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1 Uberblick

Zielbestimmung

Die Funktion ,,Probe und Kollimator manuell justieren® ist unter dem Begriff ,,Manuelle Justage® in das
XCtl-Steuerprogramm zu integrieren. Ziel ist die Steuerung von Antrieben' und Réntgendetektoren. Die
bereitgestellte Funktionalitit soll in allen Bereichen der Rontgenbeugung (also insbesondere in der ,Topo-
graphie’, der ,Diffraktometrie’ und der ,Reflektometrie’ [6]) verwendet werden.

! synonym fiir Motoren
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Abbildung 1 Freiheitsgrade des Probentellers und Beugung des Kollimators
Speziell fiir den Arbeitsbereich Topographie ist die Halbwertsbreitenmessung mit in das Oberflédchenfenster
zu integrieren. Fiir die Diffraktometrie und Reflektometrie wird die Eingabemdglichkeit eines Kanaloffsets
fiir den Rontgendetektor PSD gewiinscht.
Entwicklungsumgebung
o Microsoft Windows 9x / Millennium / NT / 2000
e Borland C++ 4.5/ 5.02 (Compiler) bzw. Microsoft Visual C++ 5 und héher (Editor)
Zielgruppe
e Physiker (Praktikanten, Diplomanden, Doktoranten, Angestellte)
Einsatzumgebung
o Microsoft Windows 3.1/ 3.11 /9x / Millennium (derzeit) und NT, 2000, XP (nach der Portierung)
e 386 PC oder hoher (Bildschirmauflgsung min 800x600, 16 Farben)

Produktqualitét sehr gut gut normal nicht relevant
Funktionalitit X
Zuverldssigkeit X
Benutzbarkeit X
Effizienz X
Anderbarkeit X
Ubertragbarkeit X

Tabelle 1 Qualitdtsanforderungen (kurz)

Erlduterungen zum Aufbau dieses Dokumentes

Unter II Funktionale Beschreibung werden die geforderten Funktionen ausfiihrlich und vollstindig erldu-
tert. Dieser Abschnitt ist komplett oberflichenunabhingig. Die Funktionen werden mit / F xx / durchnumme-
riert, um in spéteren Abschnitten darauf Bezug nehmen zu kénnen.

Eigenschaften aller zu verwendender Daten sind unter III Daten tabellarisch aufgefiihrt. Fiir jedes Daten-
element wird vermerkt, wie und wo die Informationen in der ini-Dateistruktur des XCtl-Projekts gespeichert
sind; Eintrdge, die durch uns hinzufiigt wurden, werden explizit gekennzeichnet. Um einen effizienten Bezug
im Review oder in spiteren Dokumenten zu gewéhrleisten, wird jedes Datenelement mit / D xx / durchnum-
meriert.
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Die durch den Human-Interface Prototyp bekannte Oberfliache [4] wird im Abschnitt IV Benutzeroberfliche
vorgestellt. Jedem Steuerelement wird seine Funktionalitit zugeordnet. Hier wird der Bezug zu den unter
II Funktionale Beschreibung benannten Funktionen hergestellt und (wenn nétig) erweitert — die vorgestell-
ten Funktionen werden mit / B xx / durchnummeriert.

Um die Ausfiihrungen sehr prizise formulieren zu kénnen, wurde dieses Dokument sehr stark formalisiert.
Die Layoutkonventionen sind unter [5] zu finden.

II Funktionale Beschreibung

Thomas Kullmann Giuinther Reinecker

I1I.2  Antriebsauswahl

An jedem Arbeitsplatz sind i. d. R. mehrere Antriebe angeschlossen. Fiir ihre Steuerung miissen alle relevan-
ten Daten dargestellt und z. T. auch bearbeitet werden konnen. Zur Auswahl anzuzeigen sind die drei Be-
triebsarten (Direkt-, Fahr- und Schrittbetrieb). Die dafiir bendtigten Bewegungsparameter (Sollposition und
Geschwindigkeit fiir Direktbetrieb, Geschwindigkeit fiir Fahrbetrieb und Schrittweite fiir Schrittbetrieb) sind
zur Bearbeitung in den angegebenen Betriebsarten bereitzustellen. Die Funktionen Offset fUr <Antrieb>,
Setzen und Aufheben der Relativen Null miissen ebenfalls angeboten werden. Nicht zur Bearbeitung ist die
Istposition als Absolutwert und als relative Angabe anzuzeigen.

Innerhalb der Benutzeroberfliche muss es Bereiche geben, wo die Daten fiir einen Antrieb angezeigt werden
und wo der Antrieb ggf. auch gesteuert werden kann. Diese Bereiche werden im folgenden Teilbereiche
genannt. Allgemein gilt, dass ein Antrieb nicht in mehreren Teilbereichen gleichzeitig angezeigt werden
darf! Dies gilt zusitzlich fiir die beiden Motoren ,Beugung Fein’ und Beugung Grob’ in der Topographie!
Fiir den Fall, dass ein PSD-Rontgendetektor angeschlossen ist, muss auch die Funktion PSD-Offset bereitge-
stellt werden. Die Halbwertsbreitenmessung hingegen ist standig zur Verfligung zu stellen.

II.1 Wiederherstellungen beim Start

Grundlagen

Bei der Auswahl eines Antriebs in einem Teilbereich sollen die zuletzt verwendeten Einstellungen fiir die-
sen Antrieb dargestellt werden.

/F20/— ,Antrieb auswiihlen“ (wiederherstellen der letzten Einstellungen)

Nach der Auswahl eines Antriebs aus der Menge der zur Verfiigung stehenden Antriebe (/D 30 /), muss der
gewihlte Antrieb mit seinen zuletzt verwendeten, spezifischen Parametern dargestellt werden. Wieder-
herzustellen sind die ausgewéhlte Betriebsart, die Bewegungsparameter und das Offset. Die Istposition muss
beim Antrieb ausgelesen und angezeigt werden. Darzustellen ist auch die Einheit des Antriebs an allen dafiir
vorgesehenen Positionen. Wenn der Antrieb zum ersten Mal ausgewéhlt wird, also noch keine Einstellungen
von der letzten Benutzung vorliegen, sind die Standardwerte der Einstellungen zu verwenden.

Bedingung

Der Antrieb darf nicht bereits in einem anderen Teilbereich angezeigt werden. Dies gilt auch fiir die beiden
Motoren ,Beugung Fein’ und Beugung Grob’.

1.3 Istposition

Grundlagen

Beim Programmstart sind alle Einstellungen, so wie sie beim Verlassen des Programms angezeigt wurden,
wiederherzustellen. Das setzt fiir den Fall einer ungewollten Programmbeendigung (z.B. durch einen Ab-
sturz) voraus, dass geéinderte Einstellungen sofort nach ihrer Anderung gespeichert werden, um beim néchs-
ten Programmstart wiederhergestellt werden zu konnen. Im Gegensatz zu allen anderen Einstellungen ist die
Istposition von dieser Regel auszunehmen, da sie direkt beim Antrieb ermittelt werden muss.

/F10/— ,Wiederherstellen der Benutzeroberfliche“

Fiir jeden Teilbereich muss die Information vorliegen, welcher Antrieb zuletzt angezeigt wurde. Wenn man
diesen Antrieb erneut im Teilbereich auswéhlt und / F 20 / — ,,Antrieb auswihlen“ (wiederherstellen der
letzten Einstellungen) ausfiihrt, kann die Benutzeroberfliche (Teilbereich fiir Teilbereich) automatisch und
vollstindig wiederhergestellt werden. Fiir den Fall, dass ein Antrieb nicht mehr verfiligbar sein sollte (phy-
sisch oder als Abschnitt in der ini-Datei), ist der erste verfiigbare Antrieb auszuwiéhlen, der nicht in der Liste
der zuletzt verwendeten Antriebe enthalten ist und der noch nicht angezeigt wird. (Zur Verfiigbarkeit siche
auch [8] , wo dies sinngemal fiir die Detektoren beschrieben wird.)

Genau dann, wenn ein PSD-Rontgendetektor angeschlossen ist, muss die Funktion PSD-Offset definieren
vorhanden sein und alle dafiir bendtigten Parameter miissen wiederhergestellt werden (siche
11.8 <PSD>-Offset).

Wenn das Programm zum ersten Mal gestartet wird, demnach noch keine Einstellungen vom letzten Start
vorhanden sind, miissen Standardwerte verwendet und angezeigt werden.

Grundlagen

Die Istposition représentiert, wo sich das an den Antrieb angeschlossene Gerit befindet. Bspw. steht die
Istposition bei einem Antrieb, der fiir die Ausrichtung des Probentellers verwendet wird, fiir den Wert einer
Dimension im dreidimensionalen Raum.

Die Istposition wird angezeigt und kann nur indirekt {iber die Bewegung des Antriebs, in den drei Betriebs-
arten, veriandert werden, oder tiber das Setzen eines Offsets. Sie besteht damit aus der Absolutposition des
Antriebs verschoben um einen moglichen Offset. Ist kein Offset gesetzt, so ist die Istposition gleich der abso-
luten Position. Fur néhere Informationen zum Offset siche
11.4 Offset fiir <Antrieb> / Relative Null.

1.4  Offset fiir <Antrieb> / Relative Null

Grundlagen

Der Offset fiir <Antrieb> und die Relative Null stellen eine Abweichung der angezeigten Istposition von
der wahren (absoluten) Antriebsposition dar. Das hat keine Antriebsbewegung zur Folge. In beiden Féllen
wird der aktuellen Istposition ein neuer Wert zugewiesen, wobei die Relative Null ein Spezialfall des Offset
fur <Antrieb> darstellt. Die Abweichung zwischen absoluter und angezeigter Istposition wird allgemein als
Offset bezeichnet. Zur Berechnung aller weiteren, so genannten relativen Positionen, wird der Offset zur
Zielposition dazuaddiert, um deren absolute Position zu erhalten.

Ist kein Offset flr <Antrieb> und keine Relative Null definiert, so ist der Offset Null, d.h. die angezeigte
Antriebsposition entspricht der wirklichen.

ABSOLUTPOSITION
-10 -5 absolute Null +5 (relative Null nicht gesetzt
| ¢ A | bzw. aufgehoben)
I b I ANGEZEIGTE ISTPOSITION
-5 RELATIVE NULL +S5 +10 (der absoluten Position von -5 wurde
<4—> die Relative Null zugeordnet)
entspricht einem Offset von -5
(zu allen Absolutpositionen wird -5 addiert)

Abbildung 2 Anderung der angezeigten Position durch die relative Null
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/F30/— ,relative Null Setzen*

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

/F 40 /— ,relative Null aufheben*

Nach dem Aufheben beziehen sich alle Winkelangaben wieder auf die absolute Null. Die aktuelle Istposition
zeigt dann wieder die absolute Antriebsposition an, das Offset ist Null.

ABSOLUTPOSITION
_1|O -5 abSOhiLe Null (Offset fiir <Antriebe> nicht definiert)
| é N4 | ANGEZEIGTE ISTPOSITION
0 OFFSET FUR <ANTRIEB> T 10 +15 (der absolutlen Position von —5 wurde
der neue Winkelwert +5 zugeordnet)

AUF +5 GESETZT

entspricht einem Offset von 10
(zu allen Absolutpositionen wird 10 addiert)

Abbildung 3 Anderung der angezeigten Position durch den Offset fiir <Antrieb>

/F50/— ,neue Istposition zuordnen*

Der aktuellen Istposition wird direkt ein neuer Winkel zugewiesen. So errechnet sich das dazugehérige
Offset: Offset := neuer Winkel — absolute Antriebsposition.

/F 60/— ,Offset direkt definieren*

Hier wird das Offset direkt angegeben. Die neue Istposition berechnet sich wie folgt:
neuer Winkel := absolute Antriebsposition + Offset.

Bedingung

Das Offset fir <Antrieb> und die Relative Null diirfen nur bei Stillstand des entsprechenden Antriebs und
inaktiver Halbwertsbreitenmessung gesetzt werden. Es existiert nur ein Offset pro Antrieb. Das Setzen der
Relativen Null und des Offset fur <Antrieb> sollen jeweils beliebig oft wiederholbar sein. Das vorherige
Offset wird einfach tiberschrieben. Weiterhin soll auch wechselseitig, d.h. bei gesetzter Relativer Null, durch
das Setzen eines Offset fir <Antrieb>, das Offset iiberschrieben werden. Umgekehrt soll das Gleiche gelten.
Bei nicht gesetzter Relativer Null beziehen sich alle Positionsangaben auf eine absolute Null-Position, d.h.
die Istposition eines Antriebs entspricht seiner wahren absoluten Position. Das Setzen und Aufheben eines
Offsets fir <Antrieb> oder der Relativen Null beeinflusst den Wertebereich fiir die Ist- und Sollposition.
Wenn die Relative Null bspw. auf das Minimum des Bewegungsbereichs gesetzt wurde, diirfen nur noch
positive Sollpositionen akzeptiert werden.

Beim Offset fir <Antrieb> darf die neue Istposition den Wertebereich nicht iiberschreiten. Ist die neue Istpo-
sition bspw. zu klein, so ist sie auf das Minimum zu setzen und das Offset entsprechend neu zu berechnen. Es
ist zu Priifen, ob die folgende Istposition auBerhalb des Wertebereichs der absoluten Antriebspositionen liegt.
Um die relativen Positionen nach Programmabstiirzen wieder herstellen zu konnen, soll jede Anderung des
Offsets durch die Relative Null oder den Offset fiir <Antrieb> gespeichert werden.

? Verallgemeinerung: Es gibt Antriebe, die eine Drehung (Basis: Winkel) und solche, die eine Translation (Basis: Lén-
geneinheit) bewirken [6]. Somit miisste hier statt Winkel Position stehen. Da diese Korrektur jedoch eine umfangreiche-
re Anderung des Dokuments bedeuten wiirde, wird sie nicht durchgefiihrt (Sacklowski).

Funktionale Beschreibung ‘
|
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II.5 Betriebsarten

Grundlagen

Fiir die Bewegung eines Antriebs stehen drei verschiedene Arten zur Verfiigung, diese bezeichnet man als
Betriebsarten. Zu jedem Zeitpunkt kann der Antrieb nur iiber genau eine Betriebsart bewegt werden, ent-
weder riickwirts (verkleinern des Winkelwertes) oder vorwirts (erhdhen des Winkelwertes).

1I.5.1 Direktbetrieb

Grundlagen
Im Direktbetrieb wird die eingegebene Sollposition, mit einer wihlbaren Bewegungsgeschwindigkeit, di-
rekt angefahren.

/F70/— ,Starten der Bewegung im Direktbetrieb*

Nach der Beschleunigungsphase bewegt sich der Antrieb mit der angegebenen Geschwindigkeit, um kurz vor
dem Ziel abzubremsen und an der Sollposition zu halten. Wenn die Sollposition groBer (bzw. kleiner) ist als
die Istposition, bewegt sich der Antrieb vorwirts (bzw. riickwérts). Die maximale Abweichung zwischen der
angefahrenen und der gewiinschten Sollposition darf maximal DeathBand® betragen. Wenn Ist- und
Sollposition iibereinstimmen, findet keine Bewegung statt. Die Genauigkeit betrdgt hier wiederum
Deathband®.

Bedingung

Der Antrieb darf sich nicht bewegen. Wenn eine Sollposition eingegeben wird, die auBerhalb des zulédssigen
Wertebereichs liegt, so wird die Positionsangabe auf die minimal oder maximal zuldssige Position korrigiert,
je nachdem, ob der zuldssige Wertebereich unterschritten oder iiberschritten wurde.

/F 80 /— ,Stoppen der Bewegung*

Wihrend sich der Antrieb bewegt, muss es moglich sein die Bewegung abzubrechen und den Antrieb so
schnell (wie technisch mdglich) anzuhalten.

Die Bewegung stoppt automatisch, wenn der Antrieb die minimale oder die maximale Istposition erreicht.
Bedingung
Der Antrieb muss sich bewegen.

11.5.2  Fahrbetrieb

Grundlagen
Im Fahrbetrieb kann der Antrieb kontinuierlich (mit einer vorgegebenen Bewegungsgeschwindigkeit), ent-
weder vorwirts oder riickwirts, bewegt werden.

/F90/— ,Vorwirtsbewegung im Fahrbetrieb“

Nach der Beschleunigungsphase bewegt sich der Antrieb, solange der Button — der zum Starten der Bewe-
gung gefiihrt hat — gedriickt gehalten wird, kontinuierlich mit der angegebenen Geschwindigkeit vorwarts.
Wenn die
maximale |stposition erreicht wird, stoppt der Antrieb automatisch.

Bedingung

Der Antrieb darf sich nicht bewegen und die aktuelle Istposition muss kleiner als die maximale |stposition
sein, damit die Bewegung startet.

? siche Tabelle 14
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/ F 100 / — ,Riickwirtsbewegung im Fahrbetrieb*

Die Steuerung des Antriebs ist dquivalent zu / F 90 / — ,,Vorwirtsbewegung im Fahrbetrieb®, dic Bewe-
gung erfolgt jedoch in entgegengesetzter Richtung, also riickwirts.

Bedingung

Der Antrieb darf sich nicht bewegen und die aktuelle Istposition muss groBer als die minimale Istposition
sein, damit die Bewegung startet.

1I.5.3  Schrittbetrieb

Grundlagen

Ahnlich dem Fahrbetrieb kann die Bewegung im Schrittbetrieb auch, entweder vorwirts oder riickwirts,
erfolgen. Die Bewegung erfolgt jedoch immer mit Maximalgeschwindigkeit und stoppt nach einem Schritt
wihlbarer Schrittweite. Anschliefiend ist ein weiterer Schritt moglich, wenn die unten angegebenen Bedin-
gungen weiterhin erfiillt sind.

/ F 110 / — ,,Vorwirtsbewegung im Schrittbetrieb*

Der Antrieb bewegt sich kurzzeitig vorwirts, bis die angegebene Schrittweite zuriickgelegt wurde.
Bedingung

Der Antrieb darf sich nicht bewegen. Die Summe aktuelle Istposition + eingegebene Schrittweite muss
kleiner gleich als die maximale |stposition sein, damit der Schritt durchgefiihrt werden kann.

ISTPOSITION MAXIMALE ISTPOSITION

| oo

Riickwirtsbewegung ,," Vorwiirtsbewegung
ist moglich *~..-” muss verhindert werden!
<+—>

Schrittweite Schrittweite

Abbildung 4 Vorwirtsbewegung im Schrittbetrieb

/ F 120 / — ,Riickwirtsbewegung im Schrittbetrieb*

Die Bewegung erfolgt in Einzelschritten angegebener Schrittweite, jedoch riickwirts.

Bedingung

Der Antrieb muss still stehen und die Differenz aktuelle Istposition — angegebene Schrittweite muss groB3er
gleich sein als die minimale Istposition, d.h. die minimale Istposition darf nicht iiberfahrbar sein.

Thomas Kullmann Giuinther Reinecker

11.6 Bewegungsparameter

Grundlagen
Jede Betriebsart kann iiber spezielle Bewegungsparameter konfiguriert werden, um so z. B. die Bewe-
gungsgeschwindigkeit zu beeinflussen.

11.6.1  Sollposition

Grundlagen

Die Sollposition ist nur im Direktbetrieb erforderlich. Dort gibt sie an, wohin sich der Antrieb bewegen soll.
Die Sollposition besteht, wie die Istposition auch, aus der Absolutposition des Antriebs verschoben um einen
Offset. Damit ist die Sollposition auch abhingig von dem Offset fur <Antrieb> und der Relativen Null, weil
diese intern iber das Offset abgebildet werden.

Bedingung

Der Antrieb darf sich nicht bewegen und der Direktbetrieb muss ausgewahlt sein.

11.6.2 Bewegungsgeschwindigkeit

Grundlagen

Sie bestimmt die Geschwindigkeit, in der sich der Antrieb im Direkt- und Fahrbetrieb bewegt; im Schrittbe-
trieb bewegt sich der Antrieb immer mit Maximalgeschwindigkeit.

Wenn eine sehr hohe Bewegungsgeschwindigkeit eingegeben wird, hat dies keine Auswirkungen fiir die Po-
sitionierungsgenauigkeit des Antriebs. Die im Programm verwendete Maximalgeschwindigkeit ist auf etwa
75% der physikalisch moglichen Geschwindigkeit des Antriebs zu setzen, d.h. es ist nicht mdglich, eine ho-
here Geschwindigkeit anzugeben. Damit werden auch Beschiddigungen am Antrieb vermieden.

Hinweis

Da es keine negative Geschwindigkeit gibt, wird der eingegebene Wert immer als Absolutwert genommen.
Bedingung

Der Antrieb darf sich nicht bewegen und eine der Betriebsarten Direkt- oder Fahrbetrieb muss ausgewihlt
sein.

11.6.3  Schrittweite

Grundlagen
Die Schrittweite regelt wie weit sich der Antrieb im Schrittbetrieb bei einem Schritt, entweder vorwérts
oder riickwirts bewegt, d.h.
e Vorwirtsbewegung: Sollposition := Istposition + Schrittweite
e Riickwirtsbewegung: Sollposition := Istposition — Schrittweite
Hinweis
Das Vorzeichen der Schrittweite bestimmt nicht die Bewegungsrichtung, d. h. die Schrittweite wird als Abso-
lutwert genommen! Fiir die Auswahl der Richtung sind Steuerelemente bereitzustellen.
Bedingung
Der Antrieb muss stillstehen und die Betriebsart Schrittbetrieb muss ausgewéhlt sein.
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I1.7 Halbwertsbreitenmessung

Grundlagen

Der Begriff Halbwertsbreite ldsst sich am anschaulichsten anhand der graphischen Darstellung der Abhén-
gigkeit zwischen der Menge der reflektierten Strahlung und der Istposition eines speziellen Antriebs (z. B.
,Beugung fein’* bei der Topographie) erkliren.

Anteil  der
reflektierten A
Strahlung

rdd

Intensitdtsmaximum

Mitte

(zwischen min und max)

Intensitdtsminimum

A
Istposition eines
ausgewihlten Antriebs

HALBWERTSBREITE

Abbildung 5 Erliuterung der Halbwertsbreite®

Die Halbwertsbreite stellt ein MaB fiir die Giite der Positionierung dar. Je kleiner die Halbwertsbreite, desto
besser ist die Justierung der Probe. Justierung bezieht sich dabei auf alle an der Justage beteiligten Antriebe.
Hinweis

Im XCtl-Projekt wird nur mit dem Wert der Halbwertsbreite gearbeitet, nicht mit der graphischen Darstel-
lung.

/ F 130 / — ,,Messung der Halbwertsbreite*

Die Messung der Halbwertsbreite erfolgt automatisch durch die Software. Dazu ist das Makro
LHInquireHwb“ des XCtl-Programms zu benutzen, das den Antrieb ,Omega’ / ,Beugung fein’ mit einer
Schrittweite von 0,4 Sekunden bewegt. Wenn die Messung beendet ist, wird eine Information mit der
gemessenen Halbwertsbreite angezeigt.

Hinweis

Wir unterstiitzen nur den im XCtl-Projekt verwendeten Spezialfall, dass ,Beugung fein’ zur
Halbwertsbreitenmessung verwendet wird. Nur wenn dieser spezielle Antrieb vorhanden ist,
kann die Halbwertsbreite gemessen werden.

Bedingung

Alle Antriebe miissen still stehen und das Makro ,InquireHwb* und der darin aufgefiihrte Antrieb
(i.d.R. ,Beugung fein’) muss vorhanden sein.

/ F 140 / — ,,Stoppen der Halbwertsbreitenmessung“

Die Messung der Halbwertsbreite kann iiber bis zu 7 Minuten andauern. Daher ist es sinnvoll, eine Funktion
zu ihrer Unterbrechung bereitzustellen.

Hinweis

Die Messung kann zu einem spéteren Zeitpunkt nicht fortgesetzt werden. Es wird eine komplett neue

4 Zu den Antriebsbezeichnungen siche [6].

3 Fehler in der Darstellung: Bei der Halbwertsbreitenbestimmung ist nicht das Intensititsminimum relevant, sondern der
Ordinatenwert 0. Damit ergibt sich die "Mitte’-Position zu Intensitdtsmaximum / 2 (Sacklowski).
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Messung durchgefiihrt.
Bedingung
Die Halbwertsbreite wird gerade gemessen.

1I.8 <PSD>-Offset

Grundlagen

Das PSD-Offset bezeichnet eine Verschiebung der Winkelwerte des Theta-Antriebs um einen Differenzbe-
trag (das Offset). Per Standardeinstellung ist dem Theta-Winkel immer der 0-te Kanal des eindimensionalen
PSD-Detektors zugeordnet. Wenn dieser Thetaposition ein anderer Kanal des Detektors zugeordnet werden
soll, so ist eine Verschiebung der Thetaposition durchzufiihren. Diese Verschiebung wird erreicht, indem zur
aktuellen Thetaposition der neu zu betrachtende PSD-Kanal eingegeben wird. Mit Hilfe der detektorspezifi-
schen Kanalbreite kann nun die neue Thetaposition fiir den 0.ten Kanal errechnet werden.

Das errechnete PSD-Kanal-Offset ist wie der Offset fiir <Antrieb> zu behandeln, d.h. der Wert wird zur ak-
tuellen Istposition, diese kann bereits einen Offset beinhalten, dazuaddiert.

Es gilt: neue Position := Istposition — (Winkelwert pro Kanal - neu zugeordneter Kanal)

technische Grofie Variable
aktueller Wert des Theta-Winkels A
Breite eines PSD-Kanals in Winkelwerten B
dem Theta-Winkel neu zugeordneter PSD-Kanal C
PSD-Kanal-Offset D
Wert des Theta-Winkels am 0.ten PSD-Kanal E
Tabelle 2 Zuordnung der PSD-Begriffe

/ F 150 / — ,neuen PSD-Kanal zuordnen*

Der aktuellen Istposition von Theta wird ein neuer PSD-Kanal zugewiesen. Eingabeparameter sind die
Variablen (A), (B) und (C). Folgende Berechnungen sind durchzufiihren:

D:=—(B:-C) und E :=A +D . Der Wert (E) ist die neue Istposition von Theta.

Hinweis

Zu speichern ist nur der neu eingegebene PSD-Kanal (C). Der PSD-Kanal-Offset (D) und der neue
Theta-Winkel (E) sind aus Kalibrierungsgriinden sténdig neu zu berechnen.

Bedingung

Ein PSD-Rontgendetektor muss vorhanden sein und der Antrieb mit der Bezeichnung ,Theta’ muss sich im
Stillstand befinden und es darf keine Halbwertsbreitenmessung aktiv sein. Um die relativen Positionen nach
Programmabstiitzen wieder herstellen zu konnen, soll jede Anderung des PSD-Kanal gespeichert werden.
Beim Beenden des Programms ist der gespeicherte PSD-Kanal wieder auf 0 zu setzen.

III Daten

In diesem Abschnitt sind alle Datenelemente aufgefiihrt, die II Funktionale Beschreibung (und
IV Benutzeroberfliche) bendtigen. Fiir jedes Datenelement werden ein Typ®, Zugriff (lesen und/ oder
schreiben), Speichertyp, -ort und Standardwert festgelegt. Durch die "Manuelle Justage’ gegeniiber der "Ma-
nuellen Justage (Alt)’ hinzugekommene Eintrdge in der ini-Datei sind mit ,NEU’ gekennzeichnet, bereits
vorhandene mit ’bereits vorhanden’. Fiir alle verwendeten Zahlenwerte werden zusitzlich Minimal- und
Maximalwerte benannt. Fiir reelle Werte haben wir zusitzlich die Anzahl der Nachkommastellen angegeben.

¢ T _ natiirliche Zahlen; B reelle Zahlen; S — fiir Zeichenketten (Folgen von [alpha-] numerischen Zeichen)
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Hinweis

In diesem Kapitel wird hdufig auf nummerierte [Sektionen] und Eintrige in den beiden ini-Dateien
(DEVELOP.INI’ und HARDWARE.INI) des XCtl-Programms zugegriffen. Um die verwendeten Platzhal-
ter fiir die Indizes nicht mehrfach auffithren zu miissen, hier folgende Definitionen:

<M> € {0,1, 2, ...} — fiir den Index des Antriebs (Motors)

<D> € {0, 1,2, ...} — fiir den Index des Detektors

III.1 Wiederherstellungen beim Start

/D10 /- ,Name des ausgewihlten Antriebs fiir einen Teilbereich*

Geladen und gespeichert werden muss, in welchem Teilbereich welcher Antrieb angezeigt wird. Dazu wird
der Name (z.B. ,,DF*) des Antriebs (nicht sein Index) gespeichert.

Bezeichnung Name des ausgewihlten Antriebs fiir einen Teilbereich
Typ : Zugriff Eintrag| S | lesen und schreiben : NEU
ESpeichert.yp als E}ntrag in einer ini-Datei E(ASCII—Text)
Speicherort DEVELOP.INI -> [ManualAdjustment] —> Section<X>
<X>e {l, 2, 3} fiir die Nummer des Teilbereichs (oben begonnen)
Besonderheit ,kein Antrieb’ wird als ,,-* gespeichert
Standardwert 2" (leerer String)

(gilt als nicht mehr vorhandener Antrieb, der bei
/F10/-,,Wiederherstellen der Benutzeroberfliche* gesondert behandelt
wird)

Tabelle 3 Parameter zum Wiederherstellen der Benutzeroberflidche

/D 20/- ,PSD-Rontgendetektor vorhanden“
Ermitteln, ob ein PSD-Rontgendetektor angeschlossen ist, indem die ausgelesenen Eintrige gepriift werden.

Bezeichnung Ist ein PSD-Rontgendetektor vorhanden?

Pflichtenheft ,Manuelle Justage’
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Bezeichnung Antriebsliste
Typ | Zugriff | Eintrag| S nur lesen bereits vorhanden
Speichertyp als Eintrag in einer ini-Datei (ASCII-Text)
Speicherort HARDWARE.INI —> [MOTOR<M>] —> Name

Tabelle 5 Antriebsliste ermitteln

interner Hinweis: Dieser Vorgang kann im XCtl-Programm iiber die Variable 1pMList ausgelesen
werden.

/D40 /- ,physikalische Einheit*
Die Einheiten sind Grad, Minute, Sekunde oder Mikrometer, anstatt der technischen Einheiten Enco-
derschritt.

Bezeichnung Antriebsliste

Typ Zugriff | Eintrag| S nur lesen bereits vorhanden

Speichertyp als Eintrag in einer ini-Datei E(ASCII—Text)
Speicherort HARDWARE.INI —> [MOTOR<M>] —> Unit
Tabelle 6 physikalische Einheit ermitteln

I11.3 Istposition

/D 50 /- ,Eigenschaften der Istposition‘

Die Istposition (aktueller Wert, Minimal- und Maximalwert) ist abhdngig vom aktuellen Offset des Antriebs.
Die Angaben miissen direkt beim Antrieb ausgelesen werden!

Bezeichnung Eigenschaften der aktuellen Istposition

Typ Zugriff | Eintrag| R nur lesen bereits vorhanden

Speichertyp Attribut der Klasse TMotor im XCtl-Programm

aktuelle Position dAngle
interner Hinweis: zuvor muss die Methode GetAngle () aufgerufen
werden, um dAngle zu aktualisieren.

Typ Zugriff Eintrag| S nur lesen bereits vorhanden
Speichertyp als Eintrag in einer ini-Datei (ASCII-Text)
Speicherort HARDWARE.INI —> [DEVICE<D>] —> Name
Bedingung Es muss ein Eintrag ,,PSD* vorhanden sein, sonst ist kein PSD angeschlossen.
Standardwert PSD ist nicht angeschlossen

Minimalwert siche Tabelle 8
Maximalwert siche Tabelle 9
Nachkommastellen |siche Tabelle 10

Tabelle 4 ermitteln, ob der PSD-Rontgendetektor angeschossen ist

interner Hinweis: Dieser Vorgang kann im XCtl-Programm iiber die Variable 1pDList ausgelesen
werden.

III.2 Antriebsauswahl

/D 30/— ,Antriebsliste*
Die Antriebsliste besteht aus den Namen der vorhandenen Antriebe.

7 Der Name richtet sich nach dem Namen des ausfiihrenden Programms. Z. B. fiir DEVELOP.EXE ist es die DEVE-
LOP.INI und fiir XCONTROL.EXE die XCONTROL.INIL.

Tabelle 7 Eigenschaften der aktuellen Istposition

interner Hinweis: Minimal- und Maximalwert miissen von EncoderSteps in Winkel umgerechnet werden;
das Offset (I1.4 Offset fiir <Antrieb>/ Relative Null ) ist zu beachten!

/D 60 /— ,minimale Istposition*
Bezeichnung minimale Istposition

Typ | Zugriff  Eintrag | IR nur lesen bereits vorhanden

VSpeichertyp als Eintrag in einer ini-Datei :(ASCH—Text)
Speicherort HARDWARE.INI —> [MOTOR<M>] —> AngleMin

Tabelle 8 minimale Istposition
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/D 70/- ,maximale Istposition*

Bezeichnung maximale Istposition

ugriff | Eintrag | R nur lesen bereits vorhanden
Speichertyp als Eintrag in einer ini-Datei (ASCII-Text)
Speicherort HARDWARE.INI —> [MOTOR<M>] —> AngleMax

Tabelle 9 maximale Istposition

/D 80 /- ,Nachkommastellen*

Bezeichnung Nachkommastellen ‘
Typ | Zugriff | Eintrag | T nur lesen bereits vorhanden
Speichertyp als Eintrag in einer ini-Datei (ASCII-Text)
Speicherort HARDWARE.INI —> [MOTOR<M>] —> Digits
Minimalwert 0
Maximalwert 10
Standardwert 3

Tabelle 10 Nachkommastellen der Istposition

1I1.4 Offset fiir <Antrieb> / Relative Null

/D90 /- ,Offset
Das Offset speichert die Differenz zwischen angezeigter und absoluter Antriebsposition.

Bezeichnung Offset ‘
Typ Zugriff Eintrag| R lesen und schreiben NEU
. Speicheﬁyp als E-intrag in einer ini-Datei .(ASCII—Text)
Speicherort HARDWARE.INI —> [MOTOR<M>] —> MJ_Offset
Bedingung Offset < (AngleMax — absolute Position),

Offset > (absolute Position — AngleMin)
(sind separat fiir jeden Antrieb und bei jeder Neudefinition zu priifen)

siche Tabelle 8

siche Tabelle 9
Minimalwert nach Einsatz bei der Physik: Beschrankung entfernt (13.06.2003)
Maximalwert nach Einsatz bei der Physik: Beschrankung entfernt (13.06.2003)
Standardwert 0

Nachkommastellen | siche Tabelle 10
Tabelle 11 Eigenschaften von Offset

Nach einem Programmabsturz ist das zuletzt verwendete Offset wiederherzustellen. Nach
Programmbeendigung muss hingegen der Standardwert verwendet werden.

Thomas Kullmann Giuinther Reinecker

II1.5 Betriebsarten

/D 100/ — ,,Betriebsart*“

Fiir jeden Antrieb muss gespeichert werden, welche Betriebsart zuletzt ausgewéhlt war. Dies ist bei jeder
Anderung sofort zu speichern.

Bezeichnung Betriebsart
Typ | Zugriff | Eintrag | B | lesen und schreiben NEU
-Speicherfyp als Eintrag in einer ini-Datei .(ASCII-Text)
Speicherort HARDWARE.INI —> [MOTOR<M>] —> MJ_MotionType
Kodierung Die drei Betriebsarten werden wie folgt als natiirliche Zahl kodiert:

,1“— Fahrbetrieb
2%~ Schrittbetrieb
sonst — Direktbetrieb
Standardwert Direktbetrieb

Tabelle 12 Speichern der Betriebsart fiir jeden Antrieb

111.6 Bewegungsparameter

Bewegungsparameter sind abhéngig vom Antrieb und deshalb fiir jeden Antrieb separat zu lesen und zu
schreiben. Um Zuordnungsfehler zu vermeiden, werden die Einstellungen direkt im antriebsspezifischen
Abschnitt der HARDWARE.INI gespeichert.

I11.6.1 Sollposition

/D 110 / — ,eingegebene Sollposition*

Die Sollposition ist — wie die Istposition — abhingig vom aktuellen Offset des Antriebs. Die Minimal- und
Maximalwerte kdnnen demnach Tabelle 7 entnommen werden; ebenso die Nachkommastellengenauigkeit.
Die Sollposition ist bei jeder Anderung zu speichern!

Bezeichnung eingegebene Sollposition

ugriff Eintrag| JR  lesen und schreiben NEU
Speichertyp als Eintrag in einer ini-Datei (ASCII-Text)
Speicherort HARDWARE.INI —> [MOTOR<M>] —> MJ_AnlgeDest
Minimalwert siche Tabelle 8
Maximalwert siche Tabelle 9
Standardwert aktuelle Istposition
Nachkommastellen | siche Tabelle 10

Tabelle 13 Eigenschaften der Sollposition

Bezeichnung DeathBand
Typ : Zugriff | Eintrag| N : nur lesen bereits vorhanden
ESpeicheriyp als Esintrag in einer ini-Datei E(ASCII—Text)
Speicherort HARDWARE.INI —> [MOTOR<M>] —> DeathBand

Tabelle 14 DeathBand: gibt den zulédssigen Fehler zwischen der Soll- und der Istposition an. Zu Details siche [7]




Pflichtenheft ,Manuelle Justage’

Pflichtenheft ,Manuelle Justage’
Daten Daten
Seite 16/ 36

Thomas Kullmann Giinther Reinecker Thomas Kullmann Giuinther Reinecker

Seite 17/ 36

111.6.3 Schrittweite

/D 150 / — ,eingegebene Schrittweite*
Die Nachkommastellengenauigkeit muss von der Istposition iibernommen werden. Nach jeder Anderung ist

111.6.2 Bewegungsgeschwindigkeit

/D 120/ — ,eingegebene Bewegungsgeschwindigkeit
Nach jeder Anderung ist die Bewegungsgeschwindigkeit zu speichern.

Bezeichnung

eingegebene Bewegungsgeschwindigkeit

die Schrittweite zu speichern.

Bezeichnung

eingegebene Schrittweite

Ty ugriff Eintrag| TR lesen und schreiben NEU
“Speichertyp als Eintrag in ciner ini-Datei (ASCII-Text) Typ | Zugriff | Eintrag| JR | lesen und schreiben | NEU
Speicherort HARDWARE.INI —> [MOTOR<M>| — MJ_Speed Speichertyp als Eintrag in einer ini-Datei (ASCII-Text)

Minimalwert siche Tabelle 16 Speicherort HARDWARE.INI —> [MOTOR<M>]| —> MJ_AngleWidth
Maximalwert siche Tabelle 17 Minimalwert siche Tabelle 19 aber (in Encoderschritten) !

Standardwert 0 Maximalwert siche Tabelle 20 aber (in Encoderschritten) !

Nachkommastellen | siche Tabelle 10 Standardwert 0
Tabelle 15 Eigenschaften der Bewegungsgeschwindigkeit Nachkommastellen | Nachkommastellen + 1 (fiir Nachkommastellen siche Tabelle 10)

/D 130 /- ,,minimale Bewegungsgeschwindigkeit*

Berechnet sich aus 1/ SpeedScale

Tabelle 18 Eigenschaften der Schrittweite

interner Hinweis: Minimale und maximale Schrittweite miissen von EncoderSteps in Winkel umgerechnet

werden!

Bezeichnung SpeedScale ‘
- = - /D 160 / — ,minimale Schrittweite®
Typ - Zugriff - Eintrag | TR nur lesen bereits vorhanden - — - -

. - . — — Bezeichnung minimale Schrittweite

Speichertyp als Eintrag in einer ini-Datei (ASCII-Text) o E : | _ P hand

Speicherort HARDWARE.INI —> [MOTOR<M>] — SpeedScale ugriff Binrag) N nurlesen ereits vorhanden

Tabelle 16 Skaliorung der Geschwindigkeit Speichertyp als Eintrag in einer ini-Datei (ASCII-Text)

Speicherort HARDWARE.INI —> [MOTOR<M>] —> MinimalWidth

/D 140 / — ,,maximale Bewegungsgeschwindigkeit“
Berechnet sich aus MaxVelocity / SpeedScale

Tabelle 19 minimale Schrittweite

/D 170/ — ,maximale Schrittweite*

Bezeichnung MaxVelocity ‘ = h B
. . . i ittweit
Typ = Zugriff ' Eintrag | R : nur lesen bereits vorhanden ezel nn MG SCHEHWEL .
Speichertyp als Eintrag in einer ini-Datei (ASCII-Text) ugrgf  Bintrag ;N _ nu.r 188?[1- bereits vorhanden
Speicherort HARDWARE.INI — [MOTOR<M>] — MaxVelocity Speichertyp als Eintrag in einer ini-Datei (ASCII-Text)
- —— Speicherort HARDWARE.INI —> [MOTOR<M>] —> MaximalWidth
Tabelle 17Maximale Bewegungsgeschwindigkeir

Tabelle 20 maximale Schrittweite

1I1.7 <PSD>-Offset

/D 180/ — ,eingegebener PSD-Kanal“
Der PSD-Kanal speichert den zuletzt eingegebenen Kanal der dem Theta-Antrieb zugeordnet ist.

Bezeichnung eingegebener PSD-Kanal

Typ | Zugrift | Eintrag | B | lesen und schreiben NEU
Speichertyp als Eintrag in einer ini-Datei (ASCII-Text)
Speicherort HARDWARE.INI —> [DEVICE <D>] —> MJ_Channel
Minimalwert siche Tabelle 22
Maximalwert siche Tabelle 23
Standardwert siche Tabelle 22

Tabelle 21 Eigenschaften von PSD-Kanal
Nur nach Programmabsturz ist der letzte PSD-Kanal wiederherzustellen, sonst der Standardwert.
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/D 190 / — ,,erster Kanal“

Bezeichnung FirstChannel
Typ Zugriff Eintrag nur lesen bereits vorhanden
Speichertyp als Eintrag in einer ini-Datei (ASCII-Text)
Speicherort HARDWARE.INI —> [DEVICE <D>] —> FirstChannel

Tabelle 22 Eigenschaften von FirstChannel

/D 200 /- ,letzter Kanal*

Bezeichnung LastChannel ‘
Typ Zugrlff Eintrag nur lesen bereits vorhanden
Spelchertyp als Elntrag in einer ini-Datei (ASCH Text)
Speicherort HARDWARE.INI —> [DEVICE <D>| —> LastChannel

Tabelle 23 Eigenschaften von LastChannel

/D 210 /- ,,Winkelwert/Kanal“
Das Winkelwert-Kanal-Verhiltnis ist durch technische Parameter von Detektor und Antrieb vorgegeben.

Bezeichnung Wlnkelwel t/Kanal

Typ |Zugr1ff | Eintrag | nur lesbar bereits vorhanden
Speichertyp als Eintrag in einer ini-Datei (ASCII Text)
Speicherort HARDWARE.INI —> [DEVICE <D>| —> AngleStep
Nachkommastellen |6

Tabelle 24 Eigenschaften von Winkelwert/Kanal

Bezeichnung Nachkommastellen

PSD-Kanal-Offset siche Tabelle 10
Wert des Theta-Winkels am 0.ten PSD-Kanals | siche Tabelle 10
Tabelle 25 Eigenschaften von PSD-Offset und Winkel fiir Kanal 0

IV Benutzeroberfliche

Die Benutzeroberflache besteht aus drei Dialogfenstern, die in den folgenden Abschnitten beschrieben wer-
den.

IV.1 Hauptdialogfenster ,Manuelle Justage’

Um fiir drei Antriebe jeweils alle Ein- und Ausgabeparameter anzeigen zu konnen, wurde das Dialogfenster
dreigeteilt. In jedem so entstandenen Teilbereich kann ein Antrieb ausgewéhlt und unabhéngig von anderen
Antrieben und Teilbereichen gesteuert werden.
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5 4 [ i RELATIVE NULL
-1255 59 Sekunden 125559 setzen | aufheben |

+ Direktbetrieb [F2) Sollposition 100.00 Sekunden ISTPOSITION
{~ Fahrbetiieb [F3) Start Geschwindigkeit |42.50 Sekunden/ sec 100,00 Sekunden
¢ Schrittbetrieb [F4) Schiittweite 0.023 Sekunden Offset... ||:|

ﬂ J J BELATIVE NULL

Minuten A setzen | auftheben |

L 2 Fus

" Direktbetrieb [FE) Sollposition 0.0 Minuten ISTPOSITION

+ Fahrbetieb [F7) Start Geschwindigkeit [15.2 Mi } sec 0.0 Hinuten
" Schrittbetrieb (F8) Schrittweite 0.00 Minuten Dffset.. |

RELATIVE NULL

Kollimator j| ﬂ J j
-1093.3 Mikrometer 11229 setzen | autheben |

" Direktbetrieb [F10)
(" Fahibetiieb (F11) Start Geschwindigkeit | 26.9 Mikrometer/ Mikrometer

(= Schrittbetrieb [F12] Schrittweite Mikmmelel Offset._. ||:|

Abbildung 6 Dialogfenster ,Manuelle Justage’ (Quelle: [4])

Sollposition 0.0 Mikrometer ISTPOSITION

IV.1.1 Dialogfenster betreten

Durch Aufruf des Meniipunkts ,Manuelle Justage’ (im Hauptmenii ,Ausfithren’ des Anwendungsfensters
,Steuerprogramm’) kann das Dialogfenster ,Manuelle Justage’ aufgerufen werden.

/B 10 /- ,Dialogfenster betreten*

/F 10/ — ,,Wiederherstellen der Benutzeroberfliche* ist auszufiihren.

Anderungen

Zusitzlich zu den verfliigbaren Antrieben wird der besondere Eintrag ,kein Antrieb’ mit in die Antriebsliste
aufgenommen. Wenn mehr Teilbereiche als Antriebe vorhanden sind, kann nicht in jedem Teilbereich ein
Antrieb angezeigt werden; dann ist der Eintrag ,kein Antrieb’ in entsprechend vielen Teilbereichen auszu-
wihlen.

Auflerdem miissen alle antriebsspezifischen Steuerelemente automatisch freigegeben oder gesperrt werden,
je nach Art und Zustand des Antriebs®. Diese erweiterte Aufgabe iibernimmt / B 20 / — ,,Antrieb auswiih-
len“.

Die Schaltflache ,Halbwertsbreite messen...” muss freigegeben werden. ,PSD-Offset...” ist zu sperren und
auszugrauen, wenn kein PSD-Rontgendetektor angeschlossen ist.

8 Dabei ist folgender Sonderfall zu beachten: Die Antriebe ,Beugung fein’ und ,Beugung grob’ kénnen nicht gleichzei-
tig bewegt werden, weil sie in die gleiche Bewegungsrichtung wirken.
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IV.1.2 Antriebsauswahl

| EE—

Abbildung 7 Antriebsauswahlliste als Kombinationsfeld (Quelle: [4])

/B20/— ,Antrieb auswihlen*

/ F 20 / — ,,Antrieb auswiihlen® (wiederherstellen der letzten Einstellungen) ist auszufithren. Die Steuer-
elemente sind je nach Art und Zustand des gewihlten Antriebs’ entweder freizugeben oder zu sperren und
auszugrauen.

Anderungen

Bei der Auswahl des speziellen Eintrags ,kein Antrieb’ sind alle Steuerelemente im Teilbereich — bis auf
,Antrieb auswihlen’ selbst — zu sperren und auszugrauen.

Der ausgewihlte Antrieb ist zu speichern (siche /D 10/ -).

|L| j RELATIVE NULL
-100,78 100,45 seteen | aufhebenl

 Direktbetieh (FE] Sollpasition -77 6363 ISTROSITION
¥ Fahrbetriet [F7) Start Geschwindigkeit |2.5000 -5,1786
" Schiithetrieh (F3) Schitweite  |0.40000 Offset,.. ||:|

Abbildung 8 ,kein Antrieb’ ist ausgewahlt (Quelle: [4])

Bedingung

Der gewdhlte Antrieb darf in keinem anderen Teilbereich angezeigt werden, sonst erscheint die Fehlermel-
dung ,Der Antrieb “<antrieb>“ wird bereits angezeigt! Oder bei der Topographie wird bereits der anderer
Beugungsantrieb angezeigt!” (<antrieb> steht fiir den Namen des neu ausgewihlten Antriebs). Der zuletzt
angezeigte Antrieb wird wieder ausgewihlt. Der Eintrag ,kein Antrieb’ darf in beliebig vielen Teilbereichen
ausgewahlt werden.

IV.1.3 Istposition

Die unter I1.3 Istposition beschriebene Istposition wird im Dialogfenster als absoluter Wert (in einem ge-
sperrten Eingabefeld) und als relative Positionierung (in einem Bildlauffeld) angezeigt.

IV.1.3.a absoluter Wert
ISTPOSITION

Abbildung 9 Istposition als absoluten Wert in einem gesperrten Eingabefeld (Quelle: [4])

Dieses Eingabefeld zeigt stets die aktuelle Istposition des Antriebs, auch wéhrend sich dieser bewegt. Das
Eingabefeld ist stindig gesperrt und ausgegraut, die Nachkommastellengenauigkeit ist in / D 80 / — doku-
mentiert.

° Dabei ist folgender Sonderfall zu beachten: Die Antriebe ,Beugung fein’ und ,Beugung grob’ kénnen nicht gleichzei-
tig bewegt werden, weil sie in die gleiche Bewegungsrichtung wirken.
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IV.1.3.b relative Positionierung

K r O

-100.75 Grad 100,45

Abbildung 10 Istposition als relative Positionierung in einem Bildlauffeld (Quelle: [4])

Dieses Bildlauffeld zeigt stets die aktuelle Istposition, auch wéhrend sich der Antrieb bewegt. Obwohl die
Istposition nicht direkt gedndert werden darf, miissen die Bildlaufpfeile zur Auswahl der Bewegungsrichtung
im Fahr- und Schrittbetrieb benutzt werden. Im Direktbetrieb erscheint die Fehlermeldung
,Direktbetrieb: Bewegung starten/ stoppen nur mit ,Start’/ ,Stop’.

Das Bildlauffeld ist zu sperren und auszugrauen, wenn ,kein Antrieb’ ausgewihlt ist oder die
Halbwertsbreite gemessen wird.

1V.1.4 Offset fiir <Antrieb>/ Relative Null

Die Anderung der angezeigten Istposition durch die relative Null, erfolgt iiber zwei Schaltflichen im
Hauptdialogfenster.

IV.1.4.a Relative Null ,setzen’

Abbildung 11 Schaltfliche zum Setzen der relativen Null (Quelle: [4])

Betétigung = Ausfithrung von / F 30 / — ,,relative Null Setzen®. Wenn der Antrieb in Bewegung ist, die
Halbwertsbreite gemessen wird oder wenn ,kein Antrieb’ ausgewdhlt ist, dann ist die Schaltflache gesperrt
und ausgegraut.

IV.1.4.b Relative Null ,aufheben’

Abbildung 12 Schaltfliche zum Aufheben der relativen Null (Quelle: [4])

Betitigung = Ausfiihrung von / F 40 / — ,relative Null aufheben®. Sobald der Wert des Offset Null ist, die
Halbwertsbreite gemessen wird, wenn ,kein Antrieb’ ausgewdhlt ist oder wenn sich der Antrieb bewegt, ist
die Schaltfliache gesperrt und ausgegraut.

IV.14.c ,Offset...’

Abbildung 13 Schaltfliche zum Aufruf des Dialogfensters ,Offset fiir <Antrieb>" (Quelle: [4])

Betitigung = Anzeigen des Dialogfensters ,Offset fiir <Antrieb>". Sobald die Halbwertsbreite gemessen
wird oder wenn ,kein Antrieb” ausgewahlt ist oder solange sich der Antrieb bewegt, ist die Schaltfldche ge-
sperrt und ausgegraut. Ansonsten ist die Schaltfliche freigegeben.
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IV.1.4.d Offset fiir <Antrieb> anzeigen

Abbildung 14 Eingabefeld zur Anzeige des aktuellen Offset (Quelle: [4])

In diesem Eingabefeld wird der Status des Offsets fiir den gewéhlten Antrieb angezeigt. Ist der Wert des
Offset verschieden von Null so ist ,OFFSET’ anzuzeigen. Ist der Offset Null, so ist ,KEIN OFFSET’
anzuzeigen. Das Eingabefeld ist stets gesperrt und ausgegraut.

IV.1.5 Betriebsarten

& Dirgktbetiish
~ Fahrhetrich

" Schrittbetrieh

Abbildung 15 Auswahl der Betriebsarten tiber eine Gruppe Optionsfelder (Quelle: [4])

Grundlagen

Fiir die Auswahl einer Betriebsart steht eine Gruppe Optionsfelder zur Verfiigung. Die Bewegung kann mit
den unter IV.1.6 Bewegungsparameter genannten Steuerelementen — betriebsartenabhéingig — parametrisiert
werden. Nach jeder Anderung ist die neue Betriebsart zu speichern (siche / D 100 /-).

Bedingung

Um eine Betriebsart auswihlen zu konnen, muss ein giiltiger Antrieb angezeigt werden — er darf sich nicht
bewegen. Solange der Eintrag ,kein Antrieb’ ausgewdhlt ist oder sich der Antrieb bewegt, sind alle Steuer-
elemente im Teilbereich — bis auf ,Antrieb auswihlen’ — gesperrt und ausgegraut, d.h. der angezeigte Antrieb
kann gewechselt werden, auch wenn sich dieser bewegt.

Das Wechseln der Betriebsart ist auch dann unméglich, wenn gerade die Halbwertsbreite gemessen wird; fiir
diesen Zeitraum sind alle Steuerelemente in den drei Teilbereichen gesperrt.

IV.1.5.a ,Direktbetrieb’

Abbildung 16 Auswahl der Betriebsart ,Direktbetrieb’ (Quelle: [4])

Die Betriebsart Direktbetrieb (II.5.1 Direktbetrieb) wird iiber das abgebildete Optionsfeld ausgewéhlt.
Je nachdem in welchem Teilbereich der Direktbetrieb ausgewihlt werden soll, kann auch eine der Tasten
[F2] (erster Teilbereich), [F6] (zweiter Teilbereich) oder [F10] (letzter Teilbereich) benutzt werden.

/B30/— ,Direktbetrieb auswihlen*

Die Steuerelemente ,Start’, ,Sollposition’ und ,Geschwindigkeit’ sind freizugeben. ,Sollposition” wird
aktiviert, so dass die Eingabe hier sofort moglich ist.

Informationen zum Giltigkeitsbereich der Eingaben sind unter / D 110 / — ,,eingegebene Sollposition und
/D 120 /- ,eingegebene Bewegungsgeschwindigkeit® zu finden. Das Eingabefeld ,Schrittweite” wird ge-
sperrt und ausgegraut.

Thomas Kullmann Giinther Reinecker Seite 23/

/B 40 /- ,Starten der Bewegung im Direktbetrieb*

Die Bewegung kann mit der Schaltfliche ,Start’ gestartet werden
(/ F 70 / — ,,Starten der Bewegung im Direktbetrieb*). Es soll nicht moglich sein den Antrieb zu starten,
indem man [ENTER] driickt.

Abbildung 17 Starten der Bewegung im Direktbetrieb (Quelle: [4])

Wiéhrend der Bewegung werden alle antriebsspezifischen Steuerelemente — mit Ausnahme von
,Antrieb auswéhlen’ — gesperrt und ausgegraut. ,Start” wird mit ,Stop’ beschriftet und bleibt wéhrend der
Bewegung freigegeben.

u J j RELATIWE MULL
Theta hd

Jl -100,78 Grad 100,45 sefzen | aufhieben |
Sollpositioh 77363 Grad ISTPOSITION

" Fatbetieh [F7] Gezchwindigheit |2.5000 Grad! zec -5.1786 Grad

" Schrithetrist (FA) Schrittweite 0.40000 Grad [Dffzet.. ||:|

Abbildung 18 Teilbereich wihrend der Bewegung im Direktbetrieb: ,Start’ wird zu ,Stop’ (Quelle: [4])

¥ Direktbetiat [FE]

/B50/- ,Stoppen der Bewegung im Direktbetrieb*
Ein bewegter Antrieb kann mit ,Stop’ angehalten werden (/ F 80 / — ,,Stoppen der Bewegung®).

Stoppt der Antrieb (sei es weil die Sollposition erreicht ist oder weil die Bewegung abgebrochen wurde),
dann werden die zuvor gesperrten Steuerelemente wieder freigegeben; ,Stop’ wird erneut zu ,Start’.

IV.1.5.b ,Fahrbetrieb’

Abbildung 19 Auswahl der Betriebsart ,Fahrbetrieb’ (Quelle: [4])

Die Betriebsart Fahrbetrieb (I1.5.2 Fahrbetrieb) wird iiber das abgebildete Optionsfeld ausgewéhlt. Je
nachdem in welchem Teilbereich der Fahrbetrieb ausgewihlt werden soll, kann auch eine der Tasten [F3]
(erster Teilbereich), [F7] (zweiter Teilbereich) oder [F11] (letzter Teilbereich) benutzt werden.

/B 60 /— ,Fahrbetrieb auswiihlen*

Die Steuerelemente ,Start’, ,Sollposition’ und ,Schrittweite’ werden gesperrt und ausgegraut.
,Geschwindigkeit’ ist freizugeben und zu aktivieren, so dass die Eingabe hier sofort moglich ist.
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/B70/- ,Starten der Bewegung im Fahrbetrieb*

Nachdem die Geschwindigkeit eingegeben und mit [ENTER] bestitigt wurde, wird der eingegebene Wert
auf seine Giiltigkeit (Informationen hierzu / D 120 / — Bewegungsgeschwindigkeit) hin tiberpriift und ggf.
korrigiert. ,Start” wird mit ,Stop” beschriftet und freigegeben. Danach wird das Bildlauffeld (Abbildung 10)
aktiviert. Es gilt...

e Mit der Pfeiltaste ([—] oder [|]) oder mit dem rechten Bildlaufpfeil (Abbildung 20, rechts) kann der
Antrieb vorwirts bewegt werden (/ F 90 / — ,,Vorwirtsbewegung im Fahrbetrieb*).

e Analog kann man den Antrieb mit der Pfeiltaste ([«—] oder [1]) oder dem linken Bildlaufpfeil
(Abbildung 20, links) riickwirts bewegen (/ F 100 / — ,,Riickwirtsbewegung im Fahrbetrieb*).

Wihrend der Bewegung werden alle antriebsspezifischen Steuerelemente — mit Ausnahme von
,Antrieb auswéhlen’ und ,Stop’ — gesperrt und ausgegraut. Das Bildlauffeld bleibt freigegeben und aktiviert.

[T ] wna [ 2]

Abbildung 20 linker und rechter Bildlaufpfeil (Quelle: [4])

/B 80 /- ,Stoppen der Bewegung im Fahrbetrieb“

Solange die Pfeiltaste oder der Bildlaufpfeil gedriickt bleiben, bewegt sich der Antrieb — es sei denn, die
Minimal- oder Maximalposition werden erreicht, dann stoppt der Antrieb automatisch. Sobald die Pfeiltaste
und der Bildlaufpfeil nicht mehr gedriickt sind, stoppt die Bewegung.

Wenn der Antrieb stoppt (ob automatisch oder durch den Anwender bedingt), werden die zuvor deaktivierten
Steuerelemente wieder freigegeben, ,Stop’ wird wieder zu ,Start’ und muss gesperrt und ausgegraut werden.

IV.1.5.c ,Schrittbetrieb’

Abbildung 21 Auswahl der Betriebsart ,Schrittbetrieb” (Quelle: [4])

Die Betriebsart Schrittbetrieb (I1.5.3 Schrittbetrieb) wird iiber das abgebildete Optionsfeld ausgewéhlt. Je
nachdem in welchem Teilbereich der Schrittbetrieb ausgewéhlt werden soll, kann auch eine der Tasten
[F4] (erster Teilbereich), [F8] (zweiter Teilbereich) oder [F12] (letzter Teilbereich) benutzt werden.

/B 90 /- ,Schrittbetrieb auswihlen®

Die Steuerelemente ,Start’, ,Sollposition’ und ,Geschwindigkeit’ werden gesperrt und ausgegraut. Nur
,Schrittweite’ ist freizugeben und zu aktivieren, so dass die Eingabe hier sofort moglich ist.

/B 100 / — ,,Starten der Bewegung im Schrittbetrieb*
Nachdem die Schrittweite eingegeben und mit [ENTER] bestitigt wurde, wird der eingegebene Wert auf

seine Giiltigkeit hin tiberpriift und ggf. korrigiert. ,Start” wird mit ,Stop” beschriftet und freigegeben. Danach
wird das Bildlauffeld (Abbildung 10) aktiviert. Es gilt...

e Mit der Pfeiltaste ([—] oder [|]) oder mit dem rechten Bildlaufpfeil (Abbildung 20, rechts) kann der
Antrieb einen Schritt vorwirts bewegt werden (/ F 110 / — ,,Vorwiirtsbewegung im Schrittbetrieb*).

e Analog kann man den Antrieb mit der Pfeiltaste ([«<—] oder [1]) oder dem linken Bildlaufpfeil
(Abbildung 20, links) einen Schritt riickwérts bewegen (/ F 120 / — ,,Riickwértsbewegung im Schrittbe-
trieb®).

Wiéhrend der Bewegung werden alle antriebsspezifischen Steuerelemente — mit Ausnahme von
,Antrieb auswihlen’ und ,Stop’ — gesperrt und ausgegraut. Das Bildlauffeld bleibt freigegeben und aktiviert.

Thomas Kullmann Giinther Reinecker
Hinweis
Informationen zum Giiltigkeitsbereich der Schrittweite bzw. zur Minimal- und Maximalposition findet man
unter I11.6.3 Schrittweite bzw. I11.3 Istposition.

/B 110 / — ,,Stoppen der Bewegung im Schrittbetrieb*

Nach einem Schritt stoppt die Bewegung automatisch. Wenn der Antrieb mit groBer Schrittweite bewegt
wird, kann die Bewegung sehr lange andauern. Deshalb muss man den Antrieb auch mit ,Stop’ anhalten
konnen. Die zuvor gesperrten Steuerelemente werden wieder freigegeben, ,Stop’ wird wieder zu ,Start’ und
muss gesperrt und ausgegraut werden.

Nach kurzer Pause kann / B 100 / — ,,Starten der Bewegung im Schrittbetrieb erneut ausgefiihrt werden,
wenn die Pfeiltaste oder der Bildlaufpfeil erneut gedriickt werden und wenn die o.g. Bedingungen weiterhin
erfiillt sind.

IV.1.6 Bewegungsparameter

Sallposition 77 B363 Grad
Geschwindigkeit [2.5000 Grad/ sec
Schrittweite 0.40000 Grad

Abbildung 22 Bewegungsparameter als Gruppe von Zahleneingabefeldern (Quelle: [4])

Die Steuerelemente dienen zur Parametrisierung der o. g. Betriebsarten. Neue Werte sind zu priifen und zu
speichern (/ D 110 /-/D 110 /-/D 120 /-, /D 150 / - ), wenn das Eingabefeld verlassen, [ENTER] im Ein-
gabefeld gedriickt oder der Antrieb bewegt wird.

Bedingung

Um einen Bewegungsparameter eingeben zu kénnen, muss ein giiltiger Antrieb ausgewéhlt sein — der sich
nicht bewegen darf. Solange der Eintrag ,kein Antrieb’ ausgewdhlt ist, sind alle Steuerelemente im
Teilbereich — bis auf ,Antrieb auswéhlen’ — gesperrt und ausgegraut. Wéhrend der Halbwertsbreitenmessung
kann kein Bewegungsparameter eingegeben werden, die Steuerelemente sind gesperrt und ausgegraut.

IV.1.6.a ,Sollposition’

Sollposition

Abbildung 23 Eingabe des Bewegungsparameters ,Sollposition’ in einem Zahleneingabefeld (Quelle: [4])

In diesem Eingabefeld kann die Eingabe der Sollposition (hier ,,-77, 6363) fiir den Direktbetrieb erfolgen.
Dazu muss der Antrieb stillstehen, die Halbwertsbreite darf nicht gemessen werden und ,kein Antrieb’ darf
nicht ausgewdhlt sein. Die Nachkommastellengenauigkeit, Minimal- und Maximalwert sind in
/D110 /- /D 110 / — nachzulesen.

IV.1.6.b ,Geschwindigkeit’

Abbildung 24 Eingabe des Bewegungsparameters ,Geschwindigkeit’ in einem Zahleneingabefeld (Quelle: [4])

In diesem Eingabefeld kann die Eingabe der Bewegungsgeschwindigkeit (hier ,,2,5000%) fiir den
Direkt- oder Fahrbetrieb erfolgen. Dazu muss der Antrieb stillstehen, die Halbwertsbreite darf nicht
gemessen werden und ,kein Antrieb’ darf nicht ausgewihlt sein. Die Nachkommastellengenauigkeit, Mini-
mal- und Maximalwert sind in / D 120 / — nachzulesen.
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IV.1.6.c ,Schrittweite’

Schrittweite

Abbildung 25 Eingabe des Bewegungsparameters ,Schrittweite’ in einem Zahleneingabefeld (Quelle: [4])

Die Eingabe der Schrittweite (hier ,,0,40000%) ist nur im Schrittbetrieb erforderlich. Dazu muss der An-
trieb stillstehen, die Halbwertsbreite darf nicht gemessen werden und ,kein Antrieb’ darf nicht ausgewéhlt
sein. Die Nachkommastellengenauigkeit, Minimal- und Maximalwert sind in / D 150 / — nachzulesen.

IV.1.7 Halbwertsbreitenmessung

Die Halbwertsbreitenmessung ist unabhéngig von den — in den drei Teilbereichen — angezeigten Antrieben
und deren Parametern. Wichtig ist nur, dass sich kein Antrieb bewegt. Solange es mindestens einen sich be-
wegenden Antrieb gibt, ist ,Halbwertsbreite messen’ gesperrt und ausgegraut.

/ B 120 / — ,Starten der Halbwertsbreitenmessung*

Die Messung wird durch ,Halbwertsbreite messen’ gestartet; dazu kann auch die Tastenkombination
[ALT]+[H] verwendet werden. Dann wird / F 130 / — ,,Messung der Halbwertsbreite* ausgefiihrt.

Abbildung 26 ,Halbwertsbreite messen’ als Schaltfliiche (Quelle: [4])

Sobald die Messung beginnt, werden die Steuerelemente in den drei Teilbereichen gesperrt und ausgegraut.
,Halbwertsbreite messen’ wird umbenannt in ,Messung abbrechen’. In dem daneben liegenden Feld ,HWB-
Statuszeile” wird zunéchst ,Halbwertsbreite wird gemessen...” und spéter der Fortschritt der Messung ange-
zeigt (siehe nachfolgende Abbildung 27).

Manuelle Justage x|

1] > RELATIVE NULL
1255 59 Sekunden 125559 setzen | aufheben |

[oF =

= Direktbetrieb (F2) Sollposition 100.00 Sekunden ISTPOSITION

" Fahrbetieb [F3] Start Geschwindigkeit [12.50 Sekunden/ sec 100.00 Sekunden
" Schrittbetrieb (F4) Schiittweite 0.023 Sekunden Offset... ||:|

ﬂ RELATIVE NULL

Tilt j| 3143 Minuten setzen | aufheben |

¢ Direktbetieb [F6] Sollposition 0.0 Minuten ISTPOSITION
= Eahrbetieb [F7] Start Geschwindigkeit 15.2 Mi } sec 0.0 Hinuten

" Schrittbetrieb [F8] Schrittweite 0.00 Minuten Offset... H:I

ﬂ j RELATIVE NULL

Kollimator j| 10933 Mikrometer 1122.9 setzen | aufheben |

" Direktbetriet (F10) Sollposition 0.0 Mikrometer ISTPOSITION

¢ Fahrbetieb (F11) Start Geschwindigkeit | 26.9 Mikrometer/ Mikrometer

& Schiittbetrieb [F12] Schiittweite Mikrometer Offset... ||:|
PSD-Offset... M Schritt 3 von 15: "GotoPeak”-Kommando. .. Hilfe [F1]

Abbildung 27 Halbwertsbreite wird gemessen, die Steuerelemente in den drei Teilbereichen sind deaktiviert

(Quelle: [4])
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/ B 130 / — ,,Halbwertsbreitenmessung abbrechen*

Eine aktive Messung kann vorzeitig abgebrochen werden, indem man ,Messung abbrechen’ oder die
Tastenkombination [ALT]+[A] benutzt; dazu wird / F 140 / — ,,Stoppen der Halbwertsbreitenmessung*
aufgerufen.

Nachdem die Messung abgebrochen oder (erfolgreich) beendet wurde, werden die zuvor gesperrten
Steuerelemente wieder freigegeben; ,Messung abbrechen’ wird zu ,Halbwertsbreite messen’. In der
Statuszeile erscheint entweder die Meldung ,Messung wurde abgebrochen’ (Messung wurde durch den An-
wender abgebrochen) oder ,Halbwertsbreite: <Wert> <Einheit>" (Messung erfolgreich beendet). Dabei ste-
hen <Wert> fiir das Ergebnis der Messung und <Einheit> fiir die Einheit des bewegten Antriebs
(i.d.R. ,arcsec’ fiir Antrieb,0Omega’/ ,Beugung fein’/ ,DF’). Der Messwert wird auch in der Statuszeile des
Hauptprogramms ,Steuerprogramm’ angezeigt. Ein akustisches Signal kennzeichnet das Ende einer
erfolgreichen Messung.

IV.1.8 ,PSD-Offset...’

Abbildung 28 Schaltfliche zum Aufruf des Dialogfenster Offset fiir PSD (Quelle: [4])

Betitigung > Anzeigen des Dialogfensters ,Offset fiir PSD’. Die Schaltfldche ist gesperrt und ausgegraut,
wenn kein <PSD>-Detektor angeschlossen ist, die Halbwertsbreite gemessen wird oder sich der Antrieb
Theta bewegt. Ansonsten ist sie stets freigegeben.

1V.1.9 Hilfe

Abbildung 29 Hilfefenster aufrufen als Schaltfliache ,Hilfe’ (Quelle: [4])
Betitigung > Anzeigen eines Hilfefensters, das die Funktion der Steuerelemente erklart

IV.1.10 Dialogfenster verlassen

Abbildung 30 Dialogfenster verlassen als Schaltfliche ,Beenden’ (Quelle: [4])

/ B 140 / — ,,Beenden des Dialogfensters*

Wenn der Dialog verlassen und die Halbwertsbreite gerade gemessen wird, muss die Messung automatisch
abgebrochen werden (/ B 130 / — ,,Halbwertsbreitenmessung abbrechen*). Wenn sich irgendein Antrieb
bewegt (er muss nicht unbedingt in einem Teilbereich ausgewiéhlt sein), dann muss die Bewegung
(unabhingig von der benutzten Betriebsart) abgebrochen werden
(/ B 50 / — ,,Stoppen der Bewegung im Direktbetrieb, / B 80 / — ,,Stoppen der Bewegung im Fahrbe-
trieb oder /B 110 / — ,,Stoppen der Bewegung im Schrittbetrieb*).
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IV.2 Dialogfenster ,Offset fiir <Antrieb>’

Offset fiir Theta |

sktuele |gtposiion [12.5 Grad

aktueller Offset Dﬁrad

i+ entzpricht Winkel Grad

i Offzet angeben -0,160 Grad
ak | Abbruch |

Abbildung 31 Dialogfenster Offset fiir <Antrieb> (Quelle: [4])

IV.2.1 Dialogfenster betreten

‘ Offset fiir Theta x|

Abbildung 32 Kopfzeile des Dialogfenster Offset fiir <Antrieb> (Quelle: [4])

Der Aufruf des Dialogfensters erfolgt durch IV.1.4.c ,Offset...”. Es ist die Einheit (hier: ,,Grad®) des aktu-
ellen Antriebs in den Textfelder hinter den Eingabefeldern anzuzeigen. Der Name des Antriebs (hier: ,,The-
ta®) ist in der Kopfzeile des Dialogfensters einzutragen. Das Optionsfeld ,entspricht Winkel” ist auszuwah-

len — beachte: IV.2.3.a ,entspricht Winkel’. Die Felder IV.2.2.a ,aktuelle Istposition’ und
1V.2.2.b ,aktueller Offset’ sind zu aktualisieren.

IV.2.2 Ausgangsdaten

aktuelle lstpoziion 125 Grad

aktueller Offset D Grad

Abbildung 33 Anzeige der aktuellen Antriebsdaten (Quelle: [4])
Hier werden die aktuellen Istposition und der Offset des Antriebs angezeigt.

IV.2.2.a ,aktuelle Istposition’

aktuelle |stposition 125 Gradl

Abbildung 34 Istposition des Antriebs (Quelle: [4])

Anzeige der aktuellen Istposition (hier: ,,12, 5°) des gewihlten Antriebs im Eingabefeld. Das Eingabefeld
ist stets gesperrt und ausgegraut.

1V.2.2.b ,aktueller Offset’

aktueller Offset D GradI

Abbildung 35 Wert des aktuellen Offsets fiir den Antrieb (Quelle: [4])

Anzeige des aktuellen Offset (hier ,,0%) fiir den gewéhlten Antrieb im Eingabefeld. Das Eingabefeld ist stets
gesperrt und ausgegraut.
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IV.2.3 Offset fiir <Antrieb> definieren
+ entspricht Winkel
" Dffset angeben |
Abbildung 36 Auswahl der Offset-Eingabe durch Optionsfelder (Quelle: [4])

Hier folgen die Eingabemdglichkeiten, um die angezeigte Istposition iiber den Offset zu dndern. Die beiden
Optionsfelder ,entspricht Winkel’ und ,Offset angeben’ sind mittels XOR (entweder-oder) verkniipft und
geben bei Auswahl jeweils genau ein vorgegebenes Eingabefeld frei und aktivieren dieses (siche Abbildung
37 und Abbildung 38). Zu Beginn ist immer das Optionsfeld ,entspricht Winkel” aktiviert.

IV.2.3.a ,entspricht Winkel’

1+ entzpricht Winkel

Abbildung 37 Eingabemdglichkeit fiir neuen Winkel (Quelle: [4])

Das Eingabefeld ist der Eingabeparameter (hier ,,12,340%) fiir / F 50 / — ,,neue Istposition zuordnen*. Es
ist freigegeben und aktiviert, wenn das Optionsfeld ,entspricht Winkel’ ausgewihlt ist. Beim Driicken von
[ENTER] wird der Wert des Eingabefeldes iibernommen, / F 50 / — ,,neue Istposition zuordnen* durchge-
fiihrt, das Ergebnis im Eingabefeld fiir ,Offset angeben’ angezeigt und ,OK” aktiviert. Wenn die eingegebene
Position, wegen einer Verletzung der Intervallgrenzen, korrigiert wurde, ist das Eingabefeld ,entspricht Win-
kel’ mit dem neuen Wert zu aktualisieren. Bei nicht ausgewihltem Optionsfeld ist das Eingabefeld gesperrt
und ausgegraut.

IV.2.3.b ,Offset angeben’

+ Dffset angsben

Abbildung 38 Eingabemdglichkeit fiir neuen Offset (Quelle: [4])

Das Eingabefeld ist der Eingabeparameter (hier ,,—0, 160%) fiir / F 60 / — ,,Offset direkt definieren. Es ist
aktiviert, wenn das Optionsfeld ,Offset angeben’ aktiviert ist. Beim Driicken von [ENTER] wird der Wert
des Eingabefeldes tibernommen, / F 60 / — ,,Offset direkt definieren® durchgefiihrt und das Ergebnis im
Eingabefeld fiir ,Offset angeben’ angezeigt und ,OK’ aktiviert. Bei nicht ausgewihltem Optionsfeld ist das
Eingabefeld gesperrt und ausgegraut. Wenn das eingegebene Offset, wegen einer Verletzung der Intervall-
grenzen, korrigiert wurde, ist das Eingabefeld ,Offset angeben’ mit dem neuen Wert zu aktualisieren.

IV.2.4 Dialogfenster verlassen

Das Dialogfenster kann iiber zwei Schaltflachen und iiber \él (wie IV.2.4.b ,Abbruch’) in der Kopfzeile
des Dialogfensters verlassen werden.

IV24a ,0K

Abbildung 39 Schaltfliche zum Beenden und Werte-Ubernahme (Quelle: [4])

Betitigung = Es erfolgt die Speicherung des Wertes von ,Offset angeben’ und die Ubernahme des Wertes
von ,entspricht Winkel , als neue Istposition in den Hauptdialogfenster. Das Dialogfenster ist zu schliefien.
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IV.2.4.b ,Abbruch’

Abbildung 40 Schaltfliche zum Beenden und Verwerfen (Quelle: [4])

Betitigung > Das Dialogfenster ist zu schliefen. Die im Dialogfenster eingegebenen Werte werden nicht
iibernommen und nicht gespeichert.

IV.3 Dialogfenster ,Offset fiir <PSD>’

Dfiset fir PSD |
|stposzition von Theta Grad
Winkelwert pro Kanal Grad

new zugeordneter Kanal
PSD-K.analoffset 0.000 Grad
entzpricht Winkel [F.anal 1) |10.000 Grad

(0] | Abbruch |

Abbildung 41 Dialogfenster Offset fiir PSD (Quelle: [4])

IV.3.1 Dialogfenster betreten

Der Aufruf des Dialogfensters erfolgt durch IV.1.8 ,PSD-Offset...”. Die ,Istposition von Theta’ und der
,Winkelwert pro Kanal’ sind zu aktualisieren. Das Eingabefeld ,neu zugeordneter Kanal® wird aktiviert. Aus-
fiihren von / F 150 / — ,,neuen PSD-Kanal zuordnen*.

IV.3.2 Ausgangsdaten
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1V.3.3 PSD-Kanaloffset definieren

Hier wird die Eingabe und die Darstellung der Daten fiir den PSD-Offset erldutert. Die Tabelle zeigt die Pa-
rametrisierung und die Benennung im Dialogfenster. Die Zuordnung zu den technischen GroBen ist unter
11.8 <PSD>-Offset zu finden.

Bezeichnung im Dialog

Istposition von Theta

Winkelwert pro Kanal

PSD-Kanal-Offset
entspricht Winkel (Kanal 0)
Tabelle 26 Zuordnung der PSD-Begriffe

A
B
neu zugeordneter Kanal C
D
E

IV.3.3.a ,neu zugeordneter Kanal’

heu zugeordneter K.anal I

Abbildung 44 Eingabemdglichkeit fiir neuen PSD-Kanal (Quelle: [4])

Dieses Eingabefeld ist stets aktiviert. Beim Driicken von [ENTER] wird der Wert des Eingabefeldes als (C)
ibernommen, / F 150 / — ,,neuen PSD-Kanal zuordnen* durchgefiihrt und die Schaltfliche ,OK’ aktiviert.
Wenn der eingegebene Kanal, wegen einer Verletzung des Intervall der Kanalnummern, korrigiert wurde, ist
das Eingabefeld ,neu zugeordneter Kanal’ mit dem neuen Wert zu aktualisieren.

IV.3.4 Ausgabedaten

IV.3.2.a ,Istposition von Theta’

|ztpasition von T heta GradI

Abbildung 42 Istposition des Theta-Antriebs (Quelle: [4])
Es ist der Wert von (A) anzuzeigen. Das Eingabefeld ist stets gesperrt und ausgegraut.

IV.3.2.b ,Winkelwert pro Kanal’

Wwinkelwert pro K.anal GradI

Abbildung 43 Verhiltnis Winkelwert zu PSD-Kanal (Quelle: [4])
Es ist der Wert von (B) anzuzeigen. Das Eingabefeld ist stets gesperrt und ausgegraut.

1V.3.4.a ,PSD-Kanaloffset’

PSD-K.analoffset 0,000 Grad I

Abbildung 45 Der berechnete Wert des PSD-Kanaloffset (Quelle: [4])
Das Eingabefeld ist stets gesperrt und ausgegraut. Es ist der Wert von (D) anzuzeigen.

IV.3.4.b ,entspricht Winkel (Kanal 0)’

entspricht winkel [K.anal 0] |10.000 Grad I

Abbildung 46 Dic berechnete Thetaposition am 0.ten PSD-Kanal (Quelle: [4])
Das Eingabefeld ist stets gesperrt und ausgegraut. Es ist der Wert von (E) anzuzeigen.

IV.3.5 Dialogfenster verlassen

Das Dialogfenster kann iiber die zwei folgenden Schaltflichen und tber |é| (wie IV.3.5.b ,Abbruch’) in
der Kopfzeile des Dialogfensters verlassen werden.
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IV.35.a ,0K

Abbildung 47 Schaltfliche zum Beenden und Werte-Ubernahme (Quelle: [4])

Betiitigung = Es erfolgt die Speicherung des Wertes von ,neu zugeordneter Kanal’ und die Ubernahme des
Winkels von ,entspricht Winkel (Kanal 0)’ als neue Istposition fiir Theta. Das Dialogfenster ist zu schlieBen.

IV.3.5.b ,Abbruch’

Abbildung 48 Schaltfliche zum Beenden und Verwerfen (Quelle: [4])

Betitigung > Das Dialogfenster ist zu schliefen. Die im Dialogfenster eingegebenen Werte werden nicht
iibernommen und nicht gespeichert.

IV.4 Fehlertoleranz der Benutzeroberfliche

IV.4.1 Ubernahme der Werte aus Eingabefeldern

Um den eingegebenen Wert zu iibernehmen, muss man es verlassen oder [ENTER] driicken. Im letzten Fall
wird, je nachdem in welchem Eingabefeld man sich befindet, das Steuerelement fokussiert, das fiir die Be-
wegung des Antriebs in der aktuellen Betriebsart verwendet werden kann (siehe
1V.1.6 Bewegungsparameter).

IV.4.2 Behandlung ungiiltiger Zahlenformate

Werden in den Zahleneingabefeldern ungiiltige Werte, die nicht dem Zahlenformat entsprechen, eingegeben,
so sind diese nicht zu akzeptieren. Das entsprechende Zahleneingabefeld bleibt aktiviert und fokussiert. Fol-
geberechnungen werden nicht durchgefiihrt.

Wird anstelle eines Kommas [,] ein Punkt [.] eingegeben, so ist die Eingabe zu akzeptieren.

IV.4.3 Behandlung ungenauer Zahlenformate

Werden in den Zahleneingabefeldern ungenaue Werte, d.h. die Nachkommastellengenauigkeit wurde unter-
schritten, eingegeben, so sind diese zu akzeptieren. Werden zu viele Nachkommastellen angegeben, so wer-
den diese ignoriert. Der eingegebene Wert wird nicht gerundet!

IV.4.4 Unterschreitung von Minimal- oder Uberschreitung von Maximalwerten

Bei Verletzung des Wertebereichs durch Nutzereingaben ist der entsprechende Wert auf den néchsten giilti-
gen Wert zuriickzusetzen, d.h. erzeugt die Eingabe einen Wert kleiner als das Minimum, so wird der Wert
auf das Minimum gesetzt. Ist der Wert groBer als das Maximum, so wird der Wert auf das Maximum gesetzt.
Die jeweiligen Wertebereiche sind bei den Funktionen zu finden.

Hinweis

Der Benutzer wird auf die Verletzung des Wertsbereichs nicht durch eine Fehlermeldung oder einen Warn-
ton aufmerksam gemacht! Der korrigierte Wert wird jedoch im Eingabefeld angezeigt, so dass der Benutzer
eine visuelle Riickmeldung erhélt.
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/F120/- ,, RUCKWARTSBEWEGUNG IM SCHRITTBETRIEB* 8
/F130/— ,,MESSUNG DER HALBWERTSBREITE* 10
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/D10/- ,,NAME DES AUSGEWAHLTEN ANTRIEBS FUR EINEN TEILBEREICH* 12
/D20/— ,,PSD-RONTGENDETEKTOR VORHANDEN* 12
/D30/- ,,ANTRIEBSLISTE® 12
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