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I Einleitung

Gegenstand dieses Leitfadens ist der Anwendungsbereich neue ,Manuelle Justage’, dessen Aufgabe die
Steuerung aller am Arbeitsplatz angeschlossenen Antriebe ist. Dies ermoglicht die Positionierung von Probe,
Detektor, Kollimator und Absorber. Die ,Manuelle Justage’ dient der Vorbereitung eines physikalischen
Experiments, z.B. Topographie oder Diffraktometrie/ Reflektometrie. Zu weiteren Anwendungsbereichen
werden entsprechende Benutzerleitfiden zur Verfiigung gestellt — z.B. [3]. Allgemeine Informationen zum
Projekt und zur Arbeit mit dem Programm sind im Internet unter
https://www.informatik.hu-berlin.de/Institut/struktur/softwaretechnikll/lehre/PROJEKTI98y verfiigbar.

Dieser Benutzerleitfaden ist im Zuge einer Uberarbeitung des ,XCtl’-Steuerprogramms entstanden und
richtet sich an Studenten sowie wissenschaftliche und technische Mitarbeiter. Der Benutzer sollte sowohl
iiber physikalische Grundkenntnisse, als auch iiber praktische Erfahrungen im Umgang mit dem
Betriebssystem Microsoft Windows verfiigen.

Aufbau dieses Leitfadens, Hinweise zur Benutzung

Im Abschnitt II Produktstruktur wird Ihnen ein Uberblick iiber die mit der neuen ,Manuellen Justage’
verwendeten Oberfldchenfenster, externe Objekte und Konfigurationsdateien gegeben. Der Aufruf der
Oberflachenfenster ist hier beschrieben. Eine Erlduterung zu den Konfigurationsdateien finden Sie im
Anhang, unter Anhang A — Konfigurationsdateien.

Abschnitt III Nutzeroberfliche (Allgemeine Bedienungshinweise) beinhaltet eine ausklappbare Ubersicht der
benutzten deutschsprachigen Dialogfenster und bietet Platz fiir Ihre eigenen Notizen. Im Anschluss folgen
die

Nomenklatur der Steuerelemente (d.h. wie diese bezeichnet und bedient werden konnen) und

allgemeine Bedienhinweise. Am Ende sind Moglichkeiten zur
Verbesserung des Reaktionsverhaltens des Hauptdialogfensters auf langsamen Rechnersystemen aufgefiihrt.

IV Referenzteil erldutert Thnen die Funktion der Steuerelemente in den drei Dialogfenstern und gibt Hinweise
zu ihrer Bedienung. Hier sind auch die zuldssigen Wertebereiche, die Nachkommastellengenauigkeit und die
moglichen Zustinde der Nutzeroberfliche vermerkt. Wenn ndétig, wird hier auch auf die
Konfigurationsdateien verwiesen, die unter Anhang A — Konfigurationsdateien in kompakter Form
aufgefiihrt sind. Wie die Steuerelemente in der englischsprachigen Nutzeroberfliche aussehen, sehen Sie
unter Anhang B — englischsprachige Nutzeroberfliche tabellarisch dargestellt.

Im Trainingsteil (typische Anwendungen) finden Sie die Vorgehensweise fiir hdufig verwendete Vorgénge
wahrend der ,Manuellen Justage’.

Unter Fehler! Verweisquelle konnte nicht gefunden werden. Fehler! Verweisquelle konnte nicht gefunden werden. ist
neben den englischsprachigen Dialogfenstern auch eine Ubersicht iiber die Konfigurationsdateien zu finden.
Abschlielend folgen Fehler! Verweisquelle konnte nicht gefunden werden., Stichwortverzeichnis und ein Ver-
zeichnis der Tabellen und Abbildungen.


https://www.informatik.hu-berlin.de/Institut/struktur/softwaretechnikII/lehre/PROJEKT98y
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II Produktstruktur

Oberflachenfenster

e Hauptdialog ,Manuelle Justage NEU’; Aufruf iiber
Hauptmenii —,Ausfithren” — ,Manuelle Justage...’

¢ Dialogfenster ,Offset flir “<Antrieb>* *; Aufruf iiber
Hauptdialog ,Manuelle Justage NEU’ — Schaltflache
,Offset...’

e Dialogfenster ,Offset fiir “<PSD>* ’; Aufruf iiber
Hauptdialog ,Manuelle Justage NEU’ — Schaltfliche
,<PSD>-Offset...’

e Fenster ,Zdhler: <Detektor>’; Aufruf iiber
Hauptmeni. — ,Einstellungen’ — ,Detektoren’ —
,Detektoren...’, auswahlen des Kontrollfelds ,Anzeigen’

externe Objekte (zu steuernde Hardware)

e Antriebl
Basisanwendung o
Manuelle Justage e AntriebX
e Detektorl

e DetektorY

Konfigurationsdateien

e HARDWARE.INI
LMotor<M>“-Abschnitte : M e (1..X)
,Device<D>“-Abschnitte D e (1..Y)
e DEVELOP.INI
,,Environment“-Abschnitt
,ManualAdjustment“-Abschnitt
¢ STANDARD.MAK
Abschnitt ,InquireHwb*“ mit der Schrittfolge
zur Bestimmung der Halbwertsbreite

Abbildung 1 Ubersicht iiber die Produktstruktur der ,Manuellen Justage’

Nahere Informationen zu den Konfigurationsdateien finden Sie unter Anhang A — Konfigurationsdateien.
Eine ausfiihrliche Beschreibung befindet sich jedoch nur im Referenzteil, bei den jeweiligen Funktionen.



Benutzerleitfaden zur Basisanwendung ,Neue Manuelle Justage’

Thomas Kullmann ‘ Giinther Reinecker ‘ Seite 6/ 33

III Nutzeroberfliche (Allgemeine Bedienungshinweise)

Notizen
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"~ Schatthetrich [F4)

ISTPOSITION
o
Oifset... ||.||-_;| 1

RELATIVE HULL
setren

Start

[Beugung Fein ~ | Past

| aulhetien |

=1255,60 125560

= Direktbettieh [FE)
"~ Fahrbetrieh [F7)
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Sollposition
Geschwindigkeit
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ISTPOSITION

[0 Sokunden

Oifset... | KE|NEr_|:

RELATIVE NULL

Theta setzen | aufheben |

63,889 Grad AT 222

" Direktbetrieh (F10) 10,000
" Fahrbetneh [F11]
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Schritteeite 0.0100 Grad Difast... | OFFSET

oo ot | obmetetemesen | || bke 0 | Beenden

Abbildung 2 Hauptdialog ,Manuelle Justage’ (Quelle: [9])

ISTPOSITION

Offzat fiir “Theta™ Oifsat fiir "PSO" E
aktuelle lstposition | ) Grad Istposition von Theta .
aktusller Offsot 50.000 Grad Winkelwert pro Kanal R [
™ entspricht Winkel Eﬁﬂ neu zugeordneter Kanal 5
 Dffsat singeben Emd PSD-Eanaloffzet Grad
: entspricht Winkel [Kanal 0 Grad

e [T spric Kanalo) [T [6ra
- - - 1] I Abbiuch
Abbildung 3 Dialogfenster ,Offset fiir “<Antrieb>“"* - |

(Quelle: [9]) Abbildung 4 Dialogfenster ,Offset fiir “<PSD>*

(Quelle: [9])



Benutzerleitfaden zur Basisanwendung ,Neue Manuelle Justage’

Thomas Kullmann ‘ Giinther Reinecker ‘ Seite 8/ 33

III.1 Nomenklatur der Steuerelemente

. Textfeld (Textfeld)

Dient zum Anzeigen eines Textes (hier ,Textfeld’) in einem Dialogfenster. Der Text bleibt wihrend der
Programmausfiihrung meistens konstant und kann z.B. als Beschriftung fiir ein anderes Steuerelement
verwendet werden. Es gibt auch Textfelder, wo sich die Beschriftung in Abhéngigkeit vom aktuellen
Zustand der Nutzeroberfliche dynamisch dndert, z.B. um die Einheit eines neu ausgewéhlten Antriebs in
einem Teilbereich anzuzeigen.

Textfelder konnen weder ausgewéhlt (fokussiert) noch bedient werden. Daher gibt es auch keine Zustinde
wie freigegeben oder gesperrt, weshalb ein ausgrauen unnétig bleibt.

. IE ingabefeld (Eingabefeld)

Wie Textfelder konnen auch Eingabefelder zum Anzeigen von Text (hier ,Eingabefeld’) in einem Dialog-
fenster verwendet werden. Eingabefelder dienen aber primir zur Erfassung eines (vom Anwender)
eingegebenen Textes. Nur wenn es freigegeben ist, besteht die Eingabemoglichkeit. Ist es gesperrt und
ausgegraut, kann der Inhalt des Eingabefeldes nicht bearbeitet werden. Die Eingabe wird beendet sobald das
Feld verlassen wird, z.B. indem ein anderes Steuerelement aktiviert wird, d.h. den Fokus erhilt.

In den Dialogfenstern der neuen ,Manuellen Justage’, kann die Eingabe auch beendet werden, indem
[ENTER] gedriickt wird. Hier wird der eingegebene Text mit Beenden der Eingabe auf seine Korrektheit hin
gepriift und ggf. korrigiert. Da es sich hier ausschlieBlich um Zahleneingabefelder handelt, wird der Text in
eine Zahl konvertiert. Wenn das nicht mdglich ist, erscheint die Fehlermeldung: ,Der eingegebene Wert ist
keine Zahl. Bitte {iberpriifen Sie Ihre Eingabe!’. Sie werden solange am Verlassen des Feldes gehindert, bis
der Wert korrigiert wurde. Erzeugt die Eingabe einen Wert kleiner als das fiir diesen Wert erlaubte
Minimum, so wird der Wert auf das Minimum gesetzt. Ist der Wert groBer als das erlaubte Maximum, so
wird der Wert auf das Maximum gesetzt. Die jeweiligen Wertebereiche sind im Referenzteil zu finden.

Werden ungenaue Werte eingegeben, d.h. die Nachkommastellengenauigkeit wurde unterschritten, so wird
dies akzeptiert. Werden zu viele Nachkommastellen angegeben, werden iiberstellige ignoriert. Der
eingegebene Wert wird nicht gerundet! Wie sich die Nachkommastellengenauigkeit berechnet, ist ebenfalls
im Referenzteil angegeben. Der iibernommene Wert wird im Eingabefeld angezeigt. Korrekturen werden
weder durch akustische Signale oder Fehlermeldungen angezeigt!

. oK (Schaltfliche)

Der Anwender kann durch Betitigen der Schaltfliche, z.B. durch Anklicken mit der linken Maustaste, eine
Aktion auslosen. Was diese Aktion durchfiihrt, sollte aus Kontext und Beschriftung (hier ,OK”) hervorgehen.
Fiir die Dialogfenster der neuen ,Manuellen Justage’, ist dies im Referenzteil erldutert.

Schaltflichen konnen nur betétigt werden, wenn sie freigegeben sind. Sind sie gesperrt und ausgegraut, ist
dies nicht moglich.

o * [ptionzfeld (Optionsfeld)

Mit Hilfe von Optionsfeldern werden dem Benutzer eine Reihe von Auswahlmoglichkeiten angeboten, die
sich gegenseitig ausschlieen und von denen immer nur eine zur selben Zeit ausgewéhlt sein kann. Wenn
ein Optionsfeld auswéhlt wird, z.B. indem mit der linken Maustaste darauf geklickt wird, wird die bisherige
Auswahl aufgehoben und das neue Optionsfeld wird ausgewahlt. Optionsfelder sind gewdhnlich in einem
Gruppenfeld zusammengefasst, das alle wihlbaren Optionen anzeigt.

Die Auswahl eines Optionsfeldes kann nur erfolgen, wenn es freigegeben ist. Ist es gesperrt und ausgegraut,
kann die Auswahl nicht geédndert werden.
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Nl I [| (Bildlaufleiste)

Bildlaufleisten werden im Allgemeinen dann verwendet, wenn der darzustellende Inhalt eines Fensters zu
groB ist, um als Ganzes angezeigt werden konnte. Die Position des Bildlauffeldes ( —I ) zeigt die Position
des angezeigten Fensterausschnitts, wobei die Fliche zwischen den beiden Bildlaufpfeilen

—'I) der GrofB3e des darzustellenden Inhaltes entspricht.

Die Bildlaufpfeile (%] = links und 2 = rechts) werden verwendet, um die Position des Bildlauffeldes zu
verschieben. Dazu kann das Bildlauffeld auch mit gedriickter linker Maustaste gezogen und abgelegt werden.
Es ist auch moglich, auf die freie Fliche zwischen einem Pfeil und dem Feld zu klicken, um das Feld in die
entsprechende Richtung zu bewegen: S0 = nach links bewegen, bzw. 5T = nach rechts
bewegen.

Nur wenn das Bildlauffeld freigegeben ist, kann die Position des Bildlauffeldes verdndert werden. Ist das
Bildlauffeld gesperrt und ausgegraut, bleibt die Position unverindert.

Im Hauptdialog der neuen ,Manuellen Justage’, zeigt das Bildlauffeld die Istposition des ausgewéhlten
Antriebs. Die Bildlaufpfeile konnen zur Bewegung des Antriebs im Fahr- und Schrittbetrieb verwendet
werden. Die Richtung der Bewegung wird durch die Wahl des Pfeils bestimmt: [ = riickwiirtige Bewegung
(verkleinern des Wertes) bzw. = B Vorwirtsbewegung (vergroflern des Wertes).

I11.2 allgemeine Bedienhinweise

Den Hauptdialog ,Manuelle Justage NEU’ rufen Sie iiber das Hauptmenii des ,XCtl’-Programms,
,Ausfilhren” — ,Manuelle Justage...” auf. Die Bedienung erfolgt vollstindig liber die angezeigten
Steuerelemente. Zur leichteren Bedienbarkeit sind die, je nach momentanem Zustand, nicht verwendbaren
Steuerclemente gesperrt und ausgegraut. Wann welche Daten verdndert werden konnen, ist unter
IV Referenzteil aufgelistet. Kontextmeniis, die iiber die rechte Maustaste aufzurufen sind, werden nicht
verwendet!

Das Verlassen des Dialogs erfolgt iiber das Schlieen-Symbol \él der Titelleiste oder iiber die Schaltfliche
,Beenden’. Die Dialogfenster ,Offset fiir “<Antrieb>“ " bzw. ,Offset fiir “<PSD>“ " werden im Hauptdialog
,Manuelle Justage (NEU)’, tiber die Schaltflichen ,Offset...” bzw. ,<PSD>-Offset...’, aufgerufen. Dort sind

jeweils die Schaltflichen ,OK’ und ,Abbruch’ vorhanden, die, wie auch das SchlieBen-Symbol lél der
Titelleiste, das Verlassen dieser Dialoge ermoglichen.

Hinweis:

Um die Schaltflaiche ,<PSD>-Offset...” in der neuen ,Manuellen Justage’ nutzen zu kdnnen, miissen Sie
einen eindimensionalen Detektor (z.B. ,PSD’) ausgewéhlt haben, bevor Sie das Hauptdialogfenster
,Manuelle Justage NEU’ aufrufen (sieche IV.3 Dialogfenster ,Offset fiir <PSD>). Um den aktuellen Detektor zu
wechseln oder das Zihlen des aktuellen Detektors auch akustisch wahrnehmen zu konnen, rufen Sie im
Hauptfenster ,XCtl-Programm' den Meniipunkt ,Einstellungen' — ,Detektoren' — ,Detektoren...' auf und
wihlen Sie aus dem Kombinationsfeld einen anderen Detektor aus und aktivieren Sie die Kontrollfelder ,An-
zeigen’ und ,Sound'. Verlassen Sie den Dialog mit ,0k".

IIL.3 Verbesserung des Reaktionsverhaltens des Hauptdialogfensters

Um die Arbeit mit der Vielzahl an Steuereclementen im Hauptdialog zu erleichtern, werden nur die
Steuerelemente freigegeben, bei denen etwas ausgewahlt (Schaltflichen, Kombinations- und Optionsfelder)
oder eingegeben (Eingabefelder) werden kann. Weil diese Aktualisierung sehr rechenintensiv ist, kann es auf
langsamen Rechnersystemen zu GeschwindigkeitseinbuBlen kommen. Um dem entgegenzuwirken, kénnen
einige Einstellungen vorgenommen werden:

* Es gibt zwei Verfahren, um Inhalt und Zustand der Steuereclemente im Hauptdialog zu aktualisieren. Die
erste Methode (Standardeinstellung) arbeitet vollkommen im Hintergrund. Sie ermdglicht es Ihnen,
sofort weiterzuarbeiten. Dafiir dauert die Aktualisierung der Steuerelemente lange. Bei der zweiten
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Methode, erfolgen die Aktualisierungen sofort und ohne Unterbrechung. Allerdings ist hier ein
Weiterarbeiten wihrend dieser Zeit nicht moglich, weil die Rechenleistung voll ausgenutzt wird.

Dieses Verhalten konnen Sie iiber die DEVELOP.INI, im ,,ManualAdjustment*“-Abschnitt, Eintrag
,Parallel auswihlen. Wird dort eine ,,0° eingetragen, wird die zweite Methode (Verarbeitung ohne
Unterbrechung) benutzt. Steht dort irgendein anderer Wert, wird die Standardeinstellung (Aktualisierung
im Hintergrund) verwendet.

¢ Ist die Aktualisierungsgeschwindigkeit derart langsam, dass der Arbeitfluss merklich gestort wird,
besteht die Moglichkeit, die Steuerelemente stets freigegeben zu halten (zweite Methode). Erfolgt dann
eine Nutzereingabe bei einem Steuerelement, das eigentlich gesperrt ist, so wird die Eingabe ignoriert,
weil sie unzuldssig ist. Ungiiltige Eingaben werden riickgidngig gemacht, indem die zuvor eingegebenen
oder ausgewdhlten Werte erneut angezeigt werden. Dies bringt den grofften Zuwachs an
Geschwindigkeit, der Zustand der Nutzeroberfliche wird aber nicht mehr visuell unterlegt. Per
Standardeinstellung wird die Nutzeroberfliche jedoch bei jeder Zustandsanderung aktualisiert!
»StateRefresh®, im ,,Manual Adjustment“-Abschnitt der DEVELOP.INI, eine ,,0° eintragen. Jeder andere
Wert benutzt die Standardmethode (Zusténde visuell anzeigen).

* Wenn man die Zustandsaktualisierung der Steuerelemente deaktiviert hat (,,StateRefresh* wurde ,,0
gesetzt), kann man die Meldung ,Aktion ist im aktuellen Zustand nicht verfiigbar!’ ausgeben lassen,
wenn die Nutzereingabe im aktuellen Zustand ungiiltig ist. Um den Arbeitsfluss nicht zu behindern, ist
dies NICHT die Standardeinstellung.

Um die Meldungsausgaben zu aktivieren, miissen Sie fiir den Eintrag ,,DisplayNoActionMsg®, im

»~ManualAdjustment“-Abschnitt der DEVELOP.INI, eine ,,1 eintragen. Jeder andere Wert benutzt die

Standardmethode (kein Meldungsfenster anzeigen).

IV Referenzteil

An jedem Arbeitsplatz sind i.d.R. mehrere Antriebe angeschlossen. Fiir ihre Steuerung werden alle
relevanten Daten dargestellt, die z.T. auch bearbeitet werden konnen. Angezeigt werden die drei
Betriebsarten' (Direkt-, Fahr- und Schrittbetriecb) und die dafiir benétigten Bewegungsparameter’
(Sollposition und Geschwindigkeit fiir Direktbetrieb, Geschwindigkeit fiir Fahrbetrieb und Schrittweite fiir
Schrittbetrieb). Nicht zur Bearbeitung wird die Istposition’ als Zahlenwert und als relative Angabe bzgl. der
minimalen und maximalen Antriebsposition angezeigt. Die Funktion Relative Positionsangaben’ ermdglicht
die Verschiebung der absoluten Antriebspositionen. Antriebe die zur Bewegung eines eindimensionalen
Detektors (z.B. PSD) verwendet werden konnen, besitzen ein spezielles Offset, das eine Kanalverschiebung
erlaubt.

Die Offsets werden so verwaltet, dass die Positionsangaben im gesamten ,XCtl’-Programm bzgl. dieses
Offsets angezeigt werden ... das gilt auch fiir Line- und AreaScan.

Wenn kein solcher Abschnitt vorhanden ist, werden die Informationen nicht dauerhaft in einer
Konfigurationsdatei abgelegt.

! siche IV.1 Hauptdialog,
? siehe IV.1 Hauptdialog,
? siehe IV.1 Hauptdialog,
* siche IV.1 Hauptdialog, fiir <Antrieb>/ Relative Null (Relative Positionsangabe)
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o (ein Bindrmuster) — In diesem Abschnitt werden Wertebereich und Nachkommastellengenauigkeit fiir

anzuzeigende und einzugebende reellwertige Zahlenwerte angegeben.

% (eine Tastatur) — Dieser Abschnitt zeigt Thnen, unter welchen Umstéinden die Steuerelemente freigegeben
bzw. gesperrt und ausgegraut werden. Der Zustand der Steuerelemente ist meistens dynamisch von den
angeschlossenen Geréten abhingig und wie sich diese verhalten.

IV.1 Hauptdialogfenster ,Manuelle Justage’

O  Antrieb auswihlen

. ‘ |Beugum_:| Fein ﬂ|

Alle Antriebe besitzen die gleiche Anzahl Parameter, welche die Bewegung steuern. Deshalb soll jeder
Antrieb seine eigene Parameterbelegung besitzen, d.h. alle Einstellungen sind separat fiir jeden Antrieb zu
speichern. Weil zur Justierung der Probe typischerweise drei Antriebe im Wechsel bewegt werden miissen,
zeigen wir die Daten von drei verschiedenen Antrieben — die drei Bereiche innerhalb des Dialogfensters wer-
den im Folgenden als Teilbereich bezeichnet. So kann eine gleichzeitige und unabhingige Steuerung erfol-
gen, ohne dass ein Antrieb neu ausgewéhlt werden muss.

Wenn Sie versuchen, einen Antrieb in mehreren Teilbereichen auszuwéhlen (bzw. bei einem
Topographiearbeitsplatz ,Beugung Fein’ und ,Beugung Grob’ gleichzeitig, in verschiedenen Teilbereichen,
anzuzeigen), erscheint die Fehlermeldung: ,Der Antrieb <Bezeichnung> ist bereits ausgewahlt! Oder bei der
Topographie wird bereits der andere Beugungsmotor angezeigt!’. Dabei ist <Bezeichnung> die Bezeichnung
des so ebenen ausgewdhlten Antriebs. AnschlieBend wird der zuvor ausgewédhlte Antrieb automatisch wieder
ausgewahlt.

Der zuvor ausgewihlte Antrieb darf sich nicht bewegen, weil es sonst mdglich wire ,Beugung Fein’ und
,Beugung Grob’ gleichzeitig zu bewegen. Wird dennoch versucht einen anderen Antrieb auszuwahlen, wird
der sich in Bewegung befindliche Antrieb automatisch wieder ausgewéhlt und es erscheint die
Fehlermeldung ,Der derzeit ausgewihlte Antrieb muss erst stehen, bevor ein anderer ausgewahlt
werden kann!’

Mit der Auswahl eines Antriebs werden Zustand und Inhalt der Steuerelemente im Teilbereich mit den
Werten wiederhergestellt, die zuletzt mit diesem Antrieb verwendet wurden.

Die Bezeichnungen der Antriebsliste werden der HARDWARE.INI aus den ,, MOTOR<M>“-Abschnitten,
Eintrag ,,Name® entnommen. Dort kann eine beliebige Zeichenkette stehen, die aber nicht in mehreren
Abschnitten doppelt vorhanden sein darf!

Um auch den Sonderfall, dass wenig Antriebe angeschlossen sind, fehlerfrei abzudecken, ist der zusétzliche
Eintrag ,kein Antrieb’ mit in der Antriebsliste enthalten. Nur dieser Eintrag kann in mehreren oder sogar
allen Teilbereichen ausgewidhlt werden. Die Steuereclemente im Teilbereich sind dann gesperrt und
ausgegraut. In diesem Teilbereich kann nur noch ein anderer Antrieb ausgewihlt werden, alle anderen
Funktionen sind nicht verfiigbar.

%2 Nur wenn die Halbwertsbreite nicht gemessen wird und sich der zuvor ausgewihlte Antrieb nicht bewegt,
darf kein anderer Antrieb ausgewihlt werden. Zudem diirfen Beugung Fein und Beugung Grob nicht
gleichzeitig, in verschiedenen Teilbereichen, angezeigt werden.

o |§Beugung Fein g Posl )

Fiir jeden Antrieb wird die aktuelle Istposition in der HARDWARE.INI gespeichert (sieche [5]). Wenn das
Programm abstiirzt, stimmen gespeicherte und wirkliche Position jedoch nicht mehr iiberein. Dieser Zustand
wird durch ,Pos!’ rechts neben der Antriebsauswahlliste gekennzeichnet, dann muss vor der Bewegung ein
Referenzpunktlauf fiir den ausgewdéhlten Antrieb durchgefiihrt werden (siche Dialogfenster ,Grundstellung




Benutzerleitfaden zur Basisanwendung ,Neue Manuelle Justage’

Thomas Kullmann ‘ Giinther Reinecker ‘ Seite 12/ 33

anfahren’; Aufruf {iber das Hauptmenii des ,XCtl’-Programms, ,Einstellungen’ — ,Antriebe’ — ,Grundstellung...”).
Wenn das Programm ordnungsgemil3 beendet wurde, somit die korrekte Antriebsposition aus der
HARDWARE.INI gelesen werden konnte, wird nichts (, ’) neben der Antriebsauswahlliste angezeigt
(Normalfall).

Wenn ein Referenzpunktlauf fiir den gewédhlten Antrieb erforderlich ist, steht ,,0“ im
»RestartPossible“-Eintrag des entsprechenden ,,MOTOR<M>“-Abschnitts der HARDWARE.INI. Jeder
andere Wert bedeutet, dass der Referenzpunktlauf nicht notwendig ist. Durch den Referenzpunktlauf wird
der Wert durch das Programm von ,,0° auf ,,1 gesetzt.

&2 Kann nie bearbeitet werden.

Q  Betriebsarten

Fiir die Bewegung eines Antriebs stehen Thnen drei verschiedene Moglichkeiten zur Verfiigung. Diese
bezeichnet man als Betriebsarten. Zu jedem Zeitpunkt kann der Antrieb nur iiber genau eine Betriebsart
bewegt werden, entweder riickwérts (verkleinern des Wertes) oder vorwirts (vergrofSern des Wertes).

Die HARDWARE.INI enthilt im jeweiligen ,,MOTOR<M>*“-Abschnitt den Eintrag ,,MJ MotionType®,
der angibt, welche Betriebsart zuletzt ausgewihlt war. Dort befindet sich ein ganzzahliger Wert, wo
L1 fir Fahrbetrieb und ,2“ fiir Schrittbetrieb stehen. Jeder andere Wert steht fiir Direktbetrieb
(Standardeinstellung).

%F Nur wenn die Halbwertsbreite nicht gemessen wird, sich der Antrieb nicht bewegt und zudem ein giiltiger
Antrieb (nicht ,kein Antrieb’) ausgewihlt ist, kann die Betriebsart gewechselt werden. Dabei erfolgt auch
das Freigeben bzw. Sperren und Ausgrauen der entsprechenden Bewegungsparameter.

Hinweis: Es ist nie moglich den giiltigen Wertebereich fiir Positionsangaben zu verlassen, da der Antrieb
automatisch an der Softwareschranke stoppt (siche minimal und maximal mégliche Position unter
IstpositionFehler! Verweisquelle konnte nicht gefunden werden.).

i+ Duektbetneb

Im Direktbetrieb konnen Sie den Antrieb direkt zu der im Eingabefeld ,Sollposition’ angegebenen
Antriebsposition bewegen. Die Bewegungsgeschwindigkeit kann {liber das Eingabefeld ,Geschwindigkeit’
gedndert werden. Sie konnen die Bewegung mit der Schaltfliche ,Start’ starten und vorzeitig mit ,Stop’
abbrechen. Die Richtung der Bewegung bestimmt die eingegebene Sollposition.

Tipp: Die Bildlaufleiste hat im Direktbetrieb keine Funktion, bei Missachtung erscheint die Meldung
,Direktbetrieb: Start/ Stop nur mit ,,Start/,,Stop* °.

i+ Fahrbetrieh

Im Fahrbetrieb konnen Sie den Antrieb kontinuierlich (mit der im Eingabefeld ,Geschwindigkeit’
angegebenen Bewegungsgeschwindigkeit), entweder vorwirts oder riickwirts, bewegen. Die Bewegung wird
iiber die Bildlaufpfeile der -leiste gestartet, wobei der angeklickte Bildlaufpfeil die Richtung der Bewegung
bestimmt. Sobald der Pfeil nicht mehr angeklickt wird, stoppt die Bewegung.

Tipp: Wenn Sie im Eingabefeld ,Geschwindigkeit” [ENTER] driicken, wird die Bildlaufleiste automatisch
fokussiert, so dass der Antrieb auch mit den Pfeiltasten der Tastatur bewegt werden kann. Die Bedienung
iiber den linken und rechten Bildlaufpfeil per Maus ist jederzeit moglich.

. i+ Schrittbetrieb

Ahnlich dem Fahrbetrieb konnen Sie eine Bewegung im Schrittbetrieb entweder vorwirts oder riickwirts
durchfiihren. Diese Bewegung erfolgt immer mit Maximalgeschwindigkeit und stoppt nach jedem Schritt.
Die Schrittweite konnen Sie im Eingabefeld ,Schrittweite’ bearbeiten. Wenn Sie den Bildlaufpfeil weiterhin
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driicken, erfolgt anschlieBend ein weiterer Schritt. Liegt das Ziel des Schrittes auBlerhalb der Minimal- oder
Maximalposition, wird die Antriebsbewegung in diese Richtung nicht durchgefiihrt.

ISTPOSITION MAXIMALE ISTPOSITION

N
N
N

Riickwértsbewegung ,,' Vorwiirtsbewegung
ist moglich RN wird verhindert!

<4+“—r<—>

Schrittweite Schrittweite

Abbildung 5 Bewegung im Schrittbetrieb nur riickwérts moglich

Tipp: Wenn Sie im FEingabefeld ,Schrittweite’ [ENTER] driicken, wird die Bildlaufleiste automatisch
fokussiert, so dass der Antrieb auch mit den Pfeiltasten der Tastatur bewegt werden kann. Die Bedienung
iiber den linken und rechten Bildlaufpfeil per Maus ist jederzeit moglich.

Start Stop

. bzw.
Mit dieser Schaltfliche kdnnen Sie den Antrieb im Direktbetrieb starten bzw. stoppen.

% Start’ ist fiir giltige Antriebe (nicht ,kein Antrieb’), nur im Direktbetrieb verfiigbar, wenn die
Halbwertsbreite nicht gemessen wird und sich der Antrieb nicht bewegt.

= ,Stop’ ist nur verfligbar, wenn die Halbwertsbreite nicht gemessen wird und wenn sich der Antrieb
bewegt. Es muss ein giiltiger Antrieb (nicht ,kein Antrieb’) ausgewahlt sein. Das Stoppen des Antriebs ist in
jeder Betriebsart moglich.

Q  Bewegungsparameter

Jede Betriebsart kann {iber spezielle Bewegungsparameter konfiguriert werden, um so z.B. die
Bewegungsgeschwindigkeit zu beeinflussen.

Sollpozition 100,00 Sekunden
[ ]

Die Sollposition gibt die Zielposition als Relative Positionsangabe (siehe Seite: 15) an, zu der sich der
Antrieb im Direktbetrieb bewegen soll.

zuletzt verwendete Sollposition als reellwertige Zahl gespeichert.

= Der Wertebereich entspricht der Softwareschranke, die von der minimal bis zur

maximal moglichen Position reicht. Die Nachkommastellengenauigkeit wird vom Antrieb bestimmt; HARD-
WARE.INI, , MOTOR<M>“-Abschnitt ganzzahliger Eintrag ,,Digits®.

%2 Nur wenn die Halbwertsbreite nicht gemessen wird, sich der Antrieb nicht bewegt und zudem ein giiltiger
Antrieb (nicht ,kein Antrieb’) im Direktbetrieb ausgewéhlt ist, kann die Sollposition eingegeben werden.

Gezchwindigkeit 4125 Sekunden/ sec
[ ]

Die Geschwindigkeit mit der sich der Antrieb im Direkt- und Fahrbetrieb bewegen soll.

In der HARDWARE.INI wird im jeweiligen ,,MOTOR<M>‘“-Abschnitt im Eintrag ,MJ Speed* die
zuletzt verwendete Geschwindigkeit als reelwertige Zahl gespeichert.
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=% Der Wertebereich beginnt bei 0 reicht bis zum Quotient aus den Eintrigen

~MaxVelocity / ,SpeedScale im jeweiligen ,MOTOR<M>“-Abschnitt der HARDWARE.INI. Die
Nachkommastellengenauigkeit wird vom Antrieb bestimmt; HARDWARE.INI, , MOTOR<M>“-Abschnitt
ganzzahliger Eintrag ,,Digits*.

%2 Nur wenn die Halbwertsbreite nicht gemessen wird, sich der Antrieb nicht bewegt und zudem ein giiltiger
Antrieb (nicht ,kein Antrieb’) im Direkt- oder Fahrbetrieb ausgewdhlt ist, kann die Geschwindigkeit
eingegeben werden.

Schrittweite I:I Sekunden
[ ]

Die Schrittweite gibt an, um wie viel sich der Antrieb im Schrittbetrieb vorwérts oder riickwérts bewegen
soll. Die Richtung wird {iber den angeklickten Bildlaufpfeil der Bildlaufleiste bestimmt.

In der HARDWARE.INI wird im jeweiligen ,, MOTOR<M>“-Abschnitt im Eintrag ,,MJ AngleWidth* die
zuletzt verwendete Schrittweite als reellwertige Zahl gespeichert.

=== Der Wertebereich entspricht den ebenfalls reellwertigen Eintrigen ,,MinimalWidth“ und
,,MaximalWidth* im  jeweiligen ,,MOTOR<M>““-Abschnitt der HARDWARE.INI. Die
Nachkommastellengenauigkeit ist bei Schrittweite und Wertebereich um eins hoher als der ganzzahlige
Eintrag ,,Digits* des jeweiligen Motors.

&' Nur wenn die Halbwertsbreite nicht gemessen wird und sich der Antrieb nicht bewegt und zudem ein
g g

giiltiger Antrieb (nicht ,kein Antrieb’) im Schrittbetrieb ausgewihlt ist, kann die Schrittweite eingegeben

werden.

Q  Istposition

ISTPOSITION

Zeigt die Relative Positionsangabe (siehe Seite: 15) der Istposition vom Antrieb. Wéhrend der Bewegung
wird die Anzeige stindig aktualisiert.

=== Der Wertebereich entspricht der Softwareschranke, die von der minimal bis zur

maximal méglichen Position reicht. Die Nachkommastellengenauigkeit wird vom Antrieb bestimmt; HARD-
WARE.INI, , MOTOR<M>“-Abschnitt ganzzahliger Eintrag ,,Digits®.

&2 Kann nie bearbeitet werden.

N0 _ o
Die Bildlaufleiste zeigt die aktuelle Istposition in Relation zur minimal und maximal moglichen Position.
Wihrend der Bewegung wird die Anzeige stindig aktualisiert.

%' Nur wenn die Halbwertsbreite nicht gemessen wird und sich der Antrieb nicht bewegt und zudem ein
giiltiger Antrieb (nicht ,kein Antrieb’) im Fahr- oder Schrittbetrieb ausgewihlt ist, kann der Antrieb iiber die
Bildlaufpfeile entweder vorwiérts oder riickwérts bewegt werden.
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4
.| -1255.60

Die minimal mégliche Position (Softwareschranke) wird als Relative Positionsangabe (siche Seite: 15)
links unter der Bildlaufleiste angezeigt.

Initial entspricht der Wert dem FEintrag ,,AngleMin® der HARDWARE.INI im jeweiligen
»~MOTOR<M>“-Abschnitt. Die Position verschiebt sich bei gesetztem Offset oder Relativer Null
entsprechend.

=== Der Wertebereich muss an der Messskala des Antriebs abgelesen und mit dem reellwertigen Eintrag
»Koeff 1¢ im jeweiligen ,,Motor<M>“-Abschnitt der HARDWARE.INI abgeglichen werden (siche [5]).
Wenn hier ein ungiiltiger Wert angegeben wird, stoppt der Antrieb an der Hardwareschranke, wo
Endlagenschalter Beschidigung und Weiterbewegung verhindern. Die Nachkommastellengenauigkeit
entspricht dem ganzzahligen Eintrag ,,Digits* des jeweiligen Motors.

& Kann nie bearbeitet werden.

ol
.| 1255.60

Die maximal mogliche Position (Softwareschranke) wird als Relative Positionsangabe (siche Seite: 15)
rechts unter der Bildlaufleiste angezeigt.

Initial entspricht der Wert dem Eintrag ,,AngleMax®“ der HARDWARE.INI im jeweiligen
»~MOTOR<M>“-Abschnitt. Die Position verschiebt sich bei gesetztem Offset oder Relativer Null
entsprechend.

~== siehe minimal mogliche Position

& Kann nie bearbeitet werden.

O  Offset fiir <Antrieb>/ Relative Null (Relative Positionsangabe)

Mittels der Relative Null, dem Offset fiir <Antrieb> und dem Offset fiir <PSD> konnen Sie eine
Abweichung der angezeigten Istposition von der wahren Antriebsposition eines Antriebs erzeugen. Diese
Abweichung zwischen absoluter und angezeigter Istposition wird hier allgemein als Offset bezeichnet! Dies
hat keine Antriebsbewegung zur Folge. In allen Féllen wird der aktuellen Istposition ein neuer Wert
zugewiesen, wobei die Relative Null ein Spezialfall des Offset fiir <Antrieb> darstellt.

ABSOLUTPOSITION
-10 -5 absolute Null +5 (relative Null nicht gesetzt
| # A | bzw. aufgehoben)
| hd | ANGEZEIGTE ISTPOSITION
-5 RELATIVE NULL +5 +10
- (der absoluten Position von -5 wurde
4> die Relative Null zugeordnet)

entspricht einem Offset von -5

(zu allen Absolutpositionen wird -5 addiert)

Abbildung 6 Berechnung des Offsets beim setzen der Relativen Null

Beachten Sie, dass das Offset fiir <Antrieb> und die Relative Null ein bereits definiertes Offset
iiberschreiben, wihrend der Offset fiir <PSD> zu einem vorhandenen dazuaddiert wird. Zur Berechnung der
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so genannten Relativen Positionen wird das Offset zur wirklichen Absolutposition dazuaddiert. Ist keine
Relative Null und kein Offset fiir <Antrieb> und kein Offset fiir <PSD> definiert, so ist das Offset Null, d.h.
die angezeigte Antriebsposition entspricht der Absolutposition.

Das Kanaloffset (Offset fiir <PSD>) wird intern in ein Offset fiir <Antrieb> umgerechnet, wobei <Antrieb>
stellvertretend fiir den Antrieb steht, der zur Bewegung des eindimensionalen Detektor (z.B. ,,PSD%)
verwendet wird (siehe IV.3 Dialogfenster ,Offset fiir <PSD>).

Hinweis: Wenn ein Kanaloffset definiert ist und das Offset fiir <Antrieb> geédndert oder die Relative Null
gesetzt oder aufgehoben wird, geht das Kanaloffset verloren!

zetzen
[ ]

Der aktuellen Istposition wird der Wert Null zugeordnet. Alle Winkelangaben beziehen sich nun auf diese
relative Null-Position. Dazu wird dem Offset die derzeitige Absolutposition zugewiesen.

%2 Nur wenn die Halbwertsbreite nicht gemessen wird und sich der Antrieb nicht bewegt und zudem ein
giiltiger Antrieb (nicht ,kein Antrieb’) ausgewaihlt ist, kann die Relative Null gesetzt werden.

. aufheben

Nach dem Aufheben beziehen sich alle Winkelangaben wieder auf die absolute Null. Die aktuelle
Istposition zeigt dann wieder die Absolutposition an, das Offset ist Null. Sie konnen sich absolute und
relative Null dann auch als identische Position vorstellen.

% Nur wenn die Halbwertsbreite nicht gemessen wird und sich der Antrieb nicht bewegt und zudem ein
giiltiger Antrieb (nicht ,kein Antrieb’) ausgewaihlt ist, fiir den ein Offset definiert oder die Relative Null
gesetzt ist, kann die Relative Null aufgehoben werden.

Offset.__.
[ ]

Betdtigung dieser Schaltfliche offnet das Dialogfenster ,Offset flir “<Antrieb>“ ° — siche
IV.2 Dialogfenster ,Offset fiir <Antrieb>.

%2 Nur wenn die Halbwertsbreite nicht gemessen wird und sich der Antrieb nicht bewegt und zudem
ein giiltiger Antrieb (nicht ,kein Antrieb’) ausgewihlt ist, kann das Dialogfenster gedffnet werden.

. |:| bzw. g

,OFFSET’ zeigt Ihnen an, dass derzeit Relative Positionsangaben verwendet werden, sonst wird ,KEINER’
angezeigt.

& Kann nie bearbeitet werden.

PSD-Offzet. .. |
L]

Betdtigung dieser Schaltfliche o6ffnet das Dialogfenster ,Offset fiir “<PSD>* * — siche
IV.3 Dialogfenster ,Offset fiir <PSD>.

%2 Nur wenn ein eindimensionaler Detektor ausgewahlt ist, dem auch ein giiltiger Antrieb fiir die Bewegung
zugewiesen wurde (siche IV.3 Dialogfenster ,Offset fiir <PSD>). Wenn zudem die Halbwertsbreite nicht
gemessen wird und sich der zugeordnete Antrieb nicht bewegt, kann das Dialogfenster geéffnet werden.
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O  Halbwertsbreitenmessung

Die Giite der Positionierung bestimmt man iliber die Messung der Halbwertsbreite. Dazu wird der Antrieb
»Beugung fein“ bei der Topographie oder ,,Omega“ bei der Diffraktometrie/Reflektometrie zuerst riickwirts,
dann vorwirts, zu 50 % des Intensitdtsmaximums bewegt. Der Abstand der beiden Antriebspositionen ist die
Halbwertsbreite.

Anteil  der
reflektierten A
Strahlung

Intensitdtsmaximum f-----------------------

50% von max |--------------------—f-----4---

Istposition eines
HALBWERTSBREITE ausgewihlten Antriebs

Abbildung 7 Erlauterung der Halbwertsbreite (Quelle: nach [4])

H albwertzbreite meszen | | Messzung abbrechen |

bzw.
Bei Betitigung dieser Schaltfldche wird die Halbwertsbreitenmessung gestartet bzw. abgebrochen.

Dazu wird das Makro ,,InquireHwb* aus der STANDARD.MAK benutzt.

& Nur wenn sich kein Antrieb bewegt und ein Antrieb mit der Bezeichnung ,,DF*, , Beugung Fein®,
»~Beugung fein“, ,Diffraction fine* (Topographie) oder ,,Omega“ (Diffraktometrie/Reflektometrie) in
der Antriebsliste vorhanden ist, kann die Messung gestartet werden.

%2 Nur wenn die Halbwertsbreitenmesssung aktiv ist, kann die Messung gestoppt werden.

| - |
Zeigt Thnen den Fortschritt der Messung, so wie in der Statuszeile des Hauptfensters, an bzw.
,Messung wurde abgebrochen!’, wenn ,Messung abbrechen’ betétigt wurde.

&2 Kann nie bearbeitet werden.

Q  Hilfe zur neuen ,Manuellen Justage’

. Hilfe [F1]

Bei Betitigung wird das kontextsensitive Hilfefenster zur neuen ,Manuellen Justage’ angezeigt, wo man
sich, per Klick auf ein Steuerelement, dessen Hilfe anschauen kann

& Stets verfiigbar.
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QO  Dialogfenster verlassen

. Beenden bzw.

Betitigung stoppt alle in Bewegung befindlichen Antriebe und die Halbwertsbreitenmessung, falls diese
aktiv ist. Anschlieend wird das Dialogfenster verlassen.

% Stets verfligbar.

IV.2 Dialogfenster ,Offset fiilr <Antrieb>’
O  Ausgangsdaten

aktuelle Istposition I:Iﬁekunden

Zeigt lhnen die Istposition des Antriebs vor dem Aufruf des Dialogfensters (siche
IV.1 Hauptdialog, Istposition).

& Kann nie bearbeitet werden.

aktueller Dffset [000 |sekunden

Zeigt Thnen das aktuelle Offser des Antriecbs vor dem Aufruf des Dialogfensters (siehe
IV.1 Hauptdialog, Istposition).

&2 Kann nie bearbeitet werden.

QO  Offset fiir <Antrieb> definieren
Die Berechnung des Offsets kann auf zwei Arten erfolgen:

i entzpricht Winkel 435.00 Sekunden

Ermdglicht Thnen die Eingabe einer neuen Istposition, das Offset berechnet sich aus der Differenz
<eingegebene Position> — <absolute Istposition>. Das berechnete Offset wird unter ,Offset eingeben’
angezeigt, der Wert wird noch nicht iibernommen.

=== Der Wertebereich entspricht der Softwareschranke, die von der minimal bis zur

maximal méglichen Position reicht. Die Nachkommastellengenauigkeit wird vom Antrieb bestimmt; HARD-
WARE.INI, ,, MOTOR<M>“-Abschnitt ganzzahliger Eintrag ,,Digits*.

&2 Kann nur bearbeitet werden, wenn ,entspricht Winkel” ausgewéhlt ist.

f+ Offzet eingeben Sekunden

Erméglicht Thnen die direkte Eingabe eines neuen Offsets. Die sich daraus ergebene Istposition wird unter
,entspricht Winkel” angezeigt, der Wert wird noch nicht {ibernommen.

= Es gibt keinen wirklichen Wertebereich. Die Nachkommastellengenauigkeit wird vom Antrieb

bestimmt; HARDWARE.INI, , MOTOR<M>“-Abschnitt ganzzahliger Eintrag ,,Digits*.

®F' Kann nur bearbeitet werden, wenn ,Offset eingeben’ ausgewdhlt ist.



Benutzerleitfaden zur Basisanwendung ,Neue Manuelle Justage’

Thomas Kullmann ‘ Giinther Reinecker ‘ Seite 19/ 33

QO  Dialogfenster verlassen

Ubernimmt das angezeigte Offset und verlisst das Dialogfenster.

&2 Stets verfiigbar.

. | Abbuch |

Behilt das vorherige Offset bei und verldsst das Dialogfenster.

& Stets verfligbar.

IV.3 Dialogfenster ,Offset fiir <PSD>’

Zweck des Offset fiir <PSD> oder Kanaloffsets ist es, dass das Signal, welches bei der absoluten
Theta-Position x am n-ten Kanal gemessen wird, bei der relativen Theta-Position y theoretisch am 0-ten
Kanal gemessen wird. Somit kann eine Messung durchgefiihrt werden, bei der der Rontgenstrahl
am O-ten Kanal des eindimensionalen Detektors auftrifft, ohne eine wirkliche Antriebsbewegung
durchzufiihren.

Jedem Detektor kann iiber den Eintrag ,,SteeringAxis®, im jeweiligen ,,Device<D>“-Abschnitt der
HARDWARE.INI, die Bezeichnung des Antriebs zugewiesen werden, der fiir die Detektorbewegung
zustindig ist. Der Eintrag ist eine beliebige Zeichenkette, oder ,,0° fiir keinen Antrieb.

Per Standardeinstellung ist der Istposition des Antriebs immer der O-te Kanal des eindimensionalen
Detektors zugeordnet. Wenn dieser Position ein anderer Kanal zugeordnet werden soll, so wird dies per
Verschiebung der Istposition realisiert. Man erreicht es, indem zur aktuellen Istposition der
neu zu betrachtende Kanal eingegeben wird. Mit Hilfe der detektorspezifischen Kanalbreite kann nun die
neue Istposition fiir den 0.ten Kanal errechnet werden.

Das errechnete Kanaloffset ist wie der Offset fiir <Antrieb> zu behandeln, d.h. der Wert wird zur aktuellen
Istposition, diese kann bereits einen Offset beinhalten, dazuaddiert.

O  Ausgangsdaten

Istposition von Theta |:| Grad |

Zeigt Thnen die Istposition des zugeordneten Antriebs (siehe IV.1 Hauptdialog, Istposition).

Hinweis: »lheta ist  stets die  Bezeichnung des  zugeordneten  Antriecbs  (siche
IV.3 Dialogfenster ,Offset fiir <PSD>)

&2 Kann nie bearbeitet werden.

. ‘ Winkelwert pro Kanal |:| Grad ‘

Zeigt Thnen die Breite eines Kanals in Winkelwerten, die Kanalbreite.

Entstammt dem reellwertigen Eintrag ,,AngleStep* im ,,Device<D>*-Abschnitt der HARDWARE.INI.

= Es gibt keinen wirklichen Wertebereich. Die Nachkommastellengenauigkeit wird vom zugeordneten

Antrieb iibernommen; HARDWARE.INI, ,, MOTOR<M>“-Abschnitt ganzzahliger Eintrag ,,Digits®.

&% Kann nie bearbeitet werden.
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O  PSD-Kanaloffset definieren

, | neu zugeordneter K.anal IZI ‘

Ermdglicht Thnen die Eingabe des neu zuzuordnenden Kanals.

=== Der Wertebereich reicht vom Wert des ganzzahligen Eintrags ,,FirstChannel bis zu ,,LastChannel* im

jeweiligen ,,Device<D>“-Eintrag der HARDWARE.INI. Die sich daraus ergebene Ausgabewerte werden
unter ,<PSD>-Kanaloffset’ und ,,entspricht Winkel (Kanal 0)’ angezeigt, der Wert wird noch nicht
iibernommen.

5 Stets verfligbar.

QO  Ausgabedaten

. | PSDKanaloffset [20000 | Grad ‘

Zeigt Thnen das berechnete Kanaloffset, das dem Produkt:
—1 + <neu zugeordneter Kanal> - <Winkelwert pro Kanal> entspricht.

Hinweis: ,,PSD* entspricht der Bezeichnung des ausgewihlten, eindimensionalen Detektors, die dem
Eintrag ,,Name* im jeweiligen ,,DEVICE<D>“-Abschnitt der HARDWARE.INI entstammt — dort steht eine
Zeichenkette.

&% Kann nie bearbeitet werden.

entspricht Winkel [K.anal 0] I:I Grad |

Zeigt lhnen die Istposition, die sich bei Anwendung des unter ,<PSD>-Kanaloffset’ angezeigten
,Kanaloffsets flir Kanal 0’ ergeben wiirde.

&2 Kann nie bearbeitet werden.

QO  Dialogfenster verlassen

Ubernimmt das angezeigte Kanaloffset und verlisst das Dialogfenster.

5 Stets verfligbar.

. Abbruch bw.

Behilt das vorherige Kanaloffset bei und verlisst das Dialogfenster.
%2 Stets verfligbar.
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V  Trainingsteil (typische Anwendungen)

QO  Auswahl von ,Tilt’ in einem Teilbereich

Ist , Tilt’ bereits in einem Teilbereich ausgewahlt?
I

T
JA NEIN
v
Offnen Sie das Kombinationsfeld Antriebsauswahl.
Ist ,Tilt’ in der Antriebsliste vorhanden?
I I
JA NEIN
v v
Wihlen Sie ,Tilt’” aus. , Tilt’ ist nicht
¢ angeschlossen oder die
- HARDWARE.INI ist
Tilt [ falsch konfiguriert
Kullimalwn
Abszorber
\ kein Antrieb

v
[ Tilt ~|

O  Anzeige der aktuellen Istposition von ,Tilt’ innerhalb eines Teilbereiches

Auswahl von ,Tilt’ in einem Teilbereich

v

Die Istposition (hier ,12,3”) wird automatisch im Eingabefeld ,ISTPOSITION’ angezeigt.

ISTPOSITION

123 Minuten
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QO  Bewegen von ,Tilt’ nach 0,34 Minuten im Direktbetrieb

Auswabhl von ,Tilt’ in einem Teilbereich

v

Befindet sich ,Tilt” in Bewegung?

JA NEIN
v v
Schaltflache ,Start’ ist mit ,Stop’ beschriftet ™|  Wiihlen Sie das Optionsfeldes ,Direktbetrieb’ aus.

v v

i+ Duwektbetneb

Stop *
Geben Sie ,0,34’ im Eingabefeld ,Sollposition’ ein.

Warten Sie das Ende der Bewegung ab oder Sollposition Minuten

betitigen Sie ,Stop’ ¢

| Betitigen Sie die Schaltfliche ,Start’.

v

Start

v

Warten Sie das Ende der Bewegung ab.

QO  Relative Null von ,Tilt’ setzen

Auswahl von ,Tilt’ in einem Teilbereich

v

Falls sich ,Tilt’ bewegt, warten Sie bis Stillstand. (siche von ,Tilt’ nach 0,34 Minuten im Direktbetrieb)

v

Betitigen Sie die Schaltfliche ,setzen’.

v

set;en

Die Istposition zeigt automatisch die ,0,00’ und ,OFFSET’ weist auf relative Positionierungen hin.

ISTPOSITION
0.0 Minuten

—

| o#tser_ (| [DFFSET
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QO  Relative Null von ,Tilt’ aufheben

Auswahl von ,Tilt’ in einem Teilbereich

!

Falls sich ,Tilt” bewegt, warten Sie bis Stillstand. (siche von ,Tilt’ nach 0,34 Minuten im Direktbetrieb)

v

Ist die Relative Null gesetzt?
I I

JA NEIN
v v
Betitigen Sie die Schaltfliche ,aufheben’. ,KEINER’ weist auf absolute Positionierungen hin

v !

aufheben Offset.___
v

Istposition zeigt automatisch die Absolutposition; aufheben unmaoglich
,KEINER’ weist auf absolute Positionierungen hin

KEINER |

ISTPOSITION
0.3 Minuten

| oftset... (|[KEINER |

—
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QO  Offset von ,2,00’ fiir ,Tilt’ definieren

Auswabhl von ,Tilt’ in einem Teilbereich

v

Falls sich ,Tilt” bewegt, warten Sie bis Stillstand. (siche von ,Tilt’ nach 0,34 Minuten im Direktbetrieb)

v

Betitigen Sie die Schaltflache ,Offset...".

0 Hs:t. -

Das Dialogfenster ,Offset fiir “Tilt™ * 6ffnet sich.
Das aktuelle Offset (hier ,—0,3”) oder ,0,0’ (bei absoluter Positionierung) wird angezeigt.

aktueller Dffset 0.3 inuten

A

Waihlen Sie das Optionsfeld ,Offset eingeben’ aus und geben Sie ,2,00° als neues Offset ein.

i+ Dffset eingeben Minuten

Bestétigen Sie mit der Schaltfliche ,OK’. Das Dialogfenster ,Offset fiir “Tilt™ > schlief8t sich.

Die Istposition zeigt automatisch die relative Position und ,OFFSET’ weist auf relative Positionierungen hin.

ISTF"DgITIDN

OFFSET
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O  Halbwertsbreite messen

Wird die Halbwertsbreite bereits gemessen?
I I
JA NEIN
v v
Schaltflache ,Halbwertsbreite messen’ ist =g Befindet sich irgendein Antrieb in Bewegung?
mit ,Messung abbrechen’ beschriftet I I
¢ JA NEIN
Meszzung abbrechen + +
Schaltflache Betitigen Sie die
¢ ,Halbwertsbreite Schaltflache
Warten Sie das Ende der Messung ab oder messen’ ist gesperrt ,Halbwertsbreite
betétigen Sie die Schaltfliche ,Messung abbrechen’. und ausgegraut messen’
Warten Sie die Halbwertzbreite meszen
Bewegung ab (siche *
von ,Tilt’ nach 0,34
Minuten im Direktbe- Warten Sie die
trieb) Messung ab.
Meldungsfenster
,Halbwertsbreite :

<Wert> arcsec’
mit dem Messergebnis
(hier ,30,98”) erscheint

v

Information E

Halbwertzbreile : 30,93 arczec
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| Anhang A — KONFIGURATIONSDATEIEN

O HARDWARE.INI

»MMOTOR<M>“-Abschnitt

»~Name“-Eintrag (Zeichenkette) beinhaltet die Bezeichnung des Antriebs, die in der
Antriebsauswahlliste ausgegeben wird (siche IV.1 Hauptdialog, Antrieb auswiihlen)

,Unit“-Eintrag (Zeichenkette) ist die Bezeichnung der zu verwendenden Einheit, unterstiitzt werden
"GRAD", "SEKUNDEN", "MINUTEN", "MINUTS", "MILLIMETER", "MIKROMETER",
"MIKCOMETER" und "CHANNEL"; diese Einheit wird u.a. fiir die FEintrdge ,, AngleMin®,
»AngleMax*, , MinimalWidth“, ,MaximalWidth* und ,,MJ AngleDest* verwendet

,Digits“-Eintrag  (ganzzahlig, groBler oder gleich 0) entspricht der gewiinschten
Nachkommastellengenauigkeit der Antriebspositionen und Geschwindigkeiten. Bei den
Schrittweiten wird eine um eins héhere Genauigkeit verwendet.

»AngleMin“-Eintrag (reellwertig) ist die minimal mégliche Antriebsposition des Antriebs in
physikalischen Einheiten; es gibt keinen wirklichen Wertebereich, aber einen Zusammenhang zu
»PositionMin“ (in EncoderSteps) und ,Koeff 1; Nachkommastellengenauigkeit steht im
,Digits“-Eintrag (siche IV.1 Hauptdialog, Istposition)

»AngleMax“-Eintrag (reellwertig) ist die maximal mdégliche Antriebsposition des Antriebs in
physikalischen Einheiten; es gibt keinen wirklichen Wertebereich, aber einen Zusammenhang zu
»PositionMax“ (in EncoderSteps) und ,Koeff 1*; Nachkommastellengenauigkeit steht im
,Digits“-Eintrag (siche IV.1 Hauptdialog, Istposition)

»~MinimalWidth“-Eintrag (reellwertig) ist die minimal mdgliche Schrittweite; Angaben miissen ho-
her als 0 und kleiner als der ,,MaximalWidth“-Eintrag sein

»~MaximalWidth“-Eintrag (reellwertig) ist die maximal mogliche Schrittweite; Angaben miissen
groBer sein als der ,,MaximalWidth“-Eintrag

»RestartPossible“-Eintrag (logisch) gibt an, ob ein Referenzpunktlauf notwendig ist. Dort steht ,,0%,
wenn der Lauf erforderlich ist. Jeder andere Wert zeigt, dass das Programm ordnungsgeméif} beendet
wurde (Standardeinstellung).

»-MJ MotionType“-Eintrag  (ganzzahlig) gibt an, welche  Betriebsart bei  der
neuen ,Manuellen Justage’ zuletzt mit diesem Antrieb verwendet wurde: ,,1¢ fiir Fahrbetrieb, ,2%
fiir Schrittbetrieb, sonst fiir Direktbetrieb (siche 1V.1 Hauptdialog, Betriebsarten)

»-MJ_AngleDest“-Eintrag (reellwertig) ist die =zuletzt eingegebene Sollposition bei der
neuen ,Manuellen Justage’ dieses Antriebs; Wertebereich entspricht den Eintrdgen ,,AngleMin® und
»AngleMax*; Nachkommastellengenauigkeit steht im ,Digits“-Eintrag (siche
IV.1 Hauptdialog, Bewegungsparameter)

»MJ_Speed“-Eintrag (reellwertig) entspricht der zuletzt verwendeten Geschwindigkeit des Antriebs
bei der neuen ,Manuellen Justage’; Wertebereich beginnt bei O und endet bei dem Quotient aus den
Eintrdgen ,,MaxVelocity* / ,,SpeedScale®; Nachkommastellengenauigkeit steht im ,,Digits“-Eintrag
(siche IV.1 Hauptdialog, Bewegungsparameter)

»MJ AngleWidth“-Eintrag (reellwertig) zuletzt verwendete Schrittweite der
neuen ,Manuellen Justage’ fiir diesen Antrieb; Wertebereich entspricht den Eintrdgen
»=MinimalWidth“ und ,,MaximalWidth*; Nachkommastellengenauigkeit ist bei Schrittweite und
Wertebereich um eins hoher, als der ,,Digits“-Eintrag (siche IV.1 Hauptdialog, Bewegungsparameter)
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e _DEVICE<D>*-Abschnitt

— ,Name“-Eintrag (Zeichenkette) beinhaltet die Bezeichnung des Detektors, wie sie in den
Dialogfenstern des ,XCtl’-Programms und in der neuen ,Manuellen Justage’ angezeigt wird

— Uber den , SteeringAxis“-Eintrag (Zeichenkette) kann der Antrieb angegeben werden, der fiir die
Detektorbewegung zustindig ist. Dazu gibt man die Bezeichnung des Antriebs an, die im
»Name‘“-Eintrag eines ,,Motor<M>‘“-Abschnitts vorhanden sein muss. Wenn diese Bezeichnung dort
nicht vorhanden ist, oder ,,SteeringAxis“ auf ,,0° gesetzt wird, kann der Detektor nicht {iber einen
Antrieb bewegt werden. (siche IV.3 Dialogfenster ,Offset fiir <PSD>)

— L, AngleStep“-Eintrag (reellwertig) beinhaltet die Kanalbereite des Detektors; es gibt keinen
Wertbereich; die Nachkommastellengenauigkeit wird vom zugeordneten Antrieb (siche
»SteeringAxis“-Fintrag) iibernommen (siche IV.3 Dialogfenster ,Offset fiir <PSD> unter
Ausgangsdaten)

— . FirstChannel“-Eintrag (ganzzahlig) beinhaltet den minimal zuldssigen Kanal des eindimensionalen
Detektors. Die Angabe muss 0 oder grof3er sein, aber kleiner als ,,LastChannel® sein.

— ,LastChannel“-Eintrag (ganzzahlig) beinhaltet den maximal zuldssigen Kanal eindimensionalen
Detektors. Die Angabe groBer als ,,FirstChannel sein.

QO DEVELOP.INI

¢ _ManualAdjustment“-Abschnitt (siche III Nutzeroberfliiche (Allgemeine Bedienungshinweise) unter
,Bedienung’)

»Parallel“-Eintrag (logisch) bestimmt, ob die Windowsbotschaften sofort (,,0°) oder im Hintergrund
verarbeitet werden sollen (Standardeinstellung)

— ,StateRefresh“-Eintrag  (logisch) gibt an, ob Steuerelemente im Hauptdialog der
neuen ,Manuellen Justage’ bei jeder Zustandsédnderung freigegeben oder gesperrt und ausgeraut wer-
den sollen (Standardeinstellung); wird ,,0“ eingetragen, bleiben alle Steuerelemente stets
freigegeben

— Mit dem ,,DisplayNoActionMsg“-Eintrag (logisch) kann man Meldungsfenster ausgegeben, wenn
die Zustandsaktualisierung der Steuerelemente deaktiviert ist (dazu ,,1° setzen); per
Standardeinstellung werden keine Meldungen ausgegeben

¢  Environment“-Abschnitt

— ,.New-ManualAdjustment“-Eintrag (logisch) gibt an, welches Dialogfenster {iber den Meniipunkt
,Ausfithren’ — ,Manuelle Justage (Alt)..."” aufgerufen werden soll. Wird der Eintrag ,,0° gesetzt,
wird das alte Dialogfenster mit dem Verhalten (programmiert von Heiko Damerow) gerufen. Alle
anderen Werte (Standardeinstellung) rufen die getrennte ,Manuelle Justage’, ebenfalls im
alten Dialogfenster ,Manuelle Justage’. Hier wurden die gefundenen Fehler bereits ausgerdumt.

QO STANDARD.MAK

Der ,InquirecHwb“-Abschnitt beinhaltet die Schrittfolge zur Bestimmung der Halbwertsbreite (siche
1V.1 Hauptdialog, Halbwertsbreite). Die Syntax kann in [6] nachgelesen werden.
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| Anhang B — ENGLISCHSPRACHIGE NUTZEROBERFLACHE

Notizen



Benutzerleitfaden zur Basisanwendung ,Neue Manuelle Justage’

Thomas Kullmann ‘ Giinther Reinecker Seite 29/ 33

sanual Adjustment NEW E

RELATIVE ZERD
[Tit ,1" zal | 1eleaza |

" Direct-Mode [F2] i ACTUAL ANGLE
 Dive e ) —
I~ Step-Mode [F4] i Oifzel. . | OFFSET

RELATIVE ZERD
125560 sel | relEase |

[Beugung Fen ~ | Past

i# Direct-Mode [FE] Sekunden ACTUAL ANGLE

"~ Direct-Mode [F7) Skant Sekundent sec Sekunden
" Step-Mode [F8) ey Sekunden Offset...  |[HONE ]

RELATIVE ZERD
63,889 Grad sot | reloase |

[ Theta

" Direct-Mode [F10] New Angle 10 KM Grad ACTUAL ANGLE
 Drive-Mode (F11) Speed 200.000 Giad/ sec Grad
i+ Step-Mode [F12] Stepwidih 0.0100 Grad Offsct, | OFFSET

soomen | eoerawan [ ] ey | e |

Abbildung 8 Englischsprachiger Hauptdialog
,Manuelle Justage’ (Quelle: [9])

Off=at for “DF" H Off=at for “PSD™

actual Angle .00 Sekunden actual Theta-Angle Elad
actual Difset .00 Sekunden Angleoffset per Channel [0 | Grad

i+ conesponds Angle Els'ﬂklﬂd!“ enter new channel o |
I enter Offzat Sdkmd:n PSD-Channeloffset 0. 000 | Grad
conesponds Angle [Channel 0110 | Grad

[ ok | Abon |

oK I Abot
Abbildung 9 Englischsprachiges Dialogfenster = = |
,Offset fiir “<Antrieb>*" (Quelle: [9]) Abbildung 10 Englischsprachiges Dialogfenster
,Offset fiir “<PSD>*" (Quelle: [9])
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sprachabhiingige Steuerelemente

In diesem Abschnitt werden die sprachabhingigen Bezeichnungen der Steuerelemente in den deutsch- und
englischsprachigen Dialogfenstern gegeniibergestellt. Sprachunabhingige Ausgaben, wie Einheiten oder
sonstige Werte, die bei Antrieben oder Detektoren ermittelt werden, finden keine Erwidhnung, ihre
Bedeutung wird unter IV Referenzteil ndher erliutert.

Grafisches Symbol deutsche Bezeichnung englische Bezeichnung

Manuelle Justage NEU .E ,Manuelle Justage NEU’ |,Manual Adjustment NEW”’

Beugung Fein j

?ﬁt"g““g Fein Enthilt eine Liste aller am Arbeitsplatz angeschlossenen
Kollimator Antriebe. Die Bezeichnungen entstammen der
Abzorber HARDWARE.INI, Eintrag ,Name“ im jeweiligen
Beugung Grob , MOTOR<X>*“-Abschnitt.

Theta

kein Antrieb
iBeugung Fein g Posl ) ,Pos!” weist auf einen fehlenden Referenzpunktlauf hin
{+ Direktbetrieb ,Direktbetrieb’ ,Direct-Mode’

{+ Fahrbetrieh ,Fahrbetrieb’ ,Drive-Mode’

{+ Schrittbetrieb ,Schrittbetrieb’ ,Step-Mode’

Start Stop ,Start’ bzw. ,Stop’ (je nach Zustand des Antriebs)
bzw.

Sollposition 100.00 Sekunden ,Sollposition’ ,New Angle’
Geschwindigkeit |42.51 Sekunden/ zec ,Geschwindigkeit’ ,Speed’

Schrittweite I:I Sekunden ,Schrittweite’ ,Stepwidth’
ﬂ J j Die Einheit kommt vom angezeigten Motor.

-1255.60 Sekunden 1255.60

RELATIVE NULL ,RELATIVE NULL", ,RELATIVE ZERO’,
| ,setzen’ und ,set” und
setzen aufheben | R s
,aufheben ,release
LJISTPOSITION? , ACTUAL ANGLE’
ISHROSIIAE Der links angezeigte Zahlenwert entspricht der

|:| Sekunden aktuellen Position des Antriebs. Der rechte Text ist die

Einheit.
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Thomas Kullmann ‘

PSD-Offzet__.

Halbwertzbreite meszen |

,Offset...” und ,Offset’

,PSD-Offset” wobei “PSD*“ der Bezeichnung des
ausgewihlten, eindimensionalen Detektors ersetzt

entspricht.

,Halbwertsbreite messen’ |,measure halfwidth’

bzw.

| Meszzung abbrechen |

,Messung abbrechen’ ,stop measure’

‘Halbwertsbreite wird |,measuring in progress...’
gemessen...’

bzw.

,Messung wurde

L "
abgebrochen’ ,measuring interrupted!

bzw.

<Fortschritt der Messung>

Hilfe [F1]

Beenden

i

<Fortschritt der Messung>, wie in der Statuszeile des
Hauptfensters angezeigt

Hilfe (F1)’ JHelp (F1)’

,Beenden’ JExit’

Tabelle 1 Auflistung der Steuerelemente im Hauptdialog

Grafisches Symbol deutsche Bezeichnung | englische Bezeichnung

Offset fiir "DF™

,Offset fiir “DF*° ,Offset for “DF*,

wobei ,,DF“ fir die Bezeichnung des Antriebs
steht, der in dem Teilbereich angezeigt wird, aus
dem dieser Dialog aufgerufen wurde

aktuelle Istposition

[ lsckunden

aktueller Offset

+ entspricht Winkel [|432.00 Sekunden

+ OFffzet eingeben

[ Pl |

Abbruch

,aktuelle Istposition’ ,actual Angle’
,aktueller Offset’ ,actual Offset’
,entspricht Winkel’ ,corresponds Angle’
,Offset angeben’ ,enter Offset’

,OK’
,Abbruch’ ,Abort’

Tabelle 2 Auflistung der Steuerelemente im Dialogfenster ,Offset fiir “<Antrieb>
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Grafisches Symbol deutsche Bezeichnung | englische Bezeichnung

,Offset fiir “PSD*’ ,Offset for “PSD*’

Offset fiir "PSD" .E wobei ,PSD“ fiir die Bezeichnung des

ausgewihlten eindimensionalen Detektors steht

,Istposition von Theta’ |,actual Theta-Angle’

wobei “Theta” der Bezeichnung des Antriebs

Istposition von Theta I:I Grad | entspricht, der zur Bewegung des
eindimensionalen Detektors verwendet wird
(ini-Eintrag ~ “SteeringAxis“ im  jeweiligen
»DEVICE<X>“- Abschnitt)

Winkelwert pro Kanal |:| Grad , Winkelwert pro Kanal’ ,Angleot’"fset pet

Channel

neu zugeordneter Kanal Izl neu , zugeordneter ,enter new channel’
Kanal

PSD-Kanaloffset |:| Grad ,PSD-Kanaloffset’ ,PSD-Channeloffset’

. . ,entspricht Winkel |,corresponds Angle
entzpricht Winkel [Kanal 0] |:| Grad (Kanal 0’ (Channel 0)’
Abbruch ,Abbruch’ ,Abort’

Tabelle 3 Auflistung der Steuerelemente im Dialogfenster ,Offset fiir “<PSD>*
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