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1 Introduction

1.1 Cible
Cette documentation s'adresse a I'utilisateur avec les connaissances sui-
vantes :

m  Connaissances approfondies du systéme de la commande de robot
m Connaissances approfondies des technologies de bus

@ | Pour une application optimale de nos produits, nous recommandons
l a nos clients une formation au KUKA College. Consultez notre site In-
ternet www.kuka.com ou adressez-vous a une de nos filiales pour
tout complément d'information sur notre programme de formation.

1.2 Représentation des remarques
Sécurité Ces remarques se réferent a la sécurité et doivent donc étre respectées im-
pérativement.

Ces remarques signifient que des blessures
A DANGER ues sig qaue’ S
graves, voire mortelles vont srement ou trés vrai-
semblablement étre la conséquence de I'absence de mesures de précau-
tion.

IA AVERTISSEMENT| Ces remarques signifient que des blessures

graves, voire mortelles peuvent étre la consé-
quence de l'absence de mesures de précaution.

Ces remarques signifient que des blessures |é-
I /\ ATTENTION I geres peuvent étre la conséquence de I'absence
de mesures de précaution.

AVIS Ces remarques signifient que des dommages ma-
tériels peuvent étre la conséquence de l'absence

de mesures de précaution.

curité ou a des mesures de sécurité générales.
Ces remarques ne se réferent pas a des dangers isolés ou a des me-
sures de sécurité individuelles.

f Ces remarques renvoient a des informations importantes pour la sé-

Cette remarque attire I'attention sur des procédures permettant d'éviter ou
d'éliminer des cas d'urgence ou de panne :

EGIEENE Les procédures caractérisées par cette remarque doi-
A vent atre respectées avec précision.

Remarques Ces remarques facilitent le travail ou renvoient a des informations supplémen-
taires.

e | Remarque facilitant le travail ou renvoi a des informations supplé-
1 mentaires.
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1.3 Marques

Windows est une marque déposée par Microsoft Corporation.
Pentium est une marque déposée par Intel Corporation.
Step 7 est une marque déposée par Siemens AG.

PC WORX est une marque déposée par Phoenix Contact.

1.4 Licences
Ce produit logiciel KUKA utilise le logiciel Open-Source. Les termes et condi-
tions de licence sont affichés lors de l'installation du produit logiciel KUKA.
1.5 Termes utilisés
Terme Description
CK Customer-built Kinematics
DTM Device Type Manager
KCP KUKA Control Panel

Désignation générale des boitiers de pro-
grammation portatifs KUKA

KLI KUKA Line Interface

KLI est une interface Ethernet de la com-
mande de robot pour la communication
externe. C'est une interface physique pou-
vant comprendre plusieurs interfaces vir-
tuelles. La KLI est configurée dans le logiciel
KUKA System Software.

KRL Langage de programmation de robot KUKA
(KUKA Robot Language)
KSI KUKA Service Interface

Interface au CSP de I'armoire de commande

Le PC WorkVisual peut étre relié ou bien via
KLI avec la commande de robot ou en le
connectant a la KSI.

KSS KUKA System Software

KUKA smartHMI Désignation de l'interface utilisateur de la
commande de robot (V)KR C4

KUKA smartPAD Désignation du KCP pour la commande de
robot (V)KR C4

OPS Offline Programming System

Est également appelé « Office-PC ».

Options de sécurité Terme générique des options permettant de
configurer des surveillances sdres en plus
des fonctions de sécurité standard.

Exemple : SafeOperation
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2 Description du produit

21 Apercu WorkVisual

Le progiciel WorkVisual représente |'environnement d'ingénierie des cellules
robotisées commandées avec KR C4. Il dispose des fonctions :
Installation et cablage de bus de champ

Programmation hors ligne de robots

Configuration des paramétres machine

Configuration hors ligne de RoboTeam

Edition de la configuration de sécurité

Edition de systémes de coordonnées TOOL et BASE
Définition en ligne de cellules robotisées

Transfert de projets sur la commande de robot
Chargement de projets de commande de robot

Comparaison d'un projet avec un autre et reprise des différences si néces-
saire

Gestion de textes longs
Gestion de packs d'options
Fonction de diagnostic

Affichage en ligne d'informations de systéme concernant la commande de
robot

m Configuration de Traces, lancement d'enregistrements, évaluation de
Traces (avec l'oscilloscope)

m Editer le systéme de fichiers de la commande de robot en ligne

m Déboguer les programmes

bWodealDevelopcmmE iron
Fichier Edter Vue Edteurs Outis Fenétre ?

3 e ik @0 o Mo m R RSP0 S en B @

Ml | 3¢ Cablage ES ~ x LlCatalogues * & X
a8 Appareis |23 Géométie |y Fichiers N z W KukaRobots | 3 KRL Templat| * | *
& TIIE3: Vue dos apparcils E/SKRC |KRC Variaes [ AP E/SKAC [#P1_] Busde cham L (Small Fabets)
28 JControlier 1 (KRC4 - 8.3.0) - Commande active Il IEg ot =@ Es -2 Low Payioad
-8 Controller components 12 Entrées analogiques ‘D) Sorties analogiques - Medum Payload
|- 8% Cabinet Interface Board (CIB) 1 1 Entrées numénques {2 Soties numénques -3 KR30
|~ = Safety-Modul fir Cabinet Inteface Board (SIONCI - KR30JET
1% Resistor (1.6 KW) F-C3 KR40PA
1= KUKA Power Pack 0 (KPPD) 1 [ KR 60

5 KUKA Servo Pack 20A (KSF) -3 KREDJET

i1 KUKA Servo Pack 40A (KSF) -3 High Payload
i Resolver Digital Converter (RDC) - Heavy Duty
| Bectronic Mastenng Device (EMD) 1
X KR30:31
=8 Structure de bus
- KUKA Controller Bus (KCB)
| BB BtherCAT
- KUKA System Bus (SYS-X48)
| BN BheCAT
5 PROFINET SIN[S] BOOL 4m ¢m SOUT[S BOOL
Bl PROFINET 10
i-### EL Device EL6631-0010 V2.0 =
44 IL Device IL230x-B503 PROFINET 1/O Vi ] Propriétés 2%
S Commande de sécunié wasl &
E oim o 4l ‘ |
m Appareils non affectés El Detalls
SR BallastResistor) 4
SupplyVoltage 400
SINE3] Name Controlier 1
SIN[4] Version
SIN[S] E) Misc
LSINI6] &
& 7 & 1bit(s) sélectionnés dans1sig.. (&) &5 (@@ ) 1 bit(s) sélectionnés dans1si.. & / &
: =] Message window v B X
T = < | /4. 0 Avertissements | ‘ Catégorie: Déroulement dumes ~ gty
i'070219 Projekt geschlossen B
I Esprces de troval T B X | i070220 Projekt gesfinet: <"KR C4 Screenshot Gesamt-BOF wvs™ V1.0.0.0> |
&l i 1/07.2529  Projic geschiossen —
i'07:25:31 Projekt gedffnet: <"MaDaKorfig_82wvs" V1.0.0.0> ~ | | The displayed name of this obiect. The

user can change this name in order to b.

Variable list % Message window ‘

| —

Fig. 2-1: Interface utilisateur WorkVisual
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2.2 Utilisation de WorkVisual conforme aux fins prévues

Utilisation Le progiciel WorkVisual est prévu exclusivement pour la configuration, la pro-
grammation et le diagnostic d'un robot industriel KUKA ou d'une cinématique
client.

Chaque version du progiciel WorkVisual ne doit étre exploitée qu'en respec-
tant les conditions spécifiées requises par le systéme.

Utilisation non Toute utilisation non conforme aux fins prévues est considérée comme une er-

conforme reur d'utilisation et est interdite. KUKA Roboter GmbH décline toute responsa-
bilité pour les dommages résultant d'une utilisation non conforme Le risque est
a la seule charge de l'exploitant.

Exemples d'utilisations non conformes :

m  Configuration d'une cinématique n'étant pas un robot industriel KUKA ou
pas une cinématique client.

m Utilisation de WorkVisual sous des conditions différentes de celles spéci-
fiées et requises par le systéme

Edition: 01.06.2015 Version: KST WorkVisual 4.0 V3
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Sécurité

3 Sécurité

Cette documentation contient des remarques relatives a la sécurité se référant
de fagon spécifique au logiciel décrit ici. Les informations fondamentales rela-
tives a la sécurité concernant le robot industriel peuvent étre consultées au
chapitre "Sécurité" du manuel de service et de programmation pour les inté-
grateurs de systéme ou du manuel de service et de programmation pour les
utilisateurs finaux.

vice et de programmation de KUKA System Software (KSS). Un dan-
ger de mort, un risque de blessures graves ou de dommages
matériels importants pourraient sinon s'ensuivre.

: Il estimpératif de respecter le chapitre « Sécurité » du manuel de ser-

IA AVERTISSEMENT| WorkVisual permet de modifier des sorties de la

commande du robot via des accés en écriture sans
que les personnes se trouvant dans l'installation s'en rendent nécessaire-
ment compte.

Cet accés n'est pas autorisé dans les modes de test. Les sorties de la com-
mande de robot ne doivent pas étre modifiées avec WorkVisual (principe du
"Single Point of Control") ! Un danger de mort, un risque de blessures graves
ou de dommages matériels importants pourraient sinon s'ensuivre.

WorkVisual permet de modifier des programmes,
IA AVERTISSEMENﬂ des cablages, des conventions de signaux et

d'autres paramétres de la commande de robot via des accés en écriture. Ce
faisant, il faudra respecter les points suivants :

Tout nouveau programme ou programme modifié est d'abord a tester en
mode "Manuel Vitesse Réduite" (T1).

Si des modifications ont été effectuées sur le robot industriel, les pro-
grammes existants doivent tout d'abord étre testés en mode "Manuel Vitesse
Réduite" (T1). Ceci est valable pour tous les composants du robot industriel
et inclus également les modifications effectuées sur le logiciel et les réglages
de configuration. Ceci est particulierement valable lorsqu'un projet WorkVi-
sual a été activé sur la commande de robot.

IA AVERTISSEMENT| Apres l'import d'une configuration de sécurité ou

de parties de celle-ci, il faudra impérativement
contrbler la configuration de sécurité ! Si cela n'est pas effectué, cela peut
provoquer une exploitation du robot avec d'éventuelles données erronées
apres la transmission du projet sur la commande de robot réelle. Un danger
de mort, un risque de blessures graves ou de dommages matériels impor-
tants pourraient sinon s'ensuivre.

Lorsqu'un projet est activé sur KUKA smartHMI, un
IA AVERTISSEMENﬂ apercu est affiché, indiquant les modifications ef-

fectuées par rapport au projet encore actif sur la commande de robot.

Si des modifications sont indiquées sous le titre Paramétres de communi-
cation concernant la sécurité dans la vue d'ensemble, cela signifie que le
comportement de 'ARRET D'URGENCE et du signal "Protection opérateur”
peut avoir été modifié par rapport a I'ancien projet.

C'est pourquoi la sécurité du fonctionnement de 'TARRET D'URGENCE et du
signal "Protection opérateur” doit étre contrélé apres I'activation du projet. Si
le projet est activé sur plusieurs commandes de robot, il faudra effectuer ce
contrdle pour chaque commande de robot. Des dangers de mort, des risques
de blessures graves ou de dommages matériels importants peuvent s'en-

suivre si ce controle n'est pas effectué.
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|A AVERTlSSEMENﬂ Apreés l'activation d'un projet sur la commande de

robot, la configuration de sécurité doit y étre
controlée ! Si cela n'est pas fait, le robot sera peut étre exploité avec des don-
nées erronées. Conséquence : mort, risque de dommage matériel ou corpo-
rel.

(>>> 13.6 "Contréler la configuration de sécurité de la commande de robot"
Page 150)

|A AVERTISSEMENT| Si l'activation d'un projet échoue, un message de

défaut est affiché dans WorkVisual. Dans ce cas,
une des mesures suivantes doit étre prise :

= Ou bien activer a nouveau un projet (le méme ou un autre).
= Ou bien redémarrer la commande du robot avec un démarrage a froid.
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4 Installation
4.1 Conditions requises par le systéme pour le PC
Matériel Minimum requis
(hardware) = PC avec processeur Pentium IV, 1 500 MHz minimum
= Mémoire de travail de 2 Mo
m  Mémoire de disque dur libre 200 Mo
m Carte graphique compatible avec DirectX avec une résolution de

1 024 x 768 pixels
Conditions requises recommandées

PC avec processeur Pentium IV et 2 500 MHz ou plus élevé
Mémoire vive de 4 Go
Mémoire de disque dur libre 1 Go

Carte graphique compatible avec DirectX avec une résolution de
1280 x 1 024 pixels

Logiciel ®  Windows 7

La version de 32 bits tout comme la version de 64 bits peuvent étre utili-
sées.

Si Multiprog doit étre relié a WorkVisual :

= KUKA.PLC Multiprog 5-35 4,1 doit étre installé.
m Il doit y avoir une licence pour Multiprog.

4.2 Conditions requises par le systéme pour la commande de robot

Logiciel m  KUKA System Software 8.2, 8.3 ou 8.4
= Ou VW System Software 8.2 ou 8.3

4.3 Installation de WorkVisual

Condition m  Droits d'administrateurs locaux
préalable

Procédure 1. Lancer le programme setup.exe.

2. Sile composant suivant ne se trouve pas encore sur le PC, un assistant
d'installation s'ouvre a sa place :

.NET Framework 2.0, 3.0 et 3.5

Suivre les instruction de I'assistant d'installation. .NET Framework est ins-
tallé.

3. Siles composants suivants ne se trouvent pas encore sur le PC, un assis-
tant d'installation s'ouvre a leur place :

SQL Server Compact 3.5

Suivre les instruction de I'assistant d'installation. SQL Server Compact 3.5
est installé.

4. Sile composant suivant ne se trouve pas encore sur le PC, un assistant
d'installation s'ouvre a sa place :

Visual C++ Runtime Libraries
WinPcap

Suivre les instructions de l'assistant d'installation. Visual C++ Runtime Li-
braries et/ou WinPcap sont installés.

KUKA
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5. Lafenétre WorkVisual [...] Setup s'ouvre. Cliquer sur Next.
6. Accepter les termes et conditions de licence et cliquer sur Next.
7. Cliquer sur le type d'installation souhaité.

(>>> "Types d'installation” Page 16)

e | N'effectuer l'opération 8 que si le type Custom a été sélectionne.
1 Sinon, continuez avec I'opération 9.

8. Lafenétre Custom Setup s'ouvre.

Custom Setup

The complete package can not be
| unselected,
German |
English |=l
Spanish This feature requires OKB on your
French hard drive, Ithas 1of 1
Ttalian i subfeatures selected. The
2 subfeatures require 256ME on your
! hard drive,
L Ll | 3
Location: C:\Program Files (x88)\WUKA \WorkVisual 3.0 B |
| Reset ” Disk Usage | I Back |[ Mext ]| Cancel |

Fig. 4-1: Fenétre Custom Setup

a. Sibesoin est, sélectionner un autre répertoire pour l'installation avec
Browse.... Si Browse... sort en gris, marquer le niveau WorkVisual
Development Environment dans l'arborescence. Browse... est
alors activé.

b. Sélectionner les langues souhaitées dans I'arborescence. Seules les
langues installées ici seront disponibles plus tard en cas de commuta-
tion de langue de l'interface utilisateur.

Symbole Description
= Est installé.
=B Est installé avec les sous-éléments (n'a pas d'impor-
tance pour la sélection de langue)
¥ N'est pas installé.

c. Continuer avec Next.
9. Cliquer sur Install. WorkVisual est installé.
10. Une fois l'installation terminée, cliquer sur Finish afin de fermer l'assistant

d'installation.
;I';:!:)es d'instal- Type Répertoire d'installation | Langues
ation
Typical Répertoire par défaut L'anglais et la langue du
systéme d'exploitation
sont installés.
Custom Au choix Peuvent étre sélection-
nées dans la liste.
Complete Répertoire par défaut Toutes les langues sont
installées.
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Seules les langues installées seront disponibles plus tard en cas de commu-
tation de langue de l'interface utilisateur.

Répertoire par défaut : C:\Programmes (x86)\KUKA\WorkVisual [...]

4.4 Désinstallation de WorkVisual

@ | !l est conseillé d'archiver toutes les données correspondantes avant
1 la désinstallation d'un logiciel.

Condition m  Droits d'administrateurs locaux

préalable m Le réglage Afficher les fichiers, dossiers et unités masqués est activ
dans l'explorateur Windows.

Procédure 1. Dans le menu de démarrage Windows, sous Panneau de configuration
> Désinstaller un programme, effacer I'entrée WorkVisual [...].

@ | Lesopérations suivantes ne sont nécessaires que sil'ensemble de la
1 configuration de I'utilisateur doit étre effacée.

2. Effacer le dossier WorkVisual Projects dans le répertoire C:\Utilisa-
teurNom d'utilisateur\Mes documents.

3. Effacer les dossiers DeviceDescriptions et WorkVisual dans le réper-
toire C:\ProgramData\KUKA Roboter GmbH.

Edition: 01.06.2015 Version: KST WorkVisual 4.0 V3 17 /191



KUKA

18 /191 Edition: 01.06.2015 Version: KST WorkVisual 4.0 V3



KUKA
5 Interface utilisateur

5.1 Apercu de l'interface utilisateur

Par défaut, tous les éléments ne sont pas visibles sur l'interface utilisateur ; ils
peuvent étre affichés ou supprimés selon les besoins.

D'autres fenétres et éditeurs sont disponibles, outre ceux représentés ici. lls
peuvent étre affichés, entre autres, avec les options de menu Fenétre et Edi-
teurs.

@
EpET i———p——— LSy

Fichier Edter Vue Edteurs Outils Fefiétre ?
LR A e X 9
@ Structure du projet
a# Apparsis | §@ Géoméirie | ‘b Fichiers [ T
_ ¢ [E/SKRC i E/SKRC
5§ :¥E3:v_du = =< E/SKRCVmablu | ap1 = E/\Sm | Bus e chamo :
SR © §Controller 1 (KRC4 - 8 3 0) : Commande active JHEINSE =R i
= Controller componerts : 1) Entrées analogiques {2 Sotties analogiques i | 5.0 Medium Payload
|9 Cabinet Interface Board (CIB) 1 ' I Enirées numériques {2 Sorties numériques E Ed KR 30
h Safety-Modul fir Cabinet Inteface Board (SIONCI; | B-[3 KRIJET
L%, Resistor (1,6 kW) : | B3 KR4OPA
1~ 1= KUKA Power Pack 0 (KPPD) 1 ; : -3 KR60
i 1% KUKA Servo Pack 20A (KSP) : g - KR 60JET
& KUKA Servo Pack 40A (KSP) ! 1 | B-C3 High Payload
i IRl Resolver Digttal Converter (RDC) ! ! | -3 Heavy Duty
| Blectronic Mastering Device (EMD) 1 [ '
X KR30:31 : i
-8 Structure de bus v ¥ F H
53 KUKA Controlier Bus (KCB) @ | [FEE - o5 FIE)E @ & = @
= i
s K?S;‘ﬁ:nc;rs (5YS%48) i | Nom a Type Desci.. E/S E/S Nom Type Desc...}
T 6K BheCAT : oo | |~ |- [souTiem) ool | j
& PROFINET i [sinE] BOOL qmm  qmm SOUT[S] BOOL :
E1- K5 PROFINET 10 g i
\-.## EL Device EL6631-0010 V2.0 : H
e 1L230¢-B903 PROFINET /O Vi! : v & X
@) Commande o ] i
[.] Options ! Nom « Type De.. E/S +|| E/S Nom » Type Dk 5
8 ot o et ! T N | K ] o RN
1 |sINER1 BOOL (=] <= 0UT[] BOOL H SuppiyVoltage 400
i s BOOL ém || <m souty BOOL | Name Controller 1
e BOOL Cm < SOUTH4) BOOL il version
s SINEE] BOOL <= <ms  SOUTS] BOOL 1 |B Misc
! | sinie] BOOL <m ~|| <m sours BOOL T!| BaseAddress  10.129.190.55
Y & 1bit(s) sélectionnés dans 1 sig... () & (@ | @] 1 bit(s) sélectionnés dans 1 si... & & FirmwareVersio
; '
=] Message window - 3%
g = - | /%, 0 Avertissements | ‘ Catégorie: Déroulement dumes ~ ¥
i'07:0219 Projekt geschlossen -
B Espaces de traval T 2 X | 070220 Projekt gedfinet: <'KR C4 Screenshot Gesamt-BOF wvs” V1.0.00> I
&l Programmation et coni 11072529 Projekd geschlossen e
E.. - R U 1/07:25:31 Projekt gedffnet: <"MaDaKorfig_82wvs" V1.0.0.0> * || The diaplayed name of this ¢ Yect. The
o :
Variable list % Message window

Fig. 5-1: Vue d'ensemble interface utilisateur

Pos. | Description
1 Barre des menus
2 Barres des boutons

(>>> 5.5 "Afficher ou supprimer des boutons" Page 23)

(>>> 5.6 "Barre de boutons" Page 23)
3 Zone des éditeurs

Lorsqu'un éditeur est ouvert, il est affiché ici. Plusieurs éditeurs
peuvent étre ouverts en méme temps, tel que cela est illustré dans
cet exemple. lls sont alors superposés et peuvent étre sélection-
nés a l'aide d'onglets.

4 Bouton d'aide

5 Fenétre Structure du projet

(>>> 5.8 "Fenétre Structure du projet" Page 27)
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Pos. | Description
6 Fenétre Catalogues

Tous les catalogues insérés sont affichés dans cette fenétre. Les
éléments des catalogues peuvent étre insérés dans la fenétre
Structure du projet dans les onglets Appareils ou Géométrie.

7 Fenétre Espaces de travail
(>>> 5.4 "Afficher différentes vues de l'interface utilisateur”
Page 22)

8 Fenétre Messages

(>>> 5.7 "Fenétre Messages" Page 26)
9 Fenétre Propriétés

Lorsqu'un objet est sélectionné, ses propriétés sont affichées dans
cette fenétre. Les propriétés peuvent étre modifiées. Certaines
propriétés dans les champs gris ne peuvent pas étre modifiées.

10 Icéne Analyse de projet WorkVisual

(>>> 14.1 "Analyse de projet" Page 155)

5.2 Afficher/supprimer une fenétre
Procédure 1. Sélectionner I'option de menu Fenétre. Une liste des fenétres disponibles
s'ouvre.

2. Cliquer sur une fenétre dans la liste afin de I'afficher ou de la supprimer
sur l'interface utilisateur.

5.3 Disposer une fenétre de fagon différente

Condition m La fenétre souhaitée est affichée sur l'interface utilisateur.
préalable

Procédure Disposer la fenétre de fagon flottante :

1. Cliquer a droite dans la barre de titre de la fenétre. Un menu contextuel
s'ouvre.

2. Sélectionner I'option Non ancrée.
3. Attraper la fenétre a la barre de titre et la déplacer sur l'interface utilisateur
a votre guise.

Si le pointeur de la souris est positionné sur les bords ou les coins de la fe-
nétre, des fleches apparaissent avec lesquelles ou peut agrandir ou rapetisser
la fenétre.

Ancrer la fenétre :

1. Cliquer a droite dans la barre de titre de la fenétre. Un menu contextuel
s'ouvre.

2. Sélectionner I'option Ancrer.

3. Attraper lafenétre ala barre de titre et la déplacer sur l'interface utilisateur.

Des points d'ancrage sont affichés a droite, a gauche, en bas et en
haut sur l'interface utilisateur.

Si I'on déplace la fenétre sur une autre fenétre ancrée, une croix an-
crée est affichée.

(>>> "Croix ancrée" Page 21)

4. Déplacer la fenétre sur un point d'ancrage ou tirer sur la croix. A présent,
la fenétre est ancrée.

20/191 Edition: 01.06.2015 Version: KST WorkVisual 4.0 V3



5 Interface utilisateur KU KA

Croix ancrée

Afficher et supprimer automatiquement une fenétre ancrée :
1. Cliquer a droite dans la barre de titre de la fenétre. Un menu contextuel
s'ouvre.

2. Sélectionner I'option Suppression automatique. La fenétre est suppri-
mée. Un onglet avec le nom de la fenétre reste au bord de l'interface utili-
sateur.

3. Pour afficher la fenétre, déplacer le pointeur de souris sur I'onglet.
4. Pour supprimer a nouveau la fenétre, retirer a nouveau le pointeur de la
fenétre. Si nécessaire, cliquer sur un espace a I'extérieur de la fenétre.

L'option Suppression automatique permet de disposer de plus de place pour
le travail dans d'autres zones de l'interface. La fenétre peut cependant a tout
moment étre affichée rapidement.

Un symbole de punaise se trouve dans la barre de titre de la fenétre.

®m La fonction Suppression automatique peut également étre activée ou
désactivée en cliquant sur ce symbole de punaise.

I S )13
@ KukaRobots | 99 GluingSCa | 0 KukaMisc |4
LJ |:||:|iE- s

--|_J Toolz
H-[J Interfaces

Fig. 5-2: Symbole de punaise

Si I'on déplace une fenétre sur une autre fenétre ancrée, une croix ancrée est
affichée.

=} Properties 0o

by . :
4 KukaFiobots | %2 GlingSCa | 9% KukaMisc ¢ »

H-[ Interfaces

Fig. 5-3: Croix ancrée

En fonction du c6té de la croix ancrée sur lequel on tire la fenétre, celle-ci sera
ancrée sur ce coté de la fenétre déja ancrée.

Sil'on tire la fenétre sur le milieu de la croix ancrée, les deux fenétres sont an-
crées l'une sur l'autre. Des onglets permettant de passer d'une fenétre a
I'autre sont affichés sous les fenétres.
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BE Catalogs

@5 KukaRobots | 98 GlingSCa | %2 KukaMisc (< »
BN Cbiecls
#-C3 Tools
H-[ Interfaces

Fig. 5-4: Fenétres ancrées I'une sur l'autre

Si I'on souhaite déplacer des fenétres ancrées I'une sur l'autre.

m Tirer en saisissant I'onglet ne déplace qu'une fenétre.

m Tirer en saisissant la barre de titre déplace toutes les fenétres placées
I'une sur l'autre.

5.4 Afficher différentes vues de l'interface utilisateur

Description L'interface utilisateur de WorkVisual peut étre affichée avec deux vues diffé-
rentes. Celles-ci peuvent étre sélectionnées avec l'option de menu Vue ou
dans la fenétre Espaces de travail.

Les vues sont adaptées a de divers domaines de travail :

Vue Centre de gravité

Configuration et Zone pour travaux relatifs aux projets

mise en service ) . R
P. ex. : configuration de cellules, cablage ES et

travaux avec l'éditeur KRL.

Programmation et Zone pour travaux indépendants des projets
diagnostic

P. ex. : surveillance, enregistrement et travaila-
vec I'Explorateur KRC.

Les fonctions de cette vue sont également dis-
ponibles lorsqu'aucun projet n'est ouvert.

Chaque vue peut étre adaptée spécialement aux besoins de |'utilisateur.
Exemples :

m  Placer les barres des boutons différemment selon la vue.
m  Supprimer la fenétre de messages dans une vue et pas dans l'autre.

Procédure Afficher la fenétre Espaces de travail :
m  Sélectionner la séquence de menus Fenétre > Espaces de travail.
[T Espaces de travail v 3 X
#%)  Configuration et mise en service

@ Programmation et diagnostic

Fig. 5-5: Fenétre Espaces de travail

Rétablir le réglage par défaut de la vue actuelle :

m  Sélectionner la séquence de menus Fenétre > Réinitialiser I'espace de
travail actif.
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Rétablir le réglage par défaut de toutes les vues :

m  Sélectionner la séquence de menus Fenétre > Réinitialiser tous les es-
paces de travail.

5.5 Afficher ou supprimer des boutons

Description Les différents boutons peuvent étre supprimés et affichés. Ceci permet
d'adapter les barres des boutons aux besoins de I'utilisateur.

Procédure 1. Cliquer sur la fleche a droite de la barre de boutons.

(3 B4 2 X |4 229 M- .

Fig. 5-6: Exemple de barre de fichier : cliquer sur la fleche a droite

2. L'option de menu Ajouter ou supprimer des boutons est affichée. Cli-
quer dessus, puis aller sur I'option de sous-menu [NomBarre].

3. Un apercu de tous les boutons de cette barre s'ouvre. Cliquer sur un bou-
ton de I'apercu afin de I'afficher ou de le supprimer.
[ | Mouveau... Crl+M
=B) | Quevrir le projet Chrl+0
k| Sauvegarder Ctrl+5
<o | Couper
=3/ Copier
[T Insérer
X | Effacer
oF | Ajouter... Ctrl+
9 Définir comme commande active Crl+5hift+2
=Y | Annuler
¥ | Restaurer
__1 Fenétre
Fig. 5-7: Exemple de barre de fichier : apercu
5.6 Barre de boutons

Bouton | Nom/description

Nouveau...

G

Ouvre un nouveau projet vide.

Ouvrir le projet

Ouvre I'Explorateur de projets.

Sauvegarder le projet

<

Sauvegarde le projet.

Couper

%l___

Efface I'élément sélectionné de son endroit initial et le copie
dans le presse-papiers.

- Copier

Copie I'élément sélectionné dans le presse-papiers.

KUKA
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Bouton | Nom/description
Insérer

Insére I'élément coupé ou copié a I'endroit marqué.
Effacer

Supprime I'élément sélectionné.
Ouvre la boite de dialogue Ajouter nceud.

5 2] R

Ouvre une fenétre dans laquelle un élément pouvant étre
ajouté a l'arborescence est sélectionné. Les éléments dispo-
nibles dépendent de ce qui est marqué dans I'arborescence.

Le bouton n'est actif que si un élément est marqué dans la fe-
nétre Structure du projet, dans les onglets Appareils ou Fi-
chiers.

Définir comme commande active / Réinitialiser la com-
mande active

L’E

Active / désactive une commande de robot.

Le bouton n'est actif que si une commande de robot est mar-
quée dans la fenétre Structure du projet.

; Proposition de configuration...

Ouvre une fenétre dans laquelle WorkVisual propose des
configurations complétes de matériel correspondant aux ciné-
matiques existantes. L'utilisateur peut sélectionner la proposi-
tion correspondant a la configuration réelle et adopter cette
configuration dans le projet.

Annuler
ot

Annule la derniére action.

F" Restaurer

Restaure I'action annulée.

% Réglages...

Ouvre une fenétre avec les données de I'appareil.

Le bouton n'est actif que si un appareil est marqué dans I'on-
glet Appareils de la fenétre Structure du projet.

[B) Etablir la liaison avec I'appareil

Etablit une liaison avec un appareil de bus de champ.

Le bouton n'est actif que si le Maitre bus de champ est marqué
dans l'onglet Appareils de la fenétre Structure du projet.

ii Arréter la liaison avec I'appareil

Coupe la liaison avec un appareil de bus de champ.
:El-‘i‘ Scan topologie...

Scanne un bus.

@ Interrompre la derniére action

Interrompt certaines action, p. ex. un scan de bus.

Le bouton n'est actif que si une action susceptible d'étre inter-
rompue est en cours.

Surveiller

Sans fonction pour le moment.
Diagnostic...

Sans fonction pour le moment.
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Bouton | Nom/description
@ Faire un enregistrement chronologique de réseau...

WorkVisual peut enregistrer des données de communication
des interfaces de la commande de robot. Le bouton ouvre la
fenétre correspondante.

Installer...

Transfére le projet sur la commande de robot.
Générer un code

(>>> 13.1 "Créer un code" Page 143)
Gestion de I'outil / de la base

* | [liE (&

Ouvre un éditeur graphique pour la gestion de systémes de
coordonnées TOOL et BASE.

(>>> 6.24.1 "Ouvrir la gestion Tool/base" Page 49)
Editeur de cablage

Ouvre la fenétre Cablage ES.
La configuration locale de sécurité de la commande

€3 €

Ouvre la configuration de sécurité locale de la commande de
robot actuelle.

Configuration d'entrainement

Ouvre un éditeur graphique pour adapter les canaux d'entrai-
nement.

Editeur KRL

E =

Ouvre le fichier marqué dans I'éditeur KRL.

Le bouton n'est actif que si un fichier pouvant étre ouvert avec
I'éditeur KRL est marqué dans l'onglet Fichiers de la fenétre
Structure du projet.

Editeur de textes longs

Ouvre la fenétre Editeur de textes longs
& Configuration de la cellule

Ouvre la fenétre Configuration de la cellule.

@ Aide

Ouvre l'aide.

Uniquement dans I'espace de travail Programmation et diagnostic :

Bouton | Nom/description

Ouvre la fenétre Informations de systéme en ligne.
(>>> 14.6 "Afficher des informations de systéme en ligne"
Page 176)

== Ouvre la fenétre Moniteur de diagnostic.

(>>> 14.5 "Afficher les données de diagnostic concernant la
commande de robot" Page 172)

Ouvre la fenétre Configuration de Trace.

(>>> 14.2.4 "Fenétre Configuration Trace" Page 158)
Ouvre la fenétre Evaluation de la trace (oscilloscope).

(>>> 14.2.7 "Fenétre Evaluation de la trace" Page 164)
l:i-'ﬁ Ouvre la fenétre Définition de la cellule.

(>>> 6.25.1 "Ouvrir la définition de cellule" Page 54)
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Bouton | Nom/description
J Ouvre la fenétre Affichage de protocole.

(>>> 14.4 "Afficher les messages et log de systéme de la
commande de robot" Page 169)

2 Etablit une connexion vers le répertoire de travail de la com-
mande de robot réelle.

(>>> 12.6.1 "Ouvrir le répertoire de travail dans I'Explorateur
KRC" Page 131)

nﬁ Rétablit I'état du répertoire de travail de la commande de robot
réelle.

(>>> 12.6.8 "Restaurer I'état de la commande de robot"
Page 136)

Transfere les modifications dans le répertoire de travail de
WorkVisual sur la commande de robot réelle.

§u

(>>> 12.6.6 "Transmettre des modifications sur la commande
de robot" Page 135)

% Charge des modifications de la commande du robot.

(>>> 12.6.7 "Charger les modifications de la commande de
robot" Page 135)

> Démarre le mode de débogage.

(>>> 12.7.2 "Démarrer le mode de débogage" Page 138)
m Termine le mode de débogage.

(>>>12.7.4 "Terminer le mode de débogage" Page 141)

Les boutons suivants sont exclusivement a disposition lors de I'utilisation d'un

OPS :
Bouton | Description
> Démarre le programme.
" Stoppe le programme.
T Réinitialise le programme.

(>>>12.7.1 "Apergu du mode de débogage" Page 137)

5.7 Fenétre Messages

Description Les messages sont affichés ici. Les réglages suivants peuvent étre effectués
dans la fenétre de messages :

Langue :

La langue souhaitée peut étre sélectionnée ici.

Catégorie :

= Déroulement du message : affichage de tous les messages a I'exception

de défauts concernant le code KRL

Les messages ne sont pas automatiquement effacés, méme s'ils se réfe-
rent a un état temporaire n'existant plus. Les messages peuvent étre effa-
cés en cliquant a droite, avec I'option Tout effacer.

=  Programme d'analyse syntaxique KRL : affichage de défauts en code
KRL du fichier actuellement ouvert dans la fenétre Editeur KRL.
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5.8 Fenétre Structure du projet

Appareils

Géomeétrie

La fenétre Structure du projet contient les onglets suivants :

Dans l'onglet Appareils, les appartenances des appareils sont expliquées. Ici,
les différents appareils peuvent étre affectés a une commande de robot.

Dans I'onglet Géométrie, tous les objets géométriques présents dans le projet
sont affichés dans une arborescence (cinématiques, outils, objets de base). |l
est possible d'éditer les propriétés des objets.

Lorsque des objets doivent étre soumis a un chainage géométrique, p. ex.
lorsqu'un robot est affecté a une unité linéaire KUKA, cela devra étre effectué
dans l'onglet Géométrie (glisser&déplacer).

Fichiers L'onglet Fichiers contient les fichiers de programme et de configuration du
projet.
Affichage en couleur des noms de fichiers :
m Fichiers générés automatiquement (avec la fonction Générer un code) :
gris
m  Fichiers insérés manuellement dans WorkVisual : bleu
= Fichiers transférés d'une commande de robot sur WorkVisual : noir
5.9 Fenétre Configuration de la cellule
Appel m  Sélectionner la séquence de menus Editeurs > Configuration de la cel-
lule.
Description La fenétre Configuration de la cellule affiche certains objets géométriques

présents dans le projet (contréleurs de robot et cinématiques) sous forme gra-
phique. Ces objets peuvent étre chainés, un robot peut étre affecté a un
contrdleur de robot, par exemple. Pour ce faire, on clique sur un des objets et
maintient la touche de souris enfoncée. Ensuite, on tire le pointeur de la souris
sur l'autre objet et relache la touche de la souris.

Si un robot est enchainé avec une autre cinématique, une fenétre popup per-
met de sélectionner quel type de chainage doit étre effectué, p. ex. si le robot
doit se trouver sur la bride de I'autre cinématique (relation géométrique) ou si
le robot de I'autre cinématique doit pouvoir suivre (relation cinématique).

KUKA
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% Cell configuration

Team 1

KR 16-2

Fig. 5-8: Objets dans la fenétre Configuration de la cellule

Pos | Description
1 Le cadre bleu en pointillés indique que I'objet est marqué.
2 La ligne de liaison indique que la KL est affecté au controleur de
robot.
3 La ligne de liaison indique que le robot se trouve sur la KL.

5.9.1 Disposer les objets de fagon différente

Procédure 1. Déplacer le pointeur de souris sur le texte au-dessus de l'objet.

2. Lorsque le pointeur de souris devient une croix, cliquer dessus et tirer I'ob-
jet a I'endroit souhaité.

5.10 Réinitialiser I'interface utilisateur

Description Tous les réglages concernant l'interface utilisateur et le comportement effec-
tués par l'utilisateur dans WorkVisual peuvent étre ramenés a I'état par défaut
(comme apreés l'installation).

Les adaptations des barres des boutons, les fenétres affichées ou supprimées
et les réglages dans la fenétre Options en font partie.
Procédure 1. Sélectionner la séquence de menus Fenétre > Réinitialiser la configu-
ration.
2. Quitter et relancer WorkVisual.
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6.1 Lancement de WorkVisual

Procédure 1. Double-cliquer sur l'icbne WorkVisual sur le bureau.

2. La gestion des catalogues de DTM s'ouvre lors du premier lancement de
WorkVisual. Un scan de catalogues doit alors étre effectué.

(>>> 6.9.1 "Actualiser DtmCatalog (scan de catalogues)" Page 32)

6.2 Ouverture d'un projet

Description Cette procédure permet d'ouvrir un projet.

Des projets de versions plus anciennes de WorkVisual peuvent également
étre ouverts. Pour ce faire, WorkVisual crée une copie de sauvegarde de I'an-
cien projet, puis convertit le projet. Auparavant, une demande est affichée.
L'utilisateur doit consentir a la conversion.

Procédure 1. Sélectionner la séquence des menus Fichier > Ouvrir projet.
Ou bien : cliquer sur le bouton Ouvrir projet.

2. L'explorateur Windows s'ouvre. A gauche, I'onglet Ouvrir projet est sé-
lectionné. Une liste de projets est affichée.

Marquer un projet et cliquer sur Ouvrir. Le projet s'ouvre.
3. Activer la commande de robot.

r B
@ Explorateur de projets WorkVisual A e &J
Veuillez sélectionner un projet Prévisualisation
% | . WorkVisual Projects j @ & B~
Kzt z
Derniers Name Changed Created ﬂ)‘
Mz | Dowrdoaded Options 101020121723 12.10.2012 09:45 :
Downloaded Projects 07.03.201313:22 12.10.201209:45 |
% LY KR Cdtestwys 11.02.2013 10:51  08.02.2013 16:56
e X Project 1.wvs 0403201317:33 04032013 11:39
Créer X Project 2wvs 04.03.201317:33  04.03.201315:07
projet
Ouvrir
projet
CITercher
Nom de fict KR C4 te Ouvrir

Fig. 6-1: Eplorateur de projets

Alternative 1. Sélectionnerla séquence des menus Fichier > Derniers projets ouverts.
Un sous-menu indiquant les derniers projets ouverts s'ouvre.

2. Marquer un projet. Le projet s'ouvre.
3. Activer la commande de robot.

Des projets se trouvant sur une commande de robot et n'étant pas encore sau-
vegardés sur ce PC peuvent étre également chargés de WorkVisual et y étre
ouverts. A cette fin, il faut procéder difféeremment :

(>>> 13.7 "Charger un projet de la commande de robot" Page 151)

KUKA
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6.3 Création d'un nouveau projet

6.3.1 Création d'un nouveau projet vide

Procédure 1. Cliquer sur le bouton Nouveau.... L'explorateur Windows s'ouvre. A
gauche, I'onglet Créer un projet est sélectionné.

2. Marquer le modéle Projet vide.
3. Affecter un nom au projet dans le champ Nom de fichier.

4. Indiquer le répertoire par défaut pour les projets dans le champ Lieu de
sauvegarde. Si nécessaire, sélectionner un autre répertoire.

5. Cliquer sur le bouton Nouveau. Un nouveau projet vide s'ouvre.

6.3.2 Création d'un projet a partir d'un modéle

Procédure 1. Cliquer sur le bouton Nouveau.... L'explorateur Windows s'ouvre. A
gauche, I'onglet Créer un projet est sélectionné.

2. Marquer le modéle souhaité dans la zone Modéles disponibles.
3. Affecter un nom au projet dans le champ Nom de fichier.

4. Indiquer le répertoire par défaut pour les projets dans le champ Lieu de
sauvegarde. Si nécessaire, sélectionner un autre répertoire.

5. Cliquer sur le bouton Nouveau. Le nouveau projet s'ouvre.

Modéles Les modéles suivants sont disponibles, parmi d'autres :
Modeéle Description
Projet vide Projet vide
Projet KR C4 Ce projet contient déja une commande KR C4 et
le catalogue KRL Templates.
Projet VKR C4 Ce projet contient déja une commande VKR C4
et le catalogue VW Templates.

Pour les modéles avec commande :

Lorsque le contréleur de robot réel est un VKR C4 Retrofit ou lorsque cer-
taines options sont utilisées, ceci doit encore étre activé dans WorkVisual.

(>>> 6.16 "Activer des réglages de commande supplémentaires” Page 38)

6.3.3 Création d'un projet basé sur un projet existant

Procédure 1. Cliquer sur le bouton Nouveau.... L'explorateur Windows s'ouvre. A
gauche, I'onglet Créer un projet est sélectionné.

2. Marquer le projet souhaité dans la zone Projets disponibles.
3. Affecter un nom au nouveau projet dans le champ Nom de fichier.

4. Indiquer le répertoire par défaut pour les projets dans le champ Lieu de
sauvegarde. Si nécessaire, sélectionner un autre répertoire.

5. Cliquer sur le bouton Nouveau. Le nouveau projet s'ouvre.

6.4 Enregistrement d'informations sur le projet
Description Si nécessaire, l'utilisateur peut enregistrer des informations sur le projet. Les
informations suivantes peuvent étre enregistrées :

= Une description
®m  Une image de prévisualisation (capture d'écran)
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Les informations suivantes sont enregistrées par défaut et sont affichées :

m Laversion
m La date de création et de modification
®m Le lieu de sauvegarde actuel
= L'ID du projet
Condition = Un projet est ouvert.
préalable
Procédure 1. Sélectionner la séquence de menus Divers > Informations de projet. La

fenétre Informations de projet pour ... s'ouvre.
2. Entrer une description dans le champ Description (option).

3. Cliquer sur Insérer figure de fichier (option). Marquer la figure et confir-
mer avec Ouvrir.

4. Cliquer sur OK. La fenétre Informations de projet pour ... est fermée, les
informations de projet sont sauvegardées.

6.5 Sauvegarde d'un projet

Description Les projets ont le format de fichier WVS ("WorkVisual Solution").
Un projet peut étre sauvegardé avec les fonctions suivantes :

m Sauvegarder : sauvegarde le projet ouvert.

m Sauvegarder sous : cette fonction permet de sauvegarder une copie du
projet ouvert.

Le projet ouvert lui-méme se ferme et reste inchangé.

Procédure Sauve- = Sélectionner la séquence de menus Fichier > Sauvegarder.
garder Ou bien cliquer sur le bouton Sauvegarder le projet.

Procédure Sauve- 1. Sélectionner la séquence de menus Fichier > Sauvegarder sous.

garder sous La fenétre Sauvegarder sous s'ouvre. Un lieu de sauvegarde du projet
peut étre sélectionné ici.

2. Affecter un nom dans le champ Nom de fichier et cliquer sur le bouton

Sauvegarder.
6.6 Fermer un projet
Procédure m  Sélectionner la séquence de menus Fichier > Fermer.

Si des modifications ont été effectuées, il y a affichage d'une question de
sécurité vous demandant si vous voulez sauvegarder le projet.

6.7 Quitter WorkVisual

Procédure m  Sélectionner la séquence de menus Fichier > Terminer.

Si un projet est ouvert, il y a affichage d'une question de sécurité vous de-
mandant si vous voulez sauvegarder le projet.

6.8 Importer des fichiers de description d'appareils

Description Afin de pouvoir utiliser un appareil, WorkVisual nécessite le fichier de descrip-
tion de cet appareil.

Edition: 01.06.2015 Version: KST WorkVisual 4.0 V3 31/191



KUKA

@ | Les fichiers de description d'appareils doivent étre fournis par le fabri-
1 cant des appareils.

Condition m  Aucun projet n'est ouvert.
préalable
Procédure 1. Sélectionner la séquence de menus Fichier > Import / Export. Une fe-

nétre s'ouvre.

2. Sélectionner Importer le fichier de description des appareils. et cliquer
sur Suite >.

3. Cliquer sur Chercher... et naviguer vers le répertoire ou se trouvent les fi-
chiers. Confirmer avec Suite >.

4. Une autre fenétre s'ouvre. Sélectionner le type nécessaire dans le champ
Type de fichier.

Le type EtherCAT ESI doit étre sélectionné pour les appareils pour bus
KUKA.

5. Marquer le fichier a importer et confirmer avec Ouvrir.
6. Cliquer sur Terminer.
7. Fermer la fenétre.

Le fichier importé est a présent disponible dans le catalogue DtmCatalog.
6.9 Catalogues

6.9.1 Actualiser DtmCatalog (scan de catalogues)

Description Cette procédure actualise le catalogue DtmCatalog. Elle doit étre effectuée
généralement uniquement lors du premier start du WorkVisual, aprés l'instal-
lation ou aprés une mise a jour.

EtherNet/IP est une exception lorsqu'un fichier EDS est importé. Le scan de
catalogues doit ensuite étre effectué.

Condition m  Aucun projet n'est ouvert.
préalable
Procédure 1. Lafenétre Gestion des catalogues de DTM s'ouvre automatiquement.

Elle peut également étre ouverte avec la séquence de menus Divers >
Gestion des catalogues de DTM....

2. Cliquer sur Cherche les DTM installés. WorkVisual parcourt le PC a la
recherche de fichiers concernés. Le résultat de la recherche est affiché.

3. Marquer les fichiers souhaités dans la zone DTM connus et cliquer sur le
bouton Fléche vers la droite.

Si tous les fichiers doivent étre repris, cliquer sur le bouton Double fleche
vers la droite.

4. Les fichiers sélectionnés sont affichés dans la zone Catalogue de DTM
actuel. Cliquer sur OK.
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r hl
Gestion des catalogues de DTM w

DTM connus Catalogue de DTM actuel :

MName Fabricant Prot: Name =~
[ECU2508 Corfiguration Port Beckhoff Au.. Ethe [E FC1100 BtherCAT PCI slave card

[E cu2508 Corfiguration Port Beckhoff Au..  Ethe |E FC1121 BherCAT FCle slave card

[E cu2508 Ethemet Port Beckheff Au... Ethe = IE Festo CP-SC

[ CX1100-0004 BiherCAT Netzted (24 E-Bus)  Beckhoff Au..  Ethe ;] & FESTO CPV DIDT

CX1100-0004 EtherCAT Netztedl (2A E-Bus)  Beckhoff Au... Ethe -_, B Festo CPV-DIDZ

[E Cx5010 BtherCAT slave Beckhoff A Ethe | Genesic Device

[E CxX5020 BtherCAT slave Beckhoff Au... Ethe |H Generic Device Bxplict Msg

(B Cx8010 BtherCAT slave Beckhoff Au..  Ethe 8 Genesic DeviceNet Device

EK1100 EtherCAT-Koppler (0,54 E-Bus) Beckhoff Au.. Ethe H 185 PCI SC/RH-T

(B EX1100 EtherCAT-Koppler (2A E-Bus) Beckhoff Au..  Ethe & 185 PCI SC/RI-LK

EK1100 BtherCAT-Koppler (2A E-Bus) Beckhoff Au... Ethe |El KRC# Blekironischer Messtaster (EMD) i
(Bl EX1100 EtherCAT-Koppler (2A E-Bus) Beckhoff Au... Ethe [ KUKA Controller Bus (KCE)

EK1100-0030 EtherCAT-Koppler (2A E-Bus... Beckhoff Au.. Ethe |E KUKA CP5614 Slave

[El EX1101 EtherCAT-Koppler (2A E-Bus, ID-5... Beckhoff Au... Ethe (Bl KUKA Extension Bus (SY5-X44)

EK1101 BtherCAT-Koppler (2A E-Bus, ID-5... Beckhoff Au.. Ethe # KUKA KR C4 Device V3.3

n EK1110 EtherCAT-Vedangerung Beckhoff Au... Ethe W KUKA KRC nesod Device VB.1

FK1110 Bhed AT Vadannen ina Rerkchoff & Fthe ™ & KUKA KRC nexod Device VB2 ¥

'] m 3 Fl 1] ]

Cherche les DTM installés | oK [ Annuler

h £

Fig. 6-2: Gestion des catalogues de DTM

6.9.2 Insérer un catalogue dans un projet

Description Les catalogues contiennent tous les éléments nécessaires a la création de
programmes. Afin de pouvoir utiliser un catalogue, il doit d'abord étre inséré
dans le projet.

Procédure 1. Sélectionnerla séquence de menus Fichier > Gestion des catalogues....
Une fenétre s'ouvre.

2. Double-cliquer sur le catalogue souhaité dans la zone Catalogues dispo-
nibles. Le catalogue est a présent affiché dans la zone Catalogues de
projets.

3. Fermer la fenétre.

Le catalogue a été inséré dans le projet. Il est a présent disponible dans
la fenétre Catalogues.

6.9.3 Ajouter un catalogue

Description Les catalogues ayant été créés avec I'éditeur de catalogue WorkVisual peu-
vent étre ajoutés aux catalogues dans WorkVisual.

Procédure 1. Sélectionnerla séquence de menus Fichier > Gestion des catalogues....
Une fenétre s'ouvre.

M,
2. Cliquer en bas, a gauche, sur le bouton . Une fenétre s'ouvre.
Sélectionner le catalogue souhaité et cliquer sur Ouvrir.

4. Fermer la fenétre. Le catalogue est a présent disponible dans la fenétre
Catalogues.

w

6.9.4 Supprimer un catalogue d'un projet

Procédure 1. Sélectionner la séquence de menus Fichier > Gestion des catalogues....
Une fenétre s'ouvre.

2. Dans lazone Catalogues de projets, double-cliquer sur le catalogue que
I'on souhaite supprimer. Le catalogue est a présent affiché dans la zone
Catalogues disponibles.
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3. Fermer la fenétre.

6.9.5 Descriptions des catalogues (8.2)

Les catalogues disponibles dépendent de la commande de robot utilisée : 8.2

ou 8.3.

Catalogue

Le catalogue comprend ...

DtmCatalog

Fichiers de description d'appareils

Remarque : le contrdleur de robot doit avoir été
activé une fois afin de pouvoir utiliser ce catalo-
gue.

KRL Templates

Modéles pour programmes KRL

KukaControllers

Contrdleurs de robot, composants matériels
pour contréleurs de robot, options de sécurité,
option PROCONOS

KukaExternalAxes

Unités linéaires KUKA, table tournante/bascu-
lante KUKA

External Kinematics Templates :

Modéles pour cinématiques externes ne prove-
nant pas de KUKA. Ces modéles peuvent étre
utilisés lorsque les parameétres machine corres-
pondant a la cinématique n'existent que sous
forme de fichiers XML.

KUKARobots[...]

Robots KUKA

KukaSpecialRobots

Robots KUKA pour applications spéciales

= Food, Foundry, Clean Room

MGU_Motor-Gear-
Unit

Unités moteur-réducteur KUKA

On utilise un élément de ce catalogue lorsqu'un
axe externe ne provenant pas de KUKA mais
équipé d'une unité moteur-réducteur KUKA est
utilisé au contrdleur réel.

Motor_als_Kinematik

Moteurs KUKA

On utilise un élément de ce catalogue lorsqu'un
axe externe ne provenant pas de KUKA mais
équipé d'unmoteur KUKA est utilisé au contro-
leur réel.

VW Templates

Modeéles pour programmes VW

6.9.6 Descriptions des catalogues (8,3)

Les catalogues disponibles dépendent de la commande de robot utilisée : 8.2

ou 8.3.

Catalogue

Le catalogue comprend ...

Options

Toutes les options installés dans WorkVisual

DtmCatalog

Fichiers de description d'appareils

Remarque : la commande de robot doit avoir
été activée une fois afin de pouvoir utiliser ce
catalogue.

KRL Templates

Modéles pour programmes KRL
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Catalogue Le catalogue comprend ...

KukaControllers Commandes de robot, composants matériels
pour commandes de robot, options de sécurité,
option PROCONOS

KukaExternal- Unités linéaires KUKA, positionneurs KUKA
Kinematics|...]
KukaRobots]...] Robots KUKA
VW Templates Modéles pour programmes VW
6.10 Insérer un élément dans un projet
Description Cette documentation décrit individuellement l'insertion de chaque élément, p.

ex. d'un contréleur de robot. La procédure avec "glisser&déplacer” est décrite.

Outre glisser&déplacer, les éléments peuvent en régle générale étre égale-
ment insérés a l'aide du menu contextuel. Cette procédure n'est pas citée
dans les descriptions individuelles mais décrite ici de fagon générale.

Un élément peut étre inséré dans un projet avec la fenétre Structure du pro-
jet ou la fenétre Configuration de la cellule.

Procédure 1. Dans l'arborescence, cliquer sur le nceud sous lequel I'élément doit étre
Structure du inséré. Le nceud dépend de I'élément concret. Le menu contextuel
projet s'ouvre.
2. Dans le menu contextuel, sélectionner I'option Ajouter.... Une fenétre
s'ouvre.
3. Dans la fenétre, marquer I'élément souhaité et I'adopter avec Ajouter ou
OK.
Procédure Confi- 1. Dans la fenétre Configuration de la cellule, cliquer a droite dans la zone
guration de la vide. Le menu contextuel s'ouvre.
cellule 2. Dans le menu contextuel, sélectionner I'option Ajouter.... Une fenétre

avec les catalogues s'ouvre.
3. Sélectionner le catalogue dans lequel se trouve I'élément souhaité.
4. Marquer I'élément et I'adopter avec Ajouter.

6.11 Supprimer un élément du projet

Description Dans tous les onglets de la fenétre Structure du projet, des éléments insérés
peuvent étre a nouveau supprimés. Certains éléments présents par défaut
peuvent également étre supprimés, certains autres, non. L'arborescence elle-
méme ne peut pas étre supprimeée.

Dans la fenétre Configuration de la cellule, tous les éléments peuvent étre
a nouveau supprimés.

Procédure m  Cliquer a droite sur I'élément. Dans le menu contextuel, slectionner Effa-
cer.

Ou bien :

= Marquer I'élément. Sélectionner la séquence suivante des menus Editer
> Effacer.

Ou bien :

m  Marquer I'élément. Cliquer sur le bouton Effacer dans la barre de menus
ou actionner la touche Suppr sur le clavier.
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6.12 Insérer un contréleur de robot

Description Une ou plusieurs commandes de robot peuvent étre insérées dans un projet.
Condition m Le catalogue KukaControllers est présent.

préalable

Procédure 1. Sélectionner l'onglet Appareils dans la fenétre Structure du projet.
Structure du 2. Marquer le contréleur de robot souhaité dans le catalogue KukaControl-
projet lers.

3. Tirer le contrdleur de robot avec la fonction glisser et déplacer dans I'on-
glet Appareils sur Cellule : Vue des appareils.

Procédure Confi- 1. Marquer le contréleur de robot souhaité dans le catalogue KukaControl-
guration de la lers.
cellule 2. Tirer le contrdleur de robot en glissant-déplagant dans la fenétre Configu-

ration de la cellule.

Lorsque le contréleur de robot réel est un VKR C4 Retrofit ou lorsque cer-
taines options sont utilisées, ceci doit encore étre activé dans WorkVisual.

(>>> 6.16 "Activer des réglages de commande supplémentaires" Page 38)

6.13 Activer / désactiver la commande de robot

Description La plupart des réglages, actions et configurations effectués dans I'espace de
travail Configuration et mise en service ne sont possibles que lorsqu'une
commande de robot est active. lls ne sont en outre valable que pour la com-
mande de robot active a ce moment (par ex. des réglages dans la configura-
tion de sécurité et des cablages E/S).

@ | Siun projet contient plusieurs commandes de robot, veiller a ce que
1 la bonne commande soit active.

Condition m  Une commande de robot a été ajoutée.
préalable
Procédure Activer la commande de robot :

1. Dans la fenétre Structure du projet et I'onglet Appareils, double-cliquer
sur la commande de robot inactive.
Ou bien : double-cliquer sur la commande de robot inactive dans la fenétre
Configuration de la cellule.

2. Uniquement lors de la premiére activation de la commande de robot : Une
fenétre s'ouvre.

Champ Version de micrologiciel : entrer la version de KUKA/VW
System Software installée sur la commande de robot réelle avec pré-
cision : p. ex. "8.2.15".

Champ Nombre d'E/S : sélectionner le nombre maximum d'entrées /
sorties a utiliser sur la commande de robot.
Les valeurs peuvent étre modifiées ultérieurement. Les valeurs correctes
sont nécessaires pour la génération de code et pour la transmission de
projet.
(>>> 6.14 "Modifier les valeurs de la Version de micrologiciel et/ou du
Nombre d'E/S" Page 37)

3. Sauvegarder avec OK.
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Au lieu de double-cliquer, il est également possible de cliquer a droite sur la
commande de robot. Un menu contextuel s'ouvre. Sélectionner 'option Défi-
nir comme commande active.

Désactiver la commande de robot :

Pour quelques actions dans WorkVisual, il est nécessaire que la commande
de robot soit inactive. Lorsque ces actions sont lancées, un message signale
que la commande de robot doit d'abord étre désactivée.

1. Sauvegarder le projet.

2. Dans la fenétre Structure du projet et 'onglet Appareils, double-cliquer
sur la commande de robot active.

Ou bien : double-cliquer sur la commande de robot active dans la fenétre
Configuration de la cellule.

Au lieu de double-cliquer, il est également possible de cliquer a droite sur la
commande de robot. Un menu contextuel s'ouvre. Sélectionner I'option Réini-
tialiser la commande active.

6.14 Modifier les valeurs de la Version de micrologiciel et/ou du Nombre d'E/S

Description Lors de la premiére activation de la commande de robot, les valeurs de la Ver-
sion de micrologiciel et du Nombre d'E/S doivent étre adaptées ou confir-
mées.

(>>> 6.13 "Activer / désactiver la commande de robot" Page 36)

Les valeurs peuvent étre modifiées ultérieurement. Les valeurs correctes sont
nécessaires pour la génération de code et pour la transmission de projet.

Procédure 1. Sauvegarder le projet.

2. Dans la fenétre Structure du projet et I'onglet Appareils, cliquer a droite
sur la commande de robot.

Ou bien : Cliquer a droite sur la commande de robot dans la fenétre Confi-
guration de la cellule.

3. Sélectionner Options de commande dans le menu contextuel. La fenétre
Options de commande s'ouvre.

4. Dans le champ Version de micrologiciel, saisir la nouvelle valeur : p. ex.
n "
8.2.16".

Et/ou : choisir un autre nombre dans le champ Nombre d'E/S.
5. Sauvegarder avec OK.

6.15 Affecter un robot au contréleur de robot

Condition m Le catalogue contenant le robot nécessaire a été inséré dans la fenétre
préalable Catalogues.
m Le contrOleur de robot est activé.

Procédure 1. Sélectionner I'onglet Appareils dans la fenétre Structure du projet.
Structure du 2. Marquer le robot souhaité dans la fenétre Catalogues et dans le catalo-
projet gue KukaRobots]...].

3. Tirer le robot sur le contrdleur de robot dans I'onglet Appareils, en glis-
sant-déplagant (pas sur le nceud Appareils non affectés).

Le robot est a présent affiché sous le contréleur de robot.

Procédure Confi- 1. Marquer le robot souhaité dans la fenétre Catalogues et dans le catalo-
guration de la gue KukaRobots[...].
cellule
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2.

Tirer le robot sur le contréleur de robot dans la fenétre Configuration de
la cellule en glissant-déplagant. Le robot est inséré et affecté au contro-
leur de robot.

6.16 Activer des réglages de commande supplémentaires

Description Si l'une des options suivantes est utilisée, celle-ci doit étre activée ou réglée
dans WorkVisual :

|
|
|
|
|
|
|
|
Condition =
préalable n
Procédure 1.
2.
3.

Transformateur ((V)KR C4)

Climatiseur ((V)KR C4)

Entrées de mesure rapide ((V)KR C4)

Interface Retrofit E2/E7 (VKR C4)

Réglages des modes de freinage

(>>> 6.16.1 "Réglages des modes de freinage" Page 38)
Application de transfert

(>>> 6.16.2 "Régler la durée de cycle de I'Application de transfert"
Page 39)

Forcer un test des freins
(>>> 6.16.3 "Forcer un test des freins" Page 40)
Outils et bases

(>>> 6.16.4 "Changer le nombre de systémes de coordonnées TOOL et
BASE" Page 40)

Le projet a une commande de robot.

Uniquement pour Entrées de mesure rapide ((V)KR C4) : un robot est af-
fecté a la commande.

Sélectionner la séquence de menus Editeurs > Réglages de commande
supplémentaires. La fenétre Réglages de commande supplémen-
taires s'ouvre.

Cocher les options utilisées ou régler les valeurs souhaitées.
Sauvegarder le projet.

6.16.1 Reéglages des modes de freinage

Description Dans les Réglages des modes de freinage, on définit le comportement des
freins des axes du robot.

Option

Description

Les freins des axes du
robot se ferment a la
fin de l'instruction

m  Actif : les freins d'axes du robot sont fermés lorsque la touche de
déplacement est lachée.

m Inactif : les freins d'axes du robot ne sont pas fermés lorsque la
touche de déplacement est lachée.

Réglage par défaut : actif

Les freins de tous les
axes sont ouverts /
fermés individuelle-
ment

m  Aktiv: les freins d'axes du robot sont ouverts et fermés individuel-
lement lors du déplacement spécifique aux axes.

= Inactif : les freins d'axes du robot sont ouverts et fermés ensemble
(tous les freins sont reliés a un canal).

Réglage par défaut : inactif
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Option Description
Les freins sont fer- = Aktiv: les freins d'axes du robot sont toujours fermés ensemble
més pendant les lors de pauses de déplacement dans le programme.
pauses de déplace- ® Inactif : les freins d'axes du robot ne sont pas fermés lors de
ment pauses de déplacement dans le programme.

Réglage par défaut : actif
Les freins des axes m  Aktiv: les axes supplémentaires couplés mathématiquement se
supplémentaires sont comportent commes les axes du robot.

ouverts / fermés inde- Les axes supplémentaires non couplés mathématiquement sont

pendamment des axes indépendants des axes du robots lorsqu'ils sont commandés sépa-
du robot rément.

= Inactif : les axes supplémentaires se comportent comme les axes
du robot en fonction des autres réglages des modes de freinage.

Réglage par défaut : inactif

6.16.2 Reégler la durée de cycle de I'Application de transfert

Description L'Application de transfert permet de transférer des données d'un bus de
champ a un autre. La durée de cycle de ce transfert de données peut étre ré-
glée manuellement ou automatiquement.

@ | Plus le nombre de cablages est grand, plus valeur de la duree de
1 cycle est petite, plus I'exploitation de la CPU est élevée. Le nombre
maximum de cablages possibles et la durée de cycle minimum pos-
sible sont choisis de fagon a ce que I'exploitation maximum possible de la
CPU par I'application de transfert ne sollicite que peu le systéme. Avec cer-
taines modalités et configurations du systéme, une surcharge du systeme
peut tout de méme avoir lieu. C'est pourquoi il est recommandé de controler
I'exploitation de la CPU par I'application de transfert sur le moniteur de dia-
gnostic lors de la mise en service.

(>>> 14.5.3 "Données de diagnostic pour le module d'application de trans-
fert" Page 176)

Si I'exploitation de la CPU est supérieure a 5%, il est recommandé d'activer
I'adaptation automatique de la durée de cycle.

Transfer 10 Application ( : )

[C] Automatic adjustment of cycle time

Cycle ime 4 ms 4®

Fig. 6-3: Application de transfert

Pos. | Description
1 Adaptation automatique de la durée de cycle

m  Aktiv: la durée de cycle est réglée automatiquement par le
contréleur de robot mais n'est pas plus rapide que 4ms.

m Inactif : la durée de cycle peut étre saisie manuellement dans
le champ Durée de cycle.

2 Réglage manuel de la durée de cycle
= 4..1000 ms
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6.16.3 Forcer un test des freins

Option Description

Forcer un m  Active : Le test de freinage est actif.

tes.t des ® Inactif : Le test de freinage est actif lorsqu'une option

freins de sécurité est installée et que la surveillance sire est
activée. Dans tous les autres cas, le test de freinage
est inactif.

6.16.4 Changer le nombre de systémes de coordonnées TOOL et BASE

Option Description

Nombre d'outils Nombre de systéemes de coordonnées TOOL
= 16...128

Valeur par défaut : 16
Nombre de bases Nombre de systémes de coordonnées BASE

= 32...128

Valeur par défaut : 32

6.17 Insérer une option de sécurité et/ou PROCONOS

Description Si une option de sécurité (p. ex. SafeOperation) et/ou PROCONOS est utilisée
sur la commande de robot réelle, il faudra également insérer ces options dans
le projet WorkVisual.

Condition m Le catalogue KukaControllers est présent.

préalable

Procédure 1. Sélectionner l'onglet Appareils dans la fenétre Structure du projet.

Structure du 2. Ouvrir le nceud Options dans le catalogue KukaControllers.

projet 3. Tirerl'option sur le noeud Options dans I'onglet Appareils en glissant-dé-
plagant.

Lorsque I'option a été insérée, le numeéro de version est également affiché a
droite du nom. Il s'agit toujours de la version correspondant au contrdleur de

robot.
Procédure Confi- 1. Dans la fenétre Configuration de la cellule, cliquer a droite sur le contro-
guration de la leur de robot et sélectionner Ajouter... dans le menu contextuel.
cellule 2. Dans l'onglet KukaControllers, marquer l'option et 'adopter avec Ajou-

ter. L'option est insérée dans la fenétre Structure du projet.

6.18 Insérer des composants matériels

Description Les composants matériels faisant partie par défaut de la commande de robot
se trouvent automatiquement sous le nceud Composants de commande.

Si d'autres composants existent sur la commande de robot réelle, ils devront
étre complétés ici. On dispose pour ce faire des possibilités suivantes :

m Les composants peuvent étre insérés individuellement.

= Ou bien, uniquement pour 8.3 : on peut laisser WorkVisual proposer des
configurations complétes de matériel et choisir une proposition. La propo-
sition comprend toujours également le matériel pour tous les robots et les
cinématiques externes attribués a la commande de robot.
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Condition m Le catalogue KukaControllers est présent.
préalable
Procédure Insérer des composants individuels

1. Sélectionner l'onglet Appareils dans la fenétre Structure du projet.

2. Marquer le composant souhaité dans le catalogue KukaControllers.

3. Tirerle composant dans l'onglet Appareils sur le noeud Composants de
commande en glissant-déplacant.

Uniquement pour 8.3 : choisir une proposition de configuration

1. Sélectionner l'onglet Appareils dans la fenétre Structure du projet.

2. Marquer le nceud Composants de commande et cliquer sur le bouton
Proposition de configuration....

La fenétre Proposition de configuration s'ouvre. La configuration la plus
courante pour ce contrbleur et les cinématiques présentes est affichée.

3. Si cette configuration correspond a la configuration réelle, confirmer avec
Sauver. La configuration est adoptée dans le noeud Composants de
commande.

Si ce n'est pas le cas, ouvrir la zone Autres propositions et cliquer sur la
configuration adéquate. Elles est a présent affichée dans la partie supé-
rieure de la fenétre et peut étre adoptée.

Proposition de
configuration

F e ki
& Configuration proposal lilﬂlg

Following changes will be made to the controller configuration:

a [ Steuerung 1
@ E. Cabinet Interface Board (CIB)

Safety-Modul fur Cabinet Interface Board (SION-CIE)
. Resistor (1,5 KW)
T KUKA Power Pack 1 404 (KPP1)
& KUKA Servo Pack 40A (KSP)

B Resolver Digital Converter (RDC)

| Electronic Mastering Device (EMD)

# | Other proposals

40

®OE

| 2. Proposition (KPP1-40, KSP-40, KSP-40) -

Accept l [ Cancel l

| %

Fig. 6-4: Fenétre Proposition de configuration

Pos. | Description
1 La proposition choisie est affichée ici.

m Ecriture noire : composant déja existant dans Composants de
commande et qui serait gardé en cas d'adoption de la propo-
sition.

m  Ecriture verte : composant ayant été inséré.

m  Composant barré : composant ayant été supprimé.

2 Il est possible d'afficher ou de supprimer Pos. 3 et Pos. 4 en cli-
quant sur la fleche.
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Pos. | Description

3 Ici, il est possible de filtrer les propositions affichées sous Pos. 4.
Si aucun filtre n'est indiqué, toutes les configurations possibles
pour ce contrdleur et les cinématiques présentes sont affichées.
4 Ouvrir ce champ pour afficher la liste de propositions. Cliquer sur
une proposition pour la sélectionner.

6.19 Insérer un axe supplémentaire

Préparation Afin de pouvoir ajouter un axe supplémentaire dans le projet, la structure de
fichier du contréleur de robot doit étre présente dans I'onglet Fichiers de la
fenétre Structure du projet. Ceci peut étre atteint de la fagon suivante :

= Ne pas créer de nouveau projet dans WorkVisual mais charger le projet
initial du contréleur de robot.
(via Fichier > Parcourir par projet.)
(>>> 13.7 "Charger un projet de la commande de robot" Page 151)

m  Ou bien transférer le projet sur le contrleur de robot. Ensuite, le ramener
dans WorkVisual avec Divers > Comparer les projets.

(>>> 13.8 "Comparer des projets (et adopter des différences)" Page 151)

Condition m Le catalogue nécessité a été inséré dans la fenétre Catalogues.
préalable m  La commande de robot est activée.

Procédure 1. Sélectionner l'onglet Appareils dans la fenétre Structure du projet.
Structure du 2. Dans la fenétre Catalogues, marquer I'axe supplémentaire dans le cata-
projet logue.

3. Tirer I'axe supplémentaire sur le contrdleur de robot dans I'onglet Appa-
reils avec la fonction glisser & déplacer (et non sur le nceud Appareils
non affectés).

L'axe supplémentaire est a présent affiché sous le contréleur de robot.

4. Double-cliquer sur I'axe supplémentaire. L'éditeur Configuration des pa-
rameétres machine s'ouvre.

5. Uniquement pour 8.2 :

Dans la zone Paramétres machine généraux spécifiques aux axes,
dans le champ Identificateur d'axe, inscrire I'entrainement affecté a I'axe
supplémentaire dans la cellule réelle.

6. Sinécessaire : éditer les autres paramétres.
(>>> "Editeur (8.2)" Page 44)
(>>> "Editeur (8.3)" Page 45)
7. Sil'axe supplémentaire doit étre chainé géométriquement avec une ciné-
matique :
a. Sélectionner l'onglet Géométrie.
b. Affecterles cinématiques les unes aux autres en glissant-déplagant et
selon les besoins.
Exemple 1 : si une unité linéaire KUKA a été ajoutée, tirer le robot sur
['unité linéaire.
Exemple 2 : si une pince électrique (pack KUKA.ServoGun) devant

étre utilisée a la bride du robot a été ajoutée, tirer la pince sur le nceud
Flange Base du robot.

Procédure Confi- 1. Dans la fenétre Catalogues, marquer le catalogue pour I'axe supplémen-
guration de la taire.
cellule 2. Marquer I'axe supplémentaire souhaité.
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3. TirerI'axe supplémentaire sur le contrdleur de robot dans la fenétre Confi-
guration de la cellule en glissant-déplagant. L'axe supplémentaire est in-
séré et affecté au contrdleur de robot.

4. Double-cliquer sur I'axe supplémentaire. L'éditeur Configuration des pa-
rametres machine s'ouvre.

5. Uniquement pour 8.2 :

Dans la zone Paramétres machine généraux spécifiques aux axes,
dans le champ Identificateur d'axe, inscrire I'entrainement affecté a I'axe
supplémentaire dans la cellule réelle.

6. Sinécessaire : éditer les autres paramétres.
(>>> "Editeur (8.2)" Page 44)
(>>> "Editeur (8.3)" Page 45)
7. Sil'axe supplémentaire doit étre chainé avec une cinématique :
a. Cliquer sur une cinématique et maintenir la touche de souris enfoncée.

b. Tirerle pointeur de la souris sur l'autre cinématique et lacher la touche
de la souris. Une fenétre popup s'ouvre. Cette derniére permet de dé-
finir le type de chainage :

{Cinématique1} doit suivre {Cinématique2} : relation cinématique
Placer {Cinématique1} sur la bride de {Cinématique2} : relation
géométrique

La géométrie est adaptée automatiquement.

6.20 Editer les paramétres machine pour axes supplémentaires (8.2)

@ | En fonction de la version de micrologiciel de la commande de robot
1 (8.2 ou 8.3), un autre éditeur est ouvert pour I'édition des paramétres
machine. Si aucune version de micrologiciel n'a encore été affectée
a la commande de robot, I'éditeur 8.3 s'ouvre.

Description Si une commande de robot 8.2 correspond au projet, seuls les paramétres
machine d'axes supplémentaires peuvent étre édités.

@ | Les paramétres machine doivent étre édités avec la procédure de-
1 crite ici, c'est-a-dire avec I'éditeur. L'édition dans les fichiers, p. ex.
dans $machine.DAT, n'est pas autorisée dans WorkVisual. Les fi-
chiers et leur contenu sont écrasés au plus tard lors de la génération de code
et supprimés de I'éditeur.

Condition m La commande de robot est activée.
préalable
Procédure 1. Double-cliquer sur une cinématique (n'importe laquelle) dans la fenétre

Structure du projet, dans I'onglet Appareils. L'éditeur s'ouvre.

Ou bien double-cliquer sur une cinématique (n'importe laquelle) dans la
fenétre Configuration de la cellule. L'éditeur s'ouvre.

2. Dans I'éditeur, sélectionner la cinématique devant étre éditée.
3. Editer les paramétres machine selon les besoins.
4. Sauvegarder le projet pour adopter les modifications.
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WorkVisual 4.0

Editeur (8.2) ‘ : .
@— Cinématique sélectionnée : | DKP400_1 1 2
I Wl
1\3/ Nom de produit:  DKP400_1 IMpOer ies parametres
(?\ machine de |z cinématigue
) Type de cinématique : | Externalkinematic Tl spécifiques aux axes depuis
.’f4 } ‘ Aas firhiare aviarnas
iy | Générer un code pour iz ]
transformation
8) f
.\?/. Kippachse | Drehachse
Paramétr hil éné écifi aux axes
Transformation du fichier: X 0 A 0
Y- 347 B 0
z 0 C: |80
|dentificateur d'axe & ID de F'axe. La méme ID est affectée aux axes
découplables du méme entrainement. Plage de
valeurs 1., 255
Canal dalimentation 1 Numéro de lnterface d'entrainement sur le
module de puissance. Affectation
d'entrainements aux distributeurs. Par défaut : 1
Auparavant : $PMCHANNEL
Axe découplable Définit si un axe est découplable. Ceci est
automatigue pour les axes avec la méme 1D
d'enirainement
Identificateur de paramétres VCM |dentificateur de I'axe dans le modéle VCM.
—
l:_ﬁj'— ~ | Paramétres pour la planify de dépk
v | Py & pour lexécution du dé
~ | ControllerFilterAndWaggonDrniverinterfaces
-~
(7 [ Mx110_KSP40_00-121-216/00-115-925 |

Fig. 6-5: Editeur Configuration des paramétres machine (8.2)

Pos. | Description
1 Sélectionner la cinématique devant étre éditée.

2 Le nom de produit de la cinématique sélectionnée est affiché ici.
Le champ ne peut pas étre édité.
3 Ce bouton n'a jamais besoin d'étre actionné, a une seule excep-

tion. Lorsqu'un import est nécessaire, WorkVisual I'effectue auto-
matiquement au moment adéquat.

Exception : si un fichier XML pour une cinématique étrangére a
été ajouté dans I'onglet Fichiers avec Ajouter un fichier
externe, lors d'une deuxiéme étape, il faudra importer les para-
meétres machines du fichier XML. Pour ce faire, utiliser ce bouton.

4 Les champs n'ont pas d'effet.

5 Les paramétres machine de la cinématique sélectionnée classés
par axes sont affichés ici.

6 Il est possible d'afficher ou de supprimer les données correspon-
dant au titre en cliquant sur la fleche.

7 Données moteur

Il est possible d'afficher les données en cliquant sur la case.

6.21 Editer les paramétres machine (8.3)

@ | En fonction de la version de micrologiciel de la commande de robot
1 (8.2 ou 8.3), un autre éditeur est ouvert pour I'édition des parameétres
machine. Si aucune version de micrologiciel n'a encore été affectée
a la commande de robot, I'éditeur 8.3 s'ouvre.

Description Un éditeur individuel et les données correspondantes est affecté a chaque ci-
nématique et a chaque élément subordonné. Un élément subordonné est p.
ex. un axe ou un moteur. Plusieurs éditeurs peuvent étre ouverts en méme
temps.
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@ | Les parameétres machine doivent étre édités avec la procédure de-

1 crite ici, c'est-a-dire avec I'éditeur. L'édition dans les fichiers, p. ex.
dans $machine.DAT, n'est pas autorisée dans WorkVisual. Les fi-

chiers et leur contenu sont écrasés au plus tard lors de la génération de code

et supprimés de I'éditeur.

Procédure 1. Double-cliquer sur I'élément devant étre édité dans la fenétre Structure
du projet, dans I'onglet Appareils. L'éditeur s'ouvre.

Ou bien double-cliquer sur I'élément devant étre édité dans la fenétre
Configuration de la cellule. L'éditeur s'ouvre.

2. Editer les paramétres machine selon les besoins.
3. Sauvegarder le projet pour adopter les modifications.

Editeur (8.3
iteur (3.3) @ | Pour tout complément d'information concernant les paramétres ma-

1 chine individuels, veuillez consulter la documentation Configuration
de cinématiques.

©) ® ®

JE [Conirdjler 1] Machine data - KP1-H1000_KRC4 - Defaul| - 40A 1 | ‘ -

‘." Machine: KP1-H1000_KRC4 - Default - 40A 1 Alle I .] L
Senial number: V| Butée logicelle
N ¥! Cell parameters

#| Transformation de machine

x 0 Y0 Z 0 AD B0 Co
Position of the intemal kinematic coordinate system in relation to the WORLD coordinate system
Transformation de machine
Frame enire l'axe 1 et le point de base. SETI_TPINFL

x| Y- [0 z (o A (D B0 C. %0 Ay L
{ Fiance < ’\: $ET1_TFLA3

X.Y.Zen[mm], A B. Cin[']. Variable: SET1_TATKR

PN
\

Frame entre la bride et Faxe 1.

/| SETLTAIKR
%[0 Y: [0 z [0 Ao B: [0 c: [0 )
X. Y. Zen [mm], A, B, Cin []. Vaniable: SET1_TFLA3 RAOT

Frame entre point de mesure et bnde.
X | 235 Y- |0 Z- |0 A D B: |0 c: |0
XY, Zen[mm], A B, Cin["]. Vanable: SET1_TPINFL

F:;.u @

Fig. 6-6: Editeur Configuration des paramétres machine (8.3)

Pos. | Description

1 Le nom de la cinématique est affiché ici.

2 Les groupes de paramétres existant pour cette cinématique sont
affichés ici. Un clic sur un groupe permet de I'afficher dans I'affi-
chage des paramétres et de supprimer tous les autres groupes.
3 Ce champ de sélection indique les groupes affichés actuellement
dans l'affichage de paramétres. La liste de sélection contient tous
les groupes existants. Les groupes peuvemt étre affichés ou sup-
primés avec les cases a cocher.
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Pos. | Description

4 L'affichage de paramétres peut étre filtré ici. Le filire se référe au
nom de parameétre. Les majuscules / minuscules ne sont pas pris
en compte.

Exemple : sion tape a1, seuls les parameétres ayant al ou Al dans
leur nom sont affichés.

5 Affichage de paramétres (zone avec fond gris)

Les parametres sont affichés selon un classement par groupes. lls
peuvent étre modifiés. Lorsqu'un parameétre a été modifié, la valeur
est affichée en écriture bleue jusqu'a ce que la modification soit
sauvegardée. De plus, I'onglet de I'éditeur est alors marqué avec
un astérisque (non représenté) jusqu'a ce que la modification soit
sauvegardée.

6 Les fichiers graphiques peuvent étre chargés ici. Lorsqu'un fichier
a été chargé, le signe moins apparait. Ce signe permet également
de l'effacer a nouveau.

Le graphique est affiché a cet endroit. Un seul est toujours affiché
a la fois. Si plusieurs ont été chargés, un champ de sélection est
affiché. Ce champ permet de passer d'un graphique a l'autre.

Formats : JPG, JPEG, PNG, BMP

6.22 Comparer des cinématiques (et adopter des différences)

Description Une cinématique dans WorkVisual peut étre comparée avec une autre ciné-
matique. Il peut s'agir d'une cinématique dans un catalogue ou dans un autre
projet. Les différences sont affichées clairement sous forme de liste. L'utilisa-
teur peut décider, a chaque différence, s'il souhaite conserver I'état de la ciné-
matique actuelle ou s'il souhaite reprendre I'état de I'autre cinématique.

Condition = Une des cinématiques a comparer se trouve dans le projet WorkVisual ou-
préalable vert.
Procédure 1. Dans la fenétre Structure du projet et I'onglet Appareils, ouvrir I'arbores-

cence du contréleur de robot.

2. Cliquer a droite sur la cinématique et sélectionner Comparer machines
cinématiques. Choisir ensuite I'option souhaitée :

D'un catalogue ouvert: si la cinématique & comparer se trouve dans
un catalogue ouvert. Les cinématiques sont comparées et les diffé-
rences sont affichées sous forme d'apergu (>>> Fig. 6-7 ). Continuer
avec l'opération 5.

Sélectionner un catalogue: si la cinématique a comparer se trouve
dans un catalogue n'étant pas ouvert. Continuer avec l'opération 3.
Sélectionner un projet: si la cinématique a comparer se trouve dans
un autre projet. Continuer avec l'opération 3.
3. Une fenétre s'ouvre. Marquer le catalogue ou le projet dans lequel se
trouve la cinématique et cliquer sur Ouvrir.

4. Ouvrir I'arborescence, marquer la cinématique et cliquer sur Comparer.
Les différences entre les cinématiques sont affichées sous forme d'apergu
(>>> Fig. 6-7).

5. A chaque différence, choisir si I'état de la cinématique actuelle doit étre
conserveé ou si celui de la cinématique de comparaison doit étre adopté.
Ceci ne doit pas étre effectué en une seule fois pour toutes les différences.

Si cela convient, on peut également avoir recours a la sélection par défaut.
6. Cliquer sur Regrouper pour adopter les modifications.
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7. Reépéter les opérations 5 a 6 selon les besoins. Ceci permet d'éditer les
différentes zones les unes aprés les autres.

8. Fermer la fenétre Comparaison de machines cinématiques.

Comparer Les différences entre les cinématiques sont affichées sous forme d'apergu.
L'état devant étre adopté pour chaque différence peut étre choisi. Le réglage

par défaut est le suivant :

m L'état de cette cinématique est sélectionné pour tous les éléments se trou-
vant dans la cinématique du projet ouvert.

m |'état de la cinématique de comparaison est sélectionné pour tous les élé-
ments ne se trouvant pas dans la cinématique du projet ouvert.

? A

Compare Kinemahc Mﬂiune

Object Model
= P KP1-MDC500_40_400
= ¥ DefaultAxisName
= ? PropertiesRoot
= 7 Mada
= ? SoftwareBoundUpper
Value
2 X GeometricState
Offset
# J® FrameReference34144
= J® FrameReference25686
Index
Frame
Description
DisplayName
Name

® 7 PropertiesRoot

KukaExternalKinematics (v 8.3.117.0)
W KP1-MDC500_40_400
DefaultAxisName
PropertiesRoot
L1 Mada

] SoftwareBoundUpper
El1ss
¥] GeometricState

¥ X=50, ¥=0, Z=0, A=0, B=0, C=0
¥ FrameReference34144

¥ Nicht vorhanden
[ Nicht vorhanden

¥ Nicht vorhanden

¥| Nicht vorhanden
#| Nicht vorhanden
¥| Nicht vorhanden

¥ Nicht vorhanden

KukaExternalKinematics (v 8.3.117.0)
M KP1-MDC500_40_400
| DefaultixisName

| PropertiesRoot

¥ Mada
[#] SoftwareBoundUpper
¥ 190

GeometricState

X=50, Y=100, Z=0, A=30, B=60, C=0

Nicht vorhanden

] FrameReference25686

o
[T %=0,¥=0, Z=0, A=0, B=0, C=0

FrameReferences#FrameReference25686

] PropertiesRoot

Unchanged elements

Changed elements

Additional elements
Not available elements

v ) Legend

N \_r [#] Show cn\y changes

@5@5 é S

Fig. 6-7: Exemple : apercu des différences
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WorkVisual 4.0

Pos.

Description

Le nceud pour la cinématique. Les différentes zones sont représentées sous forme de
sous-nceuds. Ouvrir les nceuds afin d'afficher les comparaisons.
= Dans une ligne, toujours cocher la valeur devant étre adoptée

m  Si N'existe pas est coché, cela signifie que I'élément n'est pas adopté ou qu'il est
effacé de la cinématique s'il s'y trouve.

®m  Siun nceud est coché, tous les éléments subordonnés sont automatiquement éga-
lement cochés.

Siun nceud n'est plus coché, tous les éléments subordonnés ne sont automatique-
ment également plus cochés.

Les éléments subordonnés peuvent étre également traités individuellement.

m Sila case est remplie, cela signifie qu'au moins un élément est sélectionné parmi
les éléments subordonnés, mais pas tous.

Etat de la cinématique dans le projet ouvert dans WorkVisual

Etat de la cinématique de comparaison

Fléche en arriére : le pointeur de I'affichage saute sur la différence précédente.

Ce faisant, les nceuds fermés sont automatiquement ouverts.

Fléche en avant : le pointeur de I'affichage saute sur la différence suivante.

Ce faisant, les nceuds fermés sont automatiquement ouverts.

Actif : seules les zones contenant des différences sont affichées. Toutes les autres
zones sont supprimées.

Adopte les modifications sélectionnées dans la cinématique du projet ouvert.

Clic sur un objet marqué : le pointeur de I'affichage saute directement sur la différence
correspondante.

6.23 Exporter les cinématiques dans le catalogue

Description

Condition
préalable

Procédure

Cette procédure permet d'exporter des cinématiques dans un catalogue. Ain-
si, les cinématiques peuvent étre utilisées dans d'autres projets.

= Un projet est ouvert.

1. Cliquer a droite sur une cinématique (n'importe laquelle) dans la fenétre
Structure du projet, dans l'onglet Appareils et choisir Exporter la ciné-
matique dans le menu contextuel. Une fenétre s'ouvre.

2. Tous les contrbleurs et toutes les cinématiques dans le projet sont affichés
dans une arborescence. Cocher les cinématiques a exporter. Confirmer
avec Suite >.

3. Choisir un lieu de sauvegarde pour le catalogue. Le catalogue Exported-
KinematicsCatalog.afc est sélectionné par défaut.

4. Sinécessaire, décocher la case Remplace des cinématiques déja exis-
tantes dans le catalogue..

5. Cliquer sur Terminer. Les cinématiques sont exportées.

6. Dans la fenétre Exporter les cinématiques dans le catalogue, le mes-
sage suivant indique que l'export a été effectué avec succes : Exporta-
tion du catalogue réussie.

Fermer la fenétre.
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6.24 Editer les systémes de coordonnées TOOL et BASE

Les modifications des numéros des systémes de
|A AVERTISSEMENTI coordonnées TOOL et BASE n'ont aucun effet sur

les programmes déja créés et sur les positions déja apprises. La modification
des numéros d'un systéme de coordonnées TOOL peut provoquer des mou-
vements inattendus du robot. En cas de modification des numéros des sys-
témes de coordonnées TOOL et BASE, tenir compte du fait que tous les
programmes contenant ces systémes de coordonnées TOOL et BASE de-
vront également étre modifiés.

6.24.1  Ouvrir la gestion Tool/base

Description Avec l'éditeur Gestion de I'outil / de la base, des systémes de coordonnées
TOOL et BASE peuvent étre créés, édités et effacés. De plus, les systemes
de coordonnées peuvent étre affectés a un autre numéro en glissant-dépla-
gant.

Des objets peuvent étre créés, édités et effacés dans la zone Outils et bases
disponibles. Un objet peut contenir un ou plusieurs éléments. Ces éléments
peuvent étre affectés a un numéro dans la zone des systemes de coordon-
nées TOOL et BASE en glissant-déplagant.

Les objets peuvent étre exportés dans un catalogue et ainsi étre utilisés dans
d'autres projets et sur d'autres contrdleurs.

Procédure m  Sélectionner la séquence de menus Editeurs > Gestion de I'outil / de la
base.
Editeur
45 Tool/Base Management - ®
Tool/Base Management [AI\ J v|

E Controller 1

% KR 162 (Tools) '_I'—@
PSR m s e mmamemmm—emeamsesasasssssmsmassmSassasssmamesssassssasmsssassaass
R 2 4 5 7 1
[

Fig. 6-8: Editeur Gestion de I'outil / de la base

Pos. | Description
1 Systéme de coordonnées BASE occupé

(>>> 6.24.3 "Systemes de coordonnées TOOL et BASE"
Page 50)

2 Systéme de coordonnées TOOL occupé

(>>> 6.24.3 "Systémes de coordonnées TOOL et BASE"
Page 50)
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Pos. | Description

3 Les groupes de systemes de coordonnées TOOL et BASE existant
dans ce projet sont affichés ici. Un clic sur un groupe permet de
I'afficher dans I'affichage et de supprimer tous les autres groupes.

4 Ce champ de sélection indique les groupes affichés actuellement
dans l'affichage. La liste de sélection contient tous les groupes
existants. Les groupes peuvent étre affichés ou supprimés avec
les cases a cocher.

5 Crée un nouveau systéme de coordonnées TOOL sur ce contrb-
leur.

6 Nombre de systémes de coordonnées TOOL disponibles

Le nombre peut étre modifié : (>>> 6.16.4 "Changer le nombre de
systémes de coordonnées TOOL et BASE" Page 40)

7 Crée un nouveau systéme de coordonnées BASE sur ce contro-
leur.

8 Nombre de systémes de coordonnées BASE disponibles

Le nombre peut étre modifié : (>>> 6.16.4 "Changer le nombre de
systémes de coordonnées TOOL et BASE" Page 40)

9 Crée un nouvel objet.

Un objet peut contenir un ou plusieurs éléments.
10 Objets créés ou importés dans ce projet.

Les objets peuvent étre édités ou effacés ici.
(>>> 6.24.4 "Objets" Page 51)

6.24.2 Configurer la gestion Tool/base

Il est ici possible de supprimer le message qui est affiché lors de la suppres-
sion des systémes de coordonnées TOOL et BASE.

Procédure 1. Sélectionner la séquence de menus Divers > Options.... La fenétre Op-
tions s'ouvre.

2. A gauche dans la fenétre, dans le dossier Gestion de I'outil et de la
base, marquer le sous-point ToolBaseEditor.

Les réglages correspondants sont a présent affichés a droite dans la fe-
nétre.

3. Procéder au réglage souhaité.
4. Confirmer avec OK. Le réglage est adopté.

6.24.3 Systémes de coordonnées TOOL et BASE

v 1 X—{:i
@—*Grbper <

Description

Measurement
X 0.00 mm A 000"
Y 0.00 mm B 0.00*
Z 0.00 mm C 000"

Load Data

Mass 000 kg

X 000mm A 0.00° JX 0.00kgm?
Y 000mm B 000° JY 0.00kgm?
Z 000mm C 000° JZ 0.00 kgm?

Fig. 6-9: Systéme de coordonnées TOOL dans I'éditeur Gestion de I'outil
|/ de la base
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6.24.4 Objets

Description
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1 Affiche les données concernant le systéme de coordonnées.
2 Efface le systeme de coordonnées.

Créer un systéme de coordonnées TOOL ou BASE :

1. Cliquer sur le bouton *. Une fenétre s'ouvre.
2. Affecter un nom au systéme de coordonnées dans le champ Nom.

3. Siles données sont connues, ouvrir le champ Détails et saisir les données
de mesure. Pour les systemes de coordonnées TOOL, saisir également
les données de charge.

4. Cliquer sur OK. Les données sont sauvegardées.
Editer un systéme de coordonnées TOOL ou BASE :

1. Double-cliquer sur le systéme de coordonnées. Une fenétre s'ouvre.
2. Changer les noms et les données si besoin est.
3. Cliquer sur OK. Les données sont sauvegardées.

Effacer un systéme de coordonnées TOOL ou BASE :

m  Cliquer sur le bouton 7 et confirmer le message avec Oui. Le systéme de
coordonnées est effacé.

Des éléments de type FRAME (bases et piéces a la bride du robot) et des élé-
ments de type TCP (outils a la bride du robot et outils fixes) peuvent étre créés
dans un objet.

4 Available Tools and Bases

@—ﬂ&ipﬂu BAX

B TCP 1 (external Tool) %
@_ X 000mm A 000°
Y 000mm B 000°
Z 000mm C 000
(3 Deskiop B A X

B Frame 1 >

X 000mm A 000°
Y 000mm B 000°

Z 000mm C 000°
Fig. 6-10: Objets

Objet

Elément de type TCP

Elément de type FRAME

Boutons pour la création et la suppression d'éléments
5 Crée un nouvel objet

A WODN -

Déterminer le type d'un élément ainsi que son contexte géométrique et la zone
a laquelle I'élément peut étre affecté.

Les outils sur la bride du robot et les outils fixes sont affectés a la zone des
systémes de coordonnées TOOL. Les bases et les piéces sur la bride du robot
sont affectées a la zone des systemes de coordonnées BASE.

Contexte Elément de Elément de Affectation a la
géométrique type TCP 4 type FRAME & | zone
FLANGE Outil surla bride | Piéce surla TOOL
du robot bride du robot
WORLD Outil fixe Base BASE
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44 Outils et bases disponibles +
() FLANGE-Object (KR 16-2) O AX
y Tool x @ Structure du proje

X 12584 mm A 9057°
Y 006mm B 006"
Z 150.75mm C -002°

Workpiece
B okpec)
X 12584 mm A 9057°
Y 006mm B 006°
Z 507 mm C 002°

y A X =7 15 WORLD Object ;

() WORLD-Object !

B Base .

Fixed tool Foed tool i

’ (Outil externe) x -\._...).-.--...-..-..---...'
X 125000 mm A 000°
Y 150000mm B 000°
Z 175000 mm C 0.00°

e Base x

X 100000 mm A 000°
Y 150000 mm B 000°
Z 200000mm C 000°

Fig. 6-11: Contexte géométrique

E Commande 1
L KR 16-2 (Tools) +

Je 1 X | 2 3 4 5 | [ X 7 8 9 10 | N
v FLANGE-Object Workpiece (# ~ FLANGE-Object Tool (#

12 13 14 15 16 ¥ 18 19 20 21 22 23 24 25 26 27 28 29

Fig. 6-12: Affectation des éléments

Pos. | Description

1 Le symbole indique que I'élément provient d'un objet. Le survol du
symbole avec la souris affiche une infobulle indiquant le chemin
vers l'objet.

Procédure Créer un objet :

1. Cliquer sur le bouton +. Une fenétre s'ouvre.
2. Affecter un nom a I'objet dans le champ Objet.
3. Cliquer sur OK. L'objet est créé.

Ajouter un élément a I'objet :

1. Pour les éléments de type TCP : cliquer sur le bouton 4. Une fenétre
s'ouvre.

Pour les éléments de type FRAME : cliquer sur le bouton ©%. Une fenétre
s'ouvre.

2. Affecter un nom a I'élément dans le champ Nom.
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3. Siles données sont connues, ouvrir le champ Détails et saisir les données
de mesure. Pour les éléments de type TCP, saisir également les données
de charge.

4. Cliquer sur OK. Les données sont sauvegardées.

Effacer un objet :

m  Cliquer sur le bouton x. L'objet est effacé.
Editer un élément :

1. Double-cliquer sur I'élément. Une fenétre s'ouvre.
2. Changer les noms et les données si besoin est.
3. Cliquer sur OK. Les données sont sauvegardées.

Effacer un élément :

m  Cliquer sur le bouton . L'élément est effacé.

6.24.5 Exportation des objets dans le catalogue

Description

Condition
préalable

Procédure

Cette procédure permet d'exporter des objets dans un catalogue. Ainsi, les
objets peuvent étre utilisés dans d'autres projets et sur d'autres contrdleurs.

= Un projet est ouvert.

1. Cliquer avec le bouton droit de la souris sur un objet (n'importe lequel)
dans la fenétre Structure du projet, dans I'onglet Géométrie et choisir
Exporter I'outil dans le menu contextuel. Une fenétre s'ouvre.

2. Toutes les cellules et tous les objets dans le projet sont affichés dans une
arborescence. Cocher les objets a exporter. Confirmer avec Suite >.

3. Choaisir un lieu de sauvegarde pour le catalogue. Le catalogue Exported-
KinematicsCatalog.afc est sélectionné par défaut.

4. Sinécessaire, décocher la case Remplace des cinématiques déja exis-
tantes dans le catalogue..

5. Cliquer sur Terminer. Les objets sont exportés.

6. Dans la fenétre Exporter I'outil dans le catalogue, le message suivant
indique que l'export a été effectué avec succés : Exportation du catalo-
gue réussie.

Fermer la fenétre.

6.24.6 Importer un objet d'un catalogue

Condition
préalable

Procédure

Le catalogue contenant I'objet est inséré dans le projet.

1. Sélectionner I'onglet GEéométrie dans la fenétre Structure du projet.

2. Tirer I'objet hors du catalogue dans l'onglet Géométrie en glissant-dépla-
¢ant et le placer, en fonction du contexte géométrique souhaité, sur le
nceud World ou Flange Base

3. Certains des éléments contenus sont ajoutés directement a la zone des
systémes de coordonnées TOOL et BASE. lIs ne sont cependant pas af-
fectés et sont donc représentés en rouge. Affecter ces éléments aux nu-
méros souhaités en glissant-déplagant.
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6.24.7 Copier et insérer les données de mesure

Description Les données de mesure d'un outil ou d'une base peuvent étre copiées et in-
sérés a un autre endroit. De plus, ces données peuvent étre copiées dans le
presse-papiers ou insérées depuis le presse-papiers.

@ | Letype de source et de cible peuvent différer, p. ex. les données de
1 mesure d'un systéme de coordonnées TOOL peuvent étre insérées
dans un systéme de coordonnées BASE. Toujours seules les don-
nées également présentes dans le type cible sont insérées.

L'utilisateur peut créer lui méme la structure de données, p. ex. en se basant
sur les données de ses systemes CAO. On peut voir la structure des données
telle qu'elle devrait étre en copiant les données d'un systéme de coordonnées
et en l'insérant dans un éditeur de texte.

Exemple (X 100.0,Y 0.0,% 200.0,A 0.0,B 0.0,C 0.0}

{M 3.0,CM {X 200.0,Y 0.0,Z 150.0,A 0.0,B 0.0,C 0.0},J {X 0.05,Y
0.0325,Z2 0.0625}}

Procédure Copier = Cliquer a droite sur le systéme de coordonnées TOOL ou BASE et sélec-
tionner Copier les données de mesure. Les données sont copiées dans
le presse-papiers.

Procédure Insérer = Cliquer a droite sur le systéme de coordonnées TOOL ou BASE et sélec-
tionner Coller. Les données se trouvant dans le presse-papiers sont insé-
rées.

6.25 Définition en ligne de cellules

6.25.1  Ouvrir la définition de cellule

Description Des cellules peuvent étre éditées en ligne dans I'éditeur Définition de la cel-
lule. Des cellules peuvent étre créées, éditées et supprimées. Des com-
mandes de robot peuvent étre affectées a une cellule. De plus, des
commandes de robot peuvent étre décalées dans une autre cellule en glis-
sant-déplagant.

Il est également possible d'effacer des commandes de robot de cellules. Ce
faisant, les commandes de robot sont ramenées dans leur cellule d'origine. La
méme chose est valable lorsqu'une cellule contenant une ou plusieurs com-
mandes de robot est effacée.

@ | Onne peut pas restaurer les cellules effacées ! Lorsqu'une cellule ef-
1 facée est a nouveau nécessitée, celle-ci doit &tre créée a nouveau.

Condition m  Connexion réseau avec la commande de robot réelle
préalable m La commande de robot réelle et l'interface KUKA smartHMI sont lancées.
m Espace de travail Programmation et diagnostic

Procédure 1. Sélectionner les cellules souhaitées dans la fenétre Vue de la cellule.

2. Sélectionner la séquence de menus Editeurs > Définition de la cellule.
La fenétre Définition de la cellule s'ouvre. Les cellules sélectionnées
sont affichées et peuvent a présent étre éditées.
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Fig. 6-13: Editeur Définition de la cellule

Pos. | Description
1 Cellule avec commande de robot
2 Boutons pour éditer la cellule

6.25.2 Configurer la définition de cellule

Il est ici possible de régler le masquage de certains messages qui sont affi-
chés lors de la définition de cellules.

Procédure 1. Sélectionner la séquence de menus Divers > Options.... La fenétre Op-
tions s'ouvre.

2. Marquer le sous-point Editeur de définitions de cellules dans le dossier
Espace de travail en ligne a gauche dans la fenétre.

Les réglages correspondants sont a présent affichés a droite dans la fe-
nétre.

3. Procéder aux réglages souhaités.
4. Confirmer avec OK. Les réglages sont repris.

6.25.3 Edition de cellules

Condition m L'éditeur Définition de la cellule est ouvert.
préalable
Procédure Créer une nouvelle cellule :

1. Marquer un contrdleur de robot se trouvant dans une cellule et le tirer dans
une zone vide. Une fenétre s'ouvre.

2. Entrer un nom pour la cellule et confirmer avec OK. Une nouvelle cellule
est créée avec ce contrdleur de robot.

Ajouter un controleur de robot a la cellule :

1. Dans la cellule, cliquer sur le bouton 'l'. Une fenétre s'ouvre.
2. Dans la liste, sélectionner le contrbleur de robot que I'on souhaite ajouter.
3. Cliquer sur OK. Le controleur de robot est ajouté a la cellule.

Renommer la cellule :
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1. Dans la cellule, cliquer sur le bouton -i Une fenétre s'ouvre.

2. Modifier le nom de la cellule et confirmer avec OK. La cellule est renom-
meée.

Effacer la cellule :

m Dans la cellule, cliquer sur le bouton <. La cellule est effacée, les com-
mandes de robot dans cette cellule recoivent leur propre nouvelle cellule.
Par défaut, ces cellules portent le nom Windows du contrdleur de robot.

Effacer le contréleur de robot dans une cellule :

1. Placer le pointeur de la souris sur le contréleur de robot dans la cellule. Le
bouton X est affiché.
2. Cliquer sur le bouton 7. Le controleur de robot est effacé de la cellule et

recoit une nouvelle cellule spécifique. Par défaut, cette cellule porte le
nom Windows du contréleur de robot.

6.26 Pack d'options

6.26.1 Installation d'un pack d'options sur WorkVisual

Description Les packs d'options peuvent étre installés dans WorkVisual. Ceci permet d'in-
sérer le catalogue du packs d'options dans les différents projets, si besoin est.
Le pack d'options est alors disponible dans ce projet et peut étre utilisé.

Avantage : lorsqu'un projet est transféré sur plusieurs contréleurs de robot, les
réglages concernant le pack ne doivent étre effectués qu'une seule fois dans
WorkVisual, et non sur chacun des contréleurs de robot.

Lors de l'installation, la compatibilité et les dépendances du pack d'options
sont contrdlées. Si des conflits apparaissent, un message est affiché.

Condition m Le pack d'options est disponible sous forme de fichier KOP.
préalable Le fichier KOP se trouve sur le CD du pack d'options
m  Aucun projet n'est ouvert.

Procédure 1. Sélectionner la séquence de menus Divers > Gestion de packs d'op-
tions.... La fenétre Gestion de packs d'options s'ouvre.

2. Cliquer sur le bouton Installer.... La fenétre Sélectionner le pack a ins-
taller s'ouvre.

3. Naviguer vers le répertoire dans lequel se trouve le pack d'options et mar-
quer celui-ci. Cliquer sur Ouvrir.

4. Le pack estinstallé. Si le fichier KOP contient des fichiers de description
d'appareils, la fenétre Mise a jour du catalogue s'ouvre et se ferme pen-
dant l'opération.

Lorsque l'opération est terminée, le pack est affiché dans la fenétre Ges-
tion de packs d'options, dans la zone Packs d'options installés.
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@ Gestion de packs d'options [ |

Packs d'options installés

6 ArcTechBasic (Version: 1.3.1.1535)
:ﬁ_ TouchSense (Version: 2.0.2.33)

& L'application doit étre relancée pour que les modifications entrent en vigueur.

s
Terminé !

Installer... Redémarrer Fermer

Fig. 6-14: Packs d'options installés

5. Uniguement si le message L'application doit étre relancée pour que les mo-
difications entrent en vigueur est affiché :

Ou bien cliquer sur le bouton Redémarrer, WorkVisual est redémarré.

Ou bien fermer la fenétre Gestion de packs d'options et redémarrer
WorkVisual ultérieurement.

6. Uniguement si le message nommeé lors de I'étape précédente n'est PAS
affiché : Fermer la fenétre Gestion de packs d'options.

Le catalogue du pack d'options est a présent disponible sous Fichier > Ges-
tion des catalogues....

Si le fichier KOP contenait des fichiers de description d'appareils, ceux-ci sont
a présent disponibles dans WorkVisual. |l n'est pas nécessaire d'effectuer un
scan de catalogues.

6.26.2 Mise a jour du pack d'options

Description Seuls les packs d'options ne contenant pas d'extension pour WorkVisual (p.
ex. un éditeur supplémentaire) peuvent étre mis a jour. Les autres packs d'op-
tions doivent tout d'abord étre désinstallés avant que la nouvelle version
puisse étre installée.

L'utilisateur ne peut pas constater d'emblée si un pack peut étre mis a jour ou
non. On peut cependant lancer tout de méme le processus de mise a jour. Si
la version précédent doit tout d'abord étre désinstallée, WorkVisual le signale
par un message.

Condition ®m  Aucun projet n'est ouvert.
préalable
Procédure 1. Sélectionner la séquence de menus Divers > Gestion de packs d'op-

tions.... La fenétre Gestion de packs d'options s'ouvre.

2. Cliquer sur le bouton Installer.... La fenétre Sélectionner le pack a ins-
taller s'ouvre.

3. Naviguer vers le répertoire dans lequel se trouve le pack d'options et mar-
quer celui-ci. Cliquer sur Ouvrir.
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4. Un des messages suivants est affiché.

La mise a jour de {0} (version: {1}) n'est pas possible car le pack
d'options contient un Addin WorkVisual.

- Désinstallez le pack d'options {0} (version: {1})

- Relancez WorkVisual

- Installez le pack d'options {2} (version: {3})

Confirmer le message avec OK. Ne pas poursuivre avec l'opération 5
mais désinstaller le pack. Ensuite, installer la nouvelle version.

Le pack est déja installé. Faut-il effectuer une mise a niveau su-
périeur / inférieur pour le pack "{0}" avec la version {1} sélection-
née ?

Confirmer le message avec Oui.

Le pack est installé. Si le fichier KOP contient de nouveaux fichiers de
description d'appareils, la fenétre Mise a jour du catalogue s'ouvre et
se ferme pendant 'opération.

5. Fermer la fenétre Gestion de packs d'options.

6.26.3 Désinstallation d'un pack d'options

Condition ®  Aucun projet n'est ouvert.
préalable
Procédure 1. Sélectionner la séquence de menus Divers > Gestion de packs d'op-

tions.... La fenétre Gestion de packs d'options s'ouvre.

2. Dans la zone Packs d'options installés, cliquer sur le "X" rouge a droite
du nom du pack.

3. Uniquement si le pack d'options est a présent supprimé de la zone Packs
d'options installés : fermer la fenétre Gestion de packs d'options.

La désinstallation est achevée. Aucune autre opération n'est nécessaire !

4. Uniquement si le message L'application doit étre relancée pour que les mo-
difications entrent en vigueur est affiché :

Ou bien cliquer sur le bouton Redémarrer, WorkVisual est redémarré.
Ou bien fermer la fenétre Gestion de packs d'options et redémarrer
WorkVisual ultérieurement.

Lorsque I'on a désinstallé un pack d'options utilisé dans un projet, une de-
mande d'ouverture du catalogue correspondant au pack d'options sera émise
lors de la prochaine ouverture du projet.

Si le catalogue n'est pas ouvert, WorkVisual émet 'avertissement suivant
dans la fenétre de messages : Les packs d'options suivants du projet ne
sont pas installés dans WorkVisual: {Nom}

6.26.4 Insérer un pack d'options dans un projet

@ | Cette action n'est pas nécessaire si un appareil du pack d'options est
1 ajouté au projet. Ce faisant, le pack d'options est automatiquement
également inséré.

Description Afin de pouvoir utiliser un pack d'options sur la commande de robot réelle, il
doit étre inséré dans le projet dans WorkVisual.

Lors de l'insertion, la compatibilité du pack d'options par rapport a la version
de commande réglée est contrdlée. Lorsque le projet comprend déja des
packs d'options, les dépendances relatives a ces packs d'options sont en
outre contrblées. Lorsque des conflits se produisent lors du contrdle, un mes-
sage est indiqué et l'insertion est interrompue.
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@ | Siun projet contenant un pack d'options est transmis sur la com-
1 mande de robot, la procédure valable differe de celle des autres
transmissions. Des informations a ce sujet sont fournies dans le pa-
ragraphe concernant la transmission de projets.

Condition m Le catalogue du pack d'options a été ajouté au projet.
préalable
Procédure 1. Sélectionner l'onglet Appareils dans la fenétre Structure du projet.
Structure du 2. Cliquer a droite sur le nceud Options et sélectionner Ajouter....
projet 3. Une fenétre s'ouvre. Sélectionner le catalogue Options.
4. Marquer le pack d'options et cliquer sur le bouton Ajouter.
5. Une fenétre s'ouvre. La fenétre affiche quels fichiers sont ajoutés ou mo-
difiés.
6. Cliquer sur OK. La fenétre se ferme et le projet est sauvegardé.
Le pack d'options est a présent affiché dans le nceud Options.
Procédure Confi- 1. Dans la fenétre Configuration de la cellule, cliquer a droite sur la com-
guration de la mande de robot et sélectionner Ajouter....
cellule 2. Une fenétre s'ouvre. Sélectionner le catalogue Options.

3. Marquer le pack d'options et cliquer sur le bouton Ajouter.

4. Une fenétre s'ouvre. La fenétre affiche quels fichiers sont ajoutés ou mo-
difiés.

5. Cliquer sur OK. La fenétre se ferme et le projet est sauvegardé.

Le pack d'options est a présent affiché dans la fenétre Structure du pro-
jet, dans le noeud Options.

6.26.5 Supprimer un pack d'options du projet

Description Avant de supprimer un pack d'options, on contréle s'il y a des dépendances
par rapport a d'autres packs d'options. Si ceci est le cas, un message est affi-
ché. Les packs d'options dépendants sont également supprimés automatique-

ment.
Condition = Aucun appareil de ce pack d'options n'est affecté au contréleur de robot.
préalable Si c'est le cas, il faut tout d'abord retirer ces appareils.
Procédure 1. Sélectionner I'onglet Appareils dans la fenétre Structure du projet.

2. OQuvrir le nceud Options. Tous les projets contenus dans le pack d'options
sont affichés.

3. Cliquer a droite sur le pack a supprimer et sélectionner Effacer.

4. Une fenétre s'ouvre. La fenétre affiche quels fichiers sont effacés ou mo-
difiés.

5. Cliquer sur OK. La fenétre se ferme et le projet est sauvegardé.
Le pack d'options est supprimé du nceud Options.

6.26.6 Ajouter un appareil a la commande du robot a partir d'un pack d'options

Description Afin de pouvoir utiliser des appareils du pack d'options sur la commande de
robot réelle, les appareils doivent étre insérés dans le projet dans WorkVisual.

Un appareil est un élément de catalogue dans lequel les configurations sui-
vantes peuvent étre sauvegardées :

m Configuration de I'appareil
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m  Configuration de bus
m Cablages E/S
m Textes longs

Une source de courant de soudage de KUKA.ArcTech est p. ex. un appareil.

Condition m Le catalogue du pack d'options a été ajouté au projet.
préalable = Siseul un appareil avec configuration de bus et/ou cablages E/S doit étre
inséré :

Aucune commande de robot n'est activée.

Procédure Sélectionner I'onglet Appareils dans la fenétre Structure du projet.
Cliquer a droite sur le controleur de robot et sélectionner Ajouter....

Une fenétre s'ouvre. Sélectionner le catalogue du pack d'options.

Dans la liste, marquer I'appareil souhaité et cliquer sur le bouton Ajouter.

Si des configurations sont déja sauvegardées sur I'appareil, une question
est affichée, demandant si ces configurations doivent étre adoptées dans
le projet.
En fonction des besoins, sélectionner Oui ou Non.
6. Siles cablages E/S ont été adoptés avec I'appareil, la fenétre Adaptation
des cablages de sighaux s'ouvre.
Si les signaux sur lesquels 'appareil doit étre cablé selon son préréglage
sont déja cablés dans le projet actuel, cela sera indiqué dans la zone
Conflits actuels.
(>>> Fig. 6-15)
7. Sides signaux sont affichés dans la zone Conflits actuels :
Si cela est souhaité, modifier les adresses de start des types E/S respec-
tifs jusqu'a ce qu'aucun conflit ne soit plus affiché.
8. Ou bien cliquer sur OK. Si des signaux existent encore dans la zone
Conflits actuels, ceux-ci seront a présent écrasés avec les nouveaux ca-
blages.
Un message est affiché dans la fenétre de messages pour chaque liaison
écrasée. Ceci facilite d'éventuelles éditions ultérieures.
Ou bien cliquer sur Interrompre. L'appareil est inséré dans la fenétre
Structure du projet. Cependant, aucun cablage n'est adopté.

ok wbd-=-

L'appareil est a présent affiché sous le contréleur de robot.

Si des configurations de bus ont été adoptées avec l'appareil, celui-ci est en
outre affiché sous le nceud Structure de bus lorsque le contréleur de robot
est a nouveau activé.
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Afiaptatlon des 7 o T —
cablages de [ESNER
signaux g Adjust signal connections

Digital Inputs 1529 Analog Inputs Mot available.

Digital Qutputs 1529 Analog Outputs Mot available.

Current conflicts:

The signal $IN[1529]#G of the controller is already connected to a signal with the name 01:01:0008 Input!
The signal $OUT[1529]2G of the controller is already connected to a signal with the name 01:01:0008 Cutput!

Conflicting signal connections will be overwritten! I oK | l Interrompre |

h

Fig. 6-15: Adaptation des céblages de signaux — Conflits actuels

6.26.7 Export de projet partiel

Description Ce procédé permet d'exporter des parties de projets, p. ex. un appareil et/ou
des cablages E/S. Les projets partiels peuvent étre édités avec le KUKA.Op-
tionPackageEditor. Le KUKA.OptionPackageEditor est un logiciel pour créa-
teurs de packs technologiques et constructeurs d'installations.

Les projets partiels ont le format de fichier WVS ("WorkVisual Solution").

Condition m  Un projet est ouvert.
préalable m Le contrOleur de robot n'est pas activé.
Procédure 1. Sélectionner la séquence de menus Fichier > Import / Export. Une fe-

nétre s'ouvre.

2. Marquer lI'entrée Exporter le projet partiel. La fenétre s'appelle mainte-
nant Exporter le projet partiel.

Cliquer sur Suite.

3. Tous les contrdleurs du projet sont affichés. Marquer le contréleur a partir
duquel les fichiers doivent étre exportés et confirmer avec Suite.

4. Une arborescence est affichée. Cocher les éléments a exporter dans l'ar-
borescence. Confirmer avec Suite.

5. Choisir un lieu de sauvegarde pour le projet partiel et cliquer sur Termi-
ner. Le projet partiel est exporté.

6. Dans la fenétre Exporter le projet partiel, le message suivant indique
que l'export a été effectué avec succeés : Export partiel effectué avec
succes.

Fermer la fenétre.

6.27 Modifier les propriétés prédéfinies de WorkVisual

6.27.1  Configurer le comportement de lancement et de sauvegarde

Procédure 1. Sélectionner la séquence de menus Divers > Options.... La fenétre Op-
tions s'ouvre.

2. Marquer le sous-point Maniement de projets dans le dossier Maniement
de projets a gauche dans la fenétre.
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Les réglages correspondants sont a présent affichés a droite dans la fe-
nétre.

3. Procéder aux réglages souhaités.
4. Confirmer les modifications avec OK.

Description Sous-point Maniement de projets :
Paramétres Description
Répertoire de dos- On peut sélectionner ici le répertoire dans lequel
siers de projets: les projets seront sauvegardés par défaut.
Répertoire de catalo- | On indique ici le répertoire dans lequel les cata-
gues: logues sont sauvegardés.

Si on souhaite sauvegarder les catalogues dans
un autre répertoire, c'est ici qu'il faut changer de

répertoire.
Démarrer I'applica- On peut définir ici si I'on souhaite proposer un
tion nouveau projet, le dernier projet ouvert ou aucun

projet lors du lancement de WorkVisual.

6.27.2 Configurer les combinaisons de touches

Procédure 1. Sélectionner la séquence de menus Divers > Options. La fenétre Op-
tions s'ouvre.

2. Marquer le sous-point Clavier dans le dossier Environnement a gauche
dans la fenétre.

Les réglages correspondants sont a présent affichés a droite dans la fe-
nétre.

3. Dans le champ Instruction, marquer l'instruction pour laquelle on sou-
haite définir ou modifier une combinaison de touches.

Il est possible de filtrer le contenu du champ Instruction :

Taper un terme dans le champ N'énumérer que les instructions avec le
contenu suivant. A présent, dans le champ Instruction, seules les ins-
tructions contenant ce terme dans leur nom sont affichées.

4. Placer le curseur dans le champ Nouvelle combinaison de touches et
actionner la combinaison de touches souhaitée (ou bien une seule touche)
sur le clavier. Exemples : F8 ou Ctrl+W

La combinaison de touches est affichée dans le champ Nouvelle combi-
naison de touches.

5. Cliquer sur Affecter.
6. Confirmer la modification avec OK.

Ou bien : sila combinaison de touches est déja attribuée, une question de
sécurité est affichée :
Si vous souhaitez affecter la combinaison de touches a la nouvelle ins-
truction, répondez par Oui et confirmez la modification avec OK.
Si vous souhaitez conserver la combinaison de touches pour I'an-
cienne instruction, répondez par Non.

Fermer la fenétre avec Interrompre. Ou bien effacer la combinaison
de touches avec la touche Echap. dans le champ Nouvelle combi-
naison de touches.

6.27.3 Maodifier la langue de l'interface utilisateur

Description Les langues disponibles ici dépendent des langues installées avec WorkVi-
sual.
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Procédure 1. Sélectionner la séquence de menus Divers > Options. La fenétre Op-
tions s'ouvre.

2. Marquer le dossier Localisation a gauche dans la fenétre.

Les réglages correspondants sont a présent affichés a droite dans la fe-
nétre.

3. Sélectionner la langue souhaitée dans le champ Langue. Confirmer avec
OK.

4. Fermer l'application et la relancer.

6.27.4 Configurer des éditeurs supplémentaires

Description Avec cette procédure, des éditeurs supplémentaires sont configurés. Avec
ces éditeurs, des fichiers peuvent étre ouverts, comparés et fusionnés. Le pre-
mier éditeur dans la liste est I'éditeur par défaut.

@ | Par defaut, différents éditeurs sont déja préconfigurés. Ces derniers
1 ne sont cependant pas compris dans la fourniture de WorkVisual.
Pour cette raison, ils peuvent uniquement étre utilisés s'ils ont été au-
paravant installés.

Procédure 1. Sélectionner la séquence de menus Divers > Options.... La fenétre Op-
tions s'ouvre.

2. Marquer le sous-point souhaité dans le dossier Editeurs supplémen-
taires a gauche dans la fenétre.

Les réglages correspondants sont a présent affichés a droite dans la fe-
nétre.

3. Cliquer sur le bouton + en haut a droite. Un nouveau programme est ajou-
té.

4. Entrer le nom du programme dans le champ Nom.

5. Dans le champ Extension de fichier, entrer les formats de fichiers qui
peuvent étre ouverts avec le programme.

6. Cliquer sur le bouton ... a c6té du champ Programme et choisir le fichier
EXE du programme.

7. Option : Dans le champ Parameétre, entrer un ou plusieurs paramétres. Le
bouton Fléche vers la droite affiche une explication des paramétres.

@ | Pour obtenir des informations complémentaires relatives a I'appel
1 d'un éditeur externe a I'aide d'une commande de lignes d'instruction,
consulter la documentation du fabricant de I'éditeur externe.

8. Confirmer les modifications avec OK.

9. Lorsque I'éditeur doit étre utilisé comme éditeur par défaut : Avec le bou-
ton Fléche vers le haut, déplacer I'éditeur en 1ére position de la liste.

6.28 Fonctions d'impression

Avec la procédure décrite ici, les éléments suivants peuvent étre imprimés :
m Céablages

m Textes longs

m  Configuration de sécurité

Procédure 1. Sélectionner la séquence de menus Fichier > Impression. La fenétre Im-
pression s'ouvre.

2. Sélectionner l'imprimante souhaitée dans la zone Imprimante. Si néces-
saire, modifier les réglages de l'imprimante.
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3. Danslazone Document, sélectionner ce qui doit &tre imprimé a l'aide des
cases a cocher.

4. Sinécessaire, afficher tout d'abord I'apergu avant impression : pour ce
faire, cliquer sur le bouton Prévisualisation.
Refermer 'apercu avant impression.

5. Cliquer sur le bouton Impression afin de lancer l'impression.

L'apergu avant impression peut également étre directement imprimé (en ap-
puyant sur le bouton avec le symbole d'imprimante). Dans ce cas, I'impression
est effectuée sur I'imprimante standard. Des modifications des réglages de
I'imprimante ne sont pas possibles.

Description Fenétre Impression, zone Documents :
Case a cocher Description
Global Cette fonction n'est pas encore affectée.
Cellule Si cette case a cocher est activée, toutes les

commandes de robot correspondant a cette cel-
lule sont automatiquement activées. Des com-
mandes individuelles peuvent étre a nouveau
désactivées manuellement.

Commande [...] Si cette case a cocher est activée, tous les docu-
ments correspondant a cette commande de
robot sont automatiquement sélectionnés pour
l'impression. Des documents individuels peuvent
étre a nouveau désactivés manuellement.

Documents :

Liste de cablages Imprime les cablages définis dans la fenétre
Cablages ES.

Des textes longs Si des textes longs sont définis en différentes
langues, il est possible également de sélection-
ner quelles langues doivent étre imprimées.

Configuration de L'impression contient un champ indiquant la date

sécurité et la signature et peut étre utilisé en tant que

protocole pour la vérification de sécurité.

64 /191 Edition: 01.06.2015 Version: KST WorkVisual 4.0 V3



7 Configuration de sécurité K U K A

7 Configuration de sécurité

71 Configuration de sécurité dans WorkVisual

La configuration de sécurité dans WorkVisual comprend les domaines sui-

vants :

Domaine Description

Configuration locale La configuration locale de sécurité comprend les

de sécurité paramétres dans la fenétre Configuration
locale de sécurité. Les paramétres peuvent
étre édités.

Paramétres de com- Les paramétres concernant la communication

munication concer- slre dans un réseau de robots en font par

nant la sécurité exemple partie.

Les parametres de communication concernant la
sécurité peuvent étre affichés ou édités directe-
ment. Diverses actions dans WorkVisual ont
cependant des effets sur les paramétres de
communication concernant la sécurité, p. ex. la
configuration d'un RoboTeam.

Lors du transfert du projet sur la commande de robot réelle, la configuration
de sécurité dans son ensemble est toujours également transférée.

7.2 Edition de la configuration locale de sécurité

Description Une commande de robot nouvellement ajoutée se trouve sans configuration
locale de sécurité dans WorkVisual. Une commande de robot sans configura-
tion locale de sécurité est reconnaissable du fait que I'écriture du noeud Com-
mande de sécurité est en italiques dans I'onglet Appareils de la fenétre
Structure du projet : Commande de sécurité

Une configuration locale de sécurité est automatiquement affectée a la com-
mande de robot lorsque I'on ouvre la fenétre Configuration locale de sécu-
rité. Une configuration locale de sécurité est affectée a la commande de robot
au plus tard lors de la génération de code si cela n'a pas eu lieu avant.

La configuration locale de sécurité peut étre éditée dans WorkVisual. Les mo-
difications sont toujours valables pour la commande de robot actuellement ac-

tivée.
Condition m La commande de robot est activée.
préalable m  Un robot est affecté a la commande.
Procédure 1. Dans la fenétre Structure du projet et I'onglet Appareils, double-cliquer

sur le noeud Commande de sécurité. La fenétre Configuration locale
de sécurité s'ouvre.

2. Siune interface de sécurité, p. ex. SafeOperation est utilisée :
a. Dansl'onglet Généralités, sélectionnerla zone Paramétres globaux.

b. Y activerla case a cocher Surveillance siire. Ceci permet de modifier
les fonctions de surveillance.

3. Modifier les paramétres de la configuration de sécurité si besoin est.
4. Fermer la fenétre Configuration locale de sécurité.
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7.3 Paramétres de la configuration de sécurité locale

@ | Les paramétres standard sont décrits ici. Pour tout complément d'in-
1 formations concernant les paramétres se référant a une option de sé-
curité, veuillez consulter la documentation de I'option de sécurité en
question.

7.3.1 Onglet Généralités (8.2)

Options de

o Parameétre Description
matériel

Interface client Il faut sélectionner ici quelle interface doit étre
utilisée :

ProfiSafe

SIB

SIB, SIB extended

SIB avec sortie de mode

SIB, avec sortie de mode, SIB extended

Cette option n'est disponible qu'a partir de la
version de logiciel System Software 8.2.4.

Les interfaces suivantes sont disponibles avec la
variante de contréleur "KR C4 compact" :

= ProfiSafe
= X1
Connexion du contac- | m désactivé : le contacteur de périphérie n'est
teur de périphérie pas utilisé (par défaut).
(US2) = avec APl externe : le contacteur de périphé-
rie est connecté par un API externe via l'en-
trée US2.

m avec KRC : le contacteur de périphérie est
connecté en fonction de I'autorisation de dé-
placement. S'il y a autorisation de déplace-
ment, le contacteur est activé.

Remarques :

m  Ce paramétre doit étre avec KRC pour le
contréleur de robot avec contacteur de péri-
phérie et I'option "UL".

m  Ce paramétre n'a pas d'effet pour les contrd-
leurs de robot n'ayant pas de contacteur de

périphérie.
Acquittement de la Si le signal "Protection opérateur” a été perdu en
protection opérateur mode automatique et qu'il est a nouveau activé,

il faut I'acquitter avant de continuer I'exploitation.

m avec la touche d'acquittement : I'acquitte-
ment est effectué p. ex. avec une touche
d'acquittement (montée a I'extérieur de la cel-
lule). L'acquittement est communiqué a la
commande de sécurité. La commande de sé-
curité autorise a nouveau le mode automa-
tique uniquement aprés l'acquittement.

= module externe : I'acquittement est effectué
avec I'API de l'installation.
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Protocole de Un compte-rendu de chaque modification de la configuration locale de sécuri-

modification té et de chaque sauvegarde est automatiquement effectué. Le protocole est
affiché ici.

Parameétres Les paramétres machine de la commande de sécurité sont affichés ici.

machine

e | /I n'est pas nécessaire d'actionner le bouton Importer les données
l machine. Il n'y a actuellement aucun cas d'application dans lequel
cette fonction est nécessitée.

Paramétres de L'ID de sécurité Profinet est affichée ici. Celle-ci est nécessaire lorsque la
communication commande de robot est utilisée en tant que PROFINET. L'ID peut étre modi-
fiée lorsque ProfiSafe est sélectionnée en tant qu'interface client.

7.3.2 Onglet Généralités (8.3)

Options de
matériel
Paramétres Description
Interface client Il faut sélectionner ici quelle interface doit étre utilisée :

Automatique
SIB avec sortie de mode

Connexion du contac- désactivé : le contacteur de périphérie n'est pas utilisé. (Par défaut).
teur de périphérie avec API externe : le contacteur de périphérie est connecté par un
(US2) API externe via I'entrée US2.

m avec KRC : le contacteur de périphérie est connecté en fonction de
l'autorisation de déplacement. S'il y a autorisation de déplacement,
le contacteur est activé.

Remarques :

m Ce parametre doit étre avec KRC pour le contrdleur de robot avec
contacteur de périphérie et I'option "UL".

m Ce parameétre n'a pas d'effet pour les contréleurs de robot n'ayant
pas de contacteur de périphérie.

La variable systéeme $US2_VOLTAGE_ON indique I'état de la tension

de la périphérie US2 :

m  TRUE : la tension est activée.

m FALSE : la tension est coupée.

Acquittement de la Si le signal "Protection opérateur” a été perdu en mode automatique et
protection opérateur qu'il est a nouveau activé, il faut I'acquitter avant de continuer I'exploita-
tion.

= avec la touche d'acquittement : I'acquittement est effectué p. ex.
avec une touche d'acquittement (montée a I'extérieur de la cellule).
L'acquittement est communiqué a la commande de sécurité. La com-
mande de sécurité autorise a nouveau le mode automatique unique-
ment aprés l'acquittement.

= module externe : I'acquittement est effectué avec I'API de l'installa-

tion.
Protocole de Un compte-rendu de chaque modification de la configuration locale de sécuri-
modification té et de chaque sauvegarde est automatiquement effectué. Le protocole est
affiché ici.
Parameétres Les paramétres machine de la commande de sécurité sont affichés ici.

machine
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@ | /I n'est pas nécessaire d'actionner le bouton Importer les données
1 machine. |l n'y a actuellement aucun cas d'application dans lequel
cette fonction est nécessitée.

Parameétres de L'ID de sécurité Profinet est affichée ici. Celle-ci est nécessaire lorsque la
communication commande de robot est utilisée en tant que PROFINET. L'ID peut étre modi-
fiee lorsque PROFINET Devicestack est activé.

7.3.3 Onglet Surveillance des axes (8.3)

Parameétres Les paramétres suivants peuvent étre réglés par axe. En régle générale, il
pouvant étre n'est cependant pas nécessaire de modifier les réglages par défaut.
édités

Parameétre Description

Temps de freinage Durée de la rampe de freinage surveillée spéci-

fiqgue aux axes pour l'arrét de sécurité 1 et I'arrét
de sécurité 2.

Par défaut : 1 500 ms

(>>> 7.3.3.1 "Paramétre Temps de freinage"
Page 68)

Vitesse maximum T1 | Vitesse maximum en T1

= Axes rotatifs : 1.00 ... 100.00 °/s
Par défaut : 30 °/s

m  Axes linéaires : 1.00 ... 1 500.00 mm/s
Par défaut : 250 mm/s

Ce paramétre permet p. ex. de calibrer une
pince électrique en mode T1 avec une vitesse
supérieure a 250 mm/s.

Remarque : les vitesses cartésiennes a la bride
et au CDO sont surveillées indépendamment de
ce parametre et ne peuvent pas dépasser

250 mm/s.
Tolérance de posi- Tolérance pour la surveillance a l'arrét en cas
tion d'arrét fiable de fonctionnement. L'axe peut

encore se déplacer dans cette tolérance lors
d'un arrét fiable de fonctionnement actif.
= Axes rotatifs : 0.001 ...1°
Par défaut : 0.01 °
m  Axes linéaires : 0.003 ... 3 mm
Par défaut : 0.1 mm

7.3.3.1 Parametre Temps de freinage

Description Si un arrét de sécurité 1 ou 2 a lieu, la commande de sécurité surveille le frei-
nage. Elle vérifie entre autres que la vitesse spécifique aux axes reste bien in-
férieure a la rampe de freinage. Si la vitesse est trop élevée, c'est-a-dire s'il y
a violation de la rampe de freinage, la commande de sécurité déclenche un
arrét de sécurité 0.

La rampe de freinage peut étre modifiée avec le paramétre Temps de frei-
nage.
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@ | Le parametre Temps de freinage modifie la rampe de freinage. Il ne
1 change pas le temps réel nécessité par la cinématique pour le frei-
nage.

Le paramétre Temps de freinage n'a pas d'effet en mode T1 car il se référe
a la surveillance spécifique aux axes. Cependant, en mode T1, une sur-
veillance (non configurable) de la vitesse cartésienne a la bride est valable.
Celle-ci est plus sévere, c'est pourquoi la surveillance spécifique aux axes ne
joue pas.

Ne modifier le réglage par défaut du temps que si
IA AVERTISSEMENﬂ cela est nécessaire. Ceci peut étre p. ex. le cas

avec des machines trés lourdes et/ou de trés lourdes charges car celles-ci
ne pourraient pas s'arréter pendant le laps de temps par défaut.

Le responsable de maintenance de sécurité doit vérifier si la valeur Temps
de freinage doit étre modifiée dans le cas d'application concret et dans
quelle mesure. Elle doit également contréler si la modification exige des me-
sures supplémentaires de sécurité. Par exemple, si un verrouillage de porte
doit étre installé.

e | Temps de freinage peut étre inscrit par axe. Cependant, au moment
1 du freinage, la valeur la plus élevée parmi les valeurs inscrites est
toujours utilisée pour tous les axes.

Recommandation : entrer une valeur identique pour tous les axes afin d'ob-
tenir une meilleure visibilité.

Valeur Si la valeur de Temps de freinage est augmentée, cela a les consé-
augmentée quences suivantes :

La rampe de freinage devient plus longue et plus plane, ce qui signifie que la
surveillance est moins stricte. Le freinage qui provoquait la violation de la
rampe de freinage sera moins probable qu'auparavant.

A
106%

10,6%"

Fig. 7-1: Exemple : la valeur est augmentée

1 Tracé de vitesse lors du freinage (exemple)
2 Rampe de freinage (valeur initiale de Temps de freinage)
3 Rampe de freinage (valeur supérieure de Temps de freinage)
vop Vitesse de la cinématique au moment ou le freinage a lieu
tp Moment de départ de la rampe de freinage
teng Fin de la rampe de freinage

tends Fin de la rampe de freinage en cas de valeur élevée pour Temps
de freinage
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La vitesse de départ de la rampe de freinage spécifique aux axes est toujours
d'environ 106 % de la vitesse nominale de I'axe. La rampe s'abaisse jusqu'a
10,6 %. La vitesse reste alors de 300 ms et tombe ainsi a 0 %.

Valeur réduite Si la valeur de Temps de freinage est réduite, cela a les conséquences
suivantes :

La rampe de freinage devient plus courte et plus raide, ce qui signifie que la
surveillance est plus stricte. Le freinage qui provoquait la violation de la rampe
de freinage sera plus probable qu'auparavant.

7.4 Importer la configuration de sécurité (import SCG)

IA AVERTISSEMEN'” Aprés l'import d'une configuration de sécurité ou

de parties de celle-ci, il faudra impérativement
contréler la configuration de sécurité ! Si cela n'est pas effectué, cela peut
provoquer une exploitation du robot avec d'éventuelles données erronées
aprés la transmission du projet sur le contréleur de robot réel. Un danger de
mort, un risque de blessures graves ou de dommages matériels importants
pourraient sinon s'ensuivre.

Pour éviter cela, la configuration de sécurité actuelle sur le contréleur de ro-
bot peut étre comparée avec la configuration de sécurité dans le fichier SCG.
(>>> 7.8 "Comparer la configuration de sécurité" Page 73)

Condition m La commande de robot est activée.
préalable
Procédure 1. Sélectionner la séquence de menus Fichier > Import / Export. Une fe-

nétre s'ouvre.

2. Sélectionner Importer la configuration locale de sécurité et cliquer sur
Suite.

3. Naviguer vers le répertoire dans lequel le fichier SCG se trouve et marquer
celui-ci. Cliquer sur Ouvrir.

4. Cliquer sur Terminer.

5. Un message est affiché, indiquant que la configuration a bien été impor-
tée. Fermer la fenétre.

7.5 Exporter la configuration de sécurité (export SCG)

Condition m La commande de robot est activée.
préalable
Procédure 1. Sélectionner la séquence de menus Fichier > Import / Export. Une fe-

nétre s'ouvre.

2. Sélectionner Exporter la configuration locale de sécurité et cliquer sur
Suite.

3. Cliquer sur Recherche... et indiquer un répertoire.

4. Indiquer un nom de fichier, choisir le type de fichier SCG et cliquer sur
Sauvegarder.

5. Cliquer sur Terminer.

6. Un message indique que la configuration a bien été exportée. Fermer la
fenétre.
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7.6 Importer la configuration de sécurité (import XML)

IA AVERTISSEMENT| Aprés l'import d'une configuration de sécurité ou

de parties de celle-ci, il faudra impérativement
contréler la configuration de sécurité | Si cela n'est pas effectué, cela peut
provoquer une exploitation du robot avec d'éventuelles données erronées
apreés la transmission du projet sur la commande de robot réelle. Un danger
de mort, un risque de blessures graves ou de dommages matériels impor-
tants pourraient sinon s'ensuivre.

Description Certaines parties de la configuration locale de sécurité peuvent étre importées
en tant que fichier XML. Ces parties comprennent :

Configuration de la cellule

Espaces surveillés (espaces cartésiens et/ou enveloppes d'axes)

Propriétés des outils

Parametres globaux

Pour créer un fichier XML pour I'import, I'utilisateur a les possibilités sui-
vantes :

m  Exporter la configuration de sécurité actuelle du controleur de robot dans
un fichier XML et I'éditer. Ceci permet de garantir que le format du fichier
XML soit correct lors d'un import ultérieur (>>> 7.7 "Exporter la configura-
tion de sécurité (export XML)" Page 73).

m  Créer le fichier XML en se basant sur le schéma XML C:\Pro-
grammes (x86)\KUKA\WorkVisual [n° de version]\Schemes\SafetyConfi-
glmport.xsd par exemple avec un script & programmer par |'utilisateur.

Les points suivants doivent étre pris en compte lors de I'édition du fichier
XML :

m  Le schéma XML détermine la structure du fichier XML pour I'import. Avec
certains parameétres, le schéma XML autorise des valeurs supérieures a
celles de la version installée de I'option de sécurité.

m Les paramétres et les valeurs non autorisés par I'option de sécurité nom-
mée ne sont pas importés. Ceci est signalé par WorkVisual a 'aide d'un
message lors de l'import.

e | Dans le logiciel System Software, on dispose également de la possi-
1 bilité d'importer des configurations de sécurité. Des informations a ce
sujet sont fournies dans les documentations des options de sécurité
(p. ex. SafeOperation).

Condition m  Le controleur de robot est activé.
préalable m L'option de sécurité SafeOperation ou SafeRangeMonitoring est utilisée.
Procédure 1. Sauvegarder le projet (ne pas le fermer).

2. Sélectionner la séquence de menus Fichier > Import / Export. Une fe-
nétre s'ouvre.

3. Marquer I'entrée Importer la configuration locale de sécurité et cliquer
sur Suite >.

4. Cliquer sur Recherche.... Naviguer vers le répertoire dans lequel se
trouve le fichier XML et le marquer. Cliquer sur Ouvrir.

5. Cliquer sur Suite >. La fenétre Configuration locale de sécurité s'ouvre
a l'arriére-plan si elle n'est pas déja ouverte.

6. Sides défauts sont présents, des messages de défauts sont affichés dans
la fenétre d'import. L'import ne peut pas étre effectué tant que ces défauts
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ne sont pas corrigés. Eliminer les défauts dans le fichier XML, répéter
I'import XML et sauvegarder la configuration de sécurité.

7. S'iln'y a pas de défauts, les différences entre les valeurs existantes et les
valeurs a importer sont affichées dans la fenétre d'import. (>>> Fig. 7-2).

8. Controler toutes les valeurs.

Si toutes les fonctions de sécurité nécessaires ne sont pas configurées
correctement ou que le fichier XML incorrect a été sélectionné, inter-
rompre l'import XML.

Eliminer le défaut dans le fichier XML et répéter I'import XML.
OU : sélectionner le fichier XML correct et répéter I'import XML.
9. Cliquer sur Import. Les données sont a présent importées.

10. Lorsque l'import est achevé, cela sera indiqué par le message suivant :
L'import de la configuration locale de sécurité a réussi.

Fermer la fenétre.

11. Contréler la configuration de sécurité. Les valeurs modifiées sont affi-
chées dans la fenétre Configuration locale de sécurité en caractéres
bleus.

12. Sauvegarder le projet pour adopter les données importées.

@ | Les données importées ne sont adoptées que lorsque le projet est
1 sauvegardé.

Cela signifie que les données importées peuvent étre rejetées en fer-
mant le projet sans le sauvegarder.

Vue comparative

@ Parameter compareview_ :'- — &J
de paramétres —
View differences.
Parameter name Result Current value Imported value
= Configuration de la cellule
Z min -20000 -30000 -20000
Z max 20000 30000 20000
+ Point d'angle 1
# Point d'angle 2
+ Point d'angle 3
# Point d'angle 4
= Pointd'angle 5
X 90000 0 90000
Y 0 ] 0
enabled enabled disabled enabled
+ Point d'angle 6
% Point d'angle 7
+ Print A'annla R -
m L3
St ‘ Expand changed Expand all | | Coliapse all |
Cancel |
Fig. 7-2: Exemple : affichage des différences
Couleur Signification
Bleu Dans cet élément (ou des sous-éléments en provenance de
celui-ci), la valeur existante différe de la valeur a importer.
Noir Dans cet élément (et tous ses sous-éléments), la valeur exis-
tante et la valeur a importer sont identiques.

La colonne Valeur d'import est affichée lorsque la case a cocher Afficher la
colonne d'import est activée. Toutes les valeurs se trouvant dans le fichier
XML sont affichées dans cette colonne.
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7.7 Exporter la configuration de sécurité (export XML)

Description

Condition
préalable

Procédure

Certaines parties de la configuration locale de sécurité peuvent étre exportées
en tant que fichier XML. Ces parties comprennent :

Configuration de la cellule

Espaces surveillés (espaces cartésiens et/ou enveloppes d'axes)
Propriétés des outils

Parameétres globaux

Le fichier XML contient toujours tous les paramétres compris dans les parties
exportées de la configuration de sécurité.

L'export est toujours possible, qu'une option de sécurité soit installée ou non.
Cependant, I'export n'est judicieux qu'avec une option de sécurité.

La configuration de sécurité actuelle du controleur de robot est exportée. Si la
configuration de sécurité comprend des modifications non sauvegardées,
celles-ci sont également exportées.

Si des valeurs incorrectes sont inscrites dans la configuration de sécurité,
I'export est interrompu avec un message de défaut (erreur de plausibilité).

e | Dans le logiciel System Software, on dispose €galement de la possi-
1 bilité d'exporter des configurations de sécurité. Des informations a ce
sujet sont fournies dans les documentations des options de sécurité

(p. ex. SafeOperation).

m La commande de robot est activée.

1. Sélectionner la séquence de menus Fichier > Import / Export. Une fe-
nétre s'ouvre.

2. Sélectionner Exporter la configuration locale de sécurité et cliquer sur
Suite.

3. Cliquer sur Recherche... et indiquer un répertoire.

4. Indiquer un nom de fichier, choisir le type de fichier XML et cliquer sur
Sauvegarder.

5. Cliquer sur Terminer.

6. Un message indique que la configuration a bien été exportée. Fermer la
fenétre.

7.8 Comparer la configuration de sécurité

Description

Procédure

Pour éviter une configuration de sécurité indésirée lors de I'import, la configu-
ration de sécurité actuelle sur le contrdleur de robot peut étre comparée avec
la configuration de sécurité dans le fichier SCG.

1. Charger le projet actif du contréleur de robot dans WorkVisual.
(>>> 13.7 "Charger un projet de la commande de robot" Page 151)
2. Importer la configuration de sécurité (fichier SCG).
(>>> 7.4 "Importer la configuration de sécurité (import SCG)" Page 70)
3. Exporter des parties de la configuration de sécurité (fichier XML) depuis le
projet.
(>>> 7.7 "Exporter la configuration de sécurité (export XML)" Page 73)
4. Fermer le projet (ne pas le transférer sur le contréleur de robot).
5. Charger a nouveau le projet actif du contréleur de robot.
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6. Importer des parties de la configuration de sécurité de I'étape 3 dans le
projet.
(>>> 7.6 "Importer la configuration de sécurité (import XML)" Page 71)

7. Comparer les parties de la configuration de sécurité les unes avec les
autres.

8. Lorsque les parties de la configuration de sécurité sont telles que cela est
souhaité : importer la configuration de sécurité (fichier SCG) et la transfé-
rer sur le contréleur de robot.

7.9 Réinitialisation de la configuration de sécurité

Description Ce procédé permet de remettre a zéro la configuration de sécurité. Ceci peut
par exemple s'avérer nécessaire lorsqu'il faut passer a une version du logiciel
System Software dont la configuration de sécurité n'est pas compatible avec
la configuration actuelle. Pour ce faire, la configuration de sécurité doit étre
créée a nouveau, tous les autres réglages du projet sont conservés.

Lors de la remise a zéro, tous les réglages de la configuration de sécurité sont
ramenés aux réglages par défaut et le projet est sauvegardé automatique-
ment. Cette opération ne peut pas étre annulée.

Condition m Le contréleur de robot n'est pas activé.
préalable
Procédure 1. Dans la fenétre Structure du projet et I'onglet Appareils, cliquer a droite

sur le n,eud Commande de sécurité.
2. Dans le menu contextuel, selectionner Remettre a zéro.

3. Confirmer la question de sécurité par Oui. La configuration de sécurité est
remise a zéro.
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8 Configuration des bus de champ

8.1 Apercu des bus de champ

Les bus de champ suivants peuvent étre configurés avec WorkVisual :

Bus de champ | Description

PROFINET Bus de champ basé sur Ethernet. L'échange de don-
nées se fait dans un rapport client/serveur. PROFINET
est installé sur le contréleur de robot.

PROFIBUS Bus de champ universel permettant la communication
d'appareils de différents fabricants entre eux sans
adaptations spéciales des interfaces. L'échange de
données se fait dans un rapport Maitre / Esclave.

DeviceNet Bus de champ basé sur CAN utilisé avant tout pour la
technique d'automatisation. L'échange de données se
fait dans un rapport Maitre / Esclave.

EtherNet/IP Bus de champ basé sur Ethernet. L'échange de don-
nées se fait dans un rapport client/serveur. EtherNet/IP
est installé sur le contrdleur de robot.

EtherCAT Bus de champ basé sur Ethernet approprié pour les
exigences de temps réel.

Esclave VARAN | Bus de champ pouvant étre utilisé pour établir une
communication entre un controleur VARAN et un
controleur KR C4.

@ | Pour la configuration d'un bus de champ, la documentation concer-
1 nant ce bus de champ est nécessaire.

8.2 Installation de bus de champ

8.21 Installation de bus de champ, apergu

Etape Description

1 Installer les fichiers de description d'appareils sur le PC.
(>>> 6.8 "Importer des fichiers de description d'appareils”
Page 31)

2 Insérer le catalogue DTM dans la fenétre Catalogues.

(>>> 6.9.2 "Insérer un catalogue dans un projet" Page 33)

3 Insérer le Maitre bus de champ dans le projet.
(>>> 8.2.2 "Insérer un Maitre bus de champ dans un projet"
Page 76)

4 Configurer le Maitre bus de champ.

(>>> 8.2.3 "Configurer un Maitre bus de champ" Page 76)
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Etape Description

5 Insérer les appareils dans le bus, c'est-a-dire les subordonner
au Maitre bus de champ.

(>>> 8.2.4 "Insérer des appareils manuellement dans un bus"
Page 77)

Ou bien :

(>>> 8.2.6 "Insérer des appareils automatiquement dans un
bus (scan de bus)" Page 77)

6 Configurer les appareils.

(>>> 8.2.5 "Configurer les appareils" Page 77)

7 Editer les signaux de bus de champ.
(>>> 8.3 "Editer des signaux d'appareils de bus de champ"
Page 78)

8 Le bus peut a présent étre cablé.

(>>> 8.4 "Cablage de bus" Page 83)

8.2.2 Insérer un Maitre bus de champ dans un projet
Condition m Lesfichiers de description d'appareils sont insérés dans le catalogue DTM
préalable (scan de catalogues).
m La commande de robot est ajoutée et activée.
Procédure 1. Dans la fenétre Structure du projet et I'onglet Appareils, ouvrir I'arbores-

cence de fagon a ce que le nceud Structure de bus soit visible.

2. Dans la fenétre Catalogue DTM, saisir le Maitre bus de champ souhaité

et le tirer sur le nceud Structure de bus avec la fonction glisser et dépla-
cer.

8.2.3 Configurer un Maitre bus de champ

Condition
préalable

Procédure

m Le Maitre bus de champ est inséré dans le projet.
m La commande de robot est activée.

1. Dans la fenétre Structure du projet et I'onglet Appareils, cliquer a droite

sur le Maitre bus de champ.

2. Dans le menu contextuel, sélectionner Réglages.... Une fenétre avec les

données d'appareils s'ouvre.

3. Procéder au réglage des données selon les besoins et sauvegarder avec

OK.

La commande de robot utilise par défaut les zones
AVIS d'adresses suivantes a des fins internes. Les
adresses IP de ces zones ne doivent donc pas étre attribuées par I'utilisa-
teur.
= 192.168.0.0 ... 192.168.0.255
= 172.16.0.0 ... 172.16.255.255
m 172.17.0.0 ... 172.17.255.255

@ | Des informations concernant les réglages de certains systemes de
l bus sont fournies dans les documentations de ces systémes de bus.
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8.24 Insérer des appareils manuellement dans un bus
Le projet inséré doit concorder avec l'appareil réel
AVIS utilisé. Si ce n'est pas le cas, des dommages ma-
tériels importants peuvent étre provoqués.
Condition m Les appareils sont insérés dans le catalogue DTM.
préalable ®m Le Maitre bus de champ est inséré dans la structure de bus.

m La commande de robot est activée.

Procédure 1. Dans la fenétre Structure du projet et I'onglet Appareils, ouvrir I'arbores-
cence de fagon a ce que le Maitre bus de champ soit visible.

2. Dans la fenétre Catalogue DTM, saisir I'appareil souhaité et le tirer sur le
Maitre bus de champ avec la fonction glisser et déplacer.

3. Sinécessaire, répéter l'opération 2 pour d'autres appareils.

8.2.5 Configurer les appareils

Condition m L'appareil est ajouté au bus.

préalable m La commande de robot est activée.

Procédure 1. Dans la fenétre Structure du projet et I'onglet Appareils, cliquer a droite
sur l'appareil.

2. Dans le menu contextuel, sélectionner Réglages.... Une fenétre avec les
données d'appareils s'ouvre.

3. Procéder au réglage des données selon les besoins et sauvegarder avec
OK.

La commande de robot utilise par défaut les zones
AVIS d'adresses suivantes a des fins internes. Les
adresses |IP de ces zones ne doivent donc pas étre attribuées par I'utilisa-
teur.
= 192.168.0.0 ... 192.168.0.255
m 172.16.0.0 ... 172.16.255.255
m 172.17.0.0 ... 172.17.255.255

@ | Des informations concernant les réglages de certains systemes de
l bus sont fournies dans les documentations de ces systémes de bus.

8.2.6 Insérer des appareils automatiquement dans un bus (scan de bus)

Description Le scan de bus est disponible pour Interbus et EtherCAT.

Les participants de bus peuvent étre insérés automatiquement. Pour ce faire,
l'utilisateur doit lancer une recherche dans WorkVisual. Cette recherche doit
définir quels appareils sont reliés au bus réel. Les appareils correspondants
sont alors insérés automatiquement dans la structure de bus de WorkVisual.

Contrairement a l'insertion manuelle, cette procédure est plus rapide et moins
sujette aux défauts.

Condition
préalable

Les appareils sont insérés dans le catalogue DTM.
Le Maitre bus de champ est inséré dans la structure de bus.
La commande de robot est activée.

|
|
|
m  Connexion réseau avec la commande de robot réelle
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m Les appareils de la commande de robot réelle sont connectés.

@ | D'autres conditions, indépendantes du systéme de bus utilisé, sont a
1 respecter. Des informations a ce sujet sont fournies dans les docu-
mentations des systémes de bus.

Procédure 1. Dans la fenétre Structure du projet et I'onglet Appareils, ouvrir I'arbores-
cence de la commande de robot.
2. Cliquer a droite sur le Maitre bus de champ. Sélectionner I'option Scan to-
pologie..., puis un canal. La fenétre Assistant du scan de topologie
s'ouvre.

3. Cliquer sur Suite afin de lancer la recherche. Une fois la recherche termi-
née, WorkVisual affiche tous les appareils trouvés, a gauche dans la fe-
nétre. Chaque appareil est représenté par un nombre (= code de produit).

4. Marquer un appareil. A droite dans la fenétre, WorkVisual affiche une liste
des fichiers de description d'appareils ayant le méme code de produit.

5. Silaliste contient plusieurs fichiers de description d'appareils, faire défiler
la liste et vérifier si le fichier de I'appareil utilisé est marqué. Si un autre
fichier est marqué, sélectionner I'option Sélection manuelle et marquer le
fichier correct.

6. Reépéter les opérations 4 a 5 pour tous les appareils affichés.
7. Cliquer sur Suite afin de confirmer I'affectation.
8. Cliquer sur Terminer afin d'affecter les appareils au Maitre bus de champ.

8.3 Editer des signaux d'appareils de bus de champ

Description Les signaux de bus de champ peuvent étre édités dans WorkVisual. Il est par
exemple possible de modifier la largeur du signal ou I'ordre des octets.

Condition m Les appareils de bus de champ sont configurés.

préalable

Procédure 1. Dans la fenétre Cablage ES, dans I'onglet Bus de champ, marquer I'ap-
pareil.

2. Dans la fenétre Cablage ES, en bas a droite, cliquer sur le bouton Editer
les signaux sur le fournisseur. La fenétre Editeur de signaux s'ouvre.
Toutes les entrées et sorties de 'appareil sont affichées.

(>>> 8.3.1 "Editeur de signaux" Page 78)
3. Editer les signaux selon les besoins.

4. Cliquer sur OK pour adopter I'édition et fermer la fenétre Editeur de si-
gnaux.

8.3.1 Editeur de signaux

L'éditeur de signaux afficher les entrées de I'appareil marqué a gauche et ses
sorties a droite.
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@ Editeur de signaux - %
O, . lnput Qutp
S B - 50 05.01:0001 Output
Pau _ 51 (05:01:0002 Dutput
(5) 52 05:01:0003 Output
53 0F: 010004 Dutput
= 7.0 06:01:0001 Output
71 0€:07:0002 Output
oo o 0201:0001 Input_2 7.2 0E: 071:0003 Output
e 73 06:07:0004 Output
]
®
O,
37 0201:0001 Input

e =B 0201:0002 Input_2

¥ 5.7 (02:01:0002 Input
@ ] 7.0 03:01:0001 Input
71 03.01:0002 Input
77 113 11NN e N
( 0K | | Abandon
Fig. 8-1: Editeur de signaux
Pos. | Description
1 La colonne de gauche affiche la configuration initiale des entrées
ou sorties. Chaque case représente 1 bit.
2 La colonne de droite peut étre éditée et affiche toujours la configu-
ration actuelle des entrées ou sorties. Chaque case représente 1
bit.
3 Nom de signal

(>>> 8.3.5 "Modifier le nom de signal" Page 82)

4 Repére de départ pour la permutation
(>>> 8.3.3 "Permuter des signaux (renverser I'ordre des octets)"
Page 80)

5 Adresse a laquelle ce signal commence

6 Largeur de signal

(>>> 8.3.2 "Modifier la largeur de bit de signaux" Page 80)
7 Adresse a laquelle appartient ce bit et numéro du bit

8 La barre indique que l'ordre des octets a été inverseé.

9 Limite entre les segments de mémoire

10 Type de données du signal

(>>> 8.3.4 "Modifier le type de données" Page 82)
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8.3.2 Modifier la largeur de bit de signaux

Description

Condition
préalable

Procédure

Ce procédé permet de modifier la largeur de bit de signaux. Ce faisant, des
signaux peuvent étre divisés ou regroupés. |l est également possible de divi-
ser plusieurs fois des signaux.

Les limites des signaux ne peuvent étre décalées que jusqu'au limites des
segments de mémoire. Les limites de signaux ne peuvent pas étre décalées
au dela de zones permutées.

Les bits venant d'étre édités sont affichés en rouge.

m L'éditeur de signaux est ouvert.
m Les signaux a éditer ne sont pas cablés.

Décaler une limite de signal :

1. Dans la colonne de droite, placer le pointeur de la souris sur la ligne de
limite entre 2 signaux. Le pointeur de la souris se transforme en double-
fléche verticale.

2. Cliquer, maintenir la touche de souris enfoncée et déplacer le pointeur de
souris vers le haut ou vers le bas. La ligne de limite se déplace.

3. Tirer la ligne de limite jusqu'a I'endroit souhaité et lacher le bouton.
Ce procédé permet de réduire la taille d'un signal jusqu'a un bit.
Diviser un signal :

1. Dans la colonne de droite, placer le pointeur de la souris sur un bit.
2. Cliquer, maintenir la touche de souris enfoncée et déplacer le pointeur de
souris vers le haut ou vers le bas. Une ligne apparait sur le bit de sortie.

3. Tirer le pointeur de souris jusqu'a un autre bit et lacher le bouton. Une
ligne apparait également sur ce bit. Les deux lignes sont les limites du
nouveau signal.

Regrouper des signaux :
1. Dansla colonne de droite, placer le pointeur de la souris sur le premier (ou
le dernier) bit d'un signal.

2. Cliquer, maintenir la touche de souris enfoncée et déplacer le pointeur de
souris vers le bas (ou vers le haut).

3. Tirer le pointeur de souris par dessus une limite de signal jusqu'a une
autre limite de signal et lacher le bouton. La limite de signal du milieu dis-
parait. Les signaux ont été regroupés.

8.3.3 Permuter des signaux (renverser I'ordre des octets)

Description

L'ordre des octets de signaux peut étre renversé ("permuté”). 2, 4 ou 8 octets
peuvent étre permutés en une seule fois. Des parties de signaux peuvent pas
étre renversées. Il n'est en outre pas possible de permuter au dela des limites
des segments de mémoire.

Les bits a l'intérieur d'un octet restent toujours inchangés.

@ | La commande de robot (V)KR C4 utilise le format de données Intel.
1 Les signaux de bus de champ ayant le format Motorola doivent étre
convertis en format Intel. Ceci est fait en permutant.
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@ | Les fiches techniques des fabricants n'indiquent pas toujours si un si-
1 gnal doit étre permuté. En régle générale, les signaux des appareils
Siemens doivent étre permutés. Le procédé suivant peut permettre
de savoir si une entrée doit étre permutée :

1. Modifier lentement et réguliérement la tension a l'entrée.

2. Observer les valeurs de ce signal sur l'interface KUKA.smartHMI, dans
la fenétre E/S analogiques.

Siles valeurs changent brusquement, de fagon irréguliére et éventuellement
dans des directions différentes, cela indique qu'une permutation est néces-
saire.

La permutation d'une zone en tant qu'ensemble ou divisée en parties pro-
voque divers résultats :

@O 1| 2| 3| 4
@ 2|1 4] 3

Fig. 8-2: Exemple 1 : renverser l'ordre des octets

Pos. | Description
1 Ordre initial

2 Résultat lorsque les octects sont permutés en deux fois (c'est-a-
dire que les deux premiers octets sont permutés et les deux deu-
xiemes octets sont permutés séparément).

@O 1| 2| 3| 4
@ | 4| 3| 2|1

Fig. 8-3: Exemple 2 : renverser I'ordre des octets

Pos. | Description
1 Ordre initial

2 Résultat lorsque les octects sont permutés en une seule fois
Condition m L'éditeur de signaux est ouvert.
préalable
Procédure 1. Placerle pointeur de la souris sur un repére de départ pour la permutation.

Le pointeur de la souris se transforme en double-fleche verticale.

2. Cliquer et maintenir la touche de la souris enfoncée. Déplacer le pointeur
de la souris vers le bas jusqu'a la limite du signal.

3. Une barre apparait.

Ou bien : Lacher la touche de souris. L'ordre des octets de signaux est
a présent renversé.

Ou bien : si on souhaite permuter une zone plus grande, continuer a
déplacer le pointeur de souris sans lacher la touche. Une barre plus

longue apparait. Lacher la touche de souris. L'ordre des octets de si-
gnaux est a présent renverseé.

Un repére de fin apparait pour la permutation.
Annuler la permutation :

1. Placer le pointeur de la souris sur un repére de fin pour la permutation. Le
pointeur de la souris se transforme en double-fleche verticale.
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2. Cliquer et maintenir la touche de la souris enfoncée. Déplacer le pointeur
de la souris vers le repére de départ.

3. La barre disparait. La permutation a été annulée.

8.3.4 Modifier le type de données

Description Le type de données est représenté par un symbole dans I'éditeur de signaux.

Symbole Description

i Type de données entier avec signe (selon la longueur,
SINT, INT, LINT ou DINT)

':H' Type de données entier sans signe (selon la longueur,
USINT, UINT, ULINT ou UDINT)

HO Type de données numérique (selon la longueur, BYTE,
WORD, DWORD ou LWORD)

(Le type exact de données d'un signal est affiché dans la fenétre Cablage ES.)

Le type de données doit étre modifié, par exemple lorsqu'un signal doit étre
utilisé en tant que sortie ou entrée analogique alors qu'il est désigné en tant
que type de données digital dans le fichier de description de I'appareil.

Condition m L'éditeur de signaux est ouvert.
préalable
Procédure 1. Cliquer sur le symbole de signe sur le c6té droit de la colonne d'entrées

ou de sorties. Le symbole change.
2. Continuer a cliquer jusqu'a ce que le symbole souhaité soit affiché.

8.3.5 Modifier le nom de signal

Condition m L'éditeur de signaux est ouvert.
préalable
Procédure 1. Cliquer sur le nom a droite de I'entrée ou de la sortie. Le nom peut a pré-

sent étre édité.
2. Entrer le nom souhaité et confirmer avec la touche d'entrée.

Le nom doit étre sans équivoque dans l'affichage actuel de I'éditeur de si-
gnaux.

Le nom modifié est affiché dans la fenétre Cablage ES.
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8.4 Cablage de bus

8.4.1 Fenétre Cablage ES

Apergu
pere %< Cablage ES > %
E/SKRLC APl |E/SKRC| SignauxKRC| 4P | Busde champ
= 3 E/S | = & PROFINET
Entrées analopques % et200s
Sorties analogiques %
Entrées numéniques 2
Sorlies numériques I
| |
(%] = ¥ FE@M‘-s &
Nam Twpe  Desciption E/S  E/S | Hom A
M__- 013 01:0001 Input 1 0
FIM[33] BOOL 03:07:0002 Irnput BEIEIL
FIM[34] BOOL 2 03:07:0003 Input BOOL 1.2 ™
Mam Type Drescription E/S || E/S  Mem Type Adresse
$IN[1) BOOL ¢ 02.01:0001 Output _
$IN[2) BOOL =] 02:01:0002 Dutput BOOL
HIM[3] BOOL <= 02:01:0003 Output  BOOL 5.2
FIM[4) EOOL <. 02:01:0004 Outpt ~ BOOL E3
FIM[G) BOOL < ( 02:07:0005 Output ~ BOOL B4
$IM[E] BOOL <am 02,01;0006 Ouwtpwt  BOOL ES
FIM[7] BOOL m = 020710007 Qutput  BOOL EE o
& 7R €] o @ |@ | ! bitis) sslectionnss dens 1 signal Giznamd) o /&

Fig. 8-4: Fenétre Cablage ES

Pos. | Description

1 Affichage des types d'entrées et de sorties et des appareils de bus
de champ. Les deux zones a cabler peuvent étre sélectionnées a
gauche et a droite, avec les onglets.

Les signaux des zones marquées sont affichés dans la partie infé-
rieure de l'affichage.

2 Affichage des signaux cablés.

3 Affichage de tous les signaux. Il est possible ici de cabler les en-
trées/sorties.
(>>> 8.4.3 "Céblage d'une entrée avec une sortie" Page 85)

4 Ici, les deux affichages de signaux peuvent étre ouverts ou fermés
séparément.

5 Affichage du nombre de bits contenus dans les signaux marqués.

Les signaux cablés sont identifiés par des symboles verts.

Les signaux cablés plusieurs fois sont identifiés par des double fleches :
=

(>>> 8.4.2 "Boutons dans la fenétre Cablage ES" Page 84)

Onglets :
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Nom Description

E/SKRC Les entrées / sorties analogiques et numériques de la
commande de robot sont affichées ici. Un onglet E/S
KR C se trouve a droite et a gauche. Ceci permet de
cabler les entrées et sorties de la commande de robot
les unes avec les autres.

API Ces onglets ne sont importants que si on utilise Multi-
prog.

Signaux KR C Les autres signaux de la commande de robot sont affi-
chés ici.

Bus de champ | Les entrées / sorties des appareils de bus de champ
sont affichées ici. Un onglet Bus de champ se trouve a
droite et a gauche. Seules les entrées de bus sont affi-
chées a gauche et seules les sorties de bus sont affi-
chées a droite.

A partir de la version 8.3 de logiciel System Software, il
est possible, a I'aide de ces onglets, de cabler les
entrées et sorties de 2 bus de champs les unes avec
les autres.

8.4.2 Boutons dans la fenétre Cablage ES

Filtrer/ Quelques uns de ces boutons sont présents plusieurs fois. lls se réferent alors
Rechercher toujours au cété respectif de la fenétre Cablage ES sur laquelle ils se trouvent.

Pour certains boutons, l'infobulle change, en fonction de ce que les signaux
auxquels elle se référe sont actuellement affichés ou supprimés.

Bouton Nom / description

= Filtre entrées/Afficher toutes les entrées : supprime ou
affiche les entrées.

Filtre sorties/Afficher toutes les sorties : supprime ou
affiche les sorties.

7 Filtre dialogue : la fenétre Filtre signaux s'ouvre. Entrer les
critéres de filtre (texte, type de données et/ou zone de signal)
et cliquer sur le bouton Filtre. Les signaux répondant a ces
critéres sont affichés.

Si un filtre est activé, le bouton en bas a droite est coché en
vert. Afin de supprimer un filtre activé, cliquer sur le bouton,
puis cliquer, dans la fenétre Signaux, sur le bouton Réinitia-
liser puis sur Filtre.

() Boutons au dessus de I'affichage des signaux reliés :

Recherche signal lié : disponible seulement si un signal
cablé est marqué.

(>>> 8.4.7 "Rechercher des signaux attribués " Page 88)
Boutons sous l'affichage de tous les signaux :

Rechercher extrait de texte : affiche un champ de
recherche. On peut rechercher ici des noms de signaux (ou
parties de noms) dans les affichages de signaux, vers le haut
ou vers le bas, au choix.

Lorsqu'un champ de recherche est affiché, le bouton en bas a
droite est coché. Pour supprimer a nouveau le champ de
recherche, cliquer sur le bouton.

84 /191 Edition: 01.06.2015 Version: KST WorkVisual 4.0 V3



8 Configuration des bus de champ KUKA

Bouton Nom / description

® Filtre signaux liés/Afficher tous les signaux liés

Supprime ou affiche les signaux reliés.
® Filtre signaux non liés/Afficher tous les signaux non liés

Supprime ou affiche les signaux non reliés.

Cabler Bouton | Nom / description

K Séparation : sépare des signaux cablés marqués. Plusieurs
liaisons peuvent étre marquées et étre ainsi séparées en une
seule fois.

& Connecter : cable les signaux marqués dans l'affichage les
uns avec les autres. Plusieurs signaux peuvent étre marqués
des deux cbtés et étre ainsi cablés en une seule fois (ceci
n'est possible que si le méme nombre de signaux est marqué
de chaque cbté).

Editer Bouton | Nom/ description

Crée des signaux sur le fournisseur
N'a d'importance que si Multiprog est utilisé.
Editer les signaux sur le fournisseur

Pour les signaux de bus de champ : ouvre un éditeur dans
lequel I'ordre de bits des signaux peut étre éditée.

(>>> 8.3 "Editer des signaux d'appareils de bus de champ"
Page 78)

Pour les entrées/sorties analogiques de la KRC et pour les
signaux Multiprog, on dispose ici également de possibilités
d'édition.

(>>> 8.4.9 "Editer les signaux KRC analogiques" Page 89)
Efface les signaux sur le fournisseur

N'a d'importance que si Multiprog est utilisé.

@ | Pour tout complément d'informations concernant Multiprog, veuillez
l consulter la documentation KUKA.PLC Multiprog.

8.4.3 Cablage d'une entrée avec une sortie

Description Cette procédure permet d'affecter les entrées et sorties des appareils aux en-
trées et sorties de la commande de robot.

Ce principe permet également de cabler les entrées et sorties de la com-
mande de robot les unes avec les autres (dans ce cas, il faut utiliser 'onglet
E/S KR C dans les deux moitiés de la fenétre).

Condition = La commande de robot est activée.
préalable m La structure de bus de WorkVisual correspond a la structure du bus réel.
m Les appareils de bus de champ sont configurés.

Procédure 1. Cliquer sur le bouton Editeur de cablage. La fenétre Cablage ES s'ouvre.

2. Dans la moitié gauche de la fenétre, dans l'onglet E/S KR C, marquer la
zone de la commande de robot devant étre cablée, par ex. Entrées nu-
meériques.
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Les signaux sont affichés dans la partie inférieure de la fenétre Cablage
ES.

3. Dans la moitié droite de la fenétre, dans I'onget Bus de champ, marquer
I'appareil.
Les signaux de l'appareil sont affichés dans la partie inférieure de la fe-
nétre Cablage ES.

4. Tirer le signal de la commande de robot sur I'entrée ou la sortie de I'appa-
reil avec la fonction glisser et déplacer (ou bien, a l'inverse, tirer I'entrée
ou la sortie de I'appareil sur le signal de la commande de robot).

Les signaux sont a présent cablés.
Alternative pour le cablage :

= Marquer les signaux a cabler et cliquer sur le bouton Relier.

= Ou bien : marquer les signaux a cabler et cliquer sur le bouton Relier dans
le menu contextuel.

Cablage multiple :

Plusieurs signaux peuvent étre marqués simultanément (des deux cétés) et
étre ainsi cablés en une seule fois On dispose également de la possibilité sui-
vante :

1. Marquer plusieurs signaux d'un c6té et un signal de 'autre coté.

2. Dans le menu contextuel, sélectionner l'option Relier en continu. Les si-
gnaux a partir du signal marqué (en allant vers le bas) sont reliés.

8.4.4 Cablage d'une entrée de bus avec une sortie de bus avec la mise en place d'un lien

E/S (8.2)

Description Une entrée de bus peut étre cablée avec une sortie de bus (du méme bus ou
d'un autre bus) a l'aide d'un la mise en place d'un lien E/S. Ceci est effectué
de fagon indirecte. Pour ce faire, 3 cablages sont nécessaires au total.

Procédure 1. Cabler I'entrée de bus avec I'entrée de la commande de robot.

2. Cabler I'entrée de la commande de robot avec la sortie de la commande
de robot.

3. Cabler la sortie de la commande de robot avec la sortie de bus.

Dans ce cas, l'entrée et |la sortie de la commande de robot sont cablés plu-
sieurs fois.

Schéma
KRC

IN | OUT

IN | OUT IN | OUT

Field bus X Field bus ¥

Fig. 8-5: Schéma : cabler une entrée de bus avec une sortie de bus

8.4.5 Cablage d'une entrée de bus avec une sortie de bus avec I'application de transfert
(8.3)

Description Une entrée de bus peut étre cablée directement avec une ou plusieurs sorties
de bus (du méme bus ou d'un autre bus) a I'aide de I'application de transfert.
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Pour ce faire, on utilise I'onglet Bus de champ dans les deux moitiés de la fe-
nétre.

Un maximum de 2 048 entrées de bus peut étre cablé sur des sorties de bus.
Lors du cablage d'une entrée de bus sur plusieurs sorties de bus, c'est le
nombre des sorties de bus qui est déterminante.

Lorsque plus de 512 entrées de bus doivent étre cablées sur des sorties de
bus, il faudra procéder aux cablages bloc par bloc. Avec un cablage par blocs,
les entrées de bus et les sorties de bus d'un bloc sont avoisinantes, c'est-a-
dire qu'il n'y a pas d'espaces entre elles. De plus, les entrées et les sorties d'un
bus d'un bloc se trouvent dans un slot.

Exemple : avec le bus de champ PROFINET, les noms de signaux contien-
nent des slots et des numéros d'index. Les numéros d'index représentent les
bits, c'est-a dire que le numéro d'index 0001 = bit 1, le numéro d'index 0002 =
bit 2, etc. Si on cable 2 bits avoisinants dans le méme slot (p. ex. le bit 1 et le
bit 2 du slot 2), on crée un cablage par bloc. Cependant, si on cable 2 bits non
avoisinants ou 2 bits de différents slots (p. ex. le bit 4 du slot 1 et le bit 5 du
slot 3), on ne crée pas de cablage par bloc.

@ | Les sorties sUres sortent sur fond jaune a partir de la version 8.3 du
l logiciel System Software. Ces sorties ne doivent pas étre cablées !

Schéma

IN | OUT IN [ OUT | OUT IN | OUT | OUT
Field bus X Field bus Y Field bus Z

Fig. 8-6: Schéma : cablage d'une entrée de bus avec des sorties de bus

@ | !l est possible d'utiliser un projet WorkVisual avec des cablages de
1 bus directs avec une version System Software plus ancienne. Les ca-
blages n'ont cependant aucun effet dans la version plus ancienne.

8.4.6 Plusieurs cablages ou cablage de retour avec la mise en place d'un lien E/S

Possible Des signaux peuvent étre cablés plusieurs fois a I'aide de la mise en place
d'un lien E/S. Les signaux cablés plusieurs fois sont identifiés par une double

fleche dans la fenétre Cablage ES : Y=
Les cablages multiples suivants sont possibles :

m  Cabler une entrée (commande de robot) avec une entrée (bus).

m Cabler la méme entrée (commande de robot) avec une ou plusieurs sor-
ties (commande de robot).
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IN | OUT | OUT | OUT

Field bus

Fig. 8-7: Cablage multiple possible

Les céblages de retour suivants sont possibles :

m  Cabler une sortie (bus) avec une entrée (commande de robot).

ouT E— IN
Field bus KRC

Fig. 8-8: Cablage de retour possible

Impossible Les cablages multiples suivants ne sont pas possibles :

m  Cabler une entrée (commande de robot) avec plusieurs entrées (bus).
m  Cabler une sortie (commande de robot) avec plusieurs sorties (bus).

V4
hn KRC _A~ ~_ KRC
|
- iy H
~ ‘\ v /'v" “‘.
"'v' ‘.\ ‘v' ‘»*
IN IN ouT ouT
Field bus Field bus Field bus Field bus

Fig. 8-9: Cablage multiple impossible

8.4.7 Rechercher des signaux attribués

Procédure 1. Marquer un signal cablé.

2. Dans lamoitié de la fenétre dans laquelle le signal a été marqué (a gauche
ou a droite), cliquer sur le bouton Recherche signal lié.

Lorsqu'un signal est cablé une fois, le signal attribué est a présent af-
fiché dans l'autre moitié de fenétre de I'affichage de tous les signaux.

Si un signal est cablé plusieurs fois, la fenétre Rechercher Signal
s'ouvre. Tous les signaux cablés avec le signal marqué sont affichés.

Sélectionner un signal et confirmer avec OK.
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Search Signal SIN[1] D gl
Adapter Signal
Fieldbuzzes
KR C FOUT[]
KR C FOUT[1E]
[ ak. ] l Cahicel l

Fig. 8-10: Exemple : signal céablé plusieurs fois

8.4.8 Regrouper des signaux

Description 8 entrées ou sorties numériques de la commande de robot peuvent étre re-
groupées pour former un signal de type BYTE. Les signaux regroupés se re-
connaissent au supplément de nom #G.

Condition m Les signaux a regrouper ne sont pas céblés.
préalable
Procédure 1. Marquer 8 signaux successifs sous lI'onglet E/S KR C et cliquer a droite.

2. Sélectionner Regroupement.

Les signaux sont rassemblés pour former un signal de type BYTE. Le nom
avec le numéro d'index le plus bas est adopté pour le nouveau signal.

Annuler le regroupement :

1. Cliquer a droite sur un signal avec supplément de nom #G.
2. Sélectionner Annuler le regroupement.

Exemple —
I am Type Dezcription E/S

:
$OUT[2]
FOUT[3]
$OUT[4]

$0UT[S]

$0UT[E]
Reqrovpement [
$0UTIS]

$0UT[E]  EBOOL =

Fig. 8-11: Regrouper des signaux

Morm Tupe Deszcription E/S
T -2 - I
FIM[] BOOL <=
FIN[10] BOOL <=

Fig. 8-12: Signal groupé

8.4.9 Editer les signaux KRC analogiques

Procédure 1. Dans la fenétre Cablage ES, dans 'onglet de gauche E/S KR C, marquer
le signal analogique.

Il est également possible de marquer et d'éditer plusieurs signaux en une
seule fois. En actionnant MAJ et en cliquant, il est possible de marquer
des signaux successifs. En actionnant CTRL et en cliquant, il est possible
de marquer plusieurs signaux indivicuels.
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2. Dans lafenétre Cablage ES, en bas a gauche, cliquer sur le bouton Editer
les signaux sur le fournisseur. Une fenétre s'ouvre.

3. Entrer le facteur de calibrage nécessaire et modifier le type de données si
nécessaire.

4. Cliquer sur OK pour sauvegarder les données et fermer la fenétre.

Champ Description
Facteur de cali- | Le facteur de calibrage nécessaire peut étre entré ici.
brage
Type Seuls des signaux de méme type peuvent étre cablés.
Le type de données peut étre modifié ici.
8.5 Exporter la configuration de bus
Description La configuration spécifique au bus peut étre exportée sous forme de fichiers
XML. Cet export permet de contréler les fichiers de configuration, si besoin
est.
Condition = La commande de robot est activée.
préalable
Procédure 1. Sélectionner la séquence de menus Fichier > Import / Export. Une fe-

nétre s'ouvre.

2. Sélectionner Exporter la configuration E/S en fichier XML et cliquer sur
Suite.

3. Indiquer un répertoire. Cliquer sur Suivant.
4. Cliquer sur Terminer.

5. La configuration est exportée dans le répertoire indiqué. Un message in-
dique que la configuration a bien été effectuée. Fermer la fenétre.
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9 Textes longs

9.1 Afficher / éditer les textes longs

Condition m La commande de robot est ajoutée et activée.
préalable

Procédure 1. Sélectionner la séquence de menus Editeurs > Editeur de textes longs.

2. Les textes longs sont classés par thémes. Sélectionner dans la colonne
gauche les textes longs devant étre affichés, par ex. Entrées numé-
riques.

3. Dans les autres colonnes, sélectionner les langues devant étre affichées.
4. Editer les textes longs selon les besoins.

Description

w Editeur de textes longs - X

Compteur s German w French =

SCOUNT_I[T] Istpoition guelti
SCOUNT_I[2] Zange geoefinet
SCOUNT_I[E] Kraft errsicht
SCOUNT_I[4] Ausgleich ist zurueck
SCOUNT_I[E] Reserviert

SCOUNT_I[6] Istwert £ Kraft W1 v
< >

Fig. 9-1: Editeur de textes longs

@ | Les textes longs des entrées / sorties numeériques peuvent étre éga-
1 lement édités dans la fenétre Cablage ES avec le bouton Editer les
signaux sur le fournisseur.

9.2 Importer les textes longs

Description Les formats de fichiers suivants peuvent étre importés :

= TXT
s .CSV

@ | Les textes longs importés écrasent les textes longs existants.

1

La commande de robot est ajoutée et activée.

Condition
préalable

Procédure 1. Sélectionner la séquence de menus Fichier > Import / Export. Une fe-
nétre s'ouvre.

2. Sélectionner Importer les textes longs et cliquer sur Suite.
3. Sélectionner le fichier a importer et la langue des textes longs s'y trouvant.

4. Siun signal a déja un nom et si le fichier a importer pour ce fichier n'a pas
de nom, il est possible de sélectionner ce que I'on souhaite faire avec le
nom existant en cliquant sur Effacer les textes longs existants.

Actif : le nom est effacé.
Non actif : le nom est gardé.
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Import/Export Wizard D

Quvrir le fichier

Sélectionnez le fichier & importer,

Fichier :

|E:'\\A-"\r‘_Test'\My_Iongte:dtnames.b:l | [ Recherche... ]

Langue cible ;

| French w |

[] Effacer les testes longs existants.

< Fietour H Terminer ” Annuler

Fig. 9-2: Importer les textes longs

5. Cliquer sur Terminer.
6. Un message indique que l'import a été effectué avec succés. Fermer la fe-

nétre.
9.3 Exporter les textes longs
Description Les textes longs peuvent étre exportés avec les formats de fichiers suivants :
m TXT
= .CSV
Condition m La commande de robot est ajoutée et activée.
préalable
Procédure 1. Sélectionner la séquence de menus Fichier > Import / Export. Une fe-

nétre s'ouvre.
2. Sélectionner Exporter les textes longs et cliquer sur Suite.

3. Définir le chemin, le nom et le format du fichier devant étre créé. Sélection-
ner en outre la langue. Cliquer sur Terminer.

Import/Export Wizard [:]

Exporter le fichier

Sélectionnez |e fichier & exparter.

Fichier :

|W:\Work\r‘isual_11'\names.t:¢t | [ Reckerche. .

Langue source :

| Frenich w |

< Retour ” Termirer ” Annuler

Fig. 9-3: Exporter les textes longs
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4. Dans la fenétre, un message indique que l'export a été effectué avec suc-
ces. Fermer la fenétre.

Edition: 01.06.2015 Version: KST WorkVisual 4.0 V3 93 /191



KUKA

94 /191 Edition: 01.06.2015 Version: KST WorkVisual 4.0 V3



10 Configuration des bus KUKA : bus de... KUKA

10 Configuration des bus KUKA : bus de contréleur, bus sys-
téme, bus d'extension

10.1 Apercu
Description Dans les cas suivants, les bus KUKA doivent étre adaptés a la configuration
réelle de bus dans WorkVisual :
®m  Un appareil a été remplacé par un appareil d'un autre type, p. ex. un KPP0
a été remplacé par un KPP2.
m Plusieurs appareils ont été remplacés par plusieurs appareils d'autres
types.
®m  Un ou plusieurs appareils ont été retirés.
= Un ou plusieurs appareils ont été ajoutés.
e | Desinformations concernant le remplacement d'appareils et les com-
l binaisons d'appareils possibles sont fournies dans le manuel ou les
instructions de montage pour la commande de robot.
Procédure 1. Charger le projet actif de la commande de robot.

e | Sides réglages ont déja été effectués dans un projet dans WorkVi-
1 sual et si ces réglages doivent étre transmis plus tard avec la confi-
guration de bus sur la commande de robot, le projet actif doit étre
transféré dans WorkVisual par une comparaison.

(>>> 13.8 "Comparer des projets (et adopter des différences)" Page 151)

2. Effectuer les configurations selon les besoins.
3. Transférer le projet sur la commande de robot et I'y activer.

10.2 Configuration du bus KUKA (8.3)

Controller Bus La fonction Proposition de configuration permet d'établir automatiquement
un bus de contrdleur ou de l'actualiser. Il n'est plus nécessaire d'insérer des
appareils individuels, de relier des appareils, d'insérer des fichiers de driver de
wagon, etc.

(>>> 6.18 "Insérer des composants matériels" Page 40)

Le bus de contrdleur peut cependant étre édité manuellement si besoin est.
Le procédé est identique a celui de la version de commande 8.2.

(>>> 10.3.1 "Insérer des appareils dans un bus KUKA (8.2)" Page 95)

System Bus Le procédé est identique a celui de la version de commande 8.2.

Extension Bus (>>> 10.3.1 "Insérer des appareils dans un bus KUKA (8.2)" Page 95)

10.3 Configuration du bus KUKA (8.2)

10.3.1  Insérer des appareils dans un bus KUKA (8.2)

e | Recommandation : Disposer les appareils dans les bus dans le

1 méme ordre dans lequel ils sont disposés en réalité.

La disposition n'a cependant pas d'effet sur le fonctionnement du bus.
Cependant, le travail pour I'édition des liaisons dans 'onglet Topologie est
facilité si la disposition correspond a la réalité.
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Préparation Uniquement si des appareils doivent étre insérés dans le bus d'extension et
que le noceud KUKA Extension Bus (SYS-X44) n'est pas encore présent.

1. Dans la fenétre Structure du projet et I'onglet Appareils, cliquer a droite
sur le nceud Structure de bus.

2. Dans le menu contextuel, sélectionner Ajouter. La fenétre Sélection DTM
s'ouvre.

3. Marquer I'entrée KUKA Extension Bus (SYS-X44) et confirmer avec OK.

Condition m Les fichiers de description d'appareils sont présents.

préalable Si des appareils sont insérés dans le bus d'extension, les fichiers doi-
vent étre importés auparavant.

(>>> 6.8 "Importer des fichiers de description d'appareils" Page 31)

Les fichiers pour le bus de contréleur et le bus systéme sont présents
dans WorkVisual.

m  La commande de robot est activée.

Procédure 1. Dans la fenétre Structure du projet et I'onglet Appareils, cliquer a droite
sur le bus KUKA dans le nceud Structure de bus.
2. Dans le menu contextuel, sélectionner Ajouter. La fenétre Sélection DTM
s'ouvre.
3. Marquer l'appareil utilisé et confirmer avec OK. L'appareil est repris dans
I'arborescence.

4. Sinécessaire : cliquer a droite sur I'appareil dans I'arborescence et sélec-
tionner Renommer dans le menu contextuel. Renommer I'appareil.

@ | Plusieurs appareils du méme type peuvent se trouver dans un bus.
1 Pour pouvoir les différencier dans la structure de bus, WorkVisual
ajoute automatiquement un numéro au nom. Il est cependant recom-
mandé de donner un nom approprié aux appareils. P. ex. il est sensé d'indi-
quer les abréviations des lieus de montage des appareils.

Dans les messages de défaut, les noms utilisés sont ceux que portent les ap-
pareils ici, dans la structure de bus.

5. Répéter les opérations 1 a 4 pour tous les appareils utilisés dans le bus
réel.

6. Contrdler les réglages des appareils et les modifier si nécessaire.
(>>>10.3.2 "Controler les réglages des appareils" Page 97)

7. Contréler les liaisons des appareils et les modifier si nécessaire.
(>>> 10.3.3 "Relier des appareils dans un bus KUKA" Page 98)

8. Uniquement si la modification dans le bus de contré,eur concerne un KPP
ou si le bus de contréleur a changé entiérement de structure : insérer la
configuration de driver de wagon.

(>>> 10.3.5 "Insérer la configuration de driver de wagon" Page 100)
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& Structure du projet * 3 %
a8 Apparsis i::i Géométrie I <3 Fichiers
= i W73 Vue des appareils
-f& Controller 1 (KRC4 - 8.3 .0) - Commande active
-8 Cortroller components
- ET KR 3031
=B Structure de bus
B
El- M BtherCAT
Il Cabinet Interface Board (CIB) 1
KUKA Power Pack 0 (KPPO) 1
KUKA Servo Pack 204 (KSP)
KUKA Servo Pack 204 (KSP)_1
Resolver Digital Convester (RDC)
. Blectronic Mastering Device (EMD) 1
- KUKA System Bus (SY5-X48)
il ¥ EtherCAT
{&) Commande de sécurité
. [ Options
- [H] Appareils non affectés

Fig. 10-1: Exemple, bus de controleur

10.3.2 Controler les réglages des appareils

Procédure 1. Dans la fenétre Structure du projet et I'onglet Appareils, cliquer a droite
sur l'appareil.

2. Dans le menu contextuel, sélectionner Réglages.... La fenétre Ré-
glages... s'ouvre.

3. Sélectionner I'onglet Généralités.

4. Vérifier si les réglages suivants sont actifs. Si ce n'est pas le cas, corriger
les réglages.

Controle I'ID du fabricant : actif

Controle du numéro de produit : actif

Vérifie le numéro de révision : OFF

Controle le numéro de série : inactif
5. Fermer la fenétre avec OK.

General | Distiibuted clocks | Process Data Objects |
| Addresses |
EtherCAT address
EtherCAT alias |

| Deviceidentificaton |
Check vendor ID
Check product code
Check revision number | OFF v/

[] Check serial number

Serial number |

Fig. 10-2: Réglages d'appareils, onglet "General”
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10.3.3 Relier des appareils dans un bus KUKA

Description Si des appareils sont insérés dans le bus, WorkVisual relie les appareils auto-
matiquement. Comme WorkVisual ne connait pas la structure de bus réelle,
les liaisons doivent étre contrdlées et modifiées si nécessaire.

@ | Des informations concernant les brochages des appareils sont four-
1 nies dans le manuel de la commande du robot.

Procédure 1. Dans la fenétre Structure du projet et I'onglet Appareils, cliquer a droite
sur le bus.

2. Dans le menu contextuel, sélectionner Réglages.... La fenétre Ré-
glages... s'ouvre.

3. Sélectionner l'onglet Topologie.
(>>> 10.3.4 "Onglet Topologie" Page 99)

4. Marquer les liaisons incorrectes et les effacer. Pour ce faire, appuyer sur
la touche Suppr ou bien cliquer a droite sur Effacer.

5. Insérer les liaisons manquantes. Pour ce faire, cliquer sur une liaison et
maintenir la touche de souris enfoncée. Tirer le pointeur de la souris sur
une autre liaison et lacher la touche de la souris.

6. ldentifier les liaisons temporaires. Pour ce faire, cliquer a droite sur la
liasison et sélectionner Liaison déconnectable dans le menu contextuel.
La liaison est affichée en tant que ligne en pointillés.

Une liaison temporaire est p. ex., pour le bus de contrdleur, la liaison me-
nant a I'Electronic Mastering Device (EMD) car 'EMD n'est pas relié en
permanence.

7. Cliquer sur les appareils dont les adresses ou les adresses alias ne sont
pas correctes. Une fenétre est affichée. Entrer I'adresse correcte.

Tous les appareils ayant une liaison temporaire ont besoin d'adresses
alias. L'adresse alias 2001 doit étre entrée pour 'EMD !

8. Sinécessaire : disposer les appareils de fagon différente avec la fonction
glisser et déplacer. Ceci permet d'obtenir un apercu dans I'onglet Topolo-
gie. Ceci n'a aucun effet sur le bus.

9. Cliquer en bas a droite sur OK.
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10.3.4 Onglet Topologie

Master settings | / Topology .
- B0
B Misc
Address 1002

1003 Alias 0

DisplayMame KUKA Power Pack 0 (KPP
IsReferenceClock False
SupportsDistribut True

1004

------ T

1006 1005 Address

+

MNumber Device Description

oK ][ Cancel ][ Aeply

Fig. 10-3: Onglet Topologie - exemple, bus de controéleur
Propriétés de I'onglet "Topologie" :

= Chaque appareil dans le bus est représenté par un rectangle.
m Les numéros des appareils indiquent leur adresse physique.

m  Pour afficher le nom d'un appareil :

Placer le pointeur de souris sur I'appareil. Une infobulle avec le nom de
I'appareil est affichée.

Ou bien marquer l'appareil. La fenétre a droite affiche les propriétés de cet
appareil, p. ex. le nom.

Les appareils dans la figure :

Appareil Nom

1001 Cabinet Interface Board (CIB)

1002 Résolveur convertisseur numérique (RDC)
1003 KUKA Power-Pack 2 axes (KPP2) (G1)

1004 KUKA Servo Pack axes du poignet (KSP) (T1)
1005 KUKA Servo Pack axes majeurs (KSP) (T2)
1006 Electronic Mastering Device (EMD)

m  Pour afficher le nom d'une liaison :

Placer le pointeur de souris sur la liaison. Une infobulle avec le nom de la
liaison est affichée.

m  Des lignes indiquent les liaisons entre les appareils.
Des lignes continues représentent des liaisons permanentes. Des lignes
en pointillés représentent des liaisons temporaires.

m Les appareils peuvent étre disposés de fagon différente avec la fonction
glisser et déplacer. Ceci permet d'obtenir un apergu dans I'onglet Topolo-
gie. Ceci n'a aucun effet sur le bus.
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m Lafenétre a droite affiche les propriétés de I'appareil marqué, p. ex.
I'adresse et I'adresse alias. Les propriétés peuvent étre modifiées en par-
tie.

Tous les appareils ayant une liaison temporaire ont besoin d'adresses
alias. L'adresse alias 2001 doit étre entrée pour 'EMD !

m La zone des messages sous le graphique indique si un appareil a une
adresse ou une adresse alias incorrecte.

Editer les liaisons :

= Marquer les liaisons incorrectes et les effacer.

Pour ce faire, appuyer sur la touche Suppr ou bien cliquer a droite sur Ef-
facer.

m Insérer les liaisons manquantes.

Pour ce faire, cliquer sur une liaison et maintenir la touche de souris en-
foncée. Tirer le pointeur de la souris sur une autre liaison et lacher la
touche de la souris.

m Identifier les liaisons temporaires.

Pour ce faire, cliquer a droite sur la liaison et sélectionner Liaison décon-
nectable dans le menu contextuel. Une liaison temporaire est p. ex. celle
menant a I'Electronic Mastering Device (EMD) car 'EMD n'est pas relié en
permanence.

10.3.5 Insérer la configuration de driver de wagon

Description La configuration de driver de wagon doit étre insérée dans le projet WorkVi-
sual dans les cas suivants :
®  Quand la structure du bus de contréleur a été renouvelée.
®  Ou quand une modification concernant un KPP a été effectuée sur le bus
de contréleur.
Pour ce faire, on nécessite les fichiers de configuration suivants :

m  CFCoreWaggonDriverConfig.xml
= EAWaggonDriverConfig.xml

Ces fichiers sont automatiquement installés simultanément lors de l'installa-
tion de WorkVisual. lls se trouvent dans le répertoire C:\Pro-
grammes(x86)\KUKA\WorkVisual[...]\WaggonDriverConfigurations. lls s'y
trouve dans le sous-répertoire pour la variante de bus de contdleur.

Quelle configuration de driver de wagon faut-il utiliser pour quel bus de
contréleur ?

Bus de contréleur avec ... Répertoire

KPP sans axe supplémentaire KPP 600-20

KPP avec 1 axe supplémentaire KPP 600-20-1x40 (1x64)
KPP avec 2 axes supplémentaires KPP 600-20-2x40

KPP avec 1 axe supplémentaire et ServoGun | KPP 600-20-1x40 + SDC
FC Sensorik Box

KPP avec 2 axes supplémentaires et Servo- | KPP 600-20-2x40 + SDC
Gun FC Sensorik Box

Palettiseur a 4 axes avec axe supplémentaire | 4Ax_PA_avec_AS
Palettiseur a 4 axes sans axe supplémentaire | 4Ax_PA_sans_AS
Palettiseur a 5 axes avec axe supplémentaire | 5Ax_PA_avec_AS
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Bus de controleur avec ... Répertoire
Palettiseur a 5 axes sans axe supplémentaire | 5Ax_PA_avec_AS
AGILUS sixx 6Ax_CIBsr_KPPsr_KSP
sr
Condition m La commande de robot est activée.
préalable
Procédure 1. Dans la fenétre Structure du projet et I'onglet Fichiers, ouvrir le nceud

de la commande de robot.

2. Ensuite, ouvrir les nceud suivants se trouvant en dessous : Config > User
> Common > Mada.

3. Uniquement si des fichiers de driver de wagon se trouvent déja dans le ré-
pertoire Mada (PMA) et qu'ils doivent étre supprimés :

Cliquer a droite sur un fichier et sélectionner Effacer dans le menu
contextuel.

Répéter l'opération pour le deuxieme fichier.

4. Cliquer a droite sur le répertoire PMA et sélectionner Ajouter un fichier
externe dans le menu contextuel.

5. Une fenétre s'ouvre. Sélectionner I'entrée Tous les fichiers (*.*) dans le
champ Type de fichier.

6. Naviguer vers le répertoire dans lequel se trouvent les fichiers pour la
configuration de driver de wagon. Marquer les fichiers et confirmer avec
Ouvrir.

Les fichiers sont a présent affichés dans I'arborescence, sous le répertoire
PMA (si cela n'est pas le cas : ouvrir et refermer tous les répertoires afin
de rafraichir I'affichage).

10.4 Affectation d'une adresse Esclave FSoE (= 8.2.21 et 8.3)

@ | Cette description est valable pour la variante de commande (V)KR
1 C4. Pour la KR C4 compact, veuillez contacter KUKA.
(>>> 15 "SAV KUKA" Page 179)

Description La commande de robot est fournie avec des adresses FSoE préconfigurées.
Dans les cas suivants uniquement, l'utilisateur doit affecter les adresses avec
WorkVisual :

m  Plus de 1 RDC est connectée.

Les RDC sont préconfigurées avec I'adresse FSoE "2" lors de la livraison.
Cependant, une adresse ne doit pas étre utilisée plusieurs fois sur une
commande de robot.

= Plusieurs appareils similaires ont été remplacés simultanément.

@ | L'adresse de chaque appareil est définie.
1 (>>> 10.4.1 "Adresses FSoE" Page 103)

Préparation m  Déterminer le numéro de série KUKA de l'appareil réel.

Pour les KSP et KPP, le numéro de série se trouve sur la plaque si-
gnalétique.

Plusieurs numéros de série peuvent étre indiqués sur les modules de
la soc. Lenze. Le numéro important est le numéro KUKA.

(>>> 10.4.2 "Trouver le numéro de série pour le KSP/KPP de la soc.
Lenze" Page 105)
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Les RDC ont une étiquette avec un code-barres sur la platine. Le nu-
méro de série y est indiqué de fagon codée.

(>>> 10.4.3 "Déterminer le numéro de série de la RDC" Page 105)

m  Trouver I'adresse IP de l'interface avec laquelle le PC WorkVisual est relié
avec la commande de robot :

a. Surla commande de robot, dans le menu principal, sélectionner Dia-
gnostic > Ecran de diagnostic.

b. Dans le champ Module, choisir l'interface : Networkinterface (ser-
vice) (pour KSI) ou Networkinterface (KLI).

Les données correspondant a l'interface sont a présent affichées,
entre autres, I'adresse IP.

Condition WorkVisual :

préalable = L'adresse IP du PC WorkVisual se trouve dans le méme sous-réseau que
I'adresse IP de l'interface a laquelle il est relié (KSI ou KLI).

@ | Lorsque DHCP est utilisé, une adresse |IP adéquate est automatique-
1 ment attribuée.

Lorsqu'une adresse IP fixe est utilisée et qu'il y a une liaison via la
KLI, I'adresse dépend du réglage de l'interface configurée en tant qu'inter-
face Windows dans la KLI. (par défaut : "virtual5" avec I'adresse IP
172.31.1.147 et le masque de sous-réseau 255.255.0.0)

Lorsqu'une adresse IP fixe est utilisée et qu'il y a une liaison via la KSI, la
zone des adresses IP adéquates dépend des réglages de la communication
n'étant pas en temps réel. (par défaut : adresse IP 172.17.x.x avec masque
de sous-réseau 255.255.0.0)

m  Connexion réseau avec le controleur de robot réel
m La configuration dans WorkVisual doit étre identique a la structure de bus
réelle.

Ceci peut étre atteint de la fagon la plus slre en chargeant le projet actif
de la commande de robot réelle dans WorkVisual.

m Le contréleur de robot est activé.
m Les appareils concernés acceptent I'affectation d'adresses par logiciel.

Si cela est le cas, cela est sauvegardé dans le fichier de description d'ap-
pareil. Parfois, bien que cela ait été sauvegardé dans le fichier de descrip-
tion d'appareil le plus récent, I'appareil a été inséré dans la structure de
bus de WorkVisual avec une version de fichier antérieure. Le nouveau fi-
chier doit alors étre importé dans WorkVisual et I'appareil doit étre suppri-
mé de la structure de bus pour y étre inséré a nouveau.

Commande de robot réelle :

= Groupe Utilisateur "Expert" ou un groupe supérieur

= Mode T1
m La commande de sécurité ne donne aucune autorisation des entraine-
ments.
Cet état peut étre amené de la fagon suivante : déclencher un ARRET
D'URGENCE.

Cet état peut étre contrdlé de la fagon suivante : dans la barre d'état

de l'affichage de I'état, cliquer sur Entrainements. La fenétre Condi-
tions de déplacement s'ouvre. Le champ Autorisation des entrai-

nements Safety doit étre gris. Il ne doit pas étre vert.

e | Des informations concernant la barre d'état sont fournies dans le ma-
l nuel de service et de programmation du logiciel System Software.

102 /191 Edition: 01.06.2015 Version: KST WorkVisual 4.0 V3



10 Configuration des bus KUKA : bus de... KUKA

Procédure 1. Dans la fenétre Structure du projet et I'onglet Appareils, double-cliquer
sur le noeud KUKA Controller Bus (KCB). La fenétre Réglages...
s'ouvre.

2. Saisir I'adresse IP (KSI ou KLI) déterminée lors de la préparation. Cliquer
sur OK pour adopter les indications et fermer la fenétre.

3. Cliquer a droite sur le nceud KUKA Controller Bus (KCB) et sélectionner
Relier dans le menu contextuel.

Le nceud est a présent représenté en vert et en italiques.

4. Sous le noeud KUKA Controller Bus (KCB), cliquer a droite sur I'appareil
concerné et sélectionner Relier dans le menu contextuel.

La désignation d'appareil est a présent représentée en vert et en italiques.

5. Cliquer une nouvelle fois a droite sur I'appareil et sélectionner Fonctions
> Affecter adresse Esclave FSoE... dans le menu contextuel. La fenétre
Affectation d'adresses Esclave FSoE s'ouvre et I'adresse FSoE réglée
actuellement est affichée.

6. Entrer le numéro de série et la nouvelle adresse FSoE. Les zéros signifi-
catifs peuvent étre omis.

WorkVisual détecte si le numéro de série est correct. Si ce n'est pas le
cas, un point d'exclamation rouge apparait a gauche du champ. Ceci est
également le cas pendant la saisie tant que le numéro est encore incom-
plet et donc incorrect.

Dés que le numéro a été entiérement et correctement saisi, le point d'ex-
clamation rouge disparait.

7. Lorsque le numéro de saisie est correct, cliquer sur Sauver. Cliquer en-
suite sur OK. La fenétre se ferme.

8. Cliquer une nouvelle fois a droite sur I'appareil et sélectionner Séparer
dans le menu contextuel.

Les données sont a présent sauvegardées sur l'appareil réel. Le Control-
ler Bus réel n'a cependant pas encore accés a l'appareil.

9. Cliquer a droite sur le nceud KUKA Controller Bus (KCB) et sélectionner
Séparer dans le menu contextuel.

10. Reconfigurer les drivers E/S sur la commande de robot réelle.

Lorsque la reconfiguration est terminée, le bus de contrdleur a a nouveau
acces a ses appareils et aux adresses actuelles.

10.4.1 Adresses FSoE

KSP et KPP Variante de commande avec 1 série de convertisseurs
KSP, a gauche KSP au milieu KPP a droite
Adresse : 1022 Adresse : 1021 Adresse : 1020
Variante de commande avec 2 séries de convertisseurs
KSP en haut a gauche | KSP en haut au milieu | KPP en haut a droite
Adresse : 1032 Adresse : 1031 Adresse : 1030
KSP en bas a gauche | KSP en bas au milieu KPP en bas a droite
Adresse : 1022 Adresse : 1021 Adresse : 1020
RDC Les tableaux suivants illustrent des topologies courantes et la fagon avec la-

quelle les adresses FSoE doivent étre attribuées.

= RDC-Rob = RDC d'un robot KUKA (excepté KR 1000 titan)
m  RDC-Titan = RDC d'un KR 1000 titan

= RDC-ExAx = RDC pour axes supplémentaires ou CK
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Le KR 1000 titan a 2 RDC. lIs doivent toujours avoir les adresses FSoE "2" et

WorkVisual 4.0

"3".
X21, en cascade X21 X21.1, en cascade | X21.1
RDC-Rob --- -
Adresse: 2 RDC-ExAx -
Adresse: 3
RDC-ExAx RDC-ExAx
Adresse: 3 Adresse: 4
X21, en cascade X21 X21.1, en cascade | X21.1
RDC-Titan RDC-Titan - -
Adresse: 2 Adresse: 3 RDC-ExAx -
Adresse: 4
RDC-ExAx RDC-ExAx
Adresse: 4 Adresse: 5
X21, en cascade X21 X21.1, en cascade | X21.1
RDC-ExAx RDC-Rob -
Adresse: 2 Adresse: 3 RDC-ExAx -
Adresse: 4
RDC-ExAx RDC-ExAx
Adresse: 4 Adresse: 5

Autres compo-

Il est possible d'affecter des adresses FSoE aux composants suivants. Ce-

pendant, dans la pratique, cela n'est pas nécessaire car ils n'existent qu'une

seule fois par commande de robot.

Composant Adresse
smartPAD 13330
SIB 13331
SIB extended 13332
CIB 1

@ | Les adresses pour smartPAD, SIB, SIB extended et CIB ne doivent
1 jamais étre attibuées a d'autres composants.
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10.4.2 Trouver le numéro de série pour le KSP/KPP de la soc. Lenze

m— = KA
€ o | UINIREIT T

20 00160154 0 000072 03 006476 71

=780VDC
180s

Fig. 10-4: Exemple : légende sur le KSP/KPP de la soc. Lenze

Pos. | Description
1 KUKA Ser.-Nr. : ceci est le numéro important.
2 Ser.-Nr. : ce numéro n'a pas d'importance.

10.4.3 Déterminer le numéro de série de la RDC

Description Les RDC ont une étiquette avec un code-barres sur la platine. Le numéro de
série y est indiquée de fagon codée. Il existe deux types de codes-barres. La
longueur du numéro de série différe selon le type.

Sila RDC se trouve dans une boite RDC, il faudra ouvrir la boite pour pouvoir
voir |'étiquette.

@ | Des informations concernant la RDC et I'ouverture de la boite RDC
1 sont fournies dans le manuel de la commande du robot.

Etiquette sur RDC

\ _{\,_.ca'li'- 11| -
-

Fig. 10-5: Exemple : boite ouverte avec RDC
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Pos. | Description
1 L'étiquette en jeu se trouve au milieu de la platine.
2 Les étiquettes sur la bande mémoire EDS n'ont pas d'importance.

Muméro de série
codé

LR

)00170G (}l 24( lt 34,

Ver. X 1

Fig. 10-6: Exemple : étiquette sur une RDC

Pos. | Description
1 Les deux chiffres tout a gauche indiquent le type. Possibilités :

= Type 20 (comme dans I'exemple)

m  Type 26

2 Les deux chiffres tout a droite indiquent le chiffre de contrdle. Le
chiffre de contréle lui méme n'a pas d'importance.

3 Le numéro de série se trouve a gauche du chiffre de contrble. Le

nombre de chiffres dont il est composé dépend du type :

= Pour le type 20 : 6 chiffres (dans I'exemple : 012406)
m  Pour le type 26 : 7 chiffres

10.5 Affectation d'une adresse Esclave FSoE (< 8.2.20)

@ | Cette description est valable pour la variante de commande (V)KR
1 C4. Pour la KR C4 compact, veuillez contacter KUKA.
(>>> 15 "SAV KUKA" Page 179)

Description La commande de robot est fournie avec des adresses FSoE préconfigurées.
L'utilisateur doit affecter une adresse via WorkVisual a cette adresse unique-
ment si un appareil a été remplacé.

Il n'est pas possible de remplacer plusieurs appareils similaires simultané-
ment.

@ | L'adresse de chaque appareil est définie.
1 (>>> 10.4.1 "Adresses FSoE" Page 103)

Préparation m  Déterminer le numéro de série KUKA de I'appareil réel.

Pour les KSP et KPP, le numéro de série se trouve sur la plaque si-
gnalétique.

Plusieurs numéros de série peuvent étre indiqués sur les modules de
la soc. Lenze. Le numéro important est le numéro KUKA.

(>>> 10.4.2 "Trouver le numéro de série pour le KSP/KPP de la soc.
Lenze" Page 105)

Les RDC ont une étiquette avec un code-barres sur la platine. Le nu-
méro de série y est indiqué de fagon codée.

(>>> 10.4.3 "Déterminer le numéro de série de la RDC" Page 105)
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m  Trouverl'adresse IP de l'interface avec laquelle le PC WorkVisual est relié
avec la commande de robot :

a. Surla commande de robot, dans le menu principal, sélectionner Dia-
gnostic > Ecran de diagnostic.

b. Sélectionner I'entrée Networkinterface (STT) dans le champ Mo-
dule.

Les données correspondant a l'interface sont a présent affichées,
entre autres, I'adresse IP.

Condition WorkVisual :
préalable = L'adresse IP du PC WorkVisual se trouve dans le méme sous-réseau que
I'adresse IP de l'interface a laquelle il est relié (KLI).
m  Connexion réseau avec la commande de robot réelle

m La configuration dans WorkVisual doit étre identique a la structure de bus
réelle.

Ceci peut étre atteint de la fagon la plus sire en chargeant le projet actif
de la commande de robot réelle dans WorkVisual.

= La commande de robot est activée.
m Les appareils concernés acceptent I'affectation d'adresses par logiciel.

Si cela est le cas, cela est sauvegardé dans le fichier de description d'ap-
pareil. Parfois, bien que cela ait été sauvegardé dans le fichier de descrip-
tion d'appareil le plus récent, I'appareil a été inséré dans la structure de
bus de WorkVisual avec une version de fichier antérieure. Le nouveau fi-
chier doit alors étre importé dans WorkVisual et I'appareil doit étre suppri-
mé de la structure de bus pour y étre inséré a nouveau.

Commande de robot réelle :

m  Groupe Utilisateur "Expert" ou un groupe supérieur
= Mode T1
m $USER_SAF == TRUE

$USER_SAF == Les conditions auxquelles SUSER_SAF TRUE est soumise dépendent de la
TRUE variante de commande et du mode :
Commande Mode Condition
KR C4 T1,T2 m  L'interrupteur d'homme mort est
actionné.

AUT, AUT EXT m Le dispositif de protection sépa-
rateur est fermé.

VKR C4 T m  L'interrupteur d'homme mort est
actionné.
m  E2 estfermée.
T2 m  L'interrupteur d'homme mort est
actionné.
m  E2 et E7 sont fermées.
AUT EXT m Le dispositif de protection sépa-

rateur est fermé.
m  E2 et E7 sont ouvertes.

Procédure 1. Dans la fenétre Structure du projet et I'onglet Appareils, double-cliquer
sur le nceud KUKA Controller Bus (KCB). La fenétre Réglages...
s'ouvre.

2. Saisir l'adresse IP de la KLI déterminée lors de la préparation. Cliquer sur
OK pour adopter les indications et fermer la fenétre.
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3. Cliquer a droite sur le noeud KUKA Controller Bus (KCB) et sélectionner
Relier dans le menu contextuel.

Le noeud est a présent représenté en vert et en italiques.

4. Sous le nceud KUKA Controller Bus (KCB), cliquer a droite sur I'appareil
concerné et sélectionner Relier dans le menu contextuel.

La désignation d'appareil est a présent représentée en vert et en italiques.

5. Cliquer une nouvelle fois a droite sur I'appareil et sélectionner Fonctions
> Affecter adresse Esclave FSoE... dans le menu contextuel. La fenétre
Affectation d'adresses Esclave FSoE s'ouvre et 'adresse FSoE réglée
actuellement est affichée.

6. Entrer le numéro de série et la nouvelle adresse FSoE. Les zéros signifi-
catifs peuvent étre omis.

WorkVisual détecte si le numéro de série est correct. Si ce n'est pas le
cas, un point d'exclamation rouge apparait a gauche du champ. Ceci est
également le cas pendant la saisie tant que le numéro est encore incom-
plet et donc incorrect.

Dés que le numéro a été entierement et correctement saisi, le point d'ex-
clamation rouge disparait.

7. Lorsque le numéro de saisie est correct, cliquer sur Sauver. Cliquer en-
suite sur OK. La fenétre se ferme.

8. Cliquer une nouvelle fois a droite sur I'appareil et sélectionner Séparer
dans le menu contextuel.

Les données sont a présent sauvegardées sur l'appareil réel. Le Control-
ler Bus réel n'a cependant pas encore accés a l'appareil.

9. Cliquer a droite sur le noeud KUKA Controller Bus (KCB) et sélectionner
Séparer dans le menu contextuel.

10. Sur la commande de robot réelle, dans le menu principal, sélectionner Ar-
réter et les options Dém. a froid et Nouvelle lecture des fichiers.

La commande est redémarrée. Le bus de contréleur a a nouveau acceés a
ses appareils et aux adresses actuelles.
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@ | La configuration hors ligne de RoboTeam dans WorkVisual est dé-
1 crite dans cette documentation. Des informations de base concernant
RoboTeam ainsi que l'installation et la programmation sur la com-

mande de robot sont fournies dans la documentation KUKA.RoboTeam.

@ | Lafonction "RoboTeam" n'est pas disponible pour les projets avec
1 commandes de robot VKR C4.

1.1 Créer un RoboTeam

11.1.1  Créer un nouveau projet RoboTeam

Description

Modéles

Dans WorkVisual, on dispose de modéles avec lesquel il est possible de créer
un nouveau projet contenant un ou plusieurs RoboTeam. Un assistant, i As-
sistant de configuration des cellules, guide I'utilisateur au cours du proces-
sus de création.

Modeles pour projets comprenant RoboTeam :

Modeéle Description
Projet générique Crée un projet dans lequel le nombre de Robo-
RoboTeam Team et de robots indépendants est défini par

l'utilisateur. L'utilisateur définit également le
nombre de robots et d'axes supplémentaires
dans chaque RoboTeam.

Projet RoboTeam Crée un projet avec 1 RoboTeam. Le RoboTeam
simple comprend 2 robots et 1 axe supplémentaire.
Projet avec deux Crée un projet avec 2 RoboTeam. Chaque
RoboTeam RoboTeam comprend 2 robots et 1 axe supplé-

mentaire. Le projet contient en outre un robot de

manipulation.

Asgzistant de configuration des cellules [:]

Configuration de RoboTeam : 1
Raobots ajoutés : 2
A~
# | Robot 1 =
| Rabot 1 | |krB0-3 v|
| Cinématiques externes 1
| Cinématiqueext.1 || KL250 P (=
KL1500_3T_500_404
| Robot 2 KL1500_3T_2000_404
Rebot 2 || kR BO-3 wl|| =
~ Cinématiaues externes 0 (&]]] =
[ < Retowr ] [ Terminer ] ’ Annuler ]

Fig. 11-1: Exemple de page : assistant de configuration des cellules

KUKA
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Procédure 1. Cliquer sur le bouton Nouveau.... L'explorateur Windows s'ouvre. A
gauche, l'onglet Créer
projet est sélectionné.

2. Marquer un des modéles pour un projet RoboTeam dans la zone Modéles
disponibles.

3. Affecter un nom au projet dans le champ Nom de fichier.

4. Indiquer le répertoire par défaut pour les projets dans le champ Lieu de
sauvegarde. Si nécessaire, sélectionner un autre répertoire.

5. Cliquer sur le bouton Nouveau. L'assistant de configuration des cellules
s'ouvre.

6. Procéder aux réglages nécessaires (par ex. la sélection du type de robot)
dans l'assistant. En cliquant sur Suite, on passe a la page suivante.

7. Lorsque tous les réglages ont été effectués, cliquer sur Terminer, puis, a
la page suivante, sur Fermer.

8. Le réseau de robots est a présent affiché dans la fenétre Structure du
projet, dans I'onglet Appareils, ainsi que dans la fenétre Configuration
de la cellule. Le réseau de robots est représenté en tant qu'arborescence
dans I'onglet Appareils et graphiquement dans I'onglet Configuration de
la cellule.

o Appareils | 1. Geométre | Ty Fldlﬂm|

E--@ Cell: Vue des appareils
SR 3 Robots network 1
- Bl Team 1
& [ Controller 1 (KRC4-8.3.7)
- Bl Composanis de commande
X Robot 1 (KR 60-3
B = Bd. Kinematik 1 (KL250_3)
Struciure de bus
wl Commande de sécurité
L.l Options
= & Cortroller 2 (KRC4 -8.3.7)
- Bl Composants de commande
¥ Robot 2 (KR 60-3)
3 Structure de bus

Commande de securté

Fig. 11-2: Exemple : RoboTeam dans I'onglet Appareils
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| 1 Cell configuration v X

Team 1

Controller 1 Controller 2

- -

Ext. Kinematik 1

Robot 1 q?ﬁ
LY )

Fig. 11-3: Exemple : RoboTeam dans la fenétre Configuration de la cel-
lule

11.1.2 Insérer un RoboTeam dans un projet existant

Description Un RoboTeam peut étre inséré dans un projet existant. Ceci est possible via
la fenétre Structure du projet ou la fenétre Configuration de la cellule.

@ | Sile RoboTeam doit étre inséré dans un nouveau projet, des mo-
1 deles spéciaux pour la création du projet sont disponibles. Ce procé-
dé est plus simple et plus rapide que de créer tout d'abord un projet
normal pour y insérer ensuite le RoboTeam.

(>>>11.1.1 "Créer un nouveau projet RoboTeam" Page 109)

Condition m Les catalogues KukaControllers et KUKARobots|...] sont présents.

préalable m  Sile RoboTeam doit contenir des axes supplémentaires : le catalogue Ku-
kaExternalKinematics]|...] est présent.

Procédure 1. Dans la fenétre Structure du projet et I'onglet Appareils, cliquer a droite
Structure du sur le nceud de la cellule et sélectionner I'option Ajouter RoboTeam dans
le menu contextuel.

Le nceud Réseau de robots et le sous-nceud RoboTeam sont insérés.
Les nceuds sont numérotés par défaut. lls peuvent étre renommeés.

2. Ajouter le nombre souhaité de contrdleurs de robot au noeud RoboTeam.
3. Affecter des robots aux contrdleurs de robot.

4. Sinécessaire, affecter des axes supplémentaires aux contréleurs de ro-
bot.

5. En cas de besoin, il est possible d'ajouter un autre RoboTeam au réseau.

Pour ce faire, cliquer a droite sur le nceud Réseau de robots et sélection-
ner l'option Ajouter RoboTeam dans le menu contextuel. Répéter ensuite
les opérations 2 a 5.

projet

Procédure Confi- 1. Dans la fenétre Configuration de la cellule, cliquer a droite dans la zone
guration de la vide et sélectionner 'option Ajouter RoboTeam dans le menu contextuel.

cellule Un nouveau RoboTeam est ajouté. Le nom peut étre modifié.
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2. Ajouter le nombre souhaité de contrdleurs de robot au nouveau Robo-
Team.

3. Affecter des robots aux contréleurs de robot.

4. Sinécessaire, affecter des axes supplémentaires aux contrdleurs de ro-
bot.

5. En cas de besoin, il est possible d'ajouter un autre RoboTeam au réseau.

Pour ce faire, cliquer a droite dans la zone vide et sélectionner I'option
Ajouter RoboTeam dans le menu contextuel. Répéter ensuite les opéra-
tions 2 a 5.

11.2 Configurer un RoboTeam

11.2.1  Définir le temps de référence

Description Aprés la création d'un réseau de robots, le 1er contréleur de robot est défini
par WorkVisual en tant que temps de référence dans l'arborescence. Cette
définition peut étre modifiée.

Dans la fenétre Configuration de la cellule, le temps de référence est iden-
tifieé par une petite horloge analogique. Il ne peut y avoir qu'un seul temps de
référence par réseau.

Sur le contréleur de robot réel, le temps de référence n'est pas visible et ne
peut pas étre modifié.

Condition m Lafenétre Configuration de la cellule est ouverte.
préalable
Procédure 1. Cliquer a droite sur le contrdleur de robot devant étre défini en tant que

nouveau temps de référence.

2. Dans le menu contextuel, selectionner RoboTeam > Définir en tant que
temps de référence.

Le nouveau temps de référence est a présent identifié par I'horloge analo-
gique. L'horloge a disparu au temps de référence précédent.

% Cell configuration * X

Team 1

Contraller 1 Controller 2

Ext. Kinematik 1

Robot 1 Robot 2

Fig. 11-4: Affichage du temps de référence
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Pos. | Description

1 L'horloge permet d'identifier le temps de référence.

11.2.2 Définir MotionMaster

Description

Condition
préalable

Procédure

Ce procédé permet de définir quelle cinématique doit suivre les mouvements
d'une autre cinématique. La deuxiéme cinématique est alors le MotionMaster.
On ne définit donc pas quelles sont cinématiques qui se suivent en réalité
mais quelles sont les possibilités devant exister. Seules les cinématiques dé-
finies ici dans WorkVisual en tant que Maitre et/ou Esclave peuvent étre utili-
sées en tant que telles dans le programme.

Des liaisons multiples ou des liaisons dans les deux sens sont possibles car
les cinématiques peuvent étre MotionMaster et/ou MotionSlave pendant le
traitement du programme.

Lors de I'établissement d'une liaison, les systémes de coordonnées BASE et
TOOL nécessités sont créés automatiquement. lIs sont identifiés par les noms
REF_PIN et LK_BASE ainsi que par un symbole. Pour un robot suivant un
autre, une référence par rapport au systéme de coordonnées TOOL et BASE
de l'autre robot est créée. Les systémes de coordonnées sont marqués en
rouge dans |'éditeur Gestion de I'outil / de la base car il ne sont encore attri-
bués a aucun numéro.

@ | !l estrecommandé de ne créer que les liaisons vraiment nécessitées
1 dans le programme. Ne pas relier par principe chaque cinématique
avec chaque cinématique dans les deux sens. Cela occupe inutile-
ment les systémes de coordonnées TOOL et BASE. lIs ne sont ensuite plus
disponibles a d'autres fins.

m Lafenétre Configuration de la cellule est ouverte.

1. Cliquer sur une cinématique (robot ou axe supplémentaire) et maintenir la
touche de souris enfoncée.

2. Tirer le pointeur de la souris sur une autre cinématique et lacher la touche
de la souris. La fenétre popup {Cinématique1} doit suivre
{Cinématique2} s'ouvre.

3. Cliquer sur la fenétre popup.

La premiére cinématique peut a présent suivre l'autre cinématique. Ceci
est représenté par une fleche interrompue. La fleche est rouge si les
points de base ne sont pas encore mesurés. Une fleche verte indique que
les points de base ont déja été mesurés.

4. Répéterles opérations 1 a 3 jusqu'a ce que chaque cinématique soit reliée
avec au moins une autre cinématique.

5. Ouvrir I'éditeur Gestion de I'outil / de la base et affecter les systémes de
coordonnées BASE et TOOL n'ayant encore été affectés a aucun numéro
tel que cela est souhaité.

KUKA
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7 Cell configuration
Team 1
Contreller 1 Centraller 2 Contraller 3
Robat 2
@ I N @
\ S /
.
Robot 1 .. FRobot3
.

E Robot 1 follows Robot 2. E
==

[ Base point: not measured|

©)

Fig. 11-5: Affichage des MotionMaster

Pos. | Description
1 Le robot 2 est le MotionMaster du robot 1. La fleche est bleue au
lieu d'étre rouge parce que le pointeur de souris se trouve dessus.
2 Le robot 2 est le MotionMaster du robot 3.
3 En positionnant le pointeur de souris sur une fléeche, on ouvre un
affichage d'information.

E Controller 1
% Robot 1 (Tools) +
1 2 |3 4 5 |6 7 B 09 W0 M 12 13 W 15 16 | ? x
% Robot 1 (Bases) +
1 2 3 4 5 3 8 9 10 1 12 13 14 15 16 17 18 19 20

2 2 23 24 25 26 7 28 29 30 3 2

2 2 23 24 25 26 7 28 29 30 A 2 | ? x

Fig. 11-6: Systémes de coordonnées TOOL et BASE dans le RoboTeam
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Pos. | Description

1 Systéme de coordonnées TOOL n'étant affecté a aucun numéro.
2 Indique que le systéme de coordonnées appartient a une liaison de
2 robots.

3 Systéme de coordonnées BASE n'étant affecté a aucun numéro.

11.2.3 Supprimer la liaison Maitre-Esclave

Description Les liaisons définissant des MotionMaster peuvent cependant étre suppri-
mées si elles ne sont plus souhaitées.
Procédure 1. Cliquer sur la fleche a effacer. La fleche devient bleue.
2. Cliquer a droite et choisir Effacer dans le menu contextuel. La fleche est
effacée.

11.2.4 Créer et configurer des sémaphores

Description Le sémaphore permet de définir dans quel ordre les robots peuvent entrer
dans l'espace de travail.

e | Dans le progiciel technologique KUKA.RobotTeam, les sémaphores

1 sont désignés en tant qu'espaces de travail. Ces espaces de travail

sont spécifiques a RoboTeam et n'ont rien a voir avec les espaces de
travail géométriques résultant des différents espaces de travail du robot.

Si KUKA.RoboTeam est installé sur le contréleur de robot, les sémaphores

peuvent étre affichés sur la smartHMI KUKA via Affichage > Espace de tra-

vail.
Condition m Le RoboTeam est créé.
préalable m Lafenétre Configuration de la cellule est ouverte.
Procédure 1. Cliquer a droite sur un contréleur de robot et sélectionner RoboTeam >

Créer un sémaphore dans le menu contextuel.

2. Un sémaphore est inséré. Le nom par défaut est Sémaphore[No courant].
Le nom par défaut peut étre changé.

3. Le contrdleur de robot sélectionné lors de la création a la priorité 1. La prio-
rité peut étre modifiée :
a. Pour le sémaphore, cliquer sur la fleche vers le bas.
b. Dans la zone Liste de priorités, définir la séquence avec les fleches.

4. Un contréleur de robot est défini en tant que Maitre sémaphore. Le Maitre
sémaphore peut étre modifié :

a. Pour le sémaphore, cliquer sur la fléche vers le bas.
b. Sélectionner le contréleur de robot souhaité dans la zone Maitre.
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i Cell cor i v X
Team 1 X
Contrallar 1 Controller 2 Controller 3
1 Z

=

,—®

: Sémaphore 1

o0 -
Rebot 2 e — -
r 1Priority list v

i 1

R Yo ; @ | IR Contraller 1 LK

- TR TN : (&

- e 1 @ | IR Controller 2 ;

Robot 1 P - ™. Robotl H '
) l

i@ [ Controller 3
x p‘-: Master — :)
[G Controller 1 |

Fig. 11-7: Configuration de sémaphores

Pos. | Description
1 Affichage du sémaphore
2 Liste de priorités

Les fleches permettent de modifier la séquence.
3 Maitre sémaphore
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12 Programmation

121 Créer un programme

Condition ®m  Siune commande KR C4 est utilisée : le catalogue KRL Templates a été
préalable inséré dans la fenétre Catalogues.

®m  Siune commande VKR C4 est utilisée : le catalogue VW Templates a été
inséré dans la fenétre Catalogues.

Procédure 1. Dans la fenétre Structure du projet et I'onglet Fichiers, ouvrir I'arbores-
cence de la commande de robot.

2. Dans le catalogue KRL Templates ou VW Templates, saisir le modéle
souhaité et le tirer sur un nceud de I'arborescence avec la fonction glisser
et déplacer. Le fichier programme est inséré dans I'arborescence.

Le fichier peut a présent étre édité avec I'éditeur KRL.

12.2 Importer un programme
Description Les fichiers ayant les formats SRC, DAT, SUB et KRL peuvent étre importés.
Procédure 1. Dans la fenétre Structure du projet, dans l'onglet Fichiers, ouvrir I'arbo-

rescence de la commande de robot.

2. Cliquer a droite sur le nceud dans lequel le programme doit étre créé et
sélectionner Ajouter un fichier externe dans le menu contextuel.

3. Nauviguer vers le répertoire dans lequel se trouve le fichier a importer.

4. Marquer le fichier et confirmer avec Ouvrir. Le fichier est inséré dans I'ar-
borescence.

Le fichier peut a présent étre édité avec I'éditeur KRL.

12.3 Afficher les déclarations de variables d'un fichier

Toutes les variables KRL déclarées dans un fichier défini peuvent étre affi-
chées de fagon claire sous forme de liste. Pour les fichiers SRC, les variables
du fichier DAT correspondant sont également toujours affichées et vice-versa.

Procédure 1. Sila fenétre Liste de variables n'est pas encore affichée, la faire appa-
raitre en sélectionnant la séquence de menus Fenétre > Liste de va-
riables.

2. Ouvrir le fichier dans I'éditeur KRL, ou bien, s'il est déja ouvert, cliquer sur
l'onglet du fichier.

3. Lalliste de variables affiche a présent toutes les variables déclarées dans
ce module (fichier SRC et fichier DAT correspondant).

4. Sicela s'avére nécessaire, il est possible de marquer une variable de la
fagon suivante dans I'éditeur KRL :

Double-cliquer sur la ligne du résultat de recherche.

Ou bien cliquer a droite sur la ligne et sélectionner Aller a... dans le
menu contextuel.

Ou bien marquer la ligne et appuyer sur la touche d'entrée.

Dans la fenétre Liste de variables, on dispose d'une fonction de recherche
permettant de chercher des variables locales dans le fichier actuel :

m  Entrer le nom de variable ou une partie du nom dans le champ de re-
cherche. Le résultat de la recherche est immédiatement affiché.

Sile curseur se trouve dans le champ de recherche, le contenu du champ peut
étre effacé avec ESC.
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Description
&b w P
Nom Type Ligne / Colonne Nom de fichier Validité
@ my_var INT 2/13 Modul.sre lokal
@ SUCCESS INT 5/9 Modul.dat lokal

Fig. 12-1: Fenétre "Liste de variables"

Lorsque I'on clique sur une colonne, la liste est ordonnée en fonction de cette
colonne.

Bouton | Nom / description

Groupe les variables en fonction des sous-fonctions
‘E’ locales

Le bouton est appuyé : I'affichage est classé selon les types
de fichiers (il peut également y avoir un sous-classement
selon les colonnes a l'intérieur de ce classement).

Le bouton n'est pas appuyé : I'affichage n'est pas classé
selon les types de fichiers.

12.4 Chercher et remplacer dans les fichiers

Description Une fonction de recherche est disponible dans WorkVisual. Elle permet de
parcourir les textes de tous les fichiers de I'ensemble du projet. De méme, on
peut également parcourir un seul fichier ou une partie marquée dans un fi-
chier. Les zones devant étre parcourues peuvent étre sélectionnées dans la
fenétre de recherche.

Au lieu de chercher uniquement, on peut également chercher et remplacer.

La fonction de recherche ou chercher et remplacer peut étre appelée a n'im-
porte quel endroit du pojet quel que soit I'espace de travail ou I'éditeur dans
lequel on se trouve.

Procédure 1. Lorsque I'on souhaite parcourir un fichier individuel, ouvrir celui-ci.
2. Lorsque l'on souhaite parcourir un fichier individuel, ouvrir celui-ci.
3. Ouvrir la fenétre de recherche : Ctri+F.
Ou bien ouvrir la fenétre pour chercher et remplacer : Ctrl+H.

4. Procéder aux réglages souhaités et cliquer sur Chercher ou sur Rempla-
cer ou sur Tout remplacer.

12.5 Editeur KRL

12.5.1  Ouvrir un fichier dans I'éditeur KRL

Condition m |l s'agit d'un format de fichier pouvant étre édité avec I'éditeur KRL.
préalable (>>> "Formats de fichiers" Page 119)
Procédure 1. Dans la fenétre Structure du projet et I'onglet Fichiers, double-cliquer

sur un fichier.
Ou bien marquer le fichier et cliquer sur le bouton Editeur KRL.

Ou bien marquer le fichier et sélectionner la séquence de menus Editeurs
> Editeur KRL.

2. Pour fermer le fichier : Cliquer en haut a droite sur le "X".
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Formats de
fichiers

Plusieurs fichiers peuvent étre ouverts en méme temps dans I'éditeur KRL. Si
nécessaire, ils peuvent étre affichés cote a cote ou les uns au dessus des
autres. Ceci permet p. ex. de comparer facilement des contenus.

Afficher les fichiers cote a céte :
1. Cliquer a droite sur le titre du fichier dans I'éditeur KRL. Dans le menu
contextuel, sélectionner Nouveau groupe de tabulation vertical.

2. Afficher les fichiers a nouveau les uns aprés les autres : Cliquer a droite
sur le titre d'un fichier dans I'éditeur KRL. Dans le menu contextuel, sélec-
tionner Vers le haut ou Vers le bas.

Afficher les fichiers les uns au dessus des autres :

1. Cliquer a droite sur le titre du fichier dans I'éditeur KRL. Dans le menu
contextuel, sélectionner Nouveau groupe de tabulation horizontal.

2. Afficher les fichiers a nouveau les uns apres les autres : Cliquer a droite
sur le titre d'un fichier dans I'éditeur KRL. Dans le menu contextuel, sélec-
tionner Vers le haut ou Vers le bas.

L'éditeur KRL sert avant tout a éditer des données contenant le code KRL :

= SRC
= DAT
= SUB

De plus, les fichiers avec les formats suivants peuvent également étre édités
avec |'éditeur KRL :
ADD

BAT

CONFIG

CMD

DEL

INI

KFD

KXR

LOG

REG

TXT

XML
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12.5.2 Interface utilisateur de I'éditeur KRL

©

[l: ntroller 1] - KRC:AR1ATPAGLUETECH\glue_changed.src - X

| @ GLUE() v| @ wsivarin

; FOLD ERRORCHECE
Bl GLOBAL DEF ErrorCheck (iSystemNo :IN )
INT iSystemNo
IF NOT ((bWithOutMaterial) OR ($MCDE_CP==$T1)) THEN
SWITCH iSystemio
CASE 1 ; system 1 active
IF NOT bWithoutMaterialSysl THEN
IF diSLlAccumulationError THEN
SWITCH SettingData[l].JuitFault
CASE #SINGLE
WHILE diSLlZccumulationError
DisplaySCEMessage (diSLl1ErrorNo, TRUE)
doSLlSingleFaulthckn=TRUE
(::) WHILE NOT diSLlHEandShake
Wait Sec 0.05
ENDWHILE
doSL1SingleFaulthckn=FALSE
ENDWHILE
CASE #ALL
WHILE diSLlAccumulationError
M=gouit ("RccumulationFaultController™, 1,16 )
dosSLlFaultAckn=TRUE
WHILE NOT diSLlEandShaks
Wait Sec 0.03
ENDWHILE
doSLlFaultRAckn=FALSE

Fig. 12-2: Interface utilisateur de I'éditeur KRL

Pos. | Description
1 Zone de programme

Ici, le code est saisi ou édité. L'éditeur KRL offre un grand nombre
de fonctions pour assister le programmeur.

2 Liste des sous-programmes dans ce fichier.

Pour aller a un sous-programme, le sélectionner dans la liste. Le
curseur saute a la ligne DEF de ce sous-programme.

Lorsque le fichier ne contient aucun sous-programme, la liste est
vide.

3 Liste des déclarations de variables.

Cette liste se référe toujours au sous-programme actuellement sé-
lectionné dans la liste des sous-programmes. Pour aller a une dé-
claration, sélectionner la variable dans la liste. Le curseur saute a
la ligne avec la déclaration de cette variable.

Lorsqu'il n'y a aucune déclaration de variable, la liste est vide.
4 Barre d'analyse.

Les marquages indiquent des défauts ou des divergences dans le
code.

m Le survol du marquage fait apparaitre une infobulle contenant
une description du défaut.

m  En cliquant sur le marquage, le curseur saute a I'endroit
concerné dans le programme. Pour certains défauts / certaines
divergences, une correction automatique est proposée.

(>>> 12.5.9 "Correction Quickfix" Page 125)
5 Le carré a la couleur du défaut le plus grave actuellement existant.

Lorsqu'il n'y a aucun défaut / aucune divergence, le carré est vert.
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12.5.3 Agrandir / réduire I'affichage

Procédure 1. Cliquer dans I'éditeur KRL a un endroit quelconque.
2. Maintenir la touche Ctrl enfoncée et déplacer la molette de la souris.
Molette de souris vers le haut : agrandir
Molette de souris vers le bas : réduire

12.5.4 Configurer I'éditeur KRL

Préparation Ceci est uniquement nécessaire lorsque I'on souhaite voir une prévisualisation
des effets des réglages :
1. Ouvrir un fichier dans I'éditeur KRL.

2. Sil'on souhaite une prévisualisation pour les couleurs des marques : mar-
quer n'importe quel endroit dans le fichier.

(Tant que la fenétre Options est ouverte, rien ne peut étre marqué dans
le fichier.)

Procédure 1. Sélectionner la séquence de menus Divers > Options. La fenétre Op-
tions s'ouvre.

2. Ouvrir le dossier Editeur de texte a gauche dans la fenétre. Dans le dos-
sier, marquer un sous-point.

Les réglages correspondants sont a présent affichés a droite dans la fe-
nétre.

@ | Lorsque l'on déplace le pointeur de souris sur un champ, la descrip-
1 tion de ce champ apparait en bas de la fenétre.

3. Procéder aux modifications souhaitées.

Sion a un fichier ouvert simultanément dans I'éditeur KRL, on peut voir im-
médiatement les modifications (p. ex., si les espaces sont affichés ou sup-
primés).

4. Confirmer avec OK. Les modifications sont adoptées.
Ou bien rejeter les modifications avec Interrompre.

Les réglages des couleurs peuvent étre ramenés a tout moment aux valeurs

par défaut. Pour ce faire, le bouton Remettre a zéro se trouve sur la page cor-
respondante de la fenétre Options (au bas de la page, il faut faire défiler).

12.5.5 Fonctions d'édition

12.5.5.1 Fonctions générales d'édition

Marquer = Marquer une zone : cliquer la ou on souhaite commencer a marquer et
garder la touche gauche de la souris enfoncée. Tirer avec la souris jusqu'a
ce que la zone souhaitée soit marquée puis lacher a nouveau la touche de
la souris.

@ | Lorsque I'on maintient également la touche ALT enfoncée pendant le
1 marquage, on peut marquer une zone rectangulaire.

= Marquer une ligne : cliquer sur le numéro de la ligne.

Editer Les fonctions d'édition courantes peuvent étre appelées avec le menu contex-
tuel. En font partie :

m  Couper, Coller, Copier, Effacer
®  Annuler, Restaurer
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=  Rechercher ... (>>>12.4 "Chercher et remplacer dans les fichiers"
Page 118)

De plus, les instructions citées ci-dessous sont également disponibles dans le
menu contextuel.

@ | mToutes les instructions ne sont pas disponibles pour tous les formats
l de fichier.

mDes instructions se référant a une zone marquée ont des effets sur
tout le fichier, si aucune zone n'est marquée.

Option Description

Editer > Passer a I'écrire en Fait passer toutes les lettres minuscules en majuscules
majuscules dans la zone marquée.

Editer > Passer a I'écrire en Fait passer toutes les lettres majuscules en minuscules
minuscules dans la zone marquée.

Editer > Premiére lettre en Fait passer toutes les premiéres lettres en majuscules dans
majuscules la zone marquée.

Editer > Convertir les tabula- Remplace les tabulateurs par des espaces dans la zone
teurs en espaces marquée.

Remarque : le nombre d'espaces correspondant a un tabu-
lateur peut étre configuré avec le paramétre Taille d'alinéa.

Editer > Convertir les espaces Remplace les espaces par des tabulateurs dans la zone
en tabulateurs marquée.
Editer > Mise en retrait Insére des espaces de début (supplémentaires) dans

chaque ligne de la zone marquée.
Remarque : le nombre d'espaces insérés peut étre confi-
guré avec le paramétre Taille d'alinéa.

Editer > Supprimer I'espace du Supprime tous les espaces de début dans la zone mar-
début quée.

Folds > Tout déployer Ouvre tous les folds du fichier affiché actuellement.
Folds > Tout réduire Ferme tous les folds du fichier affiché actuellement.
Formater Les nouvelles lignes, césures, etc. sont adaptées au stan-

dard dans I'ensemble du fichier. Le standard valable
dépend du format de fichier.

Décommenter Commente la ligne.

Commenter Décommente la ligne.

Renommer (>>>12.5.5.2 "Renommer les variables" Page 122)

Aller a la déclaration (>>> 12.5.7 "Passer a la déclaration d'une variable"
Page 125)

Insérer un extrait (>>> 12.5.5.4 "Extraits - entrée rapide d'instructions KRL"
Page 123)

12.5.5.2 Renommer les variables
Description Un nom de variable peut étre modifié a tous les endroits ou il se trouve par une
seule action.

Ceci est également possible lorsque la variable est déclarée dans un fichier
DAT et utilisée dans plusieurs fichiers SRC.

Condition m Lesfichiers dans lesquels se trouve le nom de variable ne comportent pas
préalable d'erreur de syntaxe.
Le changement automatique ne fonctionne pas dans un fichier avec erreur
de syntaxe.
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Procédure

1. Marquer la variable souhaitée a un endroit quelconque.
2. Cliquer a droite et choisir Renommer dans le menu contextuel.
3. Une fenétre s'ouvre. Modifier le nom et confirmer avec OK.

12.5.5.3 Complétement automatique

Une fonction de complément automatique est disponible dans I'éditeur KRL.

Lors de la saisie du code, une liste contenant les éléments suivants est auto-
matiquement affichée :

Mots-clés KRL

Noms de variables connus

Noms de fonctions connus

Types de données spécifiques a l'utilisateur connus (STRUC ou ENUM)
Extraits (>>> 12.5.5.4 "Extraits - entrée rapide d'instructions KRL"

Page 123)

Tout d'abord, les éléments correspondant aux caractéres tapés apparaissent
dans la liste. Ces éléments sont ensuite priorisés selon la fréquence de leur
utilisation, c'est-a-dire que la sélection d'adapte en permanence au comporte-
ment de I'utilisateur.

Il est possible, en cas de besoin, de marquer un élément dans la liste et de
I'adopter dans le texte de programme en actionnant la touche d'entrée. Ceci
permet d'éviter d'avoir toujours p. ex. a taper des noms de variables com-
plexes.

e | Navigation dans la liste de complétement :
1L | =Faire défiler

mOu bien taper les premiéres lettres de I'élément souhaité. Le mar-
quage y saute automatiquement.

12.5.5.4 Extraits - entrée rapide d'instructions KRL

Description

Procédure

Une entrée rapide est disponible dans I'éditeur KRL pour les instructions KRL
courantes.

Si p. ex. on souhaite programmer une boucle FOR, il faut entrer la syntaxe en-
tiere FOR .. = .. TO .. STEP ... Au lieu de cela, on choisit I'instruction dans
la liste de completement automatique. Seules les parties variables de la syn-
taxe doivent encore étre complétées manuellement.

Lorsque I'on commence a taper le code, la liste de complétement automatique
s'affiche. Généralement, l'instruction souhaitée est déja marquée.

1. Adopter l'instruction marquée dans la liste de complétement automatique
en actionnant la touche d'entrée. Ou bien double-cliquer sur une autre ins-
truction.
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g for # || [FOR-Schleifen-Snippet
g forr k For; FOR; for;
Kuka Roboter GmbH

S :Eelse | Codeausschnitt fiir for-Schlsife

& locp

=] program

= ptpi

] ptorel

E ptpcz

= ptpea

= ptpa

& pulsz

[&] repeat

& sigin

[E] sigout __
& switch

[F] trigger (Distance)

[E] trigger (Path) "

Fig. 12-3: Adopter avec la touche d'entrée ou en double-cliquant

2. Lasyntaxe KRL estinsérée automatiquement. La premiére partie variable
apparait sur fond bleu. Entrer la valeur souhaitée.

FOR [failiid-}a — Start TC stop STEP 1

ENDFOR

Fig. 12-4: La premiére partie variable apparait sur fond bleu.

3. Sauter sur la prochaine partie variable avec la touche TAB. Entrer la va-
leur souhaitée.

4. Répéter I'opération 3 pour toutes les parties.
5. Pour achever I'édition, actionner la touche d'entrée.

La liste d'extraits peut également étre appelée séparément : cliquer a droite et
sélectionner I'entrée Insérer un extrait dans le menu contextuel.

De plus, il est également possible d'entrer un extrait de la fagcon suivante : ta-
per l'abréviation et appuyer sur la touche TAB.

(On peut déterminer I'abréviation en appelant la liste avec les extraits. Mar-
quer l'instruction. Une infobulle est affichée. La 2e ligne contient les abrévia-
tions possibles.)

12.5.6 Folds (dossiers)

Description Le contenu de I'éditeur KRL peut étre structuré en folds ou dossiers, comme
un programme KRL normal.

H CUTEUTS

W (W bk
¥l

L G L Gl

(=]

[2 S Y Y S =

L b =

Fig. 12-5: Fold fermé
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Procédure

; fold- outputs
SOUT[1]=true
SoUT[2]=true
SOUT[3]=true
;endfold- (outputs)

LN s L) RO

[ 5 I S T TS I S TRy 75 o S )

[Ns s

Fig. 12-6: Fold ouvert

Ouvrir un fold :

m  Double-cliquer sur la case du fold fermé.
= Ou bien : cliquer sur le signe plus.

Fermer un fold :
= Cliquer sur le signe moins.
Ouvrir ou fermer tous les folds :

m  Menu contextuel : Folds > Déployer tous les folds ou Réduire tous les
folds

12.5.7 Passer a la déclaration d'une variable

Procédure

1. Placer le curseur dans le nom de la variable ou directement avant la pre-
miére lettre, ou directement aprés la derniére lettre.

2. Cliquer a droite et aller au menu contextuel Aller a la déclaration.

12.5.8 Afficher toutes les utilisations d'une variable

Procédure

1. Uniquement lorsque la fenétre Trouver des utilisations n'est pas encore
affichée :
Sélectionner la séquence de menus fenétre > Trouver des utilisations.

2. Placer le curseur dans le nom de la variable ou directement avant la pre-
miére lettre, ou directement aprés la derniére lettre.

3. Cliquer a droite et sélectionner Trouver des utilisations dans le menu
contextuel.

Dans la fenétre Trouver des utilisations un onglet portant le nom Utili-
sations de [Nom de variable] apparait. Toutes les utilisations y sont affi-
chées sous forme de liste détaillée (fichier avec chemin d'accés, numéro
de ligne, etc.)

4. Sinécessaire : double-cliquer sur une ligne dans la liste. L'endroit corres-
pondant du programme est marqué.

On peut a présent effectuer p. ex. Renommer.

12.5.9 Correction Quickfix

Des soulignements du code et des marquages dans la barre d'analyse signa-
lent des défauts ou des divergences du code.

Pour certains de ces défauts / divergences, une correction automatique est
proposée, le "Quickfix". Un lumignon Quickfix apparait. Avec la touche fléchée
se trouvant a c6té du lumignon, l'utilisateur peut afficher différentes solutions
possibles et en choisir une.

KUKA
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WorkVisual 4.0

L

Fig. 12-7: Lumignon Quickfix

12.5.9.1 Corriger des variables non déclarées ou les déclarer automatiquement

Description

Procédure

Les variables non déclarées sont affichées de la facon suivante :

m  Dans le code, par un soulignement rouge
m Dans la barre d'analyse, par un trait rouge
La couleur rouge peut cependant indiquer un autre défaut. S'il s'agit d'une va-

riable non déclarée, l'infobulle suivante est affichée lors du survol du souligne-
ment ou du trait : La déclaration de la variable [Nom] n'a pas été trouvée.

1. Placer le curseur dans le nom souligné ou directement avant la premiére
lettre, ou directement aprés la derniére lettre.

Ou bien cliquer sur le trait dans la barre d'analyse.
Le lumignon Quickfix s'allume a présent a c6té du nom de variable.

2. Vérifier que la variable n'a pas été mal écrite par inadvertance (autrement
que dans la déclaration).

Si c'est le cas, corriger. Le soulignement / trait disparait. Aucune autre
opération n'est nécessaire !

Si ce n'est pas le cas, continuer avec l'opération suivante.

3. Placer le pointeur de souris sur le lumignon Quickfix. Une fléeche apparait
a c6té du lumignon.

Cliquer sur la fleche. Les options suivantes sont affichées :
Déclarer la variable en tant que locale
Déclarer une variable dans la liste de données
4. Cliquer sur 'option souhaitée.

5. Uniquement avec Déclarer une variable dans la liste de données : |a liste de
données s'ouvre.
Ouvrir le fold BASISTECH EXT.

6. Un extrait pour la déclaration de variables a été inséré automatiquement.

Le type de données présumé sort sur fond bleu. Le commentaire ; Cette
variable est pour ... se trouve aprés la déclaration.

Laisser ou modifier le type de données.

Sauter sur le commentaire avec la touche TAB. Editer le commentaire
selon les besoins.

@ | Ce commentaire est affiché dans l'infobulle de la liste de compléte-
1 ment si la variable y est marquée.

12.5.9.2 Supprimer des variables non utilisées

Description

Procédure

Les variables non utilisées sont affichées de la fagon suivante :

m  Dans le code, par un soulignement bleu

m  Dans la barre d'analyse, par un trait bleu

Le survol du soulignement ou du trait fait apparaitre une infobulle contenant
une description.

1. Placer le curseur dans le nom souligné ou directement avant la premiére
lettre, ou directement aprés la derniére lettre.
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Ou bien cliquer sur le trait dans la barre d'analyse.
Le lumignon Quickfix s'allume a présent a coté du nom de variable.

2. Placer le pointeur de souris sur le lumignon Quickfix. Une fléche apparait
a co6té du lumignon.

Cliquer sur la fleche. Les options suivantes sont affichées :
Supprimer la déclaration
Décommenter la déclaration
3. Cliquer sur I'option souhaitée.

12.5.9.3 Uniformiser les majuscules / minuscules d'un nom de variable

Description Si les majuscules / minuscules d'un nom de variable n'ont pas été immédiate-
ment appliquées lors de la déclaration et lors de I'utilisation, ceci sera affiché
de la fagon suivante :

m Dans le code, par un soulignement bleu clair
m  Dans la barre d'analyse, par un trait bleu clair

Le survol du soulignement ou du trait fait apparaitre une infobulle contenant
une description.

Procédure 1. Placer le curseur dans le nom souligné ou directement avant la premiére
lettre, ou directement apres la derniére lettre.

Ou bien : cliquer sur le trait dans la barre d'analyse.
Le lumignon Quickfix s'allume a présent a c6té du nom de variable.

2. Placer le pointeur de souris sur le lumignon Quickfix. Une fleche apparait
a c6té du lumignon.

Cliquer sur la fleche. Les options suivantes sont affichées :
Modifier cette utilisation dans [nom comme dans la déclaration]
Modifier la déclaration dans [nom comme a cet endroit du programme]
3. Cliquer sur l'option souhaitée.

12.5.10 Créer des extraits spécifiques a l'utilisateur

Description L'utilisateur peut créer ses propres extraits. Pour ce faire, il doit sauvegarder
les propriétés souhaitées dans un fichier de format SNIPPET. Ce fichier doit
ensuite étre importé dans WorkVisual. L'extrait est ensuite disponible dans
I'éditeur KRL.

Un modéele de fichier SNIPPET est disponible sur le CD WorkVisual, dans le
répertoire DOC.

@ | Un extrait importé dans WorkVisual est egalement disponible dans
l OptionPackageEditor et vice-versa. La condition préalable est que
WorkVisual et I'OptionPackageEditor tournent sur le méme PC et que
le méme utilisateur soit enregistré.

Procédure Lorsque le fichier SNIPPET a été créé, il doit étre importé de la fagon sui-
vante :

1. Sélectionner la séquence de menus Divers > Importer I'extrait du fi-
chier.... Une fenétre s'ouvre.

2. Naviguer vers le répertoire dans lequel le fichier SNIPPET se trouve et
marquer celui-ci. Cliquer sur Ouvrir.

L'extrait est a présent disponible dans I'éditeur KRL.

Exemple 1 Il faut créer un extrait pour insérer la strucutre de code suivante :
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MYTHING [Zait]

ENDTHING

Fig. 12-8: Code avec lequel I'extrait doit étre inséré

L'extrait doit porter le nom "User" dans la liste d'extraits et l'infobulle doit conte-
nir les informations indiquées ici :

E loop A |||user-Snippet

[E] program — || |usr; USR; Usr;

=l ptpi my Mame

= ptprel my description for my snippet

[El ptpeo

Bl ptpca

= ptpa

& pulsz

[£] repeat

& sigin

=] sigout

[E] switch

[E] trigger (Distance)
[E] trigger (Path)

[E] ws=c

E] wfor

& whils ‘

BN -

Fig. 12-9: Extrait souhaité

Le fichier SNIPET doit avoir le format suivant :
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2 <CodeSnippets>

| <CodeSnippet Formast="1.0.0":>

4 <Header:>

S|

[ <!--Is displayed as header in the static ToolTip{on the right side) of the completion window-->
7 <Title>User-Snippet</Title>

g

= <!--I= displayed in the completion window—->

10 <Text>User</Text:>

11

1é <!=-These shortcuts can be used-->

13 <Zhortocutrusr</Shortcuts>

14 <Zhortocut>USR</Shortcut>

15 <Shortocut>Usr</Shortcut>

16

17 <!==For these file extensions the snippet will be shown -->

18 <Extensions>.src .sub</Extensions>

el <!==Is displayed as description in the static ToolTip(on the right side) of the completion window-->
21 <Description>my description for my snippet</Description>

£!==Is displayed a= author in the static ToolTip(on the right side) of the completion window-->
24 <huthor>my Newe</Author:

26 <!==%pecifies the type of the snippet-->

7 <@nippetTypes:>
<@nippecTyperExpansion</SnippecType>

29 <ZnippetTyperSurroundsWith</SnippecType>

1] </SnippetTypes>

i1 </ Header >

<FileExtensions/>

3 4 <3nippetcs
<Declarations>
36 <Literal>
37 <IDrelement</ ID>
38 <ToolTip>wmy tooltip for this element</ToolTip>
39 <Default>true</Defaultc>
40 </Literals>
41 </Declarations:>
42 <Code Language="ERL">
43 <! [CDATA[MYTHING $element$

44 jendiiselectiond
45  EMDTHING]]>

46 </ Code>
47 </ Snippet>
45 </ CodeSnippet>

49 </ CodeSnippets>

Fig. 12-10: Structure de fichier SNIPPET

Ligne Description
3...48 Zone pour 1 extrait

Un fichier SNIPPET peut contenir plusieurs zones de ce type, c'est-a-dire qu'il peut
contenir plusieurs extraits.

7 Titre affiché dans Il'infobulle.
10 Nom affiché dans la liste d'extraits.

Remarque : la fonction de complétement réagit a cette séquence de caractéeres. Cela
signifie que la liste de complétement s'affiche et que I'extrait correspondant est mar-
qué lorsque l'on tape cette séquence de caractéres dans le programme.

13 ... 15 | Abréviations pour cet extrait.

18 L'extrait est affiché dans la liste uniquement dans des fichiers avec cette terminaison.
21 Description affichée dans l'infobulle.
24 Nom du fabricant affiché dans l'infobulle.
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Ligne Description
27 ... 30 | On définit ici les différents types d'insertion de l'extrait.

B Expansion : I'extrait est inséré a I'endroit ou se trouve le curseur.

SurroundsWith : des lignes de programme peuvent étre marquées dans I'édi-
teur KRL avant l'insertion de I'extrait. L'extrait est ensuite inséré automatiquement
de fagon a encadrer ces lignes. La marque substitutive Sselection$ définitI'en-
droit précis ou se trouvent ces lignes dans l'extrait.

37 Marques substitutives apparaissant dans la ligne 43 ... 45 et auxquelles les lignes 38
et 39 se référent.

38 Infobulle affichée pour cette marque substitutive.

39 Valeur par défaut de la marque substitutive.

43 ... 45 | Texte de programme inséré par l'extrait.
Le texte est composé de texte d'origine et/ou de marques substitutives.

m Sselection$ : voir la descrition de SurroundsWith.

B SendS$ : cette marque substitutive détermine a quel endroit se trouve le curseur
aprés I'acheévement de l'insertion de I'extrait avec la touche d'entrée.

Exemple 2 Exemple de zone <extrait> :
FOR = start TO stop STEP 1
ENDFCR

Fig. 12-11: Code avec lequel I'extrait est inséré

15 <Snippet>

1= <Declarations>

Z0 <Literal>

21 <ID>counter</ ID>

23 <ToolTip>Counter variable, has to be declared</ToolTip>
23 <Default>counter</Defaulc>

24 </Literal>

Z5 <Literal>

26 <ID»start</ID>

27 <ToolTipr>start walue for counter</ToolTip>
28 <Default>start</Default>

29 </Literal>

30 <Literal>

31 <ID>stop</ ID>

32 <ToolTiprvalue for loop to stop</ToolTip>
33 <Default>stop</Default>

34 </Literal>

35 <Literal>

36 <ID>step</ ID>

=7 <ToolTiprstep width for counter</ToolTip>
38 <Default>1</Default>

39 </Literal>

40 </Declarations>

4l <Code Language="ERL"™>

4z <![CDATA[FOR $counter$ = $start§ TO $stop§ STEP $step?
45 $selection$$end$

44  ENDFOR]]>

45 </ Code>

46 </Snippet>

Fig. 12-12: Structure de fichier SNIPPET

12.6 Travailler en ligne avec I'Explorateur KRC

@ | Cette fonctionnalité est uniquement disponible pour les commandes
1 de robot avec le logiciel KUKA System Software a partir de la version
8.3.15 ou avec le logiciel VW System Software a partir de la version
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L'Explorateur KRC permet de procéder a des modifications directement sur le
systéme de fichiers de la commande du robot sans étre dans I'obligation de
transférer un projet.

WorkVisual génére une copie locale du systéme de fichiers pour le traitement,
dans laquelle les modifications sont réalisées. Les modifications peuvent étre
synchronisées a tout moment avec la commande du robot, également des mo-
difications individuelles.

Le systeme de fichiers de la commande de robot est ci-apres désigné comme
répertoire de travail.

12.6.1 Ouvrir le répertoire de travail dans I'Explorateur KRC

Condition m  Connexion réseau avec la commande de robot réelle
préalable m La commande de robot réelle et l'interface KUKA smartHMI sont lancées.
m Espace de travail Programmation et diagnostic

Procédure 1. Cliquer sur le bouton Créer une liaison.

Alternative : cliquer avec le bouton droit dans la zone vide dans I'Explora-
teur KRC et sélectionner Créer une liaison dans le menu contextuel.

Une fenétre pour la sélection de la commande du robot s'ouvre. Dans
cette fenétre, il est possible de filtrer selon le type et la version de com-
mande. Une fonction de recherche avec laquelle il est possible de recher-
cher le nom de la commande est en outre a disposition.

2. Sélectionner la commande de robot souhaitée et confirmer avec OK. Le
répertoire de travail de la commande de robot est chargé et affiché dans
I'Explorateur KRC.

12.6.2 Interface utilisateur Explorateur KRC

, Expllorateur KRC r 3 X
Q@@ e@mE deer o
{4 p WINDOWS-28CS77C !

. 4 JTKRC
4 [OR1
: . Mada

4 | Program

4 | Palettieren
L. UPs

! 8 (¥ palette dat

¥ palette src

?9

8 ‘_{} masref_user.dat
; 8 ¥ masref_user.src
8 E’tm_useraction dat
8 ¥ tm_useraction.src
L.l System
P
8 cellsrc
Gl STEU

Fig. 12-13: Interface utilisateur Explorateur KRC
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Pos. | Description

1 Répertoire de travail de la commande de robot

2 Le symbole indique I'état actuel du dossier ou du fichier. Le survol
du symbole fait apparaitre une infobulle contenant une description
de I'état. Des informations supplémentaires sont indiquées pour
des états précis. Lorsqu'un fichier a par ex. été déplacé, le chemin
d'acces d'origine est affiché dans I'infobulle.

(>>> 12.6.2.2 "Symboles dans I'Explorateur KRC" Page 132)

3 Barre de boutons
(>>>12.6.2.1 "Barre de boutons dans I'Explorateur KRC"
Page 132)
4 Le champ de recherche permet de chercher des noms de fichiers

et de dossiers.

12.6.2.1 Barre de boutons dans I'Explorateur KRC

Bouton | Description

= Masque ou affiche des fichers et dossiers effacés.
.
@) Surveille les modifications sur le systéme de fichiers de la com-

mande du robot. Dans le cas de fichiers modifiés, ce symbole
est affiché derriere le nom de fichier.

@ Vue des modules

Indique les fichiers SRC et DAT regroupés au sein d'un module
comme sur la commande du robot.

Indique tous les sous-programmes d'un module dans le réper-

L . . . L
toire de travail. Un double-clic sur un sous-programme indique
I'emplacement dans I'éditeur auquel le sous-programme a été
defini.

EJ Déploie le nceud sélectionné et tous les sous-nceuds.
EJ Ferme le nceud sélectionné et tous les sous-nceuds.

12.6.2.2 Symboles dans I'Explorateur KRC

Sym- | Description
bole
@) Le fichier a été modifié.

) Module qui contient un fichier SCR et/ou un fichier DAT.

@ Sous-programme dans un fichier SRC

8 Le fichier ou le dossier n'est pas modifié.
{ Le fichier ou le dossier n'est pas modifié.
a: Le fichier a été modifié et renommé.

i Le fichier ou le dossier a été déplacé.

Ce symbole est également affiché lorsqu'un fichier a été
renommé avant ou aprés le déplacement.

Le fichier ou le dossier a été effacé.

Un fichier qui a été effacé, ne peut plus étre modifié.
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12.6.3

Procédure

Sym- | Description
bole
i Le fichier ou le dossier a été ajouté au répertoire de travail.
Ce symbole est également affiché lorsque le fichier a été modi-
fié, renommé ou déplaceé.
iy Le fichier a été modifié.
1 Le fichier a été modifié et décalé.
Symboles dans la vue des modules :
Sym- | Description
bole

1

Le module a été modifié et décalé.

Le module a été modifié et renommé.

Le fichier SRC ou DAT a été modifié, I'autre fichier respectif a
éte effacé.

Le fichier SRC ou DAT a été modifié, I'autre fichier respectif
n'est pas modifié.

Le fichier SRC ou DAT a été effacé, I'autre fichier respectif n'est
pas modifié.

Le fichier SRC ou DAT a été décalé, I'autre fichier respectif
n'est pas modifié.

WD | SED | WD | B | MWL dUR

Le fichier SRC ou DAT a été renommeé, l'autre fichier respectif
n'est pas modifié.

i

&

Le fichier SRC ou DAT a été modifié, I'autre fichier respectif a
été renommé et modifié.

3

Le fichier SRC ou DAT a été renommé et modifié, I'autre fichier
respectif n'est pas modifié.

Symboles dans le mode de débogage :

Sym- Description
bole
3 Le programme est lié.
Le programme n'est pas sélectionné.
- Le programme est sélectionné et a été terminé.
Le programme est sélectionné et est exécuté.
- Le programme est sélectionné et a été stoppé.

Le programme est sélectionné et a été réinitialisé.

1.

Sélectionner la séquence de menus Divers > Options.... La fenétre Op-

Configurer Explorateur KRC

tions s'ouvre.

Marquer le sous-point Explorateur KRC dans le dossier Espace de tra-

vail en ligne a gauche dans la fenétre.

KUKA
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Les réglages correspondants sont a présent affichés a droite dans la fe-
nétre.

3. Sélectionner le répertoire dans lequel les répertoires de travail doivent étre
sauvegardés par défaut.

4. Confirmer avec OK. Les réglages sont repris.

12.6.4 Fonctions de traitement générales

Les fonctions d'édition courantes peuvent étre appelées avec le menu contex-

tuel. En font partie :

m  Couper, Copier, Insérer, Renommer, Effacer

De plus, les instructions citées ci-dessous sont également disponibles dans le

menu contextuel.

Option de menu

Description

Editeur

Ouvre le fichier dans I'éditeur KRL.

Ouvrir avec...

Ouvre le fichier dans le programme choisi.

Lancer le débogage

Démarre le mode de débogage.

Arréter le débogage

Termine le mode de débogage.

Ouvrir dans I'explora-
teur Windows

Ouvre le répertoire marqué ou le répertoire du
fichier marqué dans I'Explorateur Windows.

Ajouter...

Crée un fichier au format de l'original choisi
dans le dossier marqué.

(>>> 12.6.5 "Créer un nouveau fichier avec un
original" Page 134)

Sauvegarder comme
original

Sauvegarde le fichier marqué comme original.

Couper la liaison

Sépare la connexion a la commande du robot.
Le répertoire de travail est effacé.

Nouveau dossier...

Crée un nouveau dossier sous le dossier mar-
qué.

Comparer avec la ver-
sion de controéleur

Compare le fichier marqué avec le fichier sur la
commande du robot.

Comparer avec...

(>>> 12.6.9 "Comparer des fichiers"
Page 136)

12.6.5 Créer un nouveau fichier avec un original

Procédure

1. Dans le répertoire de travail, cliquer avec le bouton droit sur le dossier
dans lequel le fichier doit étre créé.

2. Dans le menu contextuel, sélectionner Ajouter.... La fenétre Sélection-

ner un modeéle s'ouvre.

3. Marquer l'original souhaité.
Les templates KUKA, les templates de packs d'options installés ainsi que
les templates de la commande de robot actuelle sont a disposition comme
original.

4. Dans le champ Nom, saisir un nom et confirmer avec OK.
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12.6.6 Transmettre des modifications sur la commande de robot

Description Avec cette procédure, toutes les modifications ou uniquement des modifica-
tions sélectionnées sont transmises sur la commande de robot réelle dans le
répertoire de travail de WorkVisual.

Condition m  Connexion réseau avec la commande de robot réelle

préalable m La commande de robot réelle et l'interface KUKA smartHMI sont lancées.
= Groupe d'utilisateurs Expert.
m Mode T1 ou T2.
m Espace de travail Programmation et diagnostic

Procédure 1. Toutes les modifications sont transmises : marquer le nceud de racine du

répertoire de travail.

Des modifications choisies sont transmises : marquer le fichier ou le dos-
sier qui doit étre transmis.

2. Cliquer sur le bouton Transférer les modifications sur le contréleur.

Alternative : Cliquer a droite et sélectionner Transmettre les modifica-
tions dans le menu contextuel.

Les modifications sont contrélées quant a la présence d'éventuels conflits.
En cas de conflits, un message est affiché. Les conflits doivent étre réso-
lus. Dans le cas contraire, les modifications ne pourront pas étre transfé-
rées. Lorsque tous les conflits ont été traités, les modifications sont
affichées dans une vue d'ensemble.

@ | Lorsqu'un fichier contient des modifications différentes dans le réper-
l toire de travail dans WorkVisual ou également sur la commande de
robot réelle, il existe 3 possibilités :

= ne réaliser aucune modification

m  écraser le fichier sur la commande de robot réelle avec le fichier dans le
répertoire de travail

= fusionner les fichiers

Pour fusionner les fichiers, il est nécessaire de disposer d'un éditeur externe.
(>>> 6.27.4 "Configurer des éditeurs supplémentaires" Page 63)

3. Lorsque seules quelques modifications parmi celles affichées doivent étre
transmises : activer les cases a cocher des modifications respectives.

4. Confirmer avec OK. L'interface KUKA smartHMI affiche la question de sé-
curité L'utilisateur [...] a demandé l'accés a distance pour cette commande.
Souhaitez-vous autoriser |'acces a distance ?.

5. Confirmer la question avec Oui. Les modifications sont transmises. L'in-
terface smartHMI affiche le message L'utilisateur [...] a obtenu I'acces a
distance pour cette commande.. L'accés reste actif jusqu'a ce que le mes-
sage soit validé avec Retirer.

Aprés le transfert de modifications, tous les pro-
AVIS grammes doivent étre testés dans T1. Dans le cas
contraire, des dommages matériels pourraient s'ensuivre.

Ceci est en particulier applicable lorsque le transfert a été interrompu et que
certaines modifications n'ont pas été exécutées.

12.6.7 Charger les modifications de la commande de robot

Description Avec cette procédure, toutes les modifications ou seulement les modifications
sélectionnées sont chargées par la commande du robot. Les modifications du
répertoire de travail qui n'ont pas encore été transmises sur la commande du
robot sont affichées et peuvent étre annulées.
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Condition m  Connexion réseau avec la commande de robot réelle
préalable m La commande de robot réelle et 'interface KUKA smartHMI sont lancées.
m Espace de travail Programmation et diagnostic

Procédure 1. Ou bien : Cliquer avec le bouton droit sur le nceud de racine et sélectionner
Charger les fichiers a partir du contréleur. Toutes les modifications
sont affichées dans un apercu.

Ou bien : cliquer avec le bouton droit sur un dossier dans le répertoire de
travail et sélectionner Charger les fichiers a partir du contréleur. Le
dossier sélectionné, les fichiers qu'il contient ainsi que les modifications
sont affichés dans un apergu.

2. Activer ou désactiver les cases a cocher des modifications et confirmer
avec OK. Les modifications sélectionnées sont exécutées.

12.6.8 Restaurer I'état de la commande de robot

Description Avec cette procédure, toutes les modifications locales sont annulées dans le
répertoire de travail et I'état de la commande de robot est rétabli.

Condition m  Connexion réseau avec la commande de robot réelle
préalable m La commande de robot réelle et l'interface KUKA smartHMI sont lancées.
m  Espace de travail Programmation et diagnostic

Procédure 1. Cliquer avec le bouton droit sur le nceud de racine et sélectionner Créer
la version de controéleur.

2. Confirmer la question de sécurité par Oui. L'état de la commande de robot
réelle est restauré, toutes les modifications sont écrasées.

12.6.9 Comparer des fichiers

Description Avec cette procédure, un fichier dans le répertoire de travail dans WorkVisual
est comparé avec le méme fichier sur la commande du robot. Le fichier peut
également étre comparé avec un fichier sur le disque dur local.

@ | Pourla comparaison, n'importe quel logiciel peut étre utilisé. Ce der-
l nier doit cependant étre installé et configuré dans WorkVisual.
(>>> 6.27.4 "Configurer des éditeurs supplémentaires" Page 63)

Condition m  Espace de travail Programmation et diagnostic

préalable Uniquement pour la comparaison avec la commande de robot :

m  Connexion réseau avec la commande de robot réelle
m La commande de robot réelle et l'interface KUKA smartHMI sont lancées.

Procédure Comparaison avec le fichier sur la commande de robot :

= Ou bien : Cliquer avec le bouton droit sur le fichier dans le répertoire de
travail et sélectionner Comparer avec la version de contréleur dans le
menu contextuel. Les fichiers sont ouverts avec I'éditeur qui a été configu-
ré comme éditeur par défaut pour les comparaisons.

m  Ou bien : Sélectionner Comparer avec... > Fichier sur contréleur dans
le menu contextuel et choisir I'éditeur souhaité. Les fichiers sont ouverts
avec |'éditeur souhaité.

Comparaison avec un fichier sur le disque dur local :

1. cliquer avec le bouton droit sur le fichier dans le répertoire de travail et sé-
lectionner Comparer avec... > Fichier local dans le menu contextuel et
choisir I'éditeur souhaité. Une fenétre s'ouvre.
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2. Naviguer vers le chemin dans lequel se trouve le fichier pour la comparai-
son.

3. Marquer le fichier et confirmer avec Ouvrir. Les fichiers sont ouverts avec
I'éditeur souhaité.

12.7 Déboguer les programmes

Un mode de débogage est a disposition dans WorkVisual, avec lequel les er-
reurs peuvent étre trouvées dans les programmes en cours. Des programmes
avec des sous-programmes peuvent également étre débogués.

12.71 Apercu du mode de débogage

bl 5 e PR NIGYOYO R R-Y 1 F- I pn Y

STC] - KRC AR T\Program, e

i a JTWRC

1
P |
L R i |
' (i Mada !
] 4 [ Program '
' 4 [ Palettieren i
g Liues !
] 8 ¥paletiedat |
1 8 Epmasret usercdat |
E 8% masref_user src '
E 8(Ztm_useracton dat E $BASE=BASE_DATA[1]
] 8% wm_useraction src ! $TOCL=TCOL_DATA[1]
H L System : PTF prepos[row,col] c_ptp
] TP ' LIN pickpos[row,c
i 88 cellsec | o -
] G sTEY H N
n 1
- '
pallatcount = 1
LIN prepos[zow,col] c_dis
wab( )
& Fenétre de surveillance 1 * & ¥ |, Débogage - 3%
Débogueur WINDOWS-28CSTIC = Groupe devarisbles  Tows bes groupes = .|| » W D&boguewr WINDOWS2BCSTIC - Go - [w]=#]%] 4 x °
Nom Valeur Chemin Growps ¥: 3
- W row 3 Rlipalette Dedault
[l Espaces de travail v oo @ co 3 Ripalette  Default
ﬂ C > @ pall 0 Mlipaletie  Defauit
@ 572 False Default
B oo et Saroan fx =5 False Default
— - = ﬁ

Fig. 12-14: Mode de débogage

Pos. | Description
1 Répertoire de travail dans le mode de débogage
Programme en cours dans le mode de débogage

3 Position actuelle de l'indicateur de bloc
4 Position actuelle du pointeur a l'avance
5 Fenétre de surveillance

(>>> 12.7.3 "Surveiller les variables" Page 139)
6 Fenétre de débogage

(>>>12.7.2 "Démarrer le mode de débogage" Page 138)
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Ai- Description
guille

Indicateur de bloc

Le point de destination est accosté.
=5 Pointeur d'avance

L'indicateur de bloc se trouve dans un sous-programme.

5 Le pointeur d'avance et l'indicateur de bloc se trouvent dans la
méme ligne. Le point de destination a été atteint avec un arrét de
précision.

™ Le pointeur d'avance et l'indicateur de bloc se trouvent dans la
méme ligne. Le point de destination est accosté.

Indicateur de bloc

Le point de destination a été atteint avec un arrét de précision.

X L'indicateur de bloc se trouve dans une ligne de programme plus
haut dans le programme.

] L'indicateur de bloc se trouve dans une ligne de programme plus
bas dans le programme.

X L'indicateur de bloc se trouve dans un sous-programme. La ligne
de programme actuelle se trouve plus haut dans le programme.

i L'indicateur de bloc se trouve dans un sous-programme. La ligne
de programme actuelle se trouve plus bas dans le programme.

Bouton | Description
> Démarre le mode de débogage.

m Termine le mode de débogage.

Les boutons suivants sont exclusivement a disposition lors de I'utilisation d'un

OPS :
Bouton | Description
> Démarre le programme.
" Stoppe le programme.
T Réinitialise le programme.

12.7.2 Démarrer le mode de débogage

Connexion réseau avec la commande de robot réelle

La commande de robot réelle et l'interface KUKA smartHMI sont lancées.
Groupe d'utilisateurs Expert.

Mode T1 ou T2.

Espace de travail Programmation et diagnostic

Le répertoire de travail est ouvert dans I'Explorateur KRC et I'état corres-
pond a celui de la commande du robot réelle.

Condition
préalable

Procédure 1. Uniquement lorsque la fenétre Débogage n'est pas encore affichée : affi-
cher ceci en sélectionnant la séquence de menu Fenétre > Débogage.

2. Dans I'Explorateur KRC, cliquer avec le bouton de souris droit sur le réper-
toire de travail et sélectionner Lancer le débogage.
Alternative : cliquer sur le bouton ™ .

3. Sélectionner le programme souhaité sur smartHMI et le démarrer.
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. Déboga - 1 %
» B Débogueur WINDOWS-28CST7C ~ Go

Fig. 12-15: Fenétre Débogage

Pos. | Description

1 Les commandes de robot dont le répertoire de travail a été chargé
dans WorkVisual sont ici affichées.
2 Le mode de traitement de programme actuel est affiché ici. Un

autre mode de traitement de programme peut étre sélectionné. Ce
réglage est uniquement important lors de I'utilisation d'un OPS.

3 Ces lignes indiquent dans quels programmes et dans quelles
lignes se trouvent l'indicateur de bloc et le pointeur d'avance.

4 Liste des appels

Ces lignes indiquent quels programmes ou fonctions sont appe-
Iées dans les programmes. Un double-clic sur une ligne permet de
sauter directement a I'emplacement respectif dans le programme.

Dans cet exemple, une fonction est appelée dans la ligne 283 dans
le programme h50.SRC. A partir de cette fonction, une fonction ou
un programme est appelé dans la ligne 338 dans le programme

palette.SRC.
Bouton | Description
[ Démarre le mode de débogage.
m Termine le mode de débogage.

Indique l'indicateur de bloc dans I'éditeur.

= Indique le pointeur a I'avance dans I'éditeur.

Indique dans I'éditeur lorsque l'indicateur de bloc se trouve
dans un sous-programme.

i Défile automatiquement a I'emplacement dans le programme
ou se trouve l'indicateur de bloc.
5 Indique des sous-programmes déja ouverts au premier plan,
lorsque l'indicateur de bloc se trouve dedans.
r Ouvre un éditeur pour chaque sous-programme appelé.

12.7.3 Surveiller les variables

Description Pendant le débogage, I'état des variables qui se trouvent dans le programme
peut étre surveillé. Pour cela, 2 fenétres de surveillance sont a disposition.
Dans ces fenétres, des calculs et des expressions mathématiques (par ex. va-
riable + 5) ainsi que des structures imbriquées et des champs sont analysés.
Lorsqu'une valeur change, cette derniére est affichée pendant quelques se-
condes en rouge dans la fenétre de surveillance.

Les variables suivantes peuvent étre surveillées :
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m les variables qui ont été globalement déclarées (dans le fichier
$CONFIG.DAT ou dans un fichier DAT qui comprend le mot clé PUBLIC)

m les variables qui ont été localement déclarés dans le fichier DAT (global
pour le module)

m les variables qui ont été déclarées localement dans le fichier SRC pendant
que le pointeur a I'avance se trouve dans le méme programme que la dé-
claration (données de temps de traitement)

Condition m Le mode de débogage est démarré.
préalable
Procédure 1. Afficher la fenétre de surveillance en sélectionnant la séquence de menu

Fenétre > Fenétre de surveillance 1 ou Fenétre de surveillance 2.

2. Cliquer sur le bouton de souris droit sur la variable souhaitée dans le pro-
gramme et sélectionner Surveiller.

Alternative : cliquer sur une ligne vide dans la colonne Nom et entrer le
nom de la variable souhaitée. Lors de la saisie, les variables qui se trou-
vent dans le programme actuel ou qui ont été globalement définies, sont

proposeées.

&% Fenétre de surveillance 1 - B W
Débogueur WINDOWS-28CS77C ~ Groupe de variables Tous les groupes -
Nom Valeur Chemin Groupe

v row 3 IR1/palette Default
@ col 3 /R1/palette Default
@ palletcount 10 /R1/palette Default
@ 5T2 False Default
Jfx =(5==palletcount) False Default

Fig. 12-16: Fenétre de surveillance

Pos. | Description
1 Les commandes de robot pour lesquelles le mode de débogage
est démarré, sont ici affichées.
2 Tous les groupes de variables disponibles dans la fenétre de sur-
veillance sont ici affichés. Un filtre peut étre réglé pour chaque
groupe.

Bouton | Description
I5: Charge des variables au format ConfigMon.INI

B Enregistre des variables au format ConfigMon.INI

Sym- | Description

bole
Variables qui ont été déclarées dans le fichier DAT ou le fichier
L
SRC
& Signaux (entrées et sorties par ex.)
fx Calculs et expressions mathématiques

140 /191 Edition: 01.06.2015 Version: KST WorkVisual 4.0 V3



KUKA
12.7.4 Terminer le mode de débogage

Procédure m Dans I'Explorateur KRC, cliquer avec le bouton de souris droit sur le réper-
toire de travail et sélectionner Arréter le débogage.

Alternative : cliquer sur le bouton ™
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13 Transmission et activation de proje... KUKA

13 Transmission et activation de projets

13.1 Créer un code

Description

Procédure

Lors de la transmission d'un projet sur la commande de robot, un code est tou-
jours créé au préalable. Cette procédure permet de créer un code séparément
et de contréler a I'avance si la création se déroule sans défaut.

Le code est affiché dans I'onglet Fichiers de la fenétre Structure du projet.
Un code généré automatiquement est affiché en gris clair.

& Structure du projet . 3w

|28 Appareis | 28 Géométne | 3 Fichers

. % Appareis { % Géométrie | “# Fichiers

El- % $i87C3: Vue des documents E- i Zelle: Dokumentenansicht
...... Fichiers globaux -] Globale Dateien
= B [ [
E KRC |::_|[L Corfig
B R1 BB User
& Mada B[] Cabinet
Tl Frogram B- £ Common
System @- B Mada
] S—TELP - 2] Motor
-_ﬂ - g__| ger\rohlﬁle
P ¥ scustom dat -l Supp
¥ Smachine dat 2] CabCixml
¥ Soption dat -8
(£ scorfig dat %1
o |10
=47 KRC
._| R1
B[] STEU
E|__| Mada
(¥ Scustom dat
Smachine dat
L[N Soption dat
----- @ Sconfig.dat

Fig. 13-1: Exemple de création de code : avant - aprés

m  Sélectionner la séquence de menus Divers > Générer un code.

Le code est créé. Lorsque I'opération est terminée, le message suivant est af-
fiché dans la fenétre de messages : Le projet <"{0}" V{1}> a été compilé.
Vous pouvez consulter les résultats dans I'arborescence.

13.2 Fixer (pin) un projet

Description

Procédure

Les projets présents sur la commande de robot peuvent étre fixés. Un projet
peut étre fixé directement sur la commande de robot ou a partir de WorkVi-
sual.

Les projets fixés ne peuvent pas étre modifiés, activés ou effacés. lls peuvent
cependant étre copiés ou décrochés. On peut donc fixier un projet afin de s'as-
surer, par exemple, qu'il ne sera pas effacé involontairement.

Fixer depuis WorkVisual :

1. Sélectionner la séquence de menus Fichier > Parcourir par projet. L'ex-
plorateur Windows s'ouvre. A gauche, I'onglet Chercher est sélectionné.

2. Dans la zone Cellules disponibles, ouvrir le nceud de la cellule souhai-
tée. Toutes les commandes de robot de cette cellule sont affichées.
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3. Ouvrir le nceud de la commande de robot souhaitée. Tous les projets sont
affichés. Les projets fixés sont caractérisés par un symbole de punaise.

4. Marquer le projet souhaité et appuyer sur le bouton Pin du projet. Le pro-
jet est fixé et identifié dans la liste de projets par un symbole de punaise.

@ | Des informations concernant la fixation sur la commande de robot
1 sont fournies dans la documentation Manuel de service et de pro-
grammation pour intégrateurs de systémes du logiciel KUKA Sys-
tem Software.

13.3 Affecter une commande de robot a la commande de robot réelle

Description Cette procédure permet d'affecter chaque commande de robot du projet a une
commande de robot réelle. Le projet peut étre ensuite transféré de WorkVisual
sur la commande de robot réelle.

Condition = Une commande de robot est ajoutée dans WorkVisual.
préalable = Connexion réseau avec la commande de robot réelle
m La commande de robot réelle et l'interface KUKA smartHMI sont lancées.

Si le projet doit étre ensuite transféré et activé :

m Le groupe d'utilisateurs "Expert" ou un groupe supérieur est sélectionné
sur la commande de robot réelle.

Restriction : si I'activation provoquait des modifications dans la zone Pa-
ramétres de communication concernant la sécurité, le groupe d'utili-
sateurs "Responsable de maintenance de sécurité" ou un groupe
supérieur devrait étre sélectionné.

= Sile mode AUT ou AUT EXT est sélectionné sur la commande de robot
réelle : le projet ne contient que des réglages ayant des effets sur les pro-
grammes KRL. Si le projet contient des réglages déclenchant d'autres mo-
difications, il ne pourra pas étre activé.

Procédure 1. Cliquer sur le bouton Installer... dans la barre de menus. La fenétre
Transmission de projet WorkVisual s'ouvre. Le contréleur de robot vir-
tuel du projet est affiché du cété gauche. Le contrdleur cible est affiché du
cé6té droit. Celui-ci sort en gris, si aucun contrdleur n'est encore sélection-

ne.
r
@ WorkVisusl Project Deployment (= | B ]
Assing controllers
Assign controller Far every controller in the current project that should be transferad to a target, the target must be assigned.
Resolve conflicts
St 1 |
’ 1 teuerung

Deploy project o X KR 120 R2500 pro U &

Activate project
|
i
il
i
I

Cancel

Fig. 13-2: Affecter une commande de robot a la cellule
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2. Activer la cellule virtuelle avec la case a cocher du cété gauche. Le contrb-
leur de robot réel doit a présent étre affecté a cette cellule.

3. Cliquer sur le bouton .... Une fenétre s'ouvre. Le filtre est réglé automati-
quement de fagon a ce que seules des contrdleurs du méme type et de la
méme version soient affichés comme la contrdleur virtuel. Ce réglage peut
étre modifié.

©) WorkVisual (=B [

% Type KRC v Version VB3.6 - fuchen PR

A fiter is applied to the current dala. Nof aff parametars are shown ! Reset filter

4 5 Cell WINDOWS-3JGGTES
1§ Cell info
Cell name: Cell WINDOWS-3JGGTES
Cell id: feefdad7-729¢c-48c2-9654-94314eH9075
B controller info
Controller name: 1]
Controller id: 5-1-5-21-2226958291-4077290540-1112918978
Host name: WINDOWS-NG7P2ES
1P Address: 10.129.190.30
Type: KRC
Serial number: 0
Version: V8.3.6.67

Fig. 13-3: Affecter une commande de robot réelle a la commande vir-
tuelle

4. Sélectionner le contrbéleur de robot réel souhaité et cliquer sur OK. Le
contréleur de robot réel est affecté au contrdleur de robot virtuel. Le
contréleur de robot réel est affiché en couleur et avec le nom et I'adresse
IP en fonction de I'affectation.

r
&) WorkVisual Project Deployment [
Assing controllers
Assign controller For every controller in the current project that should be transfered to a target, the target must be assigned.
0
Steuerung 1 -
> WINDCOWS-NG7P2E8

K KR 120 R2500 oo . 1042919030 () &)
i
i
I
I
i
I

[ mew [ Finsn | [ concel

Fig. 13-4: Apergu
5. Sile projet comprend plusieurs contréleurs de robot, répéter les opéra-

tions 3 et 4 pour les autres contréleurs de robot.

6. Cliquer sur Suite. L'affectation est contrélée quant a la présence d'éven-
tuels conflits. En cas de conflits, un message est affiché. Les conflits doi-
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vent étre résolus. Dans le cas contraire, le projet ne pourra pas étre
transféré. S'il n'y a aucun conflit, le code est généré automatiquement.

7. Le projet peut a présent étre transféré sur le contréleur de robot.

En alternative, il est également possible de transférer le projet a un mo-
ment ultérieur. Pour ce faire, cliquer sur Interrompre : L'affectation est
sauvegardée et la fenétre Transmission de projet WorkVisual se ferme.

13.4 Transférer un projet sur la commande de robot

Description Avec cette procédure, le projet est transféré de WorkVisual sur la commande
de robot réelle.

@ | Siun projet ayant été transféré auparavant et n'ayant jamais été ac-
1 tivé se trouve sur la commande de projet réelle, il sera écrasé lors du
transfert d'un autre projet.

Le transfert et I'activation d'un projet sur la commande de robot réelle pro-
voque I'écrasement d'un projet existant portant le méme nom (aprés une
question de sécurité).

Le projet a été affecté a la commande de robot réelle.

Les conflits ont été résolus lors de I'affectation.

Connexion réseau avec la commande de robot réelle

La commande de robot réelle et l'interface KUKA smartHMI sont lancées.

Condition
préalable

Si le projet doit également étre activé :

m Le groupe d'utilisateurs "Expert" ou un groupe supérieur est sélectionné
sur la commande de robot réelle.
Restriction : si I'activation provoquait des modifications dans la zone Pa-
rameétres de communication concernant la sécurité, le groupe d'utili-
sateurs "Responsable de maintenance de sécurité" ou un groupe
supérieur devrait étre sélectionné.

= Sile mode AUT ou AUT EXT est sélectionné sur la commande de robot
réelle : le projet ne contient que des réglages ayant des effets sur les pro-
grammes KRL. Si le projet contient des réglages déclenchant d'autres mo-
difications, il ne pourra pas étre active.

@ | Siune des options KUKA.SafeOperation ou KUKA.SafeRangeMoni-
1 toring est installée sur la commande de robot, d'autres groupes d'uti-
lisateurs peuvent étre valables. Des iinformations a ce sujet sont
fournies dans les documentations des options nommées.

@ | Lorsqu'un projet contenant un pack d'options et ayant été inseré dans
1 le projet est transféré, sans qu'une fenétre ait été affichée avec les
modifications, la procédure suivante doit étre respectée :

1. Transférer le projet sur la commande de robot mais ne PAS I'activer !
2. |Installer le pack d'options sur la commande de robot.

L'installation a lieu de la fagon habituelle. Des information a ce sujet sont
fournies dans la documentation du pack d'options.

3. Récupérer le projet actif de la commande du robot vers WorkVisual et
procéder a la configuration d'utilisateur.

4. Transférer a nouveau le projet sur la commande de robot.
5. Activer le projet sur la commande de robot.

Procédure 1. Cliquer sur le bouton Installer... dans la barre de menus. La fenétre
Transmission de projet WorkVisual s'ouvre.
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Fig. 13-5: Apergu

2. Cliquer sur Next. La création de programme est lancée.
3. Cliquer sur Next. Le projet est déployé.

@ | Lorsqu'un projet contenant un pack d'options et a ete insére dans le
1 projet, est transféré, sans qu'une fenétre ait été affichée avec les mo-
difications :

ne pas activer le projet, c'est a dire, ne pas poursuivre avec la prochaine
étape ! Observer la remarque concernant les projets avec packs d'options au
début de ce paragraphe !

4. Cliquer sur Next.

Dans les modes AUT et AUT EXT, le projet est ac-
I‘& AVER'“SSEMENTl tivé sans question de sécurité s'il ne s'agit que de

modifications de programme.

5. Uniguement avec les modes T1 et T2 : l'interface KUKA smartHMI affiche
la question de sécurité Voulez-vous autoriser I'activation du projet [...] ?. Il est
également indiqué si I'activation provoquerait I'écrasement d'un projet et,
si oui, de quel projet.

Lorsqu'aucun projet pertinent n'est écrasé : Répondre a la question par
Oui en l'espace de 30 minutes.

6. Un apergu est affiché, indiquant les modifications effectuées par rapport
au projet encore actif sur la commande de robot. La case a cocher Détails
permet d'afficher des détails concernant les modifications.

| A AVERTISSEMENTl Si des modifications sont indiquées sous le titre

Paramétres de communication concernant la
sécurité dans la vue d'ensemble, cela signifie que le comportement de I'AR-
RET D'URGENCE et du signal "Protection opérateur" peut avoir été modifié
par rapport a I'ancien projet.

C'est pourquoi la sécurité du fonctionnement de 'ARRET D'URGENCE et du
signal "Protection opérateur" doit étre contrdlé apres I'activation du projet. Si
le projet est activé sur plusieurs commandes de robot, il faudra effectuer ce
contrble pour chaque commande de robot. Des dangers de mort, des risques
de blessures ou de dommages matériels peuvent s'ensuivre si ce contréle
n'est pas effectué.
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7. Lavue d'ensemble affiche la question de sécurité Voulez-vous continuer ?.
Répondre par Oui. Le projet est activé sur la commande de robot. Une
confirmation est affichée dans WorkVisual.

r
(&) WorkVisual Project Deployment (=] B
Project activation
Assign controller The project will be activated on the target controllers
Resalve conflicts
Generate code Steverung 1
Deploy project Aktiviert!
-

-_Achvate all
" Das Projekt <KST WorkVisual V1.5.0.0> wurde erfolgreich aktiviert

Finish

Fig. 13-6: Confirmation dans WorkVisual

8. Fermer la fenétre Transmission de projet WorkVisual avec Finish.

9. Siiln'y a pas de réponse a la question sur la commande de robot en I'es-
pace de 30 minutes, le projet est quand méme transféré mais il ne sera
pas actif sur la commande de robot. Il est alors possible d'activer le projet
séparément.

(>>> 13.5 "Activer un projet" Page 148)

|& AVER'“SSEMENT' Aprés l'activation d'un projet sur la commande de

robot, la configuration de sécurité doit y étre
controlée ! Si cela n'est pas fait, le robot sera peut étre exploité avec des don-
nées erronées. Conséquence : mort, risque de dommage matériel ou corpo-
rel.

(>>> 13.6 "Contrdler la configuration de sécurité de la commande de robot"
Page 150)

: Tactivali ; ot éch
L& AVERTISSEMENTl Si l'activation d'un projet échoue, un message de

défaut est affiché dans WorkVisual. Dans ce cas,
une des mesures suivantes doit étre prise :

X

= Eliminer le défaut et lancer a nouveau l'activation avec le bouton .
= Ou bien activer un autre projet.

= Ou bien redémarrer la commande du robot avec un démarrage a froid.

13.5 Activer un projet

= Un projet peut étre activé sur le contréleur de robot a partir de WorkVisual.
(>>> 13.5.1 "Activer un projet (depuis WorkVisual)" Page 149)
= Un projet peut étre activé directement sur le contréleur de robot.

@ | Des informations concernant I'activation sur le contréleur de robot
1 sont fournies dans la documentation Manuel de service et de pro-
grammation pour intégrateurs de systémes du logiciel KUKA Sys-
tem Software.
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13.5.1 Activer un projet (depuis WorkVisual)

Condition = Connexion réseau avec le contréleur de robot réel
préalable m Le controleur de robot réel et I'interface KUKA smartHMI sont lancés.

m Le groupe d'utilisateurs "Expert" ou un groupe supérieur est sélectionné
sur le contréleur de robot réel.

Restriction : Si I'activation provoquait des modifications dans la zone Pa-
ramétres de communication concernant la sécurité, le groupe d'utili-
sateurs "Responsable de maintenance de sécurité" ou un groupe
supérieur devrait étre sélectionné.

= Sile mode AUT ou AUT EXT est sélectionné sur le contrdleur de robot
réel : le projet ne peut étre activé que si cela provoque la modification de
programmes KRL uniquement. Si le projet contient des réglages déclen-
chant d'autres modifications, il ne pourra pas étre activé.

@ | Siune des options KUKA.SafeOperation ou KUKA.SafeRangeMoni-
1 toring est installée sur la commande de robot, d'autres groupes d'uti-
lisateurs peuvent étre valables. Des iinformations a ce sujet sont
fournies dans les documentations des options nommées.

@ | Lorsqu'un projet contenant un pack d'options et a ete insére dans le
l projet, est transféré, sans qu'une fenétre ait été affichée avec les mo-
difications :

Ne pas activer le projet ! Pour de tels projets, une procédure différente de
celles des autres transmissions et activations est valable. Des informations
a ce sujet sont fournies dans le paragraphe concernant la transmission de
projets.

(>>> 13.4 "Transférer un projet sur la commande de robot" Page 146)

Procédure 1. Sélectionner la séquence de menus Fichier > Parcourir par projet. L'ex-
plorateur Windows s'ouvre. A gauche, I'onglet Chercher est sélectionné.

2. Dans la zone Cellules disponibles, ouvrir le nceud de la cellule souhai-
tée. Tous les contrdleurs de robot de cette cellule sont affichés.

3. Ouvrir le nceud du contrdleur de robot souhaité. Tous les projets sont affi-
chés. Le projet actif est repéré par une petite fléche verte.

4. Marquer le projet souhaité et appuyer sur le bouton Activer le projet. La
fenétre Transmission de projet s'ouvre.

5. Cliquer sur Suite.

Dans les modes AUT et AUT EXT, le projet est ac-
IA AVER“SSEMENﬂ tivé sans question de sécurité s'il ne s'agit que de
modifications de programme.

6. Uniquement avec les modes T1 et T2 : l'interface KUKA smartHMI affiche
la question de sécurité Voulez-vous autoriser I'activation du projet [...] ?. Il est
également indiqué si l'activation provoquerait I'écrasement d'un projet et,
si oui, de quel projet.

Si aucun projet d'importance n'est écrasé : Répondre a la question par
Oui en l'espace de 30 minutes.

7. Un apergu est affiché sur KUKA smartHMI, indiquant les modifications ef-
fectuées par rapport au projet encore actif sur le contréleur de robot. La
case a cocher Détails permet d'afficher des détails concernant les modi-
fications.
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IA AVERTISSEMEN'” Si des modifications sont indiquées sous le titre

Paramétres de communication concernant la
sécurité dans la vue d'ensemble, cela signifie que le comportement de I'AR-
RET D'URGENCE et du signal "Protection opérateur” peut avoir été modifié
par rapport a I'ancien projet.

C'est pourquoi la sécurité du fonctionnement de 'TARRET D'URGENCE et du
signal "Protection opérateur” doit étre contr6lé apres I'activation du projet. Si
le projet est activé sur plusieurs commandes de robot, il faudra effectuer ce
contréle pour chaque commande de robot. Des dangers de mort, des risques
de blessures ou de dommages matériels peuvent s'ensuivre si ce contréle
n'est pas effectué.

8. Lavue d'ensemble affiche la question de sécurité Voulez-vous continuer ?.
Répondre par Oui. Le projet est activé sur le contréleur de robot. Une
confirmation est affichée dans WorkVisual.

9. Fermer la fenétre Transmission de projet dans WorkVisual avec Termi-
ner.

10. Dans I'Explorateur de projets, cliquer sur Actualiser. Le projet actif est
repéré par une petite fleche verte (la petite fleche verte disparait du projet
actif auparavant).

Apreés l'activation d'un projet sur la commande de
IA AVER“SSEMENﬂ robot, la configuration de sécurité doit y étre

controlée ! Si cela n'est pas fait, le robot sera peut étre exploité avec des don-
nées erronées. Conséquence : mort, risque de dommage matériel ou corpo-
rel.

(>>> 13.6 "Contréler la configuration de sécurité de la commande de robot"
Page 150)

IA AVER'“SSEMEN'” Si l'activation d'un projet échoue, un message de

défaut est affiché dans WorkVisual. Dans ce cas,
une des mesures suivantes doit étre prise :

= Ou bien activer a nouveau un projet (le méme ou un autre).
= Ou bien redémarrer la commande du robot avec un démarrage a froid.

13.6 Controéler la configuration de sécurité de la commande de robot

Description Dans les cas suivants, la configuration de sécurité de la commande de robot
doit étre contrdlée a nouveau :
m  Apres l'activation d'un projet WorkVisual sur la commande de robot

m  En général, aprés des modifications des paramétres machine (indépen-
damment de WorkVisual)

I A AVER'“SSEMEN'” Si la configuration de sécurité n'est pas contrdlée

et tout de méme actualisée, elle peut contenir des
données erronées. Conséquence : mort, risque de dommage matériel ou
corporel.

@ | Pour tout complément d'informations sur contréle de la configuration
l de sécurité et la surveillance slre des axes, veuillez consulter le ma-
nuel de service et de programmation pour intégrateurs de systémes.
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13.7 Charger un projet de la commande de robot

Description

Condition
préalable

Procédure

Sur chaque commande de robot ayant une connexion au réseau, il est pos-
sible de sélectionner un projet et de le transférer sur WorkVisual. Ceci est éga-
lement possible si ce projet n'est pas encore présent sur ce PC.

Le projet est sauvegardé dans le répertoire ...\WorkVisual Projects\Downloa-
ded Projects.

= Connexion réseau avec la commande de robot réelle

1. Sélectionner la séquence de menus Fichier > Parcourir par projet. L'ex-
plorateur Windows s'ouvre. A gauche, I'onglet Chercher est sélectionné.

2. Dans la zone Cellules disponibles, ouvrir le nceud de la cellule souhai-
tée. Toutes les commandes de robot de cette cellule sont affichées.

3. Ouvrir le nceud de la commande de robot souhaitée. Tous les projets sont
affichés.

4. Marquer le projet souhaité et cliquer sur Ouvrir. Le projet est ouvert dans
WorkVisual.

13.8 Comparer des projets (et adopter des différences)

Description

Condition
préalable

Procédure

Un projet dans WorkVisual peut étre comparé avec un autre projet. Il peut
s'agir d'un projet sur une commande de robot ou un projet sauvegardé locale-
ment. Les différences sont affichées clairement sous forme de liste. L'utilisa-
teur peut décider, a chaque différence, si il souhaite conserver |'état tel qu'il
est dans le projet actuel ou s'il souhaite reprendre I'état tel qu'il est dans I'autre
projet.

m  Un des projets a comparer est ouvert dans WorkVisual.
Si l'autre projet a comparer se trouve sur une commande de robot :
m La commande de robot réelle est démarrée.

= Connexion réseau avec la commande de robot réelle

1. Dans WorkVisual, sélectionner la séquence de menus Divers > Compa-
rer les projets. La fenétre Comparer les projets s'ouvre.

2. Sélectionner le projet que I'on souhaite comparer avec le projet actuel
WorkVisual, p. ex. le projet ayant le méme nom sur la commande de robot

réelle.

&% Comparer les projets - %
Steuerung 1 (0: 10.129,190.55)
@ Projet actif Projet du méme nom sur la commande Projet de base

Nom \WorkingProject Non disponible Nom BaseProject

Modifié le Inconnu Modifié le 10/04/2012 14:10:51

Activé la demiére fois le Inconnu Activé la demniére fois le 10/04/2012 14:10:48

Projet initial Projet local Do not merge

Nom InitizlProject Mon disponible

Modifié le 10/04/2012 14:10:51

Activé la derniére fois le 10/04/2012 14:10:48

Suite Annuler
Fig. 13-7: Sélection du projet pour "Comparer"

3. Cliquer sur Suite. Une barre de progression est affichée (si le projet com-
prend plusieurs commande de robot, une barre est affichée pour chacune
d'elles).

(>>> "Barre de progression" Page 152)

KUKA
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4. Lorsque la barre de progression est remplie et que |'état Prét pour le re-
groupement est affiché : cliquer sur Afficher les différences. Les diffé-
rences entre les projets sont affichées sous forme d'apergu.

(>>> "Comparer" Page 152)

Si aucune différence n'a été détectée, ceci sera affiché dans la fenétre de
messages. Continuer avec |'opération 8. Ensuite, aucune opération n'est
nécessaire.

5. A chaque différence, choisir si I'état du projet actuel doit étre conservé ou
si celui du projet de comparaison doit étre adopté. Ceci ne doit pas étre
effectué en une seule fois pour toutes les différences.

Si cela convient, on peut également avoir recours a la sélection par défaut.

6. Regrouper doit étre actionné pour adopter les modifications dans Work-
Visual.

7. Reépéter les opérations 5 a 6 selon les besoins. Ceci permet d'éditer les
différentes zones les unes aprées les autres.

Lorsque toutes les différences ont été adaptées, le message suivant est
affiché : Aucune autre différence n'existe.

8. Fermer la fenétre Comparer les projets.
9. Sauvegarder le projet.

Barre de ;
progression Commande 1 (Doku_OFS07: 160.160.704.23)
Regrouper cette version
Etat : Prét pour le regroupement
(RERANRRRRRRRA R NRRRRR RN RRRARAN AN NRRRRRR AR 1
Commande 2 (robby: 1680.160.199.167)
Regrouper cette version
Etat - Prét pour l2 regroupement
(RRRRRRAANANANNARRRRARRARARRAAAANANARARRRRARRRRRRRE 1
Fig. 13-8: Exemple, barres de progression
Cet affichage indique toutes les commandes de robot comprises dans le pro-
jet. Une barre individuelle est affichée pour chacune de ces commandes de
robot. La commande de robot réelle sur laquelle le projet a été transféré lors
du dernier transfert est également indiquée avec chaque barre. Il est possible
de sélectionner pour quelles commandes on souhaite effectuer la comparai-
son avec les cases a cocher.
Si des commandes de robot ont été ajoutées ou supprimées de WorkVisual
apreés le transfert, ces commandes sont également affichées ici. Elles sont ce-
pendant identifiées comme non valides et ne peuvent pas étre sélectionnées.
Comparer Les différences entre les projets sont affichées sous forme d'apercu. L'état de-

vant étre adopté pour chaque différence peut étre choisi. Le réglage par défaut
est le suivant :

m |'état de ce projet est sélectionné pour tous les éléments se trouvant dans
le projet ouvert.

m L'état du projet de comparaison est sélectionné pour tous les éléments ne
se trouvant pas dans le projet ouvert.

@ | Exception : pour les projets avec commande VKRC 4, |'état du projet
1 de comparaison est toujours sélectionné en ce qui concerne les
textes longs.
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?Cuﬂpaer les projets -

Structure du projet WorkVisual (1) Selected project (2)
= ﬂ 10G3_R03 I« 10G3_R03 [£] 10G3_R03 - identité identique
# [ Propriétés || Propriétés
= Configuration | Configuration Configuration
+ Structure de bus V| Structure de bus | Structure de bus
$¢ Cablages E/S [¥] Cblages E/S
@ L API @] API [F] AP
Q Configuration de sécurnité | Configuration de sécurité

34 Safety communication paramete (/] Safety communication parameters

B {2 Textes utilisateur | Textes utlisateur [[] Textes utilisateur
=l [ Fichiers /| ExtemnalFiles
# |L. Config ¥| Config
= Gl KRC [¥] KRC
= & R1 [¥] R1
= Mada V| Mada
= | Program V| Program
o - : Elements modifies
5.4 air dat /] zir dat SIS morTee
. E Nouveaux éléments
# airsic V| airsrc
- Eléments supprimés
g masref_user.dat V| masref_user dat -
v ) Legend
# masref_user.sric || masref_user.src

L]

[JLeerzeilen ignorieren [(JGrol-Kleinschreibung ignorieren Zusammanfihren| | SchlieBen
usal 4
! DDT ails [[JLesrzeichen ignorisren E]Koﬂ"r"len_are ignonieren

@

Fig. 13-9: Exemple : apergu des différences

Pos. Description

1 Le nceud pour la commande du robot. Les différents secteurs de projets sont représen-
tés sous forme de sous-noeuds. Ouvrir les nceuds afin d'afficher les comparaisons.

Si plusieurs commandes de robot sont présentes, elles sont affichées sous forme de
liste les unes aprés les autres.
m Dans une ligne, toujours cocher la valeur devant étre adoptée

= Si Non disponible est coché, cela signifie que I'élément n'est pas adopté ou qu'il
est effacé du projet s'il s'y trouve.

®m  Siunnceud est coché, tous les éléments subordonnés sont automatiquement éga-
lement cochés.

Si un nceud n'est plus coché, tous les éléments subordonnés ne sont automatique-
ment également plus cochés.

Les éléments subordonnés peuvent étre également traités individuellement.

m Sila case est remplie, cela signifie qu'au moins un élément est sélectionné parmi
les éléments subordonnés, mais pas tous.

2 Etat du projet ouvert dans WorkVisual
3 Etat du projet de comparaison
4 Fléche en arriére : le pointeur de I'affichage saute sur la différence précédente.

Fléche en avant : le pointeur de I'affichage saute sur la différence suivante.

Ce faisant, les nceuds fermés sont automatiquement ouverts.

5 TRUE : des informations détaillées sont affichées a la ligne marquée dans l'apergu.
6 Filtre
7 Adopte les modifications sélectionnées dans le projet ouvert.
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14 Diagnostic
14.1 Analyse de projet

1411 Analyse automatique du projet pour la détection de défauts

Description Dans WorkVisual, on a la possibilité d'analyser le projet actuel de fagon conti-
nuelle en arriere-plan. Si des défauts de configuration sont détectés ce faisant,
WorkVisual le signale a I'utilisateur. Pour un grand nombre de défauts, une
correction automatique est également proposée.

Dans le coin inférieur droit de l'interface utilisateur, un icone affiche I'état de
I'analyse de projet.

Coule
Icone Description
ur
ﬁ} vert WorkVisual n'a détecté aucun défaut.
& jaune | WorkVisual a détecté une divergence. La divergence

n'empéche pas le projet de fonctionner sur une com-
mande de robot réelle. Cependant, la divergence n'est
probablement ni prévue ni souhaitée par I'utilisateur.
¢;_ rouge | WorkVisual a détecté un défaut. Le projet n'est pas
opérationnel dans cet état sur une commande de robot
réelle. Lors de la génération de code ou au plus tard
sur la commande de robot réelle, le défaut apparaitrait.

& gris L'analyse est désactivée.

e | L'analyse de projet répertorie un grand nombre de types de défauts
1 et représente une assistance importante pour l'utilisateur. Une icone
verte ne peut cependant pas garantir qu'il n'y a aucun défaut de confi-

guration.
Condition m L'analyse de projet est activée.
préalable
Procédure 1. En fonction de la configuration :

La fenétre Analyse de projet WorkVisual s'ouvre automatiquement
lorsque l'icbne est rouge ou jaune.

Ou bien cliquer sur l'icéne pour ouvrir la fenétre Analyse de projet
WorkVisual.

2. La fenétre affiche une bréve description du défaut. Souvent, une ou plu-
sieurs possibilités de correction sont affichées sous la description.

Cliquer sur la proposition de correction souhaitée.

.ﬁ}wuwuﬂpm X

i3 Furdie Steuerung "1" ist keine Steusrungsverion vergeben.

Version 8.3.0 uﬂ@:ﬂn

Fig. 14-1: Exemple : Analyse de projet WorkVisual, avec proposition de
correction
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14.1.2 Configer I'analyse de projet

Procédure 1. Sélectionner la séquence de menus Divers > Options. La fenétre Op-
tions s'ouvre.

2. Marquer le dossier Analyse de projet a gauche dans la fenétre.

Les réglages correspondants sont a présent affichés a droite dans la fe-
nétre.

3. Procéder aux réglages souhaités. Confirmer avec OK.

Description Possibilités de réglage dans le dossier Analyse de projet :
Champ Description
Analyse activée m Case cochée : le projet est analysé en per-

manence. D'éventuels défauts ou des diver-
gences constatés seront indiqués dans la
fenétre Analyse de projet WorkVisual.

m Case non cochée : le projet n'est pas analy-
sé et aucune information n'est affichée.

Informations auto- m Case cochée : la fenétre Analyse de projet
matiques activées WorkVisual s'ouvre automatiquement
chaque fois qu'un défaut ou une divergence
sont constatés.

m Case non cochée : la fenétre Analyse de
projet WorkVisual ne s'ouvre qu'en cliquant
sur l'icone.

14.2 Trace

Les enregistrements Trace sont un outil de diagnostic important lors de la
mise en service du robot industriel et lors de la recherche de défauts. En outre,
ils sont utilisés pour l'optimisation de parameétres machine. La fonction Trace
permet d'enregistrer différentes tailles sans interruption du programme. Par
ex. courant réel, courant de consigne, états d'entrées et sorties, etc. L'enre-
gistrement peut ensuite étre affiché avec l'oscilloscope.

Dans WorkVisual, il est possible de configurer des enregistrements Trace et
de la transférer sur la commande de robot. L'enregistrement peut étre égale-
ment lancé depuis WorkVisual. En outre, les configurations Trace peuvent
étre importées de la commande de robot sur WorkVisual. Les résultats des en-
registrements Trace peuvent également étre importées sur WorkVisual. Ici
aussi, l'oscilloscope est disponible pour I'affichage et I'évaluation.

14.2.1 Configurer et lancer I'enregistrement Trace

Description Lors de la configuration, on détermine quelles données doivent étre enregis-
trées. La commande de robot sauvegarde I'enregsitrement dans le répertoire
C:\KRC\ROBOTER\TRACE.

Condition m  Espace de travail Programmation et diagnostic

préalable

Procédure 1. Sélectionner la séquence de menus Editeurs > Configuration de Trace.

La fenétre Configuration de Trace s'ouvre.

2. Dans l'onglet Généralités, sélectionner une configuration ou créer une
nouvelle configuration. Editer la configuration selon les besoins.

(>>> 14.2.4 "Fenétre Configuration Trace" Page 158)
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3. Dans la fenétre Vue de cellule, sélectionner les commandes de robot sur
lesquelles la configuration doit étre transférée.

4. Dans l'onglet Généralités, cliquer sur le bouton Sauvegarder la configu-
ration sur la commande.

5. Répondre ala question de sécurité demandant si la configuration doit étre
activée par Oui.

6. Cliquer sur le bouton Lance Trace afin de lancer I'enregistrement. L'enre-
gistrement est lancé en fonction du trigger défini.

Ou bien : actionner Trigger. L'enregistrement est immédiatement lancé.
Le champ Etat passe de #T_END sur #T_WAIT ou #TRIGGERED.

7. L'enregistrement est terminé lorsque le champ Etat affiche a nouveau la
valeur #T_END.

14.2.2 Importer la configuration Trace

Description Les configurations Trace peuvent étre importées. Elles sont ensuite dispo-
nibles dans la fenétre Configuration Trace, dans le champ Source, sous Lo-
cal.

Procédure 1. On dispose des possibilités suivantes pour aller a I'l'mport / Export :

Sélectionner la séquence de menus Editeurs > Configuration Trace.
La fenétre Configuration Trace s'ouvre.

Dans l'onglet Généralités, cliquer sur le bouton Import / export de
configurations Trace.

Ou bien :

Sélectionner la séquence de menus Fichier > Import / Export. Une
fenétre s'ouvre.

Sélectionner Importer / exporter les configurations Trace et cliquer
sur Suite.

2. Sélectionner I'option Importer.

3. Sile répertoire souhaité n'est pas affiché dans le champ Répertoire
source :

Cliquer sur Parcourir et naviguer vers le répertoire ou se trouvent les
configurations. Marquer le répertoire et confirmer la sélection avec OK.

Les configurations se trouvant dans le répertoire sont affichées.
4. Sélectionner si les données existantes doivent étre écrasées.
Cliquer sur Terminer.

6. Les données sont importées. Dans la fenétre, un message indique que
I'import a été effectué avec succés. Fermer la fenétre.

o

14.2.3 Exporter la configuration Trace

Procédure 1. On dispose des possibilités suivantes pour aller a I'l'mport / Export :

Sélectionner la séquence de menus Editeurs > Configuration Trace.
La fenétre Configuration Trace s'ouvre.

Dans l'onglet Généralités, cliquer sur le bouton Import / export de
configurations Trace.

Ou bien:
Sélectionner la séquence de menus Fichier > Import / Export. Une
fenétre s'ouvre.

Sélectionner Importer / exporter les configurations Trace et cliquer
sur Suite.
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2. Sélectionner I'option Exporter. Toutes les configurations locales pré-

sentes sont affichées.

3. Sile répertoire souhaité n'est pas affiché dans le champ Répertoire

cible :

Cliquer sur Parcourir et naviguer vers le répertoire souhaité. Marquer le

répertoire et confirmer la sélection avec OK.

4. Sélectionner si les données existantes doivent étre écrasées.

5. Cliquer sur Terminer.

6. Les données sont exportées. Dans la fenétre, un message indique que
I'export a été effectué avec succes. Fermer la fenétre.

14.2.4 Fenétre Configuration Trace

14.2.4.1 Onglet Généralités

Fichier de configuration
@ Source | perc-p12-0 - |
ol
T\E}—— Configuration: | Tracedef |
- i [ £
(3 )p— Effacer la Sauvegarder |a Import | export de Sauvegarder la
-l ‘ configuration configuration conhgurations Trace configuration sur la
{ 4) L7 rnrlmnrla
N | (s) (6) )
Configuration générale: h_/l R .
/Ej'—— Nom de lenregistrement  Testl
9 ) Durée: 120 s
10)——
e Avant thager 100 %
Informations KRC
l':ﬁ\n—— Fichier Trace Temperaturveriaeufe xmi l/:l_4\
ey N
—
@.— Mods #T_START Q_s).— Awéter Trace ‘
o 1o (R
(13— e £T_END (18— Trigger ‘
Fig. 14-2: Onglet "Généralités"
Pos. | Description
1 m Local: les configurations prédéfinies et les configurations sauvegardées localement

sont disponibles dans le champ Configuration.

Local).

lectionnées dans la fenétre Vue de cellule.

® [Commande de robot] : toutes les configurations présentes sur cette commande de ro-
bot sont disponibles dans le champ Configuration (outre ceux qui se trouvent dans

Les commandes de robot ne sont affichées dans le champ Source que si elles sont sé-

2 Une configuration peut étre sélectionnée ici. La configuration peut étre éditée dans les
onglets puis sauvegardée localement ou sur une commande de robot.
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Pos. | Description

3 Ouvre une fenétre dans laquelle on peut entrer un nom pour une nouvelle configuration.
Une configuration locale existante peut étre sélectionnée pour la nouvelle configuration.
Si les entrées sont confirmées avec Oui, la nouvelle configuration est insérée dans la
liste sous Local.

Ce bouton n'est affiché que si I'entrée Local est sélectionnée dans le champ Source.

4 Efface la configuration affichée dans le champ Configuration.

5 Sauvegarde localement la configuration affichée dans le champ Configuration. Les ré-
glages dans les onglets sont adoptés ce faisant.

6 Ouvre une fenétre pour I'import / export de configurations Trace.

7 Active la configuration affichée dans le champ Configuration sur les commandes de ro-

bot sélectionnées dans la fenétre Vue de cellule.

Si on répond par Non a la question de sécurité, la configuration est tout de méme sau-
vegardée sur la commande de robot. Elle n'y est cependant pas activée.

8 Nom de I'enregistrement. Le nom peut étre modifié. La commande du robot ajoute des
terminaisons au nom, indiquant quelles données ont été enregistrées.

9 Durée de I'enregistrement. Seuls des nombres entiers peuvent étre entrés. Valeur maxi-
mum : 9999 s

10 Position de la phase de temps représentée dans I'enregistrement par rapport au trigger.

La valeur en % se rapporte a la durée de I'enregistrement.
Exemples :

® 0 % : la phase de temps représentée commence avec le trigger.

m 30 % : 30 % de la phase représentée se trouvent avant le trigger, 70 % se trouvent
apres le trigger.

= 100 % : la phase de temps représentée finit avec le trigger.

Tous les éléments suivants ne sont affichés que si une commande de robot est sélectionnée dans
le champ Source.

11 Configuration Trace actuellement active sur la commande de robot.
12 m  #T_START : I'enregistrement est lancé.

m  #T_STOP : I'enregistrement n'est pas lancé.

13 Etat de I'enregistrement

= #T_WAIT : I'enregistrement a été lancé et attend le trigger.

=  #TRIGGERED : I'enregistrement a lieu en fonction de la durée d'enregistrement et
du trigger définis.

m  #T_END : aucun enregistrement n'est en cours.

14 Lance I'enregistrement avec la configuration affichée sous Fichier Trace. Ce bouton
n'est affiché que si aucun enregistrement n'a encore été lancé.

15 Arréte I'enregistrement Ce bouton n'est affiché que si un enregistrement a été lancé.
16 Lance I'enregistrement Ce bouton n'est affiché que si un enregistrement a déja été lancé.

Strictement parlant, les données sont enregistrées dés que I'on appuie sur le bouton
Lance Trace. Le trigger décide cependant quelle phase de temps de I'enregistrement
est vraiment représentée dans les fichiers Trace.

14.2.4.2 Onglet Trigger

Les triggers peuvent étre sélectionnés ici. Les triggers définissent quand les
données sont enregistrées.

Strictement parlant, les données sont enregistrées dés que I'on appuie sur le
bouton Lance Trace. Le trigger décide cependant quelle phase de temps de
I'enregistrement est vraiment représentée dans les fichiers Trace.
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@—— Configuration trigger r
Module Axe @
) [ NextGenSupply 1 -] ‘
Tnggers disponibles Triggers sélectionnés
MNextGenSupply Puffer voll NextGenSupply Puffer voll
Axis: 1 Rods: 1
NexiGenSupply KSB akliv
Aoas: 1
NextGenSupply KPP Fehler oder \Wamung
Boos 1
NextGenSupply Variablenzustand
Ao 1 e
2
<
l<s)
®—— Channel-ID »  Pruefbedingung _
Vanablenwert @ Grouper ‘
Fig. 14-3: Onglet "Trigger"
Pos. | Description

1 Un module peut étre sélectionné ici. Les modules contiennent un grand nombre de trig-
gers prédéfinis.

2 Ce champ n'est affiché que si le module sélectionné se référe aux axes du robot. Il est
possible de sélectionner les axes auxquels les triggers doivent se référer.

3 Les différents triggers de ce module sont affichés ici.

FLECHE A DROITE copie les triggers marqués dans le champ Triggers sélectionnés
(en variante : double clic sur un trigger).

4 En fonction de I'entrée marquée sous Triggers disponibles, on dispose ici de filtres
pour cette entrée.

5 On insére ici les triggers que I'on souhaite utiliser pour la configuration actuelle.
FLECHE A GAUCHE supprime les triggers marqués ici (en variante : double clic sur un
trigger).

DOUBLE FLECHE A GAUCHE vide ce champ.
Regroupement regroupe toutes les entrées du méme type pour former une entrée. Ceci
permet d'obtenir un apercu dans cet affichage. Ceci n'a aucun effet sur I'enregistrement.
Annuler groupement annule le regroupement.

14.2.4.3 Onglet E/S

On peut sélectionner ici les entrées ou sorties devant étre enregistrées.
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_@ ‘

Conhiguration E/S
[F!;,\'—— Canaux disponibles Canaux E/S sélectionnés
KRCIO $IN KRCID souT
ID: 1-4036 D:17
— Channelrate: 12
ID: 1-40% KRCIO $OUT
ID: 18
KRCIO $CYCFLAG Channalate: 12
i KRCIO  $OUT
KRCIO  $IN_Byte D: 19
ID: 1-512 " Channelrate: 12
KRCID  $OUT_Byte — |KRCID $OuT
D:1-512 < 1D: 20
KRCIO $CYCFLAG_Byte === Channelrate: 12
ID: 1-32 g
KRClpo AnalogOut
ID:1-32
KRClpo Analogin
ID: 1-32
KRClpo TrackSpeed_CmdlpoUnfilkered
KRClpo TrackSpeed_CmdipoUndelayed

@

Deld 17 i3I |20
jusqu'a
| (O cowm

-

P ] | 5
[\3 — [C*_.r?e denregistrement 2 -
— ms|

Fig. 14-4: Onglet "E/S"

Pos. | Description

1 Toutes les entrées / sorties disponibles sont affichées ici.

2 On peut choisir ici un numéro sous l'entrée marquée dans Canaux disponibles.

3 Sélectionner le cycle d'enregistrement souhaité.

4 On insére ici les entrées / sorties que I'on souhaite enregistrer avec la configuration ac-
tuelle.
FLECHE A DROITE reprend toutes les entrées / sorties sélectionnées sous Canaux dis-
ponibles et De ID [...] jusqu'a ID [...] dans ce champ. FLECHE A GAUCHE supprime
les entrées / sorties marquées ici (alternative a ces touches fléchées : double clic sur un
canal).
DOUBLE FLECHE A GAUCHE vide ce champ.

5 Grouper regroupe toutes les entrées du méme type pour former une entrée. Ceci permet
d'obtenir un apergu dans cet affichage. Ceci n'a aucun effet sur I'enregistrement.
Annuler groupement annule le regroupement.

14.2.4.4 Onglet Configuration

Les réglages dans l'onglet Configuration avancée sont affichés également
dans I'onglet Configuration et vice-versa.
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If A
(1) B
Configuration de can i { 4\.
Boes: |6 - Version de la commande: |3.J - \'I‘J
[ E\JI— Canaux disponibles Canaux sélectonnés
e - iz 456
AvailableChannels 1 2 3 4 5 8§ © || Soliposition il
Channelrate: dms
Sollposibon 1 | ¥ & < Istposition focs- 456
Istposition ¥ & 4 Channelrate: dma
L Posibonsschiepplehler Aoca: 4.5.6
Posthonsschiepplehler JOW
} Channelrate: 4ms
Soligeschwndighnd [ 1 Sollymscmrinbakol hxis 456
Istgeschwandighert I Channelrate: 4ms
o X_Act
Geschwindigkeitedifferenz -y
Channelrate: 12ms
‘Sollbeschieunsgung Y_Act
| S Channelrate: 12ms
) ZAa
Beschleunigungedifierenz Channelrate 12ms
Sollnament HoisPos_Act L
Channelrate: 12ms
Istmoment
Momentendifferenz
Motor Istposition
Fig. 14-5: Onglet Configuration
Pos. | Description
1 On peut sélectionner ici combien d'axes seront affichés dans I'affichage Canaux dispo-
nibles.
2 [l faut sélectionner ici la version du logiciel System Software a laquelle les entrées de cet

onglet se référent.

Remarque : choisir tout d'abord la version correcte, puis procéder aux autres réglages
dans cet onglet ! Lorsque I'on modifie la version, les canaux déja sélectionnés sont reje-
tés.

3 On sélectionne ici les canaux devant étre enregistrés.

m Afin de sélectionner un canal pour des axes individuels, cocher les axes concernés.

m Afin de cocher ou de décocher toutes les cases d'une ligne, double-cliquer sur la
ligne.

Les canaux n'étant pas spécifiques aux aces n'ont qu'une case a cocher.

4 Tous les canaux sélectionnés sont affichés ici.

Remarque : il est possible que des canaux affichés ici ne puissent pas étre sélectionnés
dans l'onglet Configuration. Ceci est le cas lorsque ces canaux ont été sélectionnés
dans l'onglet Configuration avancée.

14.2.4.5 Onglet Configuration avancée

L'onglet Configuration avancée contient les mémes modules que I'onglet
Configuration mais plus de canaux et des possibilités de sélection plus dé-
taillées. Configuration avancée est particulierement approprié pour I'utilisa-
teur avec des connaissances d'expert.

Les réglages dans 'onglet Configuration avancée sont affichés également
dans l'onglet Configuration et vice-versa.
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Module BAxe
[ NextGenDrive ~| [ ~]

@— Canaux disponibles Canaux sélectionnés

Sollposition “ MextGenDrive Sollposition
Axis: 12,3456 H Ao 1.2,34586 Channelrate: 4ms

Istposition

Pods: 123458
Positionsschieppfehler
Aogis: 12,3458
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Statusflags Kommuberankel
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Soll brwvindicke;
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Statusftags Geschwindigkeit
Axis: 123456

Sollbeschieunigung
Axis: 12,3456 ~

. 4
C‘;c]le d'enregistremnent - Annuler
T groupament

Fig. 14-6: Onglet Configuration avancée

Pos. | Description

1 Un module peut étre sélectionné ici. Les modules contiennent différents canaux.

2 Ce champ n'est affiché que si le module sélectionné se référe aux axes du robot. Il est
possible de sélectionner les axes auxquels les canaux doivent se référer.

3 Les différents canaux du module sélectionné sont affichés ici.

4 On insére ici les canaux que I'on souhaite enregistrer avec la configuration actuelle.

FLECHE A DROITE reprend toutes les entrées sélectionnées dans ce champ sous Ca-
naux disponibles. FLECHE A GAUCHE supprime les entrées marquées ici (alternative
a ces touches fléchées : double clic sur une entrée).

DOUBLE FLECHE A GAUCHE vide ce champ.

5 Sélectionner le cycle d'enregistrement souhaité.

6 Regroupement regroupe toutes les entrées du méme type pour former une entrée. Ceci
permet d'obtenir un apercu dans cet affichage. Ceci n'a aucun effet sur lI'enregistrement.

Annuler groupement annule le regroupement.

14.2.5 Importer un enregistrement Trace

Description Pour pouvoir afficher un enregistrement Trace dans WorkVisual, il faut d'abord
l'importer.

Condition m L'enregistrement a été effectué avec KSS ou VSS 8.1, une version plus

préalable récente ou 5.4

Procédure 1. Sélectionner la séquence de menus Fichier > Import / Export. Une fe-

nétre s'ouvre.
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2. Sélectionner Importer les résultats Trace et cliquer sur Suite.

Cliquer sur Parcourir et naviguer vers le répertoire ou se trouvent les ré-
sultats. Marquer le répertoire et confirmer la sélection avec OK.

Tous les fichiers Trace se trouvant dans le répertoire sont affichés.
Marquer les Traces devant étre importées.

Sélectionner si les données existantes doivent étre écrasées.
Sélectionner I'entrée adéquate dans le champ Format.

Cliquer sur Terminer.

Les données sont importées. Dans la fenétre, un message indique que
I'import a été effectué avec succés. Fermer la fenétre.

w

© N oA

14.2.6 Afficher un enregistrement Trace

Condition m  Espace de travail Programmation et diagnostic

préalable m  L'enregistrement a été importé dans WorkVisual.

Procédure 1. Sélectionner la séquence de menus Editeurs > Evaluation de la trace
(oscilloscope). La fenétre Evaluation de la trace (oscilloscope)
s'ouvre.

2. Dans l'onglet Canaux, sélectionner un enregistrement.
(>>>14.2.7.1 "Onglet Canaux" Page 164)
3. Sélectionner les canaux devant étre affichés.

4. Les canaux sont affichés dans I'onglet Oscilloscope. Adapter I'affichage
selon les besoins (p. ex. en agrandissant I'affichage ou en changeant les
couleurs des courbes).

14.2.7 Fenétre Evaluation de la trace

14.2.7.1 Onglet Canaux

Caraw: | Dsallescope |

(3) (4) (5
! (5

Sélection du canal '-["
(7 sowree [Lokal = Détails Trace - Diate de start 13032013 [ Effacer Trac|:
— I — H imamage - 1025 Cre locale
[ 2 }— Envegistrement de |a trace |ForceTest E1_daver_slow = D e (Créet une copee
R ' Type de rabot #KR2150_2 S C4 FLR ZH150
@— Canaux disponibles Canaux sélectionnés
Nom du module Nom du canal Unité Nom Trace Kom du module MNom du canal
MewtGerDrive  Mototemperatur ForceTest E1_ MNextGenDrive  Istgeschwindigkest
HedGenlrive  Umnichtertemperatur (KSP) ForceTest_E1_ MextGenDrive Sollposition
NextGenDrive  Iststrom ) ForceTest_E1_  MexiGenDrive  Istposition

Ner.éénj.i\..:; w .......................
NextGenDrive  lstioaft

NextGenDrive  Kraftschleppfehler

"Neméénjm'.:; ........... K,a-n ...............
NexiGenDrive  Posibonsschieppiehler

MewGerOrive  Mechanische Antricbsleistung 22
MextGerrive  Rohwertlsbaat
HewGenlrive  Untere Momentengrenze

MewGenDrive  Obere Momentengrenze

Fig. 14-7: Onglet Canaux
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Pos. | Description
1 m  Local : tous les enregistrements sauvegardés localement sont disponibles dans le
champ Enregistrement de la trace.
®m [Commande de robot] : tous les enregistrements présents sur cette commande de ro-
bot sont disponibles dans le champ Enregistrement de la trace (outre ceux qui se
trouvent dans Local).
Les commandes de robot ne sont affichées dans le champ Source que si elles sont sé-
lectionnées dans la fenétre Vue de cellule.
2 Un enregistrement peut étre sélectionné ici.
3 Des informations détaillées concernant I'enregistrement sélectionné sont affichées ici.
4 N'est actif que si I'entrée Local est sélectionnée dans le champ Source :
Efface I'enregistrement sélectionné dans le champ Enregistrement de la trace.
5 N'est actif que si une commande de robot est sélectionnée dans le champ Source :
Crée une copie locale de I'enregistrement sélectionné.
6 Tous les canaux contenus dans l'enregistrement sélectionné sont affichés ici.
7 On insére ici les canaux que I'on souhaite afficher dans l'oscilloscope. Il est possible d'in-
sérer des entrées de différents enregistrements dans ce champ.
FLECHE A DROITE décale dans Canaux disponibles toutes les entrées marquées
dans ce champ. FLECHE A GAUCHE supprime les entrées marquées ici (alterantive a
ces touches fléchées : double clic sur l'entrée).
DOUBLE FLECHE A GAUCHE vide ce champ.
14.2.7.2 Onglet Oscilloscope
Canawe | Oscilloscope
Evaluation de la trace
U.?—-
t-_a_é
0..'—_
0.5—-
053
0.4—_:
033
m;
E
T | T '| T | T | T | T [ T [ T | T | T | T '| T | T | T | T [ T [ T | T | T | T
] 0.05 01 0.15 0.2 0.25 03 035 0.4 045 05 0.55 06 055 07 0.75 0 0.3s 09 055
Durée [ms]
| Afficher les réglages Afficher les coordonnées de curseur Mise & [échelle automabigue Décaler automatiquemnent Afficher la légende
Actit Nom Trace Newm du module Nom du canal Unité MathFune  Force Echelle dicrele oo Couleur
] PosGain  CFChannel#7  WDIVel “Is x| [1 =] 1 0 .Fiad -
F VelGain CFChanneli7 ICLagVel s = (& |1 - .Na';"_.' -

m 3

Fig. 14-8: Onglet Oscilloscope
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Case a cocher

Description

Afficher les réglages

Actif : les colonnes Actif, Nom Trace, etc. sont affichées.

Afficher les coor-
données de curseur

Actif : le diagramme indique les coordonnées X et Y de la position du
pointeur de souris.

Mise a I'échelle
automatique

Actif : les courbes sont adaptées les unes aux autres par rapport a la
taille afin d'étre optiquement facilement comparables.

Ainsi, les proportions des courbes les unes par rapport aux autres ne
correspondent alors plus a la réalité. Le facteur actuel est cependant
alors affiché sous Facteur d'échelle automatique.

Décaler automati-
quement

Actif : les valeurs moyennes des courbes sont superposées les unes
aux autres.

Cette option permet également de comparer des courbes éloignées les
unes des autres sur I'axe Y. Les valeurs Y ne correspondent alors plus a
la réalité. Le facteur actuel est cependant alors affiché sous Facteur de
décalage.

Afficher la légende

Actif : le diagramme indique quel nom de canal correspond a quelle cou-
leur de courbe.

Colonne Description
Actif Actif : la courbe est affichée dans I'oscilloscope.

Inactif : la courbe n'est pas affichée dans l'oscilloscope.
Nom Trace Nom de I'enregistrement.

Nom du module

Nom du module

Nom du canal

Nom du canal

Unité Unité de I'axe Y de I'affichage de I'oscilloscope (peut étre différente pour
chaque courbe).

MathFunc Fonctions mathématiques pouvant étre utilisées sur la courbe. Le
graphe de la fonction est affiché dans une couleur similaire a celle de la
courbe.

Force Epaisseur du trait de la courbe (unité : point).

Echelle Ce champ de sélection permet d'agrandir ou de réduire I'amplitude par

étapes. Ceci permet de visualiser clairement les courbes avec une
faible amplitude ou cachées par d’autres courbes.

Facteur d'échelle
automatique

Facteur résultant de I'option Mise a I'échelle automatique.

Facteur de décalage

Facteur résultant de I'option Décaler automatiquement.

Couleur

Couleur de la courbe

Points Actif : les blocs de déplacement du robot sont affichés. Le début et la fin
de chaque bloc sont affichés.

Valeurs Actif : les différentes valeurs dont résulte la courbe sont affichés sous
forme de points.

RMS Actif : la valeur effective est affichée. Remarque : la valeur effective se

réfere a l'extrait de I'enregistrement représenté dans l'oscilloscope.

La valeur effective est, en électrotechnique, la valeur moyenne au carré
d'un signal variable temporellement.

RMS = Root Mean Square
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Colonne Description
Etapes Actif : la courbe se déroule a partir d'une valeur a I'horizontale sur le
niveau X jusqu'a ce qu'elle se trouve a la hauteur de la valeur Y de la
valeur suivante. De 13, elle se déroule de fagon verticale jusqu'a cette
valeurY.
Inactif : la courbe se déroule sur le trajet le plus court d'une valeur a
l'autre.
Offset Axe X Décalage de la courbe sur I'axe X correspondant a la valeur indiquée.
Offset Axe Y Décalage de la courbe sur I'axe Y correspondant a la valeur indiquée.
Min Valeur minimum de la courbe correspondant a I'extrait actuel de I'écran.
Max Valeur maximum de la courbe correspondant a I'extrait actuel de I'écran.

14.2.8 Décaler, agrandir, réduire I'affichage de lI'oscilloscope

Procédure

Décaler :

1. Cliquer dans l'affichage et maintenir la touche de souris enfoncée.
2. Tirer avec la souris. L'affichage est déplacé en méme temps.

Agrandir :

1. Cliquer dans l'affichage.

2. Faire défiler avec la molette de souris.
Faire défiler vers le bas : I'affichage est réduit. Faire défiler vers le haut :
I'affichage est agrandi.

Agrandir I'extrait :

1. Maintenir la touche MAJ enfoncée.
2. Cliquer dans l'affichage et maintenir la touche de souris enfoncée.

3. Déplacer la souris au dessus de I'extrait souhaité. Un rectancle gris est af-
fiché. La taille peut étre modifiée en déplagant la souris (les rapports lar-
geur/hauteur restent les mémes).

4. Lacher la touche de souris. Le contenu du rectangle gris est affiché de fa-
¢on agrandie.

Avec cette procédure, les rapports largeur/hauteur de I'extrait choisi sont
adaptés a l'affichage de l'oscilloscope :

1. Maintenir la touche Ctrl enfoncée.

2. Cliquer dans l'affichage et maintenir la touche de souris enfoncée.

3. Déplacer la souris au dessus de I'extrait souhaité. Un rectancle gris est af-
fiché. La taille et les rapports largeur/hauteur peuvent étre modifiés en dé-
plagant la souris.

4. Lacher la touche de souris. Le contenu du rectangle gris est affiché de fa-
con agrandie.

Restaurer la vue par défaut :

1. Cliquer a droite dans I'affichage.
2. Dans le menu contextuel, sélectionner Fit to view.

14.2.9 Faire une copie d'écran de I'affichage de I'oscilloscope

Procédure

Faire une copie d'écran dans le presse-papiers :

1. Cliquer a droite dans l'affichage.
2. Dans le menu contextuel, sélectionner Copy screenshot.

Faire et sauvegarder une copie d'écran :

KUKA

Edition: 01.06.2015 Version: KST WorkVisual 4.0 V3

167 /191



KUKA

1. Cliquer a droite dans I'affichage.

2. Dans le menu contextuel, sélectionner Save screenshot. Une fenétre
s'ouvre dans laquelle un répertoire cible peut étre sélectionné. La copie
d'écran y est sauvegardée en tant que fichier PNG.

14.3 Enregistrer I'échange de données sur le réseau

e | Cette fonction est disponible uniquement pour des commandes de ro-
1 bot avec version 8.3.

Description WorkVisual peut enregistrer les données de communication des interfaces ba-
sées sur Ethernet de la commande de robot, p. ex. PROFINET, EtherCAT et
EtherNet/IP.

WorkVisual sauvegarde I'enregistrement dans un fichier PCAP. Le répertoire
par défaut est C:\Utilisateur\Nom d'utilisateur\Mes documents. Le répertoire et
le nom de fichier peuvent étre modifiés.

Les fichiers PCAP peuvent étre affichés avec un logiciel pour I'analyse de
limsison de communication de réseau (logiciel "Sniffer"). Un logiciel Sniffer ne
fait pas partie de la fourniture de WorkVisual.

Condition m  Connexion réseau avec la commande de robot réelle
préalable m Le projet actif a été chargé de la commande de robot réelle.
m La commande de robot est activée dans WorkVisual.

Procédure 1. Sicela est souhaité : dans la structure de bus du projet, marquer I'élément
dont les données de l'interface doivent étre enregistrées. L'interface est
ensuite automatiquement sélectionnée.

2. Cliquer sur le bouton Faire un enregistrement chronologique de ré-
seau.... La fenétre Sélectionner une interface de réseau s'ouvre.

(>>> Fig. 14-9)

3. Sélectionner l'interface souhaitée si cela n'a pas été déja effectué lors des
préréglages.

4. Sinécessaire : sélectionner les criteres de filtre.

Cliquer sur Suivant >.

6. Afin de lancer I'enregistrement, cliquer sur Start.

Une barre de progression et un compteur indiquent la quantité de données
enregistrées. La mémoire a une capacité de 5 Mo maximum. Si une plus
grande quantité de données doit étre enregistrée, le tampon circulaire est
activé. Cela signifie que la date la plus ancienne est toujours rejetée et
remplacée par la plus récente.

Lors du premier remplissage de la mémoire, la barre progresse gra-
duellement et permet de visualiser de combien la mémoire est déja
remplie.

Lorsque le tampon circulaire est active, le texte Tampon circulaire
actif est affiché. A présent, une lumiére verte se déplace le long de la
barre de progression.

7. Afin d'arréter I'enregistrement, cliquer sur Stop.

Sinécessaire, I'enregistrement peut étre relancé avec Redémarrage. Les
anciennes données sont alors rejetées.

8. Afin de sauvegarder I'enregistrement, cliquer sur Suivant > aprés l'arrét.
Le répertoire cible et le nom de fichier sont affichés. Le répertoire et le nom
de fichier peuvent étre modifiés.

9. Cliquer sur Suivant >. L'enregistrement est sauvegardé et le texte Import
réussi est affiché.

o
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10. Cliquer sur Fermer.

Sélectionner une

interface de Sélectionner une interface de réseau
réseau Interface de réseau
KLI {virtual5) -

Réglages de filtre en option

Ethertype Protocol
iPh‘4 - P.” -
Adresse MAC

Fig. 14-9: Fenétre Sélectionner une interface de réseau

Champ Description

Interface de réseau Sélectionner l'interface dont les données de
communication doivent étre enregistrées.

Ethertype Les données a enregistrer peuvent étre limitées

ici a un type défini. Si aucune limitation n'est
souhaitée, sélectionner All.

Protocol Ce champ n'est affiché que si IPv4 ou IPv6 est
sélectionné sous Ethertype.

Les données a enregistrer peuvent étre limitées
ici a un protocole défini. Si aucune limitation
n'est souhaitée, sélectionner All.

Adresse MAC Les données a enregistrer peuvent étre limitées
ici a une adresse MAC définie. Si aucune limita-
tion n'est souhaitée, ne pas remplir le champ.

14.4 Afficher les messages et log de systéme de la commande de robot

@ | Cette fonction est disponible uniquement pour des commandes de ro-
1 bot avec version 8.3.

Description Les messages indiqués par la fenétre de messages sur l'interface smartHMI
peuvent également étre affichés dans WorkVisual. Les messages créés par
PROFINET ou ses participants de bus de champ contiennent des liens dans
WorkVisual. Ces "liens de diagnostic" redirigent I'utilisateur vers d'autres par-
ties de WorkVisual et I'aident & comprendre l'origine du message.

De plus, les log de systéeme de la commande de robot peuvent étre affichés,
p. ex. les entrées de la mémoire log. Une fonction de recherche et un grand
nombre de filtres sont disponibles ici.

Condition = Connexion réseau avec la commande de robot réelle
préalable m  La commande de robot réelle et 'interface KUKA smartHMI sont lancées.
m Espace de travail Programmation et diagnostic

Procédure 1. Sélectionner en cochant la commande de robot souhaitée dans la fenétre
Vue de cellule. On peut également sélectionner plusieurs commandes.
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2. Sélectionner la sequence de menus Editeurs > Affichage de protocole.
La fenétre Affichage de protocole s'ouvre. Une entrée est affichée pour
chaque commande de robot.

3. Cliquer sur une entrée pour l'ouvrir. Les onglets suivants sont a présent
affichés :
MessagelLogs : affiche les messages de cette commande de robot.
(>>> 14.4.1 "Onglet MessagelLogs" Page 170)

SystemLogs : affiche les données de protocole de cette commande
de robot.

(>>> 14.4.2 "Onglet SystemLogs" Page 172)

14.41 Onglet Messagelogs

® ®
i Log Viewe: | - >

m- Type de commande: KRC  AdresseIP: 10.129.130.70 Numéro de série - ®
U Version: V8.3.0.35 Nem: 0 Projet actif -  WerkingProject
Messagelogs | Systemlogs |

@ 13032013 0724250876633 LOS Information

Lutilisateur enregistré est passé de Programmer 3 Expert. oK

0 13.03.2013 07:24:04.0224281 LOS Information e
L'utilisateur enregistré est passé de Safety Recovery & Programmer.

G) 13.03.2013 07:23:56.3455761 LOS Information —
L'utilisateur enregistré est passé de Expert 3 Safety Recovery

@ 13.03.2013 07:23:432147517 LOS Information G

L'utilisateur enregistré est passé de Programmer & Expert
@ 13.03.2013 07:23:27.8580411 LOS Information

L'utilisateur enregistré est passé de Expert 3 Programmer.

®

Fig. 14-10: Affichage de protocole avec onglet MessagelLogs

Pos. | Description

1 Cliquer ici (ou a n'importe quel endroit sur la surface grise) afin
d'ouvrir ou de fermer l'entrée.

Les onglets MessagelLogs et SystemLogs sont visibles lorsque
I'entrée est ouverte.

2 Compteur de messages

Le compteur de messages indique combien de messages sont
présents pour chaque type de message.

3 Informations concernant la commande de robot et le projet actif

Pendant que la liaison avec la commande de robot est établie, un
lumignon clignote a cété du nom du projet actif. Il disparait une fois
que la liaison est établie.
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Pos. | Description
4 Etat du lumignon :

= Vert: il y a une liaison avec la commande de robot réelle.

= Rouge : la liaison avec la commande de robot réelle est inter-
rompue.

5 Les messages indiqués par la fenétre de messages sur l'interface
smartHMI sont affichés ici.

m Lorsqu'un message est acquitté dans la fenétre de messages,
cela provoque également son acquittement ici dans Message-
Logs.

m Lorsqu'un message est acquitté ici dans dans MessagelLogs,
cela ne provoque pas son acquittement dans la fenétre de
messages !

Les messages peuvent contenir des liens de diagnostic.

Liens de Les messages créés par PROFINET ou ses participants de bus de champ

diagnostic contiennent des liens dans WorkVisual. Ces "liens de diagnostic" redirigent
l'utilisateur vers d'autres parties de WorkVisual et I'aident a comprendre I'ori-
gine du message.

Les liens Diagnostic d'appareils en ligne et Liste d'appareils Profinet ont
les significations suivantes :

m  Sile projet actif n'a pas encore été chargé parla commande de robot, ceci
est effectué maintenant automatiquement. Une question de sécurité est
émise auparavant.

m  Siun autre projet est ouvert, il sera fermé. S'il contient des parameétres non
sauvegardés, une question est affichée, demandant si les modifications
doivent étre sauvegardées.

Lien de diagnostic Description

Moniteur de diagnostic Le lien ouvre le moniteur de diagnostic. L'appareil dont provient
le message est automatiquement sélectionné dans l'apergu des
modules.

Diagnostic d'appareils en Le lien fait passer I'appareil provoquant un défaut en état "relié",

ligne ouvre la fenétre Diagnostic... et affiche I'onglet Diagnostic des
appareils.

Liste d'appareils Profinet Le lien fait passer le no,eud PROFINET en état "relié", ouvre la
fenétre Liste d'appareils et noms PROFINET... et affiche
l'onglet Appareils disponibles.

e | Desinformations concernant les fenétres citées sont fournies dans la
1 documentation KR C4 PROFINET.

KUKA
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14.4.2 Onglet SystemLogs

U
| p—— !

L2 | Critical | ™ | [ADS_INdAppIG...| ¥ | Show all Quantity 0

e 04122012 11:06:452520000 tSysExc Critical
SysExc: KEHExcHook: Exception 16 from tZYK_HP
@ 04122012 11:06:453160000 tSysExc Critical
SysExc: processing CPLU Exception

@ 04122012 11:06:59.1270000 tSysExc Critical

SysExc: Low Pric Task handling CPU Exloepum

Fig. 14-11: SystemLogs

Pos. | Description

1 Les log de systéme peuvent étre ici parcourus pour chercher un ou
plusieurs termes. Les majuscules / minuscules ne sont pas pris en
compte. L'ordre dans lequel les termes sont saisis dans le champ
de recherche n'a pas d'importance. |l n'est pas nécessaire de cher-
cher des mots entiers.

Exemples :

m tick syst trouve également des entrées contenant System-Tick.

m tick tick trouve également des entrées ne contenant qu'une fois
tick.

2 Filtre: degré de difficulté de I'entrée

Afin d'activer ou de supprimer des filtres, ouvrir le champ de sélec-
tion et cocher ou décocher.

3 Filtre: origine de l'entrée

Afin d'activer ou de supprimer des filtres, ouvrir le champ de sélec-
tion et cocher ou décocher.

4 m Pas d'affichage : supprime tous les filtres.
= Tout afficher : active tous les filtres.

Ce bouton n'a pas d'effet sur le champ de recherche.
5 Log de systeme de la commande de robot.

14.5 Afficher les données de diagnostic concernant la commande de robot

Description La fonction de diagnostic permet d'afficher différentes données de diagnostic
concernant les nombreux modules logiciels d'une commande de robot. Les
parameétres affichés dépendent du module sélectionné. P. ex. des état, des
compteurs de défauts ou de messages, etc. sont affichés.

Exemples de modules :

m  Driver Kcp3 (= driver pour le smartPAD)
m  Pilote réseau
Des "lumignons" indiquent les états des parametres etc. :

= Vert: état OK
= Jaune : état critique pouvant devenir erroné
= Rouge : défaut
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Condition m  Connexion réseau avec la commande de robot réelle
préalable m La commande de robot réelle et 'interface KUKA smartHMI sont lancées.
m  Espace de travail Programmation et diagnostic

Procédure 1. Sélectionner en cochant la commande de robot souhaitée dans la fenétre
Vue de cellule. On peut également sélectionner plusieurs commandes.

2. Sélectionner la séquence de menus Editeurs > Moniteur de diagnostic.
La fenétre Moniteur de diagnostic s'ouvre.

3. Une entrée est affichée pour chaque commande de robot. Cliquer sur une
entrée pour l'ouvrir. Les onglets suivants sont a présent affichés :

Vue des modules (>>> 14.5.1 "Onglet Vue des modules" Page 173)

Séquence de signaux (>>> 14.5.2 "Onglet Séquence de signaux”
Page 175)

4. Marquer un module dans Vue des modules. Les données de diagnostic
concernant le module marqué sont affichées.

14.51 Onglet Vue des modules

iﬂlﬁrﬂmlﬁaﬁm‘nﬂl:
| N,

Type de commande : I‘lRC Adresse IP : 10.129.190.70 Numéro de série
-~

iy

|SaueTune%les |

Version: V8.3.0.35 Mom: O Projet actif :  WorkingProject
Vue des modules | Séquence de signaux Module :
4 @ CF(CFDiag) a
,KPC—| @ Control channel (CFDiagCtriChang1
- S @ Control channel (CFDiagCtriChan2

@ Control channel (CFDiagCiriChang3
@ Control channel (CFDiagCiriChang4
# Control channel (CFDiagCiriChants
@ Control channel (CFDiagCiriChangt)
@ EtherCAT agent (CFDiagEA)
® CNC (CNC)
"g% ® EtherCAT l/O-Treiber (ECati0)
® ISGNC.Motiondus (simulated) £7 (Motiondxis (sim
® ISGNC MotionAxis (simulated) 28 (MotionAxis (sim
® KRC (KRC)

- 1 ; ® Mainboard driver (MainBoardDrv)
e ' 4 @ Networksystem (ApplGatelgent)
sinat e @ Networkinterface (KLI}

= = @ Networkinterface (SYS-RT)
% ® Networkinterface (SYS-X42)
@ Metworkinterface (SYS-X44)
- Makumrbintarfa~a ISYT YA
m »

.
;
(]

Nom : Waleur : Valeurs extrémes :  Unité Seuils Couleur

® Diagnose_Name5003 mirrorD

— 20 NaN
@ Diagnose_NameS002 57008 |,:. §¢¥?§ NaN MNab B DoRed "
o 3 &
o N .
@ Diagnose_Name5011 0 v g N:: ”—iiiﬂ
Nal
® Diagnoss_Name5001 49856 P |§g§§f NaN [ e ——
....... a u
 Digncse Namestn2 0 [2)8 ——
3

® Diagnose_Nameb010 Diagnose_Value5010_2 i“biagnose_VaJueSD‘lD_S‘

Fig. 14-12: Vue des modules
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Pos. | Description

1 Cliquer ici (ou a n'importe quel endroit sur la surface grise) afin d'ouvrir ou de fermer I'en-
trée.
Les onglets Vue des modules et Séquence de signaux sont visibles lorsque I'entrée
est fermée.

2 Informations concernant la commande de robot et le projet actif

Pendant que la liaison avec la commande de robot est établie, un lumignon clignote a
c6té du nom du projet actif. Il disparait une fois que la liaison est établie.

3 Ce lumignon indique I'état de la commande de robot :

®  Rouge : siI'état d'au moins un module est rouge.
m  Jaune : sil'état d'au moins un module est jaune et qu'aucun module n'est rouge.
m  Vert: sil'état de tous les modules est vert.

4 Exporte le déroulement temporel des valeurs dans un fichier LOG. Les valeurs sont clas-
sées selon les horodatages. Les horodatages commencent au moment auquel le Moni-
teur de diagnostic a été ouvert.

5 Apercu des modules. Des lumignons indiquent les états des modules :

m  Rouge : sil'état d'au moins un paramétre est rouge.

m  Jaune : si I'état d'au moins un parametre est jaune et qu'aucun paramétre n'est
rouge.

m  Vert: siI'état de tous les paramétres est vert.

Remarque : lorsque l'affichage se référe a une commande de robot avec logiciel System
Software 8.2, I'apergu des modules n'est pas subdivisé de fagon hiérarchique.

6 Représentation graphique de la topologie des topologies de bus suivantes :

= Bus de contrdleur

m  KUKA Operator Panel Interface

Le lumignon d'un appareil est gris lorsque I'appareil n'est pas présent sur la commande
de robot réelle.

7 Données de diagnostic concernant le module marqué. Des lumignons indiquent les états
des paramétres :

®m  Rouge : lorsque la valeur se trouve hors de la plage définie dans la colonne Seuils
dans la case rouge.

m Jaune : lorsque la valeur se trouve hors de la plage définie dans la colonne Seuils
dans la case jaune.

m  Vert: lorsque la valeur se trouve dans la plage définie dans la colonne Seuils dans
la case jaune.

Données de diagnostic :

Colonne Description

Nom Paramétre diagnostiqué

Valeur Valeur actuelle du paramétre diagnostiqué

Valeurs m  Valeur en haut : valeur diagnostiquée la plus élevée
extrémes m  Valeur en bas : valeur diagnostiquée la plus basse

Les valeurs extrémes se référent au laps de temps écoulé depuis I'ouverture
de la fenétre de diagnostic sauf si on clique sur le bouton Actualiser (= double
fleche verte) : dans ce cas, la détermination des valeurs extrémes est relan-

cée.

Unité Si une unité est affectée a un paramétre, elle est affichée ici. Les unités peu-
vent étre en partie commutées (p. ex. pour passer de secondes a des millise-
condes).
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Colonne Description

Seuils Cette colonne contien en partie des valeurs par défaut. Les valeurs peuvent
étre modifiées/définies par I'utilisateur.

Case jaune :

m  Valeur en haut : lorsque cette valeur est dépassée, le paramétre est mar-
qué en jaune.

= Valeuren bas : lorsque cette valeur n'est pas atteinte, le paramétre est mar-
qué en jaune.

Case rouge :

= Valeur en haut : lorsque cette valeur est dépassée, le parametre est mar-
qué en rouge.

m  Valeur en bas : lorsque cette valeur n'est pas atteinte, le paramétre est mar-
qué en rouge.

Couleur Couleur de la courbe dans I'onglet Séquence de signaux.

14.5.2 Onglet Séquence de signaux

ue des modules | Séguence de signaux Maoduls :
@ CF (CFDiag)

Données de processus @ Control channel (CFDiagCtAChan#1)
# Control channe! (CFDiagCiriChan#2)
® Control channel (CFDiagCriChan#3)
#® Control channel (CFDiagCtiChans4)
® Control channel (CFDiagCtriChans5)
® Control channel (CFDiagCtriChan#S)
® Control channel (CFDiagCtiChan#7)
# Control channel (CFDiagCtiChan#8)
@ DCM-Controller (DCM)

@ ECat-Controller-Bus (ECat CTRLBUS Master)

-~ Diagnose_Name5002
= Diagnose_NameS5001

60000

50000

® ECatiODriver (ECatiO)

@ ECat-KCP-Bus (ECat X42 Master)

® ECat-X42-Slave[1] (ECat X42 Slave[0])
@ ECat-X48-Bus (ECat X48 Master)

@ ECat-X48-Slave[1] (ECat X48 Slave]0])

Tout effacer ® EtherCat (ECat)

& Ethar™ AT znant (T ENizaCAY
! m 13

AL LU L LU (L) LU L) LU LU ML L) LU LI DL L L R L L L L L L B L
20 21 2 3 U B % 27T 8B H W I 3233 M 35 3 37 38 39040 8 84

@ ECat-Controller-Bus-Slave(1] (ECat CTRLBUS Slar
® ECat-Controller-Bus-Slave(2] (ECat CTRLBUS Sl
& ECat-Controller-Bus-Slave[3] (ECal CTRLBUS Slar
® ECat-Controller-Bus-Slave[4] (ECat CTRLBUS Slar
@ ECat-Controller-Bus-Slave[S] (ECat CTRLBUS.Slar

m

Nom : Waleur Valeurs exitrémes :  Unité - Seuils : Couleur

@ Diagnose_Name5003  mirrorD

® Diagnose_NameS002 62049

Fig. 14-13: Séquence de signaux

Le déroulement temporel de valeurs peut étre affiché sous forme de graphique
dans l'onglet Séquence de signaux. Les valeurs auxquelles une couleur est
affectée sont affichées. Lorsqu'un autre modules est marqué, les courbes du
module précédent sont conservées dans le diagramme. Ceci permet de com-
parer les déroulements de différents modules.

Le bouton Tout effacer fait repasser tous les réglages de couleur sur Trans-
parent et supprime toutes les courbes du diagramme.

Lorsque le pointeur de la souris est déplacé au-dessus du diagramme, les
coordonnées X et Y de la position du pointeur de souris sont affichées. Un
menu contextuel permettant les actions suivantes est disponible dans le dia-
gramme :

m Adapter les divisions de dimension du diagramme de fagon a ce que l'en-
semble de la courbe soit affiché

m Faire une copie d'écran et la sauver dans le presse-papiers

m  Sauvegarder une copie d'écran

KUKA
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= Appeler aide

Des remarques utiles concernant I'agrandissement et les combinaisons
de touches sont fournies dans le menu d'aide.

14.5.3 Données de diagnostic pour le module d'application de transfert

Nom Description
Initialisation = Oui : l'application de transfert est reliée avec tous les
bus de champ reliés. Des données sont échangées
m  Non : un appareil de bus de champ configuré n'existe
pas.
Nombre de bits transférés Nombre de bits ayant été configurés
Durée de cycle des données de Durée de cycle actuelle de I'application de transfert
transfert [ms]
Sollicitation du processeur [%] Exploitation de la CPU causée par l'application de transfert
Nom de driver Nom du driver
Nom de bus Nom du bus de champ
Etat de bus = OK:état OK
m Défaut : le bus de champ a un défaut
Bus relié = Oui: la liaison avec le bus de champ est établie
m  Non : pas de liaison avec le bus de champ

14.6 Afficher des informations de systéme en ligne

Condition m  Espace de travail Programmation et diagnostic
préalable
Procédure 1. Sélectionner en cochant la commande de robot souhaitée dans la fenétre

Vue de cellule. On peut également sélectionner plusieurs commandes.

2. Sélectionner la séquence de menus Editeurs > Editeur d'informations
de systéme. La fenétre Informations de systéme en ligne s'ouvre. Une
entrée est affichée pour chaque commande de robot.

Description
p Info de commande - Info robot GE‘:\::”:;& Info de projet Instructions

Cell KUKA-BHTADIKDKY
PCRC40635-1 0 ADBLI InitsalProject Bearbeiten
Typ KRC Typ: #KR2210_25C41} ket Version: 1.0.0.0
Version:V8.2.0.28 S-Hr.: 0 s Archiv Erstellen
Ip: 160.160.105.67 Achsen: 6 Ex: 0

Cell KUKA_823A446D58
KUKA_B23A446D58F24. | 0 EKl STEUERKANAL InitialProject Bearbeiten
Typ KRC Typ: #KR16_2C4FLR. Version: 1.0.0.0
Version:V8.2.0.28 S0 's|R| 1] Aschiy Erstelen
Ip 160.160.62.118 Achsen: 6 Ex: 0

Cell PCRCA0606
PCRC40606 0 InitialProject
Typ KRC Typ: #KR16_2 C4FLR: Version: 1.0.0.0
Version V2.2.028 SHr- 0 ‘s R| 2 |
Ip: 160.160.110.20 Achsen: 6 BEx: 0

Fig. 14-14: Fenétre Informations de systéme en ligne

Colonne Description

Info de com- Les informations concernant la commande de robot
mande sont affichées.

Info robot Les informations concernant le robot sont affichées.
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Colonne Description

Etat de la com- | Indique I'état de l'interpréteur Submit et de l'interpréteur
mande du robot ainsi que le mode.

Les affichages d'état correspondent aux affichages
d'état de l'interface KUKA smartHMI. Des informations
a ce sujet sont fournies dans les manuels de service et
de programmation de KUKA System Software (KSS).

Info de projet Les informations concernant le projet actif sont affi-
chées.

Instructions Editer : ouvre la fenétre Propriétés de I'appareil.

Créer une archive : ouvre la fenétre Crée archives
(les données de cette commande de robot peuvent
étre archivées).

Bouton Description

Tout archiver Créer une archive : ouvre la fenétre Crée archives
(les données de toutes les commandes de robot sélec-
tionnées dans la fenétre Vue de cellule peuvent étre
archivées).

Fenétre Propriétés de I'appareil :

3 Propristés de lappareil D El
Propriétés de commande
Nom :

PCRC40613

Propriétés de cinématique
Nom :

Description :

Données RDC
[IRestauration & pariir de larchive

P P99

Fig. 14-15: Fenétre "Propriétés de I'appareil”

Pos. | Description

1 On peut modifier ici le nom de la commande de robot.
2 On peut modifier ici le nom du robot.
3 Une description quelconque peut étre inscrite ici a des fins infor-

matives. La description est affichée dans la fenétre Transmission
de projet aux endroits suivants :
m Dans la zone Information

m Pendant I'activation, dans la sous-fenétre avec la barre de pro-
gression

4 actif : lorsque OK est actionné, les données RDC de D:\Backu-
pAll.zip sont transmises a la mémoire RDC.

Fenétre Crée Archives :
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3 Archives crédes D E|
‘Commandes
PCRC40613 (DBrOffice)
‘Configuration
All
Avec fichiers de protocole

Chemin d'accés

\ (-]

PP

Fig. 14-16: Fenétre "Archives créées"

Pos. | Description
1 Le nom de la commande de robot est affiché ici.

Si la fenétre a été ouverte avec le bouton Tout archiver, toutes les
commandes de robot sélectionnées dans la fenétre Vue de cellule
sont affichées.

2 actif : les données de protocole sont archivées en méme temps.

inactif : les données de protocole ne sont pas archivées.
3 Un répertoire cible pour l'archive peut étre sélectionné ici.

Un fichier ZIP est créé en tant qu'archive pour chaque commande
de robot. Le nom du fichier ZIP contient toujours le nom du robot
et le nom de la commande de robot.
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15.1 Demande d'assistance

Introduction Cette documentation comprenant des informations relatives au service et a la
commande vous fera office d'aide lors de I'élimination de défauts. Votre filiale
locale est a votre disposition pour tout complément d'information ou toute de-
mande supplémentaire.

Informations Pour traiter toute demande SAV, nous nécessitons les informations sui-
vantes :

m  Description du probléme, y compris indications relatives a la durée et a la
fréquence du défaut

m Des informations aussi complétes que possibles sur les composants ma-
tériels et logiciels du systéme complet

La liste suivante donne des repéres sur les informations qui sont souvent
importantes :

Type et numéro de série de la cinématique, p. ex. du manipulateur
Type et numéro de série du contrdleur

Type et numéro de série de l'alimentation en énergie

Désignation et version du logiciel System Software

Désignations et versions d'autres composants logiciels ou de modifi-
cations

Pack de diagnostic KrcDiag

En supplément pour KUKA Sunrise : projets existants, applications
comprises

Pour des versions de KUKA System Software antérieures a V8 : ar-
chives du logiciel (KrcDiag n'est pas encore disponible ici.)

Application existante
Axes supplémentaires existants

15.2 Assistance client KUKA

Disponibilité Notre assistance client KUKA est disponible dans de nombreux pays. Nous
sommes a votre disposition pour toute question.

Argentine Ruben Costantini S.A. (agence)
Luis Angel Huergo 13 20
Parque Industrial
2400 San Francisco (CBA)
Argentine
Tél. +54 3564 421033
Fax +54 3564 428877
ventas@costantini-sa.com

Australie KUKA Robotics Australia Pty Ltd
45 Fennell Street
Port Melbourne VIC 3207
Australie
Tél. +61 3 9939 9656
info@kuka-robotics.com.au
www.kuka-robotics.com.au
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Belgique KUKA Automatisering + Robots N.V.
Centrum Zuid 1031
3530 Houthalen
Belgique
Tél. +32 11 516160
Fax +32 11 526794
info@kuka.be
www.kuka.be

Brésil KUKA Roboter do Brasil Ltda.
Travessa Claudio Armando, n°® 171
Bloco 5 - Galpdes 51/52
Bairro Assungao
CEP 09861-7630 Sao Bernardo do Campo - SP
Brésil
Tel. +55 11 4942-8299
Fax +55 11 2201-7883
info@kuka-roboter.com.br
www.kuka-roboter.com.br

Chili Robotec S.A. (agence)
Santiago de Chile
Chili
Tél. +56 2 331-5951
Fax +56 2 331-5952
robotec@robotec.cl
www.robotec.cl

Chine KUKA Robotics Chine Co., Ltd.
No. 889 Kungang Road
Xiaokunshan Town
Songjiang District
201614 Shanghai
P. R. de Chine
Tél. +86 21 5707 2688
Fax +86 21 5707 2603
info@kuka-robotics.cn
www.kuka-robotics.com

Allemagne KUKA Roboter GmbH
Zugspitzstr. 140
86165 Augsburg
Allemagne
Tél. +49 821 797-4000
Fax +49 821 797-1616
info@kuka-roboter.de
www.kuka-roboter.de
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France KUKA Automatisme + Robotique SAS
Techvallée
6, Avenue du Parc
91140 Villebon S/Yvette
France
Tél. +33 1 6931660-0
Fax +33 1 6931660-1
commercial@kuka.fr
www.kuka.fr

Inde KUKA Robotics India Pvt. Ltd.
Office Number-7, German Centre,
Level 12, Building No. - 9B
DLF Cyber City Phase Il
122 002 Gurgaon
Haryana
Inde
Tél. +91 124 4635774
Fax +91 124 4635773
info@kuka.in
www.kuka.in

Italie KUKA Roboter Italia S.p.A.
Via Pavia 9/a - int.6
10098 Rivoli (TO)
Italie
Tél. +39 011 959-5013
Fax +39 011 959-5141
kuka@kuka.it
www.kuka.it

Japon KUKA Robotics Japan K.K.
YBP Technical Center
134 Godo-cho, Hodogaya-ku
Yokohama, Kanagawa
240 0005
Japon
Tél. +81 45 744 7691
Fax +81 45 744 7696
info@kuka.co.jp

Canada KUKA Robotics Canada Ltd.
6710 Maritz Drive - Unit 4
Mississauga
L5W 0A1
Ontario
Canada
Tél. +1 905 670-8600
Fax +1 905 670-8604
info@kukarobotics.com
www.kuka-robotics.com/canada
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Corée KUKA Robotics Korea Co. Ltd.
RIT Center 306, Gyeonggi Technopark
1271-11 Sa 3-dong, Sangnok-gu
Ansan City, Gyeonggi Do
426-901
Corée
Tél. +82 31 501-1451
Fax +82 31 501-1461
info@kukakorea.com

Malaisie KUKA Robot Automation (M) Sdn Bhd
South East Asia Regional Office
No. 7, Jalan TPP 6/6
Taman Perindustrian Puchong
47100 Puchong
Selangor
Malaisie
Tél. +60 (03) 8063-1792
Fax +60 (03) 8060-7386
info@kuka.com.my

Mexique KUKA de México S. de R.L. de C.V.
Progreso #8
Col. Centro Industrial Puente de Vigas
Tlalnepantla de Baz
54020 Estado de México
Mexique
Tél. +52 55 5203-8407
Fax +52 55 5203-8148
info@kuka.com.mx
www.kuka-robotics.com/mexico

Norvége KUKA Sveiseanlegg + Roboter
Sentrumsvegen 5
2867 Hov
Norvége
Tél. +47 61 18 91 30
Fax +47 61 18 62 00
info@kuka.no

Autriche KUKA Roboter CEE GmbH
Gruberstralie 2-4
4020 Linz
Autriche
Tél. +43 7 3278 47 52
Fax +43 7 32 79 38 80
office@kuka-roboter.at
www.kuka.at
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Pologne KUKA Roboter Austria GmbH
Spoétka z ograniczong odpowiedzialnoscig
Oddziat w Polsce
Ul. Porcelanowa 10
40-246 Katowice
Pologne
Tél. +48 327 30 32 13 or -14
Fax +48 327 30 32 26
ServicePL@kuka-roboter.de

Portugal KUKA Sistemas de Automatizacion S.A.
Rua do Alto da Guerra n° 50
Armazém 04
2910 011 Setubal
Portugal
Tél. +351 265 729780
Fax +351 265 729782
kuka@mail.telepac.pt

Russie KUKA Robotics RUS

Werbnaja ul. 8A
107143 Moskau
Russie

Tél. +7 495 781-31-20
Fax +7 495 781-31-19
info@kuka-robotics.ru
www.kuka-robotics.ru

Suéde KUKA Svetsanlaggningar + Robotar AB
A. Odhners gata 15
421 30 Vastra Frolunda
Suéde
Tél. +46 31 7266-200
Fax +46 31 7266-201
info@kuka.se

Suisse KUKA Roboter Schweiz AG
Industriestr. 9
5432 Neuenhof
Suisse
Tél. +41 44 74490-90
Fax +41 44 74490-91
info@kuka-roboter.ch
www.kuka-roboter.ch

Edition: 01.06.2015 Version: KST WorkVisual 4.0 V3 183 /191



KUKA

Espagne KUKA Robots IBERICA, S.A.
Pol. Industrial
Torrent de la Pastera
Carrer del Bages s/n
08800 Vilanova i la Geltru (Barcelona)
Espagne
Tél. +34 93 8142-353
Fax +34 93 8142-950
Comercial@kuka-e.com
www.kuka-e.com

Afrique du Sud Jendamark Automation LTD (agence))
76a York Road
North End
6000 Port Elizabeth
Afrique du Sud
Tél. +27 41 391 4700
Fax +27 41 373 3869
www.jendamark.co.za

Taiwan KUKA Robot Automation Taiwan Co., Ltd.
No. 249 Pujong Road
Jungli City, Taoyuan County 320
Taiwan, R. O. C.
Tél. +886 3 4331988
Fax +886 3 4331948
info@kuka.com.tw
www.kuka.com.tw

Thailande KUKA Robot Automation (M) Sdn Bhd
Thailand Office
c/o Maccall System Co. Ltd.
49/9-10 Soi Kingkaew 30 Kingkaew Road
Tt. Rachatheva, A. Bangpli
Samutprakarn
10540 Thailande
Tél. +66 2 7502737
Fax +66 2 6612355
atika@)ji-net.com
www.kuka-roboter.de

République Tchéque KUKA Roboter Austria GmbH
Organisation Tschechien und Slowakei
Sezemicka 2757/2
193 00 Praha
Horni Poc&ernice
République tchéque
Tél. +420 22 62 12 27 2
Fax +420 22 62 1227 0
support@kuka.cz
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Hongrie KUKA Robotics Hungaria Kift.
Fo ut 140
2335 Taksony
Hongrie
Tél. +36 24 501609
Fax +36 24 477031
info@kuka-robotics.hu

Etats-Unis KUKA Robotics Corporation
51870 Shelby Parkway
Shelby Township
48315-1787
Michigan
Etats-Unis
Tél. +1 866 873-5852
Fax +1 866 329-5852
info@kukarobotics.com
www.kukarobotics.com

Royaume-Uni KUKA Robotics UK Ltd
Great Western Street
Wednesbury West Midlands
WS10 7LL
Royaume-Uni
Tél. +44 121 505 9970
Fax +44 121 505 6589
service@kuka-robotics.co.uk
www.kuka-robotics.co.uk
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Index

Symboles
$US2_VOLTAGE_ON 67
$USER_SAF 107

A

Acquittement de la protection opérateur 66, 67
Activer, commande de robot 36

Adresse Esclave FSoE 101, 106

Adresse FSoE 101, 106

Adresses IP 76, 77

Affichage de paramétres 46

Afficher/supprimer, fenétre 20

Agrandir, éditeur KRL 121

Aide 19

Ajouter, appareils a partir d'un pack d'options 59
Analyse de projet 20

Apercu, interface utilisateur 19

Appareils a partir d'un pack d'options, ajouter 59
Appareils, configurer 77

Appareils, insérer dans bus 77

Appareils, insérer dans un bus 77

Application de transfert, données de diagnostic
176

Application de transfert, régler la durée de cycle
39

Assistance client KUKA 179

Axes supplémentaires 42

B

Barre de boutons 23

Barre de boutons, explorateur KRC 132
Barre des menus 19

Barres des boutons 19

Boutons, afficher/supprimer 23

Bus de champ, installation 75

Bus de contrdleur 95

Bus, céblage 83

Cc

Carte graphique 15

Catalogue, ajouter 33
Catalogue, insérer 33
Catalogue, supprimer 33
Catalogues (fenétre) 20
Ccanner, bus 77

Cellules, définition en ligne 54
Cellules, édition 55

Charger, projet 151

Chercher, dans les fichiers 118
Cible 9

Cinématique, exporter 48
Cinématiques, comparer 46
CK 10

Climatiseur, option 38

Code, créer 143
Combinaisons de touches 62
Commande 29

Comparer, configuration de sécurité 73

Complétement automatique 123
Conditions requises par le systéme, commande
de robot 15

Conditions requises par le systéme, logiciel 15
Conditions requises par le systéme, PC 15
Configuration de la cellule (fenétre) 27
Configuration de sécurité 65

Configuration de sécurité, composants 65
Configuration de sécurité, locale 65
Configuration de sécurité, réinitialisation 74
Configurer, appareils 77

Configurer, combinaisons de touches 62
Configurer, Explorateur KRC 133
Configurer, Maitre bus de champ 76
Configurer, éditeur KRL 121
Connaissances requises 9

Contacteur de périphérie 66, 67

Contréleur de robot, insérer 36

Copier, projet 31

Croix ancrée 20, 21

Cablage ES (fenétre) 83, 84

Cablage, entrées / sorties 85

D

Demande d'assistance 179
Description du produit 11
Diagnostic 155

Données de mesure, copier 54
Données de mesure, insérer 54
Driver de wagon 100

DTM 10

Débogage 137

Définition de cellule, configurer 55
Définition de cellule, ouvrir 54
Désactiver, commande de robot 36
Désinstallation, WorkVisual 17

E

E/S, nombre 37

Echange de données sur le réseau, enregistrer
168

Editer, textes longs 91

Editeur KRL 118

Editeur KRL, agrandir 121

Editeur KRL, configurer 121

Editeur KRL, interface utilisateur 120
Editeur KRL, ouvrir 118

Editeurs supplémentaires 63

Elément, insérer 35

Elément, supprimer 35

Entrée rapide, KRL 123

Entrées de mesure rapide, option 38
Eplorateur de projets 29

Espaces de travail (fenétre) 20, 22
Explorateur KRC, barre de boutons 132
Explorateur KRC, configurer 133
Explorateur KRC, créer un fichier 134
Explorateur KRC, fonctions de traitement 134
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Explorateur KRC, symboles 132

Export XML 73

Export, configuration de sécurité (SCG) 70
Export, configuration de sécurité (XML) 73
Export, projet partiel 61

Exporter, configuration de bus 90
Exporter, configuration Trace 157
Exporter, textes longs 92

Extraits 123

Extraits spécifiques a I'utilisateur 127

F

Fenétre, afficher/supprimer 20
Fenétre, disposer 20
Fermer, projet 31

Fichier EDS 32

Fichiers, comparer 136
Filtrer, signaux 84

Fixer (pin) 143

Folds, éditeur KRL 124
Forcer un test des freins 40
Format de données 80
Formations 9

G
Gestion Tool/Base, configurer 50
Gestion Tool/Base, ouvrir 49

I

ID, projet 31

Import XML 71

Import, configuration de sécurité (SCG) 70
Import, configuration de sécurité (XML) 71
Importer, configuration Trace 157
Importer, enregistrement Trace 163
Importer, fichiers de description d'appareils 31
Importer, textes longs 91

Imprimer, configuration de sécurité 63
Imprimer, cablages 63

Imprimer, textes longs 63

Informations, enregistrer sur le projet 30
Installation 15

Installation, WorkVisual 15

Insérer, appareils dans bus 77

Insérer, appareils dans un bus 77

Insérer, axe supplémentaire 42

Insérer, robot 37

Intel, format de données 80

Interface utilisateur 19

Interface utilisateur, apercu 19

Interface utilisateur, langue 16

Interface utilisateur, éditeur KRL 120
Introduction 9

K

KCP 10

KLI 10

KRL 10

KSI 10

KSS 10

KUKA smartHMI 10

KUKA smartPAD 10
KUKA.OptionPackageEditor 61

L

Lancer, WorkVisual 29
Langue, interface utilisateur 16
Langue, modifier 62

Licences 10

M

Marques 10

Matériel, insérer 40

Maitre bus de champ, configurer 76
Maitre bus de champ, insérer 76
Maitre sémaphore 115
Messages (fenétre) 20, 26
Mode de débogage 137

Mode de débogage, apercu 137
Mode débogage, démarrer 138
Mode débogage, terminer 141
Modifications, charger 135
Modifications, transmettre 135
Modifier, langue 62

Modéle pour projet 30

Modeéle pour RoboTeam 109
MotionMaster 113

Motorola, format de données 80
Multiprog 15, 84

Mémoire vive 15

(0]

Objet, exportation 53
Objet, import 53

Objets 51

Objets, disposer 28
Open-Source 10

OPS 10

Option de sécurité, insérer 40
OptionPackageEditor 61
Options de sécurité 10
Oscilloscope 156

P
Pack d'options 56

Parameétres de communication concernant la sé-
curité 65

Paramétres machine, paramétres 46
Parameétres machine, éditer 43, 44

Points d'ancrage 20

Processeur 15

PROCONOS, insérer 40

Programmation 117

Programmes, déboguer 137

Projet partiel 61

Projet, nouveau 30

Projet, ouvrir 29

Projet, transfert sur la commande de robot 146
Propriétés (fenétre) 20

Q
Quickfix 125
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Quitter, WorkVisual 31 Version de micrologiciel 37
Vue (option de menu) 22

R

Rechercher, signal 88 W

Regrouper, signaux 89 WVS 31, 61

Remarques 9

Remarques relatives a la sécurité 9
Remplacer, dans les fichiers 118
Renommer, variable 122

Restaurer, état 136

Retrofil 38

RoboTeam 109

Réglages des modes de freinage 38
Répertoire de travail 131

Répertoire de travail, ouvrir 131

S

Sauvegarde, projet 31

SAV, KUKA Roboter 179

Scan de bus 77

Scan de catalogues 32

smartHMI 10

smartPAD 10

Structure du projet (fenétre) 19, 27
Surveillance a l'arrét 68

Systémes de coordonnées BASE 50
Systémes de coordonnées BASE, changer le
nombre 40

Systémes de coordonnées BASE, éditer 49
Systémes de coordonnées TOOL 50
Systémes de coordonnées TOOL, changer le
nombre 40

Systémes de coordonnées TOOL, éditer 49
Sécurité 13

Sémaphores, RoboTeam 115

T
Template pour projet 30

Template pour RoboTeam 109
Temps de référence 112

Termes utilisés 10

Textes longs 91

Trace 156

Trace, afficher les données 164
Trace, configurer 156

Trace, lancer 156

Trace, état 159

Tranformateur, option 38

Travailler en ligne 130

Trouver des utilisations, variable 125
Trouver une déclaration, variable 125

U
us2 67
Utilisation conforme aux fins prévues 12

\'}

Variable, renommer 122

Variable, trouver des utilisations 125
Variable, trouver une déclaration 125
Variables, surveiller 139
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