Uzyskanie klucza aktywujgcego petnag
wersje aplikacji

piik Help [ 5 [E= EBEF&SEETR e Ucense: DENG - [14:25] ARGCE®
et @i (Ol 6 B BhiEe 0wl o | 500 o | i B

e . WEREN R =lE = EER
° Kliknij aby otworzyé Mnm [3219 1319 [3419 3519 |
0000 oo o0 og]
-33,0 2,2 -1,4 0,9 0,0
-32,2 18,9 9,7 -28,5 0,0
259 194 9,0 -28,4 0,0
25,2 128 -19,4 6,6 0,0

Wodzod el |1

okno ,Splash”

[ Parametr,
=

1 I 0|

wobe) s

|| Program sterujacy i= @3-

i L e =P

001 (mov pO -
G0z MOV P1
=03 MOV P2
S04 |MOV P3
805 MOV P4
Qo6

7115 | oK .
Kliknij aby utworzy¢ dane .v- ;
aktywacji programu dla dysku C: -

dstinage geig [E] [Tsbiniags weibold

[#] 108

[50%] 50% [<]
B = 00FPS 306: [0,00°; 0,00 0,00 0,00% 0,00%; 0,00%) nE 4

Wygenerowane dane aktywacji programu

dla dysku C:

- automatycznie skopiowane do schowka

- zapisane rowniez w pliku ,active.txt” w

- katalogu aplikacji

Plik lub skopiowane dane nalezy przesta¢
na adres a.grochowski@mechatronik.pl w

Copyright ariusz Jurczyrish’. All'rige [7,115] celu potwierdzenia licencji na aplikacje i

uzyskania pliku z kluczem licencji np.
»RObLAB_QO01.vkey” ktéry po skopiowaniu
do katalogu programu i ponownym
uruchomieniu programu pozwala na
korzystanie z licencjonowanej wersji
RobLAB

xApp\RobLABSQ'EXE'DELL_C_[MML.vkey [ = Przycisk generacji danych aktywacyjnych
www.mechatronik.pl dla dysku z aktualnie uruchomionym

programem

Sciezka do klucza licencji
(dwukrotne klikniecie otwiera
okno poszukiwania pliku)

Uwaga: tylko wybrane dyski przenosne
pozwalajg na generacje klucza licencji

<

Licencja sieciowa z wskazaniem adresu Przycisk wczytania klucza licencji

lokalnego komputera z uruchomionym

programem udostepniania licencji



mailto:a.grochowski@mechatronik.pl

Zmiana kolorystyki aplikacji

ARGCEH®

7 B 06 ] Lista pozycii 1= @

@ : 7| [Oe s BEE = E
Kliknij aby otworzy¢ = ol 10 20 (3309 34 s 0 || B
L8 oo oo oof oof oo (g
” - - . o
okno ,Theme 530 22 1,4 03 00 |[&
32,2 183 97 -85 00
25,9 19,4 9,0/ -28,4 0,0 -
352 128 -154 66 00 |
Ustawienia - l 0|2
4
. || Program sterujacy =] % nd |
3 | T | F2a Projety | i Theme @ s ‘—\|ﬁ| vEF |
&) Theme: Sapphire Kamri | & 801 (mov p0 =
= : B0z MOV P1 7
% Kolorystyka: 603 |(MOV P2 8
30:  Printing s Bos[MOV P3 3
e m: white 2 |icray |2 ol i E
i S0e a
= Graf: White 3 Fluids | & =
@
B0 |ayout: |Lastused = &
7 Lo 4
Wybdr ,skorki g
=

interfejsu aplikacji

=
] 10a

Ustawieni

X

o so% [ e = 5 (& (3 [T Proi :i Theme
W = 00FPS Pt: 0,00 0,00% 0,007 E L g = 4
Szybka zmiana — L gi|Theme: |Sapphire Kamri > @
kolorystyki z jasnej na —
ciemna i na odwrét Zmiana kolorystyki |-2) Kolorystyka: .
Srodowisk pracy - 3D:  |Printing -
2D:  \White = | |LiGray -
Zmiana zapisanych ustawien paneli aplikacji Graf:  \hite || Fluids .

oraz zapis aktualnego stanu dla wybranej
pic Hap B B B

Tl m [y konfiguracji Layout: |Lastused

Wl rarametry

B Program sterujacy

- &= v

Aokfrums weaBosy [l

[}
E



™= KROK: - utworzenie nowego projektu

: AllLA3 [PLUS) ARCE®

Plik

[ Lista pozydii - = @
Typ projektu : B i clBe s s s

é i 1407 (359 |3
srodowisko 2D lub 3D Panel "Projekty" - o ool

tworzenie, otwieranie i

Otwoérz panel
,Projekty”

\odzod 15y

[] Parametry

o ol ) — zapisywanie projektéw

. | =
JJProjects\DoBotDoBot_ARC ]
@ nowy i) Otwérz () Zapisz [ I )&
8] Fe Name M || Program sterujacy = B :
v| I DaBot = | =
v 3D_DoBot_GLOB 8B H\§| b= 7 L
T — o H
Dggat_HOX )
= oBot_BOX1 L E
= DoBot_BOK2 == =
DoBot_BOX3 '.’ _'_é
= DoBot_BOX4 = 8
DoBot_func ~ =
—| Lista zapisanyCh DoBot_GLOB \ == |
= . , o DoBot_GLOB_TR = ;E:
| projektow w boBot ARG O Zdjecie projektu
€ = katalogu ,./Projects” 2
&l ]
/'/-
_— —
e T S e Utwérz nowy
S
. - - .
= ——~_| pusty projekt
S\ S Al v
[s0%] so% [<] I Lla
B = 00FPS J06: [,00%; 0,00%; ©,00% 0,00%; 0,00%: Q,00%] Wi | = 4

= KROK: - dodanie robota i konfiguracja pofaczenia

Allag [PLUS]) ARGHE®
- PACN i A

=g o

2Bl Projekt
4O Srodowisk

Wywotanie biblioteki

g Wi .1 R Pli |
Al) Ectrioey ~® zaznacz ,Projekt” Rk titlpid |
[ g Rabot 1 7 (| Parametry

) ah PO -P [Base] /. zaznacz zaktadke

@l R1-C [Axis_3]

#h R2-B [Axis_4]
% R3 -B [Axis_5]
& L1-B [Axis_6]

L3 - A [Axis_8]

& CH - G [Grip]
B1_Flementy

(1] Parametry

Zdjecie obiektu w
bibliotece

| oD

R1 C (obrdt wokét osi Z)

R2 | B (obrétwokstosi ¥)

av| || v

Parametry obiektow

==
o 23 | B (obrét wokt osi ¥) —— — - -
g — biblioteka ] Biblioteka obiektow
B ETRRE = -
S i L L = — przestrzeni — R —roboty =
2 |brek = ~ ) =T
5 | Afbrotwokstos ) - —robota < 0 G - chwytaki .\/\
4 — obiektéw ‘ E — obiekty dodatkowe e
cH | Poddsnien = - i <
/\ | = o z M - minilab L
| Panel "Parametry" - L1 =i | \\\
M= 0 Y *:; 0,00%; 0,00%; 0,00%] : <
parametry obiektéw i 3
* \.\
. . . L[ R8\
Srodowiska wirtualnego TIE| | o @ e

oraz biblioteka obiektow = Q0FPS J0G:[0,00%; 0,00% 0,00%: ,00%: 0,00%: 0,Q0%]




= KROK: - dodanie robota i konfiguracja potgczenia

s\

przetwarzanie

Rozwiniecie
dodatkowego
panelu przyciskow

Pk Help [ (5 EH & 2 Rzt 25 B [ : o
= =T Dodatkowe parametry konfiguracji = tisaporvel — sa s
g Creal B ClislEE EEIER S
X \ =a ﬁJNTROLER @ : =) AW 11 (o) (10 (13 Lhate |35(9 |M||E
H S MO E e )— pl_oo 2
5 * | Panel "CON" - parametry 2
o Robot kontroler /10 . . . .
= - potaczenia i konfiguracja B
TEXT: P = 4
Kontroler robota E = ) robota H
. 2 =
- przypisany program AT & _ I
a - przypisane obiekty sterowania e (=] Program sterujacy el
I - COM port i protokét komunikacji »cone 2| [ choose 22 - [Auto | 20 Lo =S 7 I
= ~ PLC kontroler/ IO n l:‘
Kontroler dodatkowy [PLC] E> Tem AR | Reset konfiguracji :
o £}
o | -przypisany program < || araer: E
. :‘ - przypisane obiekty sterowania =] | [FEAC = |
~| - COM port i protokot komunikacji 1 1| 33 com = I 2
S
=== - L B e utonvaers LBt B 7 z
//,// Etapy konfiguracji O Konfiguracja domysina 10 Auto konfiguracja
< R | = O robota na podstawie
< . j tagi i Zapisz Ustawienia
/\ rzeczywistym robotem b — projektu
i S ’ >~
B o ///\\.\ s /&
[s0%] 50% [ ' o= <
B = QOFPS 3082 [0,00°%; 0,00%; ©,00% 0,00%; 0,00%: 0,00°] [TTTTRAC I ] A
™ KROK: - bazowranie robota
pik Help [ (5 [H B = | SR 05 B O & i@ ARGH @
e —_— — [ Lista i =g =
2w Ml w-0 BiEe e _— posyel —
2 J S ; 7’. idlBle s BEE|s |
_ Otworz panel — ' Wi 2@ 5 e se | E
% Start” / _Sterowania” £ P N o0 o0 o0 o0 o0f g
= ,Stop” \— PR

Panel ,, Sterowania” -

potaczenie z wirtualnym i

rzeczywistym robotem,
umozliwiajgce sterowanie

WoBe] I

Aktywne sterowanie programem
graficznym np. Grafcet

= .//;K:j_\. = /}<\.
:‘/« Sterowanie robotem rzeczywistym - Aktywne sterowanie programem
= = — 1 tekstowym np. MelfaBasic
@ Sterowanie dodatkowym rzeczywistym PLC - — — —
[50%] [v

M = 00FPS

J0G: [0,00%; 0,00%: 0,00 ©Q,00%; Q,00%; Q,00°]

Aoklnms Jein Aoblrags weiBo i
E)
—




B KROK: - test sterowania robotem

AlLag [PLus]

ARCE®

Pik Help [1 (5 [H B B ¥ @ 2 Melagld 2
-":T_@ Ol w1 B e o o

0 o0e

] Lista pozycji

' ©

= @3

el = sl RS

_ 2 . ol 114 [32(7) |33[7 349 3509 ||| B
H & — K™ ool o[ ool woloaf||%
=l Otwodrz panel ,,JOG” 0 —

_/ =
o Zmiana uktadu sterowania i |

: Bazowanie robota e Tt e e
= ) JOG — sterowanie osiami robota (@ = & L
] XYZ — sterowanie w uktadzie kartezjariskim E
Dodatkowe opcje _ B
— = %
Kontrola chwytaka ® ROBOT ft . N £
— ) — Wybér trajektorii ruchu: &

— e @e e = |
S Wi ki & | 0q0000] - —szybka, bez interpolacji °
ALY [ EE A @ om0 —interpolacja liniowa %
) i 0,00 | 3 [ £
% Zmiany parametru —interpolacja liniowa z przeskokiem =
- 1 CEEEEE e [ : :
pozycji - o — interpolacja kotowa
= 0°00"00'

=

Panel JOG - sterowanie

uelhann felbeha T Numer pozycji i przycisk dodania pozycji do listy '

*; 0,00%; 0,00%: 0,00%; Q,00%; 9Q,00° Tim | = 4
= KROK: - zebranie listy punktdw
Pik Help [ HE| = & 2 535 ARGH @
T = =1 | Lista i =1
2 | -0 (B e e —— _

(L ol e Bl @ ioQe= @ =l
[S\ro/e . P SR 20 (1309 13409 3509 (% | B
5 Q) o) . D ool ol ool ool ool ¥
=) ")~

— =
[ I )|
S

5} [ Program sterujacy i= S
= il L@eE 7 e
B . i H
Dodatkowe opcje E
5 — \ 5
a . :‘\ === e o
L DoBot : Opcja = @ ROBOT ff —— £
== W : Sterowanie - klasycme —
aktywacji obstugi Z . " . =

= v ) : g o - Dodawanie pozycji do listy :I

—| przycisku uczenia == T . . =

- 72 = v Hand Teach - dodaj pozycje po puszczeniu przycisku g

é /_/ pozycji ,,Hand = 13 N Hand Teach - dodaj komende ,,Hand Teach” Z
— Teach" 34 = Odéwiezanie pozycji na biezaco

= P57 Wiac/wytacz WatchDog

e 36 =)

/\"\ g - m|

B <

[s0%) 0% [<] mm oEs -

M = 00FPS J06G: [0,00°; 0,00%: ©,00%; 0,00%; 0,00%: 9,00%) i | = E 4




= KROK: - zebranie listy punktdw

RobLAB 0.8 0

B B 825 8

pik Help [ ][5 EH

[ERCIRF-R L15] ARG H®
Trt\mi [dE - BhBEe e« o Eer) | [ Lista poryi . EE
. 7. s ‘Eltﬂ = 2|@£ Fr =
- | No 117 |12 |33[4 |40 15[ || &
N/ S oo oof oo oo ool |3

-33,0 2,2 -1,4 0,9 0,0
-32,2| 18,9 9,7 -28,5 0,0

25,9 19,4 9,0/ -28,4 0,0
252| 12,8 19,4 6,6 e

Otwoérz panel

u;
£

[1] Parametry

]

Przetaczenie na
liste TAGOwW

wobey e [ || N

Aktywne Drag&Drop pozycji »Lista pozycji”

01 mf L
02 | MO el
do edytora programu - iz o e 3
Lista pozydji - & [(Td ]| : Z/: |\ o2 MoV p3 é
j‘ 5 \Lﬁl @ | = B [m)E) 3* =l = Iv.c-v B4 r§
- MNo " x[mm] | ¥imm] | Z[mm] [T (P[] R [31[9 [12[9 |33[9] |34[9 |15 G ‘i
JE 2070 o0]2050] o0 o0 oo oo oo oo oo o0 Dodatkowe opcje wyswietlania
177,9 -1156 202,7 0,0 -330 -33,0 -330 2,2 -L,4 03 0,0 ) ) N i
© 195,9 -124,2 127,5| 0,0 -32,2/ -32,2| 322 189 9,7 -285 00 00 tabeli pozycji
210,6| 102,3| 127 0,0 259 259 259 194 90 -284 00 00U - wywotanie ruchu osi globalnych F
Bl 213,5 100.3 0 252 252 252 128 -194 66 00 005 .
< - ustawienie chwytaka
. D
\)_\ Panel ,Lista pozycji - wyswietlenie wspdtrzednych osi
: . PO — aktualna przyqa . _. G globalnych, JOG i XYZ
E/ : P1..Pn —zapamietane pozycje ) /// < R = ‘
mowl so% (177 | robota (JOGiXYZ) ol | I [
B = 00FPS " o ||| 4

™= KROK: - program 1: sterowanie robotem (Melfa Basic)

RobLAB 0.8 Pro

Pik Hep || (S [EE =% &2 58806 @

d

ARGH @
AN —r __ | Eltsapad e S
Eas o . N . i 2| [E @5 FE R | =
Aktywacja szkicu trajektorii Test programu f-g- i (Gle o eyl Jf‘m oI
H podczas uruchomienia — Otw6rz panel ol ol |2
B programu sterujgcego Kontrola programu »Programu Lt
| start/pauza/stop /S sterujgcego” |z o2 |
<
|| Program sterujacy (] [ ] i
2 i | | Program slimjacy 3]l |
= 1R 4T ;LB = P n
01 mov pD =]
02 MOV P1 o
T ——— Jezyk programowania MelfaBasic IV ez v =2 E
04|MVS P1,8 Podstawowe komendy : === Hal :
i= MOV P2 MOV P1 — ruch szybki bez interpolagji ==l | i
06 (MVS P3,12 . o = e
1 MVS P1,8 — ruch z interpolacji liniowa z _— I
08 |[MOV T4 uwzglednieniem 8 punktéw posrednich (im \“,\« E':
09|GOTO *start wiecej punktdw tym doktadniejsza — 4 ]
trajektoria ruchu ale wolniejsza predkosc) -
HOPEN/HCLOSE — otwarcie/ zamkniecie Panel ,Programu
e chwytaka | sterujacego” — edytor
= X ” GOTO *start — skok do oznaczenia programu tekstowego
[s0%] 50% [ jum: I

= 00FPS J06:[0,00%: 0,00%; Q,00% 0,00% Q,00% 0,00%] TR I ] 4




|E - Dodanie podajnika i konfiguracja

Pik Help [ 1[5 EH B B 3 el o5 88 10 B L2 Liszrisz: Al L @

) Parametry /\Q""_L =T Opcje |0 robota = st porye T o
Otwé | CON” = ig|[BeE BEE #E
. tworz pane 4 Z * ——— W& 11E (209 32 (3409 3509 | |2
i 2 " e KONTROLER |ﬂ“{_‘3‘ i 00 00 00 00 00 |3
o B = B : g / \ AN 245 31,5 02 31,7 00 (&
< a0 E‘E";:z:nik s ": I Ustawienia parametréw portu 10 kontrolera 6 E 245 20,2 -85 23 0,0
- & Sensor < Caunik > INFORMATION |BINJAGE) BOUNBRE BRY] | | Adres | Retieh] A _ [ER 23,5 212 185 23] o0 |
I Object 2 < Seedc... o0& NON [ o/ B 245 214 -151 53 00 '_,
Lista pg—= O [ . o I T — ——\
(7] Lista taf . O X = | —
-] Podfaczenie - . , AB/@ KONTROLER AME) —
aser
] Grafst podajnika E E :: Chwytalk Ustawienia parametréw portu IO kontrolera
? - oo Em;dﬂ INFORMATION [am | aoc sou oac| RY 1 | Adres | Retesh| A
B L O E | OOOXEK ~ nv QO
Parametry el |=0 B & == Czujnik ¥ EORE NON [
Nazwa Podajnik_1 “WEw =N Podajnik HHEHOMBK NON  []
o || Rodz=i [ Transporter i 2| (4 | [ DER » Pusty E
" 5Y_T# RS g
= E v MlmoE "= Laser E
b i . SI'G 1}, Eﬂ ESE Czujnik optyczny Chwytak |
3 Wybodr wtyczki EPE 3 Caujnic kolaru Extruder o
B PP e Caujnik O
o [v - po kliknieciu na (rI— sjni N
g —
2 wtyczke otworzy sie [~ ]| 1EDED P
D GHD 5 PHH ADC GNDREVPYHRADC A1 B1 A2 B2 GHDI1ZV Q%R
2 menu mozliwymi = Globa
podtaczeniami < L& Gadd e ) AT [N
S e e - — - Czujnik koloru
g E _ j‘,,‘/’ Podtaczenie czujnika L
[ ol GO &Y PRE ADC W ENIED L
B = 00FPS 3063 [0,00%; 0,00%; 0,00% 0,00% 0,00%; 0,00°] PEEIRED
k{%\ AddTags | PRDV1 |
|E - Dodanie podaijnika i konfiguracia
RobLAB v5.10.8: .\Proje ed
Pik Help [JEEH®| B €2 35 BE O B @ e e g ARGHE®
T [ Parametry 1= i L. B e @« P (] Lista pozycii . =@m =
éiff e wirtualny czujnik D] i i g @e= EEE|
-0 s 1 4 = ——— 1109 |12[9 |13[9 |14[9 |15 X E’t
g}LE-A[AX\.s_B] optyczny v KONTROLER |3l [& - [onl,ol [un],u‘ [onl,ol [Dﬂ,u‘ [Onl,ol B
& CH - G [Grip] / 8
245 31,5 02 3,7 00 (|2

4 B Elementy

22 999 asgl o on

Ustawienia parametréw portu 10 kantrolera

|| Parametry

INFORMATION | s aoc sou pac orv| | | Ad | Refresn| A
e l Uwaga: chwytak dodawany w
R : procesie auto-konfiguracji na
Program sterujacy O a ] .
o o — =i podstawie projektu nie wymaga
L

L={FTes alog e & dodatkowego przypisania adresu

Parametry elements = & & E E W przeciwnym razie nalezy

::“ SE”S"’k E E g | —= oddzielnie sterowaé pompka i

S Cquni = H . er . . . . .

i - Ustalenie adresu witgczeniem cisnienia/podcisnienia
o [ wejécia czujnika "mooom

i ® i GHD R¥ STOP E1 GHD '\"‘-A‘ 50 |nov p3 =

‘; optycznego %I10.0 BT STEPEPER 1/2 SHLE —= %
g |4 - adres czujnika wirtualny czujnik g
Limin]  NONE [?7] 2 [ rzeczywistego np. (%10.0) optyczny

I[max] |11 [%I0.0] 1 d inik _

o fmin] [NONE [77] oo - adres czujnika ]

0 max] [NONE [77] ol wirtualnego np. 11(%10.0)

Zmiana kierunku

Motor NONE [?7] DC oo

Encoder |NONE [?7] FE) - . =
B = 00FPS wms:id  Uwaga: aby obiekty wirtualne i rzeczywiste byty tozsame nalezy przypisaé ten sam (B @ «

adres w panelu ,Parametry” jak i w panelu ,,CON” jak w przyktadzie adres %10.0
czujnikowi wirtualnemu i czujnikowi rzeczywistemu




|5 - Dodanie podajnika i konfiguracja

ik Hep [ (5 E B =

il & -BBEe o« 2

7 ) Parametry =g wirtualny (2 Lista pozycii _ HE
R3-B [Aois_5] . 5 @ = e e e
ﬁ L1-B [A:il:jl podajnik = mvnlf-]g"fm LJEE‘. J4.[;‘ Ji"] éJE =
g £hL3-A [Ads 5] — & OB KONTROLER A& — /. / 00 00 00 00 00 |3
E 7 CH - G [Grip] RUIIR, — i’ ® N ) =
5 4 B Elementy 3 —— 5 N » 245 31,5 0,2 31,7 00 |[&
= ‘ & Podami i<T=] | DRV | ENC  Ustawienia parametrow napeddw 245 21,2| 18,3 -23 0,0
E] B Sensor < Czuinik > | PN INFORMATION P Kat  Pazyes Moaznk Zero - = = = =
/1 |#p1 (DR Steper 1[0,00 |0 0,01 [0 . L. e =
Sterowanie podajnikiem binarnie #D2DRY Noe 0,00 [0 Konfiguracja silnika podajnika |-
#D3 PRY] None 0,00 |0 1 . £
Q3 — wiacz obroty 100% lewo +04 [DRY] None 0,00 [0 1 - przydzielony adres napedu i
| #D5 [DRY] None 0,00 |0 1 B
—| Q4 —wiacz obroty 100% prawo 206 [DRY] None 0,00 0 1 |0 DV1
o ) _ #D7 [DRV] MNone 0,00 |0 1 ] .. I -
= O TN E 08 [DRY] Ne 000 0 1 |0 - mnoznik 0,01 umozliwia =
Parametry ele =0 #G1.V [DRV] MNone 0,00 |0 1 0 . . . -
7 =G2.v DRY] Noe 000 o 1 o wyliczenie sterowania dla E
- #11.v [DRV] Axe J1 0,00 0 1 0 . . . %
o =<2 O 272,V [DRY] Axel2 000 0 1 o silnika rzeczywistego El
W Naped: Binamy (iniowy) [6]7 #13.v [DRV] None 0,00 |0 1 ] z
= = b [p) B (] B #34.V [DRY] Axe]3 0,00 0 1 0 - (87| Mvs P4, 8 =
Encoder impjimm <000 £15. [DRV] Mone 0,00 |0 1 o 608 | hopen = |
- #16.V [DRV] Axeld 0,00 |0 1 0 = B8 mov p3 a
s U . i =XV [DRY] AxeX 207,00 207 1 0 E10/MOV PO =
w || 2 v 100 % #1.V [DRV] AxeY 0,00 0 1 0 E
2|, #2.Y [DRY] AxeZ 26500 185 1 70 wirtualny 3
#T.V [DRY] None (0,00 [0 1 0
L[min]  [NONE [77) 2o 2P,V [DRY] None 0,00 |0 1 0 podajnik
Limad  |NONE 7] ! B #R.V [DRV] AxeR 0,00 0 1 0
O fmin] Q3 [%Q0.2] o [a 4= #01 [DRY] steper1zfp o Joor o ]
0max] |Q4[%Q0.3] ofa
Zmiana kierunku .
ana e Pozostate napedy osi robota —
Motor DV [%DV1] e L =
automatyczna konfiguracja
B = 00FPS 054 W

|E - Dodanie podajnika i konfiguracja

pik Hep [ (S E & B » & 2 55 &

p— &
T [ Parametry 5@ [ S [El v F e @ e | W przypadku braku Cllstatagéw = €3 é
dhrs - — i |G e (ER/E 3*
. gg Otworz panel ,I0A” dostepnych 10 | — el o | £
: 2 o dodaé recznie v lisatagiw =N
5 4 B Flementy 3 - |0 =
D‘ ¥ Podajnik_1<T-.| | ROB - |O
= B Sensor < Caujnik - pLC .. (O —
@ Object_2 < Szesc... 1o =]
t\s::::z?q. 5 [ Przebuduj liste - tabela r 3
ista taggw 0 - &
T [ Praehudujliste - tree i
a Graf sterujacy 2 Wycyic tagi :
= — % Wyszukaj Tagi
= = Dodaj 10 tags C‘
Parametry elementow T = -
4 °l L, é
zaves < 180 o 0 > 180 k Otwoérz panel 3
= ——— —— z
:! Maped: Binarmy (ini ! =] ”Lista tago’w” %
= b e[ (o), ¥ o =
Encoder imp/mm 5000 _ e Qo5 hopen = |
™) 605 mov p3 a
sp [« v a5 % ® o =t
g ac 3 v 100 % - . ; Panel ,IOA” — E
Pl . 3 .
Ifmin]  [NONE [77] » [0 ‘\ ® pOdngd |
I[max] [NONE [77] 10 e ) @ forsowanie
o (03 [%00.21 o[ i Forsowanie |10 ® L,
0 [max] Q4 [%Q0.3] o4 /" — [ Fo RVCISCWYISE
Zmiana kierunku 4
Motor  [DW1 [%aDV1] oc [t - E/ - ..w”"/, ‘ 5
[50%] 0% [<] I
B = 00FPS 3063 [0,00%; 9,00% 0,00 0,00% 0,00 0,00°] | mEE «

Otworz panel ,IOA”




