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Das Menu ,,Antriebe*

,Parameter...” (entfallt)

,Direkte Steuerung’ (modifiziert)
,Bereichsmaximierung™ (entfallt)
,Kalibrieren...”” (neu)

,Grundstellung...” wird ,,Referenzpunktlauf....”

,Optimieren...”” (modifiziert)
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Parameter...”

(Motor-Parameter)

Motor-Parameter :

—Pozttion in Encoder-Steps

Witilkel itn  Dilrometer

hIititmium: _1&500

Ilamam: | 10933

Achritt: m

Mammam: (11229

Schtitt: 150

T asmitrnam: 19000

Litnit : 4000 —Gegchu:-"j_ﬂdigkeit

End-Schalter | [27.00 5!

Abbrechen




Motor-Paramekter f

—Pozttion in Encoder-Steps

hIititmium: _1&500

Schtitt: 150

T asmitrnam: 19000

Littit A000

Bt LS el |

Parameter...”

(Motor-Parameter)

Witilkel itn  Dilrometer

Dimdram: | 10933
achritt: m—
Dt | 11229
~Geachwindigkeit

[27.00 g1

IKD]Jj.matDr

Abbrechen

® Redundant zu den INI-Dateien




Parameter...”

(Motor-Parameter)

Motor-Paramekter ]

—Pozttion in Encoder-Steps

Witilkel itn  Dilrometer

hIititmium: _1&500

Ilamam: | 10933

achritt: 5 00|
Dlaitmam: | 11229
~Geachwindigkeit

End-Schalter | [27.00 5!

Schtitt: 150

T asmitrnam: 19000

Littit A000

IKD]Jj.matDr Ahbrechen

® Redundant zu den INI-Dateien

® Kaum von den Nutzern gewunscht




Parameter...”

(Motor-Parameter)

Motor-Parameter 3

—Pozttion in Encoder-Steps

Witilkel itn  Dilrometer

hIititmium: _1&500

it =
achritt. 150 &

_ achritt: 5 00|
Dlamirron: | o000 :
Mammam: (11229
Littit A000

~Geachwindigkeit

End-Schalter | [27.00 5!

IKD]Jj.matDr Ahbrechen

® Redundant zu den INI-Dateien

® Kaum von den Nutzern gewunscht
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,Direkte Antriebssteuerung...”
(war:,,Direkte Steuerung...”)

Direkte Antriebssteuerung

Antrieb: I Beuqung grob

[

— Position...

mamentan: 3237
Start
Ziel: 1200

Schlielen

erweitert um eine
Start/Stop-Taste...




,Direkte Antriebssteuerung...”
(war:,,Direkte Steuerung...”)

Direkte Antriebssteuerung Direkte Antriebssteuerung

Antrieb: I Beugung arob Antrieb: I Beugung grob

a1 "I

— Position... — Position...

momentan: mamentan:

Ziel: 200 Ziel:

Schlielen Schliefen I

erweitert um eine
Start/Stop-Taste...




,Direkte Antriebssteuerung...”
(war:,,Direkte Steuerung...”)

Direkte Antriebssteuerung Direkte Antriebssteuerung

Antrieb: I Beugung arob Antrieb: I Beugung grob

a1 "I

— Position... — Position...

momentan: mamentan:

Ziel: Ziel:

Schlielen Schliefen I

...so daB3 Schritt-/ und Direktbetrieb

erweitert um eine . )
sauber unterschieden werden konnen
Start/ StOP'TaStem (Eingabe stoppt automatisch)
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,Kalibrieren...”
(Antriebe Kalibrieren)

® Zur Erinnerung:,,Grundstellung anfahren®:




,Kalibrieren...”
(Antriebe Kalibrieren)

® Zur Erinnerung:,,Grundstellung anfahren®:

Grundstellung anfahren

Eimnstellungen

IKD]]j.matn:nr j

[T Position beibehalten
[T Grundstellung fiir alle Antriebe
v Ciltize Kalibrierungsdaten

&ltion statten

Ahgzoluter Mullpunkt |

Eeferenzpuntilanf I

Ok

| Hilfe (F13 | Hhhrechenl




,Kalibrieren...”
(Antriebe Kalibrieren)

® Zur Erinnerung:,,Grundstellung anfahren®:

Grundstellung anfahren

Eimnstellungen Altion starten

II-;n]ijat-:ur j Ahsoluter Mullpunit |

[T Position beibehalten
[T Grundstellung fiir alle Antriebe
v Ciltize Kalibrierungsdaten

Eeferenzpuntilanf I

| Ok | Hilfe (F1) | ﬂhhrechenl

® hier kann versehentlich der Nullpunkt verstellt werden




,Kalibrieren...”
(Antriebe Kalibrieren)

® Zur Erinnerung:,,Grundstellung anfahren®:

Grundstellung anfahren

Eimnstellungen Altion starten

II-;n]ijat-:ur j Ahsoluter Mullpunit |

[T Position beibehalten
[T Grundstellung fiir alle Antriebe
v Ciltize Kalibrierungsdaten

Eeferenzpuntilanf I

Ok | Hilfe (F13 | Hhhrechenl

® hier kann versehentlich der Nullpunkt verstellt werden

® Referenzpunktlauf ohne vorherige Kalibrierung nutzlos,
aber moglich!




,Kalibrieren...”
(Antriebe Kalibrieren)

Antriebe Kalibrieren x|

— Antreb:

I Beugung fein ﬂ

— Einstellungen:

[ anzchliefend zuriickiahren
[ Abzolute Nullposition emreicht

Abbrechen




,Kalibrieren...”
(Antriebe Kalibrieren)

Antriebe Kalibrieren x|

— Antreb:

I Beugung fein ﬂ

— Einstellungen:

[ anzchliefend zuriickiahren
[ Abzolute Nullposition emreicht

Start |

® Beim Kalibrieren wird der Referenzpunktlauf vorbereitet




,Kalibrieren...”

Antriebe Kalibrier x|

— Antreb:

I Beugung fein ﬂ

— Einstellungen:

[ anzchliefend zuriickiahren
[ Abzolute Nullposition emreicht

Start | Abbrechen

® Beim Kalibrieren wird der Referenzpunktlauf vorbereitet

® Fur einen oder alle Antriebe kann die absolute Null
angegeben werden (physische Nullposition des Antriebes)




,Kalibrieren...”
(Antriebe Kalibrieren)

Antriebe Kalibrieren x|

— Antreb:

I Beugung fein ﬂ

— Einstellungen:

[ anzchliefend zuriickiahren
[ Abzolute Nullposition emreicht

Abbrechen




,Kalibrieren...”
(Antriebe Kalibrieren)

Antriebe Kalibrieren x| Antriebe Kalibrieren x|

— Antreb: — Antrieb:

I Beugung fein ﬂ I Beugung fein ﬂ

— Einstellungen: — Einztellunger:

[ Anzchliebend zuriickiahren [ Anzchliebend zurickfahren
[ Abzolute Nullposition emreicht

Abbrechen Abbrechen




,Kalibrieren...”
(Antriebe Kalibrieren)

Antriebe Kalibrieren x| Antriebe Kalibrieren x|

— Antrieh: ' | I_. Antrieb:

I Selel Frage: Antriebe Kalibrieren =]

o "
Einste 1 Steht der angegebene Antrieb tatsichlich an seiner absoluken (physischen) Mullposition?

[ finsc
[ Abzo

Start | Abbrechen Abbrechen
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(war:,,Grundstellung anfahren®)




,Referenzpunktlauf...”

(war:,,Grundstellung anfahren®)

® Noch einmal zur Erinnerung: ,,Grundstellung anfahren®:

Grundstellung anfahren |

Eimnstellungen Altion starten

II-;n]ijat-:ur j Ahsoluter Mullpunit |

[T Position beibehalten
[T Grundstellung fiir alle Antriebe
v Ciltize Kalibrierungsdaten

Eeferenzpuntilanf I

Ok | Hilfe (F13 | Hhhrechenl




,Referenzpunktlauf...”

(war:,,Grundstellung anfahren®)

— Antrieb:

| Alle Antrigbe -l

— Einstellungen:

[T Anzchliebend zuriickiahren
[T Kalibrierdaten sind giiltig




,Referenzpunktlauf...”

(war:,,Grundstellung anfahren®)

[l Anticbe = * Sehr ahnlich der Kalibrierung

— Einstellungen:

[T Anzchliebend zuriickiahren
[T Kalibrierdaten sind giiltig




,Referenzpunktlauf...”

(war:,,Grundstellung anfahren®)

| Alle Antrigbe

— Einstellungen:

[T Anzchliebend zuriickiahren
[T Kalibrierdaten sind giiltig

* Sehr ahnlich der Kalibrierung
* Separation wurde gewunscht




,Referenzpunktlauf...”

Referenzpunktla X|

Antrieb:

| Ale e B * Sehr ahnlich der Kalibrierung

Eintsungen * Separation wurde gewunscht

| Anzchliefend zurlickfabren o oo

i G * Trennung ist u.a. fur den Lehr—
betrieb sinnvoll

Abbrechen




,Referenzpunktlauf...”

(war:,,Grundstellung anfahren®)

| Alle Antrigbe

— Einstellungen:

[T Anzchliebend zuriickiahren
[T Kalibrierdaten sind giiltig

Kein Referenzpunktlauf
ohne gultige Kalibrierung!




,Referenzpunktlauf...”

(war:,,Grundstellung anfahren®)

Referenzpunktlauf X| Referenzpunkklauf x|

— Antrieb: — Antrieb:

| Alle Antrigbe -l | Al Antriebe -l

— Einstellungen: — Einstellunger:

[T Anzchliebend zuriickiahren [ Anzchliebend zurickiahren
[T Kalibrierdaten sind giiltig W ik alibrierdaten sind guiltig:

Start | Abbrechen abbrechen

Kein Referenzpunktlauf
ohne gultige Kalibrierung!




,Referenzpunktlauf...”

(war:,,Grundstellung anfahren®)

Referenzpunktlauf X| Referenzpunkklauf x|

— Antrieb: — Antrieb:

| Alle Antrigbe -l | Al Antriebe -l

— Einstellungen: — Einstellunger:

[T Anzchliebend zuriickiahren [ Anzchliebend zurickiahren
[T Kalibrierdaten sind giiltig W ik alibrierdaten sind guiltig:

Start | Abbrechen abbrechen

Kein ReferenZPunktlan Allem Anschein nach funktioniert die
ohne g[jltige Ka“brierung! Funktion nicht (oder nicht richtig).
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(Antriebsparameter optimieren)




,Optimieren...”

(Antriebsparameter optimieren)

Bisher Controller- und
Antriebsspezifische Dialoge:

C812 DCM-Parameter fir Beugung F il

Graity - 210 Welocity:

T orcpae: &0 &cceleration:

Do Distanz 20

Statt Scan )% Abhch




,Optimieren...”

(Antriebsparameter optimieren)

Antriebsparameter optimieren

Antrieb: I Beugung grob j Tesken

— Koeffizienten: — Mokorwerte:
P-Term: 180 aeschwindigheit:
I-Term: | &0 Beschleunigung:

D-Term: a0 Diskanz:

Lirpik: =1

abbrechen




,Optimieren...”

(Antriebsparameter optimieren)

Antriebsparameter optimieren

antrieb: I Beugung grob j

P-Term:

I-Term:

D-Term:

Lirpik:

— Koeffizienten:

180

g

a0

a0

Testen

— Matorwerke:
aeschwindigheit:
Beschleunigung:

Diskanz:

abbrechen

e eine Auswahl des aktuellen Antriebs
wurde hinzugefugt




,Optimieren...”

(Antriebsparameter optimieren)

Antriebsparameter optimieren

antrieb: I Beugung grob j

— Koeffizienten:

P-Term: 180
I-Term: 1|

D-Term: a0

Lirpik: =1

Testen

— Matorwerke:
aeschwindigheit:
Beschleunigung:

Diskanz:

abbrechen

e eine Auswahl des aktuellen Antriebs
wurde hinzugefugt

e die Testfunktion wurde treffender
benannt und direkter platziert




,Optimieren...”

(Antriebsparameter optimieren)

Antriebsparameter optimieren

Antrieb: I Beugung grob j Tesken

P-Term:

I-Term:

D-Term:

Lirpik:

— Koeffizienten: — Makarwerte:

180 aeschwindigheit:

a0 Beschleunigung:

a0 Diskanz:

a0

abbrechen

e eine Auswahl des aktuellen Antriebs
wurde hinzugefugt

e die Testfunktion wurde treffender
benannt und direkter platziert

* die Parameternamen wurde den
Eigenschaften der Controller angenahert




,Optimieren...”

Antriebsparameter optimieren

Antrieb: I Beugung grob j Tesken

P-Term:

I-Term:

D-Term:

Lirpik:

— Koeffizienten: — Makarwerte:

180 aeschwindigheit:
a0 Beschleunigung:

a0 Diskanz:

a0

abbrechen

eine Auswahl des aktuellen Antriebs
wurde hinzugefugt

die Testfunktion wurde treffender
benannt und direkter platziert

die Parameternamen wurde den
Eigenschaften der Controller angenahert

die Parameter werden je nach
Controllertyp vereinheitlicht abgebildet




,Optimieren...”

(Antriebsparameter optimieren)

Antriebsparameter optimieren

antrieb: I Beugung grob

P-Term:

I-Term:

D-Term:

Lirpik:

— Koeffizienten:

180

g

a0

a0

El

Testen

— Makorwerke;

aeschwindigheit:
Beschleunigung:

Diskanz:

abbrechen

Antriebsparameter optimieren :

Antrieb: I Beugung grob

P-Term:

I-Term:

D-Term:

Lirpik:

— Koeffizienten:

1580

g0

a0

a0

[

— Maotorwerke:
aeschwindigheit:
Beschleunigung:

Distanz:

abbrechen




,Optimieren...”

(Antriebsparameter optimieren)

Antriebsparameter optimieren : Antriebsparameter optimieren :

antrieb: I Beugung grob j Testern Antrieb: I Beugung grob j

— Koeffizienten: — Mokorwerte: — Koeffizienten: — Mokorwerke:
P-Term: 180 aeschwindigheit: P-Term: 180 aeschwindigheit:
I-Term: | &0 Beschleunigung: I-Term: | &0 Beschleunigung:

D-Term: a0 Diskanz: D-Term: an Distanz:

Lirnik: a0 Lirnit: a0

Abbrechen i Abbrechen

Alle Antriebe konnen mittels eines Dialoges durchgetestet werden.
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® Verflechtung innerhalb der Motorkomponente
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nrfache Implementation einiger Funktionen

bere Umsetzung erfordert Restrukturierung



Probleme der
Implementation:

Verflechtung innerhalb der Motorkomponente

me

Sau

nrfache Implementation einiger Funktionen

bere Umsetzung erfordert Restrukturierung

Anderungen konnen daher keine Fehler beheben




Probleme der
Implementation:

Verflechtung innerhalb der Motorkomponente

mehrfache Implementation einiger Funktionen

saubere Umsetzung erfordert Restrukturierung
Anderungen konnen daher keine Fehler beheben

Tests stehen noch aus...
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® Einbinden der neuen Dialoge in die alten Dateien

® Extrahieren der Teilklassen aus dem Hauptprogramm
(bisher fast alle Klassen in einer .cpp-Datei)

® |solieren der Fehlerursachen, Implementieren aller
»guten® Funktionalitat




Ansatze zur
Restrukturierung:

Einbinden der neuen Dialoge in die alten Dateien

Extrahieren der Teilklassen aus dem Hauptprogramm
(bisher fast alle Klassen in einer .cpp-Datei)

Isolieren der Fehlerursachen, Implementieren aller
»guten® Funktionalitat

Dokumentation (z.b. doxygen) und Test (z.B.ATOS)!




Danke



