um die Achse manuell verfahren zu kénnen (z.B.
Uber die Keyspeed beim Joystick, oder die Faktoren beim Koax-Trieb bzw. ErgoDrive oder
Multifunktionsrad).
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2.12 Dialog ,,Closed Loop“ Messsystem- und Positionsregler-Einstellungen

SwitchBoard 1.51 - Closed Loop

—- Kommandoz Encoder 1 () Encoder 2 [7) Encoder 3 [£]
Manuellels Fahren ml Btive WV Active [~ Active
Befehlzeingabe - OTIL ~OTIL - TIL
E;;E::;-Liste v Reversed ™ Reverzed ™ Reversed
/0 ™ M&S Errar Signal I M5 Ermor Signal ™ Ma&5 Error Signal
Trigger Signal Period: Signal Period: Signal Period: Hilfe [F1)
Snapshot 05 mm 05 mm 05 mm
-1 Einstellungen Beenden
—|- &chzen
+- [1]¥-Achse Referenzmarke: Feferenzmarke: Referenzmarke:
+ [;];-ic:se |EI: Keine Heferenzmalkeﬂ |EI: Keine Heferenzmalkeﬂ |EI: Keine Heferenzmalkzﬂ
H+DI[G]eréiteC = Suchgeschwindigkeit: Suchgeschwindigkeit: Suchgeschwindighkeit:
Closed Loop RO0 U 00 U/ 00 Uz
140 Funktiohen
+]- SwitchBoard
Daten synchrorisieren Clozed Loop: Clozed Loop: Clozed Loop:
-I- Diagnose
HD| |.f3m jl'l Fangbeﬂ |.f3m jl'l Fangbej |.&us ﬂlEFangbeﬂ |:|
G_eber Zielfenster: Zielfenster: Zielfenster,
:"Bf'h'"de" 0000 mom 0O010 rom 00010 rom i
nfo
Fangbereich: Fangbereich: Fangbereich: |:|
02000 mm 02000 mm 0.2000  mm
Factor [m]:  Factor [g]: Factor [m]:  Factor [s]: Factor [m]:  Factor [s] D
| 2 | 2 | 2| 2 | 2 2 | Geber Fos
100 Tw Delay / me 1000 Timeout / ms 5 Call/ms
[ COR3: 57600 Baud TAMGO-DT-5, Werzion 1.57, Apr 17 2012, 1212:02

Ubersicht

Konfiguration der angeschlossenen Messsysteme und des Positionsreglers fur bis zu 3 Achsen.
Nur verfligbar, wenn die Steuerung ein Geberinterface besitzt.

Die Aktivierungsart des Closed Loop (beim Einschalten oder erst nach der Kalibrierfahrt), wird
Uber den CalMode in den Endschaltereinstellungen gewahlt.

Die Einstellungen kdnnen im Menutpunkt [Daten synchronisieren] auf einem Datentrager
gespeichert bzw. an die Steuerung Ubertragen, darin gespeichert werden. Alternativ kann Uber
die rechte Maustaste ein Menl aufgerufen werden. Ein Andern der Parameter im SwichBoard
hat ohne Datenlbertragung keine Auswirkungen auf die TANGO/NANOSTEP Steuerung.

Typischerweise wird der Closed Loop im Modus 2 (An) betrieben. Hier ist die Regelung
permanent aktiv® und versucht unabhangig vom gewahlten Zielfenster die Positionsdifferenz
immer auf 0 zu halten. Das Zielfenster wird, in Verbindung mit den Zeitangaben TW Delay und
Timeout, als Kriterium bei Positionierbefehlen fir (Ziel erreicht) verwendet.

* Hinweis: Wenn die Achse steht und die Stromabsenkung im Stillstand (Reduzierung, im Dialog
Einstellungen\Achse) unter 30% gesenkt wird, ist der Closed Loop in dieser Zeit nicht wirksam.

Active: Messsystem soll verwendet werden. Die Aktivierung erfolgt nach der
Kalibrierung (CAL) bzw. beim Einschalten, wenn der entsprechende CAL

Mode gewahlt ist.
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TTL:

Reversed:

NAS Error Signal:

Signal Period:

Referenzmarke:

Such-
Geschwindigkeit

Closed Loop:

Zielfenster:

Fangbereich:

Factor (m),
Factor (s):

TW Delay:

Die Option [TTL] ermdglicht es, trotz analogem 1Vss oder MR Interface
einen TTL Geber an eine oder mehrere Achsen anzuschlieBen.

Bei Steuerungen mit analogem SIN/COS Interface kann durch aktivieren
des TTL Modus ein TTL Geber angeschlossen werden.

Analoge Interpolation sowie Amplitudentiberwachung sind dann fir die
betreffende Achse deaktiviert.

HINWEIS: Sind die Geber nicht werksseitig konfiguriert, befindet sich das
Interface automatisch im TTL Modus. Dies wird durch einen blauen Text
mit der Zusatzinformation [TTL Config=0] angezeigt. Das Verhalten
entspricht dem im TTL Modus, der dann nicht zusétzlich gewahlt werden
muss.

Zahlrichtung des Messsystems. Diese Einstellung wird beim Aktivieren
des Messsystems durch die TANGO/NANOSTEP automatisch ermittelt

und muss nicht eingestellt oder verandert werden.

Flar Messsysteme mit Fehlerausgang (typisch als NAS bezeichnet).
Wenn aktiviert, wird ein Fehlerzustand des Messsystems von der
TANGO/NANOSTEP berlcksichtigt.

Signalperiode des Gebersignals (Bei TTL Gebern: 4x Auflésung)

0 = Messsystem hat keine Marke bzw. Marke nicht auswerten
1 = Messsystem hat eine Referenzmarke, die nach CAL angefahren wird
2 = Messsystem hat keine Marke, es wird die CalLrn Position angefahren

Geschwindigkeit mit der die Referenzmarke angefahren wird

Closed Loop An(2) / Aus(0) und Verhalten auBerhalb des Fangbereichs.
Das verhalten auBerhalb des Fangbereichs kann zur Sicherheit
(Kollisionserkennung) oder zum Vermeiden von Schrittverlust bzw. Versatz
des Schrittmotors beim Ausgleich groBer Positionsdifferenzen verwendet
werden [Langsamer Closed Loop auBerhalb].

Zielfenster (twi), bei dessen Erreichen der Closed Loop
in Modus 1 (Bis Fenster) die Regelung abschaltet, bzw.
in Modus 2 (An) bei Fahrbefehlen Ziel erreicht (@@@) meldet

Fangbereich des Closed Loop, Verhalten ist abhéngig von der ctrsm
Einstellung, siehe oben: Closed Loop.

Fir Bewegung(m) und Stillstand(s) jeweils ein |-Parameter angegeben
werden. Bei Firmware Versionen kleiner 1.33 ist nur ein Parameter
einstellbar, der gleichzeitig fir Bewegung und Stillstand wirkt.

Bedingung fur Closed Loop Zustand Ziel Erreicht. Die Achse muss flr
diese Zeit (ctrd) im Zielfenster bleiben.
Angabe in Millisekunden. Typisch 100~250ms
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Timeout: Kann das Zielfenster nicht erreicht werden (twi, ctrd) wird hiermit eine
maximale Zeit definiert, nach der die Steuerung den Versuch abbricht und
den Fahrbefehl als beendet meldet.

Call: Aufruf-Intervall des Positionsreglers. Typisch 5ms, bei
TANGO/NANOSTEP mini Varianten auch 3ms. Die Grundeinstellung sollte
nicht verandert werden.

Werte kleiner 3ms sollten nicht gewahlt werden.
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2.13 Dialog ,,Programm-Einstellungen* fir SwitchBoard

SwitchBoard 1.51 - Programm-Einstellungen

-|- Kommandosz
Manuelles Fahren
Befehlzeingabe
b Sander
Positiohz-Lizte
1/0
Trigger
Snapshat
-1 Einstellungen
—|- &chzen
+- [1]#-bchee
4 [2] -hchze
4 [3] Z-hchze
HDI Gerate
Clozed Loop
140 Funktiohen
=|- SwitchBoard
Programm-Einztellungen
+- PC Funklionstasten

SwitchBoard
Anzeige

Sprache:
Deutsch A

Farber:

Syztemfarbe -

Geberanzeige

Dzziloskopfarbe

Ozcilloscope Data

|Signa|abhéingig j

Fazt Oz Delay [ms]
10 -

|Fstws ADC data [ = |

D aten synchronizieren |:|
-I- Diagnoze

HDI Achz-Einschrankungen [nur fir INI-D atei, van Tanagao hicht vensendet] D

L":_eber M ax. Gezchwindighkeit: b ax. Bezchlaunigung:
Yerbinden |:|

Info b 100,000 /s 100 g
e 100000 pmds 100 mes D

Geber Poz
Z 100000 pmds 100 mes

Hilfe: [F1)

Beenden

I

[ COM3: 57600 B aud TANGO-DT-5, Yersion 1.57, 4pr 17 2012, 1212:02

Ubersicht

Anzeigen und Andern SwitchBoard spezifischer Einstellungen.

Sprache: SwitchBoard Spracheinstellung (Englisch / Deutsch / Franzdsisch)
Farben: Programmfenster mit weiBem Hintergrund oder in Systemfarbe
Oszilloskopfarbe: In der Geber-Diagnoseanzeige kann eine signalabhangige

Farbdarstellung griin/gelb/rot oder einfarbig (Standard) gewahlt werden.
Fast Osc Delay: In der Geber-Diagnoseanzeige kann die Abtastrate fir die [FAST OSC]
Taste gewahlt werden (Standard = 20ms).

Oscilloscope Data: Im Kreisdiagramm der Geber-Diagnoseanzeige kénnen wahlweise die
Rohdaten (Standard) oder die kompensierten MR Signale dargestellt
werden.

Achs-Einschrankungen:  Obergrenzen fiir Verfahrgeschwindigkeit und Beschleunigung

festlegen.

Diese Werte werden weder von der TANGO/NANOSTEP noch

von

SwitchBoard verwendet. Er dient lediglich der Kompatibilitat

beim Exportieren von .LS Setup Dateien.
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2.14 Dialog ,,PC Funktionstasten“ F-Tasten Belegung flir SwitchBoard

SwitchBoard 1.51 - F-2

Manueles Fahran ~ Einstellungen fiir Taste F-2

Befehlzeingabe Ednktion

b dander : ;

Positions-Lizte £ Keine Funktion *

10 " Geschwindigkeit andern

Trigger
Shapshot " Cursorlapstick Geschwindighkeit andemn i Hilfe [F1]

-1 Einstellungen

|- Ahzen
+- [1]Hfichse " Befehls-Liste ausfihren

" Cursor-lapstick Schrittweite andern z Beenden

I

+- [2]'"-Achse (" Befehls-Datei ausfuhren

4 [3] Z-hchze

HD| Gerate * Programmfenster wechseln

Cloged Loop

”D_ Funktionen F-Tasten Bezeichnung Befehls-Lizte ausfiibren

=imsichEoad ) v Dieze Bezeichnung venwenden:
Proagramm-Einstellunget

= PC Funklionstasten F-2 Einstellungen der ¥-Achse
F-2: Einstellungen .
F-3 |
F-4 Proarammienster wechzeln
F-5 D
F-B
e |[1]3¢-4chse | i
F-8
F-3 Befehlz-Datel ausfihren |:|
F-10 Geber Pos
F-11
F12 » C:A\Dokumente und EinstellungensmarkushDeskiophT angoComands. tel

Daten svnchronizieren bt

£ b
[ COM3: 57600 Baud TAMGO-DT-5, Werzion 1.57, Apr 17 2012, 1212:02
Ubersicht

Belegung der PC-Funktionstasten F2..F12 mit TANGO/NANOSTEP Befehlen oder
Programmfunktionen.
F1 ist flr die SwitchBoard Hilfefunktion reserviert.

Neben vielfaltigen Befehlen kann auch ein Aufruf von SwitchBoard Programmfenstern
eingestellt werden, wodurch ein schneller Wechsel zwischen den Programmfenstern méglich
ist.

Zur Erhdhung der Ubersichtlichkeit kdnnen den F-Tasten individuelle Bezeichnungen
zugewiesen werden, die dann im MenUbaum erscheinen (z.B. F2: Nullpunktfahrt, F5:
Achseinstellungen).

Die mit * versehenen Funktionen sind nur im Fenster [Manuelles Fahren] méglich.

Funktion:
Keine Funktion: Betétigen dieser F-Taste flihrt keine Aktion aus (default)
Geschwindigkeit andern*: Das Eingabefeld oben rechts erméglicht die Eingabe der

Fahrgeschwindigkeit, die durch Betatigen der F-Taste
Ubernommen werden soll.
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Cursor-Joystick Geschwindigkeit andern*: Das Eingabefeld oben rechts ermdglicht die

Eingabe der Cursor-Joystick Geschwindigkeit,
die durch Betatigen der F-Taste lbernommen
werden soll.

Cursor-Joystick Schrittweite &ndern*: Das Eingabefeld oben rechts ermdglicht die

Befehls-Liste ausfiihren*:

Befehls-Datei ausfiihren*:

Eingabe der Cursor-Joystick Schrittweite, die
durch Betatigen der F-Taste Ubernommen
werden soll.

Das Eingabefeld fur Befehle wird freigegeben. Hier kann man
Befehle zeilenweise entsprechend der TANGO/NANOSTEP
Befehlssatz-Dokumentation eintragen.

Ein Befehl pro Zeile. Erlaubt sind nur Befehle, die einen
Steuerungsparameter setzen bzw. Fahrbefehle (keine Abfragen).

Die Taste zur Dateiwahl wird freigegeben. Hier kann man
TANGO/NANOSTEP Befehlsfolgen von einer Textdatei (.tcl oder
Axt) ausfihren. Der Dateiinhalt muss wie unter [Befehls-Liste]
erwahnt erfolgen.

Im Vergleich zur Befehls-Liste ist die Datei flexibler. Weiterhin gibt
es in der Datei praktisch keine Beschréankung der Befehlszahl.

Programmfenster wechseln: Aufrufen eines Dialogfensters. Ermdglicht schnellen Wechsel

innerhalb des Programms durch Betédtigen von F-Tasten (z.B.
[X-Achse], [Manuelles Fahren], usw.
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2.15 Dialog ,,Daten synchronisieren® - Einstellungen verwalten

SwitchBoard 1.51 - Daten synchronisieren

-|- Kommandosz
Manuelles Fahren
Befehlzeingabe
b dander
Positiohz-Lizte
1/0
Trigger
Snapshat

-1 Einstellungen

—|- &chzen
+- [1]#-bchee
4 [2] -hchze
4 [3] Z-hchze
HDI Gerate
Clozed Loop
140 Funktiohen

+]- SwitchBoard

D aten synchronigieren

-I- Diagnose
HDI
Geber

Yerbinden
Info

b *
[ COM3: 57600 B aud

Steuerungs- und Programm-Einstellungen venwalten

TANGO-DT-5, Yersion 1.57, 4pr 17 2012, 1212:02

TAMGO Steueung

Steuerung auslezen ‘

An Steuerung zenden ‘

Hilfe: [F1)

Beenden

[¥ Parameter Kontrolle I Stevsrung speichern ‘

I

IMI D atei - Einstellungen laden und speichern

e

IM1 Datei laden ‘

INI D atei speichern ‘

Farameter zuriicksetzen ‘

N N B

Geber Poz

Ubersicht

Dieser Dialog dient zur Verwaltung der TANGO/NANOSTEP Steuerungs- und SwitchBoard-

Einstellungen.

Steuerung auslesen:

An Steuerung senden:

In Steuerung speichern:

Parameter Kontrolle:

Alle Parameter aus der TANGO/NANOSTEP Steuerung auslesen.

Alle Parameter an die TANGO/NANOSTEP Steuerung senden,
jedoch nicht permanent speichern (gehen beim Ausschalten
wieder verloren).

Alle Parameter werden an die TANGO/NANOSTEP Steuerung
gesendet und dort permanent gespeichert.

Die Parameterkontrolle erstellt ein Protokoll, wenn es zu
Ubertragungsfehlern zur oder von der TANGO/NANOSTEP
Steuerung kommt. Im Fehlerfalle wird dies dann angezeigt.
Manche Steuerungen unterstitzen nicht alle Parameter oder
Wertebereiche, hier wird dann der entsprechende Fehler mit Error
Code angezeigt. Es ist empfohlen die Kontrolle zu verwenden um
sicher zu stellen, dass alle Parameter im gultigen Wertebereich
liegen und von der TANGO/NANOSTEP akzeptiert bzw.
ausgelesen wurden.
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INI Datei laden:

INI Datei speichern:

Exportiere LS Datei:

Parameter zurlicksetzen:

Laden von INI Setup Dateien ins SwitchBoard.
Konfigurationsdateien die mit der Software WinCommander
erstellt wurden (.INI und .LS Format) werden ebenfalls akzeptiert.
Die Daten werden aus der Datei ins SwitchBoard tbernommen
jedoch nicht zur TANGO/NANOSTEP Steuerung Ubertragen.
Alternativ kénnen INI und LS Dateien per Drag&Drop in das
SwitchBoard Fenster gezogen werden.

Speichern der aktuellen TANGO/NANOSTEP und SwitchBoard
Einstellungen in einer INI Datei. Es erfolgt keine Ubertragung zur
Steuerung.

Speichern der aktuellen Einstellungen im WinCommander .LS
Format. (Diese Funktion ist nur im Service Modus verfligbar)

Die aktuell in SwitchBoard vorliegenden Einstellungen werden auf
typische Standardwerte zurlckgesetzt. Die TANGO/NANOSTEP
Steuerung und INI Dateien werden nicht beeinflusst.
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2.16 Dialog ,,Info”

SwitchBoard 1.51 - Info

-|- Kommandosz Irfo
Manuelles Fahren
Befehlssingabe Programmmyversion: SwitchBoard 1.51, Aug 21 2012, 09:02:03
b Sander
Pasitions-Liste DLL Yersion; DLL Version 1.0795, Aug 1 20012, 08:22:31
1/0
Trigger Steuerungsversion: TANGO-DT-5, Version 1.57, &pr 17 20012, 12.12:.02 Hilfe [F1]
Snapshat
- Einstellungen Steuerungs Sertr: 033303007 Beerden
—|- &chzen
+- [1]Htchse j Hardware Code: DET=0:02832
4 [2] -hchze
4 [3] ZAchse Steuerungstup: Desklop, 3 axes, [+ 2.504] [ 2.504] [£ 2.504]
HDI Gerate
Closed Loop HOI Typ: F.ein Gerdt angezchlozzen [ID1E6 97%] Acha-Status
140 Funktiohen iy
—|- SwitchBaoard Geberinterface: MR, [ID_DALC: 510] @"1@'1@_“
Frogramm-Einztellungen et
+- PC Funktionstasten Endstufen: OM, [ Ena] [ Ena] [£ Ena]
Daten synchronisieren |:| 0.0000
-- Diagnose Endstufenspannung: 1214
HDI Il -0.0001
Geber totorzpannung: 47 B2
Verbinden Endzchalter |:| 0.0000
w Digitalspannung: 4954 1 i 3 s |:|
140 Spannung: 495 ED: J J J ! [ Gober Fos
EE:
Urmgebungstemperatur: - 4001 °C J J J ! e
Ok...
[ COM3: 57600 Baud TAMGO-DT-5, Werzion 1.57, Apr 17 2012, 1212:02
Ubersicht

Informationsanzeige zu den Versionsstanden, der Konfiguration und des Betriebszustandes.
Die Daten werden permanent aktualisiert. Es ist geeignet zur Fehlersuche bzw. fiir den Service.

Achs-Status Anzeige: Aktive Endstufen sind grin dargestellt, deaktivierte Endstufen in grau.
Ein Fehlerzustand wird rot gekennzeichnet. Weitere Informationen im Menipunkt [Manuelles
Fahren].

Programmversion: SwitchBoard Programmversion
DLL Version: Version der von SwitchBoard verwendeten TangoDLL.dll
Steuerungsversion: Versionsinfo zur angeschlossenen TANGO/NANOSTEP Steuerung

Steuerungs Ser.Nr.: Seriennummer der angeschlossenen TANGO/NANOSTEP
Steuerung

Hardwarecode: Rickmeldung des ?det Befehls. Die Bedeutung des Zahlenwertes
kann GOber die [?] Taste oder Uber die Befehlssatzdokumentation
entschlUsselt werden.

Steuerungstyp: Desktop oder PCI Karte, Anzahl der Achsen, maximale Motorstréme

HDI Typ: Digitale Kennung des angeschlossenen HDI Gerates (Joystick usw.)
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Geber:

Endstufen:

Endstufenspannung:

Motorspannung:
Hinweis:

Digitalspannung:

1/0 Spannug:

Umgebungstemperatur:

Art des TANGO/NANOSTEP Geberinterfaces, wenn vorhanden

ON = Alle Endstufen, die eingeschaltet sein sollen sind es auch.
OFF= Eine oder mehrere Endstufen sind aus.

In [Klammern]: Antwort des ?axis Befehls. Die Achse kann

a) Enabled, b) Disabled oder c) Off sein

Endstufenspannung in Volt (Typisch 12 V)
Sollte der Wert deutlich unter 9V, z.B. bei 3 bis 4V liegen, so ist der
PSE Kreis nicht geschlossen.

Motorspannung in Volt (Typisch 12 ... 48 V).

Sollte hier eine deutlich niedrigere Spannung als 12V angezeigt
werden, so ist z.B. bei einer PCI Karte der HDD
Stromversorgungsstecker nicht gesteckt worden.

Typisch 5 oder 3.3 Volt

Bei I01/102 Erweiterungen je nach Ausfiihrung 5 oder 12 ... 24V.
Ohne 1/O Erweiterung, bzw. mit AUX-1/O Typisch 5V.

Unterstltzt die angeschlossene Steuerung diese Messoption, wird
hier die Temperatur im Gehause bzw. PC in Grad Celsius
angezeigt.
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3 Dokument Revisionsverlauf

Nr.

Revision

Datum

Anderungen

Bemerkungen

01

2.1

21. August 2012

Neu verfasste Version

Basierend auf SwitchBoard 1.51
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