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The purpose of this study was to get acquainted with the programming of automated
guided vehicles at Rocla Oy and to make a comprehensive work guide concerning this
work phase. The AGV section has been lacking this kind of work guide, where there would
be gathered all of the most common programming phases concerning the most manufac-
tured automated guided vehicles.

In this work, how the programming phases are performed, was first examined with the
guidance of colleagues and notes were taken at the same time. These notes were then
compiled into one work guide.

As a result, the AGV section of Rocla Oy obtained a new work guide and by following the
steps in it, a less experienced assembler can now manage the working phases more inde-
pendently.

Keywords Automation technology, Automated lift truck, Work guide
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Lyhenteet

AGV Automated Guided Vehicle. Automaattitrukki.

AWTm Rocla Oy:n automaattitrukkimalli keskimmaisestéa kokoluokasta.

CAN-vayla Controller Area Network. Automaatiovayla.

USB Universal Serial Bus. Yleisimpia tietokoneliittimia.

CVvC600 Compact Vehicle Controller. Vaunun ohjausyksikkd.

CCw Counter Clockwise. Pydriminen vastapaivaan.

Cw Counterwise. Py6riminen my6tapaivaan.

VCM Logic Board. Automaattitrukin logiikka.

SDIO CVC600:n Input/Output-funktiot.

ZAPI ZAPI INC. USA. Tuotevalmistaja.

ATX Rocla Oy:n automaattitrukki pienimmaéasté kokoluokasta.
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1 Johdanto

2 Yleista

Insin6orityd tehdadn Rocla Oy:lle, joka valmistaa ainoana yrityksena trukkeja Suomessa.
Suomalainen Rocla Oy on vuonna 1942 perustettu perheyritys, jonka tuotekehitys- ja
tuotantopuoli sijaitsevat Etela-Suomessa Jarvenpadssa. Rocla Oy valmistaa japanilai-
sen omistajan Mitsubishi Nichiyu Forklift toimeksiantamana séhkdisia varasto- ja vasta-

painotrukkeja, sek& automaatiotrukkeja. [1.]

Tavoitteena on tehda kattava tydohjeistus Rocla Oy:n automaatiotrukkipuolen AGV-vau-
nujen saadinten ja antureiden ohjelmointiin. T&han asti automaatiotrukkien ohjelmoinnin
ohjeistus on kulkenut suusta suuhun tietona ja asiaan vahemman perehtyneill& on ollut
vaikeuksia muistaa kaikkia ty6vaiheita. Tydohjetta noudattamalla kokemattomampi au-
tomaatioasentaja pystyisi suorittamaan ohjelmoinnin itsendisesti. Taman ansiosta mah-

dollisten kouluttajien tydnteko voidaan suunnata muihin tarpeellisiin tydnteon alueisiin.

Tyo6ssa tullaan myds pohtimaan, mita asioita pitaa ottaa huomioon ohjelmoinnin auto-
matisoimisessa. Rocla Oy on halukas lisaédmaan automaattitrukkien tuotantoa ja nosta-
maan tydn tehokkuutta. Ohjelmoinnin automatisoinnilla saataisiin tydvaihetta nopeutet-

tua huomattavasti enemman poistamalla monia aikaa vievia prosesseja tytvaiheesta.

3 AWTm-vaunun ohjelmointi

3.1 Yleiset ohjeet

Kun mitéaan liittimi& irrotetaan tai kytketdan mista tahansa komponentista, on erittain tar-
keda, etta trukki ei ole virrallisessa tilassa. N&ain valtytddn mahdollisilta komponenttivioilta

mahdollisten virtapiikkien esiintyessa.



3.2 Toimenpiteet ennen virtojen kytkentaa

Ennen kuin AWTm-vaunua paastaan ohjelmoimaan, pitda tehdd muutama toimenpide
sitd ennen. Aluksi trukin eturengas on hyva asettaa kohtisuoraan menosuuntaan pain
niin, etta vaihteisto jaa renkaan vasemmalle puolelle. Taméa on helpoin suorittaa juuri
silloin, kun trukkia ollaan siirtamassa nosturilla omalle tyopisteelle ja trukki on viela il-
massa. Toinen tapa on vaantaa rengas kohdilleen kasin. Mitataan vield, etta renkaan
molemmat ulkoreunat ovat yhden millimetrin tarkkuudella ja etaisyydella etupuskurin
reunasta. Taman jalkeen voidaan siirtdd akku trukin akkutilaan. Kun akku on asetettu
paikoilleen, laitetaan 120 Q:n paatevastus turvalogiikan CAN-vaylan paahan. Tama nah-

daan kuvassa 1.

Kuva 1. 120 Q:n paatevastus turvalogiikan CAN-vaylan paassa.

Irrotetaan kaikki CAN-vaylalliset liittimet ZAPI-ohjausyksikdista ja VCM:sta, mutta jate-
tdaan CVC600:n liittimet vield kiinni. Irrotetaan my6s korkeus-enkooderin liitin X804 ja

ohjaus-enkooderin liitin X8A8, joka nahdaan kuvassa 2.



Kuva 2. Ohjaus-enkooderin liitin XA8A.

Jos trukki ei sisalla lastinkasittelijan VCM:aa, kiinnitetaan liitin X555.2 kiinni liittimeen
X555 moottorin takana olevassa tilassa. X555.2 sisaltdd CAN-vaylan 120 Q:n paatevas-

tuksen.

3.3 SDIO-paivitys

Kun trukkiin on saatu sy6tettya virrat paalle on aika paivittaa SDIO:n nopeus 250 kilobittia
sekunnista nopeuteen 500 kilobittia sekuntiin, jotta CVC600 pystyy kommunikoimaan
CAN-vaylan kanssa oikealla tiedonsiirtonopeudella. Tietokoneella saadaan yhteys truk-
kiin PCAN-USB-adapterilla, joka kytketddn CAN-vaylan D-Sub -porttiin. Adapteri néh-
daan kuvassa 3.

Kuva 3. PCAN-USB -adapteri CAN-vaylaan.



Tassa vaiheessa on myds hyva tarkistaa, ettd CVC600 saa jannitteen. Sen sahkdnsyo6ttod
saattaa jAdda pois paaltd, kun kaikki ZAPIl-ohjausyksikéiden liittimet on irrotettu.
CVC600:n paalla olo nahdaan ohjaimen vasemman alareunan vihreasté valosta. Sitten
avataan tietokoneelta sovellus Simple Can Analyzer. Kuvassa 4 nahdaan Simple Can
Analyzerin paanékyma. Sovelluksen auettua muutetaan sovelluksen luku ja kirjoitusno-

peus 500 kilobittia sekunnista nopeuteen 250 kilobitti& sekuntiin, jotta nopeudenmuutos

onnistuu. Painetaan Settings-painiketta ja muutetaan nopeus sielta.

$1FFF

Read Messages: 0 0.00% | Clear \

Time D Len Data Interval Count  AsSting Flags

Data Folder

Kuva 4. Simple Can Analyzer

Nopeuden muututtua, painetaan Start-painiketta. Sovelluksen vasempaan reunaan il-
mestyy Write-painike. Painetaan tasta ja sitten padstdan seuraavaan ikkunaan. Tama
ikkuna ndhdaan kuvassa 5. Read-painikkeella luetaan SDIO:n nykyinen nopeus. Onnis-
tuneessa lukutilanteessa ikkunaan ilmestyy tasta viesti.



|Frame Write:l ld_:hj

Frame Contents

Candld: [hex] | Wiite

bytes
Content: [hex]

Recent:

Can Open SDO Messages

Node: 2 [ wite |
Object: 5F04 [hex] \7 Read |
Sub: 1 Byte
Value: 500 Wod. @
Dbiw/ord
String
I 13:02:23, object was written succesfully I Signed V]

‘Wite Message Script

File Name: C:\Program Files (x86)\Rocla\Simple Can Analyz: l Select
[ Edt

Write

|  Cancel |
.w.

Kuva 5. Onnistunut SDIO-paivitys.

Viedaan kursori Value-ikkunan arvon 250 padlle ja kirjoitetaan sen tilalle 500, jonka jal-
keen painetaan Write. Ohjelma kertoo onnistuneesta Kkirjoitustilanteesta. Nopeuden

muutoksen jalkeen Frame Writer -ikkuna voidaan sulkea.

3.4 Enkooderien ohjelmointi

3.4.1 Ohjaus-enkooderin ohjelmointi

Kun paastaan lataamaan skripteja ohjaus-enkooderille, irrotetaan CVC600:sta liittimet A
ja B ja kytketaan ohjaus-enkooderin liitin XA8A. Kaytetaan samaa PCAN-USB -adapte-
ria, kuin SDIO:n paivityksessa. Kun trukkiin on kytketty virrat paalle, on hyva tarkastaa,
ettd enkooderille tulee virransyottd. Tamé& nahdaan enkooderin liittimen vieressa ole-

vasta vilkkuvasta ledivalosta.

Avataan sovellus Simple Can Analyzer ja tarkistetaan, etta sovelluksen luku- ja kirjoitus-
nopeus on asetettu 500 kilobittiin sekunnissa. Painetaan Start-painiketta ja sen jéalkeen
painiketta Write. Frame Write -ikkunassa valitaan Select-painike ja valitaan ohjaus-en-

kooderille oikea skripti. Ensin taytyy varmistaa, etté ohjaus-enkooderi on oletustilassa,



joten siihen ladataan oletusasetukset. Valitaan tiedosto AWT_Encoder #127 res-
tore_to_default. WDGA_#127. Kun oikea skripti on valittu, painetaan Frame Write -ikku-
nan oikeasta alareunasta Write. Onnistuneesta kirjoitustapahtumasta Simple Can Ana-
lyzerin paaikkunassa Read Messages -lauseen oikealla puolella oleva numeroarvo kas-
vaa. Tama nadhdaan kuvassa 6. Taman jalkeen painetaan painikkeesta Stop ja k&ynnis-
tetdan trukki uudestaan, jotta asetukset tallentuvat enkooderiin.

*\_
, Simple Can Analyzer (1.1

Settings | 250kbit/s

File name | \ Clear | J Open ]

| $0000  $1FFF Gl 0.02% [ Cear |

Filter

Kuva 6. Read Messages ilmoitus.

Kun trukki on kaynnistynyt, ladataan ohjaus-enkooderille varsinainen skripti, joka tapah-
tuu tdsmaélleen samalla tavalla, kuin edellisen oletusskriptin lataaminen. Valitaan tiedosto
AWT_ Steer #15 set from_ WDGA_#127. Tama nahdaan kuvassa 7. Skriptin latauksen
jalkeen ohjaus-enkooderi merkitddn pienella keltaisella pallotarralla, johon kirjoitetaan

numero 15.

Nimi ®

| 7| AWT[m]_#12_#15_216_#17_#18_#19 restore_to_default_WDGA_#127
%] AWT_Clamp_Rotate_CCW_#16_set_from_WDGA_#127
|| AWT_Conveyor_Height_#17_set_from_WDGA_#127

| 7] AWT_Conveyor_Height_#18_set_from_WDGA_#127

| 7| AWT_Encoder_#127_restore_to_default_WDGA_#127
] AWT_Height_#12_reset

| 7] AWT_Height_#12_restore_to_default WDGA_#127 - Kopio
%] AWT_Height_#12_restore_to_default WDGA_#127

|| AWT_Height_#12_set_from_WDGA_#127

% AWT_LH_Rotate_CW_#17_from_WDGA_nodelD_#127
|| AWT_Rotate_Clamp_#16_reset

7] AWT Steer_#15_reset

| 7| AWT _Steer_#15_restore_to_default WDGA_#127
|| AWT_Steer_#15_set_from_WDGA_#127 |
7] AWT Steer_#16_reset

1] AWT Steer_#16_set_from_WDGA_#127

|| AWT_Steer WDGA_nodelID_15_TEST

4] AWT_Tilt_#30_reset

| 7] AWT_Tilt_#30_restore_to_default WDGA_#127

| 7| AWT_Tilt_#30_set_from_WDGA_#127

| 7| AWT_VNA_Carriage_#16_set_from_WDGA_#127

7| AWT_VNA _FinePosition_#17_set_from_WDGA_#127
|7 AWTm_Clamp_Angle_Left_#18_reset

m

T AV Cloeee Aot | s SAO s £ VAINFA %477
< | m 3

_Steer_#15_set_from_WDGA_#127 ~  [Script Files (.CANScript) -

[ Avaa lv] I Peruuta ]

Kuva 7. Oletusskripti ja varsinainen ohjaus-enkooderin skripti.



3.4.2 Korkeus-enkooderin ohjelmointi

Korkeus-enkooderin ohjelmointivaiheessa irrotetaan ohjaus-enkooderin liitin XA8A ja
kytketdan korkeus-enkooderin liitin X804. Skriptien lataus tapahtuu tdsméalleen samalla
tavalla, kuin ohjaus-enkooderin. Talla kertaa vain ladataan oletusasetusten jalkeen
skripti AWTm_Height CCW_#17_set_from_WDGA_#127. Tassa tapauksessa pitdd
vain tarkastaa, onko korkeus-enkooderin kelauslaite isompaa vai pienempaa mallia. Jos
se on pienempi eli SGI-6000, valitaan CCW ja jos isompi eli SG-150, valitaan CW. Va-
linta tehdaan, koska kelauslaitteet pyorittavat enkooderia eri pydrimissuuntaan. Skriptin
latauksen jalkeen korkeus-enkooderi merkitdan pienella keltaisella pallotarralla, johon

kirjoitetaan numero 17.

3.4.3 Clamp-enkooderien ohjelmointi

Jos kyseinen AWTme-trukkimalli sisaltda clampin paperirullien nostoon, pitdd senkin en-
kooderit ohjelmoida. Naiden enkooderien ohjelmointiin tarvitaan oma johtosarja, jolla
paastaan kytkeytymaan tietokoneella suoraan enkooderin liittimeen. Johtosarjan D-Sub-
liitin kytketd&n CAN-vaylan X56-littimeen EL-paneelissa. Sieltd saadaan virransyotto
siirretty& enkooderille johtosarjan oman sahkokatkaisijan lavitse. Oletusskriptien lataus-
ten jalkeen ohjelmointi tapahtuu samalla tavalla, kuin ohjaus- ja korkeus-enkooderin,
mutta clampin vasempaan enkooderiin valitaan skripti #18 left_set from_WDGA_#127
ja oikeaan #19 right_set from_WDGA _ #127. Vasen enkooderi on vasemmalla puolella
katsottuna trukin menosuuntaan pdain. Skriptien latauksien jalkeen vasen enkooderi mer-
kitaan pienella keltaisella pallotarralla, johon kirjoitetaan numero 18 ja oikea numerolla
19.

3.5 ZAPI-ohjausyksikdiden paivitys

Enkooderien ohjelmoinnin jalkeen paastaan lataamaan ZAPI-ohjausyksikdille uusimmat
ohjelmistot. Trukin ollessa virrattomassa tilassa kytketaan kaikki ZAPI-liittimet kiinni ja
irrotetaan enkooderien liittimet X804 ja XA8A. CVC600:aan jatetaan B-liitin kiinni. P&ivi-
tys tapahtuu PCAN-USB -adapterilla CAN-vaylan portista X56. Avataan sovellus Truck
Tool 2. Vasemmasta valikosta painetaan Change Product -painiketta ja klikataan AGVs.

Tama ndhdaan kuvassa 8.



Select subcategory <= X

AWTm 250kps AWTm 500kps

Kuva 8. Oikean tuotteen valinta Truck Tool 2 -sovelluksessa.

Tasté eteenpain painetaan AWTm 250kps, koska ZAPI-ohjausyksikot haluavat vielé kes-
kustella CAN-vaylan kanssa tiedonsiirtonopeudella 250 kilobittia sekunnissa. Kun oikea

tuote on valittu, painetaan Connect-ikkunan oikeasta ylakulmasta. Ruudulle iimestyy na-

kyma yhteyden tilasta. Nakyman pitéisi olla kuvan 9 mukainen.

NAME VALUE

° VCM Master
© vcmsiave
Settings © Traction
° Pum
1/0 £ o
° EPS Master n
Events © EPs Slave n
Wizards ° Operator Panel o
° AZIO Master o
Flash ==
© AzZIO Slave (o)
Recording ° Steering Encoder o
° Lift Encoder o
70 s Channels
& NAME TYPE
lindatac 4 ManualTrickRie  Can

Kuva 9. Oikea nakyma Truck Tool 2 sovelluksessa, kun ZAPI-ohjausyksikdihin on saatu yhteys.



Siirrytddn vasemmassa reunassa sijaitsevan Flash-valilehden kautta lataamaan uusim-
mat ohjelmistot. Flash-ikkuna nahd&aén kuvassa 10. Truck Tool 2 listaa kaikki paivitetta-
vat ZAPI-yksikot, niiden nykyiset ohjelmistoversiot ja tarjolla olevat viimeisimmat ohjel-
mistot. Painetaan ensimmaiseksi Traction-yksikén Update-painikkeesta.

[@ Truckrool 26 - » = ol S
. TruckTool AWTm 250kps rev: #1.0 @O CONNECTED [Rocla | '{}
yduct Update software

] CONTROLLER ;| CURRENT VERSION | LATEST VERSION

Info ———————

Traction 031 043 UPDATEJ {CONTROLLER REPLACEMENT |

Settings Pump 046 048 ( UPDATE | [ CONTROLLER REPLACEMENT |

/0 EPS Master 015 016 \ UPDATE J { CONTROLLER REPLACEMENT J

AZIO Master - 0.20 UPDATE | | CONTROLLER REPLACEMENT

Events

Wizards

Recording

Options

lindatac £

Kuva 10. Paivitettavat ZAPI-ohjaimet.

Paastdaan seuraavaan ikkunaan, jossa tarjotaan ladattavaa uutta ohjelmistoa. Valitaan
se versio, mika nakyy jo valmiina valikossa ja painetaan Continue-painiketta. Truck Tool
2 alkaa lataamaan uutta ohjelmistoa.

Menee hetki, kunnes ohjelma késkee sammuttamaan ja kdynnistamaan trukin uudel-
leen, jotta siirretyt uudet ohjelmistot tallentuisivat ohjainyksikdlle. Tama nahdaan ku-

vassa 11. Toimitaan kehotuksien mukaisesti.
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Flash Traction

— 1
Steps Restart Steps Restart
Firmware Selection Firmware Selection
Initialize memory Initialize memory
Flash Turn Truck OFF and wait for TruckTool to detect it (color turns red), then restart. Flash Turn Truck OFF and wait for TruckTool to detect it (color turns red), then restart.
Restart - Restart
et oN e
Current connection status Current connection status
Turn Truck OFF. Truck is OFF. Start Truck please.
Wizard will continue automatically after reboot is finished Wizard will continue automatically after reboot is finished

Kuva 11. Truck Tool 2 -kehotus trukin uudelleen kaynnistykseen.

Kun trukki on kaynnistynyt uudelleen, ohjelma huomaa sen heti ja jatkaa paivitysten la-

taamista. Uudelleen kaynnistyksia saattaa tulla enemman kuin kerran.

Seuraavassa vaiheessa paastaan lataamaan parametriasetuksia. Nakyma on kuvan 12
mukainen. Ohjelma ehdottaa jo valmiiksi oletusparametreja. Valitaan se ja siirrytaan
Continue-painikkeella uuteen ikkunaan, jossa valitaan parametrivalikosta AWTm 250k
Only Factory Use. Painetaan taas Continue ja ensimmainen ohjainyksikk® on paivitetty.

[@ e 2 Y e

Flash Traction

Steps Workflow selection Steps Reset To Defaults
Firmware Selection Which parameters do you wish to load? Firmware Selection Select default paramater set:
Initialize memory Initialize memory
Flash Defaults = Flash AWTm 250k bus -Only factory use! v
R ly factory
Workflow selection Workflow selection Please select the controllers that
you want to reset:
Reset To Defaults
Export To Truck SELECT/UNSELECT ALL
VCM Master
Press Continue to proceed. v 0 BorT Traction
Restat Pump
EPS Master
AZIO Master

Steering Encoder
Lift Encoder

Reset calibratable values?

Note that reset cannot be undone afterwards and calibration and/or option
wizards may need to be ran for truck to function normally.

Kuva 12. Uusien parametrien lataus ohjainyksikélle.
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Seuraavaksi olisi vuorossa Pump-, EPS Master- ja AZIO Master -ohjainyksikéiden péi-
vitys. Nakyma on kuvan 13 mukainen. Prosessi tapahtuu samalla tavalla, kuin Traction-
ohjausyksikdn, mutta AZIO Master -ohjaimen kohdalla kysytdan AZIO node ID:ta. Vali-
taan valikosta numero 4.

® TruckTool 26

Flash AZIO CONNECTED

Steps Workflow selection

Firmware Selection What is the AZIO node-id?

Workflow selection

Initialize Memory ”ﬁv

Flash Slave E

Flash Master - : : :

Restart If you already changed controller node id can skip straight to flashing phase.
Export To Truck

Workflow selection Press Continue to proceed.

Kuva 13. AZIO node ID:n valinta.

Kunnes AZIO Master on myos paivitetty, siirrytdan vasemman valikon kautta Settings-
valilehdelle. Tama valilehti ndhdaén kuvassa 14. Oikeassa yldkulmassa on Reset To
Defaults -painike, josta painamalla paastaan valitsemaan viimeiset oletusparametrit.
Katsotaan trukin konekortista, minkéa tehoisen hydrauliikkapumpun trukki sisdltaa ja va-
litaan ohjelman valikosta vastaavat asetuksen. Valitaan pois myds tapit ohjaus- ja kor-

keus -enkooderien vasemmalta puolelta.
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@ TruckTool AWTm 250kps rev: #1.0

== Ol Reset To Defaults

Local Files TTP Editor Default Settings

OPEN TTP FILE
RESET TO DEFAULTS
COMPARE TTP FILES

Steps Reset To Defaults

e
; : > S for offine view e To Defaults Select default paramater set:
. w G Open TP e for e g Reverts allparamcters o el Elpon TS e
Sattings Save To Rom AWTm with 10kW Pump .
(B> Tt Restart | parameters

Please select the controllers that you want to reset:

Events © Filter & search SHOW ADVANCED SHOW ONLY CHANGED LEAR f W SELECT/UNSELECT ALL
4VCM Master
-
© VCM Master EPump
Flash EPS Master
© £Ps Master JAZIO Master

oo

Recording O AZIO Master

Steering Encoder

Kuva 14. Settings-valilehti ja oikean hydrauliikkapumpputehon valinta.

Painetaan Continue-painikkeesta seuraavissa ikkunoissa ja lopuksi ohjelma haluaa
vield, etta trukki kaynnistetdan uudestaan muutamaan otteeseen. Viimeisen uudelleen-
kaynnistyksen jalkeen trukkiin ei saada enaa yhteytta, koska ohjausyksikdiden CAN-vay-
lAnopeudet on muutettu 500 kilobittiin sekunnissa.

Lastinkasittelijan VCM:n paivitys

Jos trukin lastinkasittelijdssa on oma VCM, pitaa sekin paivittdd Truck Tool 2:lla. Masto-
kaapeli pitda olla kytkettyna trukin etuosassa ja lastinkasittelijan paassa, jotta VCM saa
syottdjannitteen. Tietokoneen kytkeminen VCM:aan tapahtuu omalla johtosarja-adapte-
rilla. Adapteri nahdaan kuvassa 15. Paivitys tapahtuu samalla tavalla, kuin AZIO Master
-ohjainyksiktn kanssa, mutta Workflow Selection -ikkunassa valitaan oletusparametrien
sijaan valikosta Custom Parameter File ja tiedostona ladataan VCM:aan LZIO.zip-tie-

dosto.

Kuva 15. Lastinkasittelijan VCM:n kanssa kaytettava adapteri.
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Kun ohjelma kaskee taas kdynnistaméaan trukin uudelleen, viimeisen kaynnistyskerran
jalkeen VCM:&an ei saada endé yhteyttda CAN-vayldnopeusmuutoksen vuoksi. Merki-
taan viela VCM keltaisella pallotarralla, johon kirjoitetaan numero 28.

3.6 CVC600-ohjelmien lataus

3.6.1 Taustaohjelman lataus

Tassa vaiheessa kytketaan kaikki CVC600:n liittimet A, B ja C takaisin kiinni ja poistetaan
120 Q:n paatevastus turvalogiikan CAN-vaylaliittimen paasta ja kytketaan kyseinen liitin
takaisin turvalogiikkaan. Trukkiin otetaan yhteys RJ45-kaapelilla eli normaalilla internet-
kaapelilla. Kytketdan trukkiin sdhkoét paalle ja valitaan oikea CVC Flash -taustaohjelma.
Taustaohjelma nékyy kuvassa 16. Yleisin versio on télla hetkella CVC Flash 41975 1.6.4.
Taustaohjelma avaa nettiselaimeen CVC600:n Vehicle Web Serverin, joka on CVC600:n
nettipohjainen kayttdliittyma. Valitaan vasemmalla puolella olevasta valikosta Upgrade
CVC600 Software. Ohjelma kysyy taman jalkeen pin-koodia, joka on -Seuraavassa
ikkunassa loytyy painike Start Upgrade, josta painamalla paivitys kaynnistyy. Paivityksen
loputtua selaimeen ilmestyy uusi vélilehti CVC600:n kuvan ylapuolelle, jossa lukee ny-
kyinen paivitetty versio. [2.]

Home
[

TruckTool2 VMC Flash Configuration
234 Basic configuration

Diagnostic
Black Box

System log
Version information

i1

ROCanCon...

Upgrade CVC600 software
Upgrade CAN card fw

Kuva 16. CVC Flash -taustaohjelma ja Vehicle Web Server -valikko.

3.6.2 Peruskonfiguraation lataus

Peruskonfiguraatio asettaa trukin Vehicle ID:n ja WLAN asetukset. Vehicle Web Server-

sivun vasemmasta valikosta painetaan Basic Configuration ja siitd paastaan seuraavalle
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sivulle, josta ladataan CVC600:aan trukin peruskonfiguraatioasetukset. Peruskon-
figuraatioikkuna ndhdaan kuvassa 17. Painetaan Selaa ja etsitaan tietokoneelta oikea
zip-tiedosto. Taman tydohjeen esimerkkitiedostona ladataan tiedosto e

I (-

Tiedoston valinnan jalkeen painetaan Selaa-painikkeen vieresta Restore Configuration.
Taman jalkeen palataan vield samaan Basic Configuration-ikkunaan ja taydennetddn
tietoja NDC8 Configuration -otsikon alle.

KOLLMORGEN Vehicle Web Server - Vehicle 10
Software version: P41975V1.6.4  Time: 2010-11-10 13:15:18 +0000

Home Basic Configuration

Halt Vehicle Note! The vehicle must be rebooted for the changes to take effect.
Restart Vehicle

Configuration l Reboot ] | Save configuration ‘ Selaa... Restore configuration
Basic configuration

Application to vehicle
Backup / Restore NDC8 Configuration

Diagnostic :
WLAN diagnostics Site Name defaultsite

Black Box

System log System Name

Event log 3
Version information Vehicle ID l” ‘

Vehicle options
Set

Firmware upgrade
Upgrade CVC600 software
Upgrade CAN device

External Individual Parameter File

Kuva 17. Peruskonfiguraation lataus ja NDC8 konfiguraation asettaminen.

Kirjoitetaan System Name -kohtaan kyseisen projektin projektinumeron ja sen peraan
projektin nimen nelja ensimmaista kirjainta. Vehicle ID:n ikkunaan merkitaan kyseisen
trukin jarjestysnumeron, mika nahdaan trukin konekortista. Tietojen lisaamisen jalkeen

painetaan Set ja sen jalkeen klikataan painikkeesta Reboot, jotta asetukset tallentuisivat.

3.6.3 Vaunuohjelman lataus

Viimeiseksi trukkiin ladataan projektikohtainen vaunuohjelma. Vehicle Web Serverin va-
semmasta valikosta klikataan Application To Vehicle. Syotetdan pin-koodi-ja sen

jalkeen painetaan Selaa.
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- |
K9\.)% | « Relevyita (fivfilersn01) » Vihi » Projects » 34013500 » » 4-Software » 1311 - ATXI2 - CVC - 2017-03-28 PPe »

-
Organize ¥

Burn New folder

¥t Favorites Name Date modified Type Size

Bl Desktop . HISTORY 21.4.2017 14:48 File folder
& Downloads }Q 3480_ATX12_rev3162_PPe_20170421 1447... 21.4.2017 14:48 WinRAR ZIP archive 14 661 KB
%] Recent Places | REVHISTORY 21.4.2017 14:50 Text Document 1KB

m

4 Libraries
E] Documents
J’ Music
|&=| Pictures
B videos

Kuva 18. Vaunusovelluksen tiedostopolku.

Vaunusovellus sijaitsee kuvan 18 tiedostopolusta. Puretaan kuvan 18 tiedostopolussa
oleva zip-tiedosto ja puretun kansion Export-kansiosta ladataan uusin zip-tiedosto, ellei
toisin ole ohjeistettu. Uusin esimerkkitiedosto ndkyy kuvassa 19. Oikean tiedoston valin-

nan jalkeen klikataan Send. Tiedoston latauksen jalkeen selain voidaan sulkea.

| » 3480_ATX12_rev3162_PPe 20170421 144758 _LampTest_update » Export »

Organize v Include in library v Share with v Bumn New folder
H, Eavoates Name ° Date modified Type Size
Bl Desktop 1 Files 21.4.2017 14:48 File folder
& Downloads g 3480_ATX12_rev3162_PPe_20170328_161502_2 28.3.2017 16:15 WinRAR ZIP archive 232KB
] Recent Places 3 3480_ATX12_rev3162_PPe_20170329_094629_7 29.3.2017 9:46 WinRAR ZIP archive 232KB
Q 3480_ATX12_rev3162_PPe_20170405_135427 5 5.4.201713:54 WinRAR ZIP archive 244 KB
4 Libraries g 3480_ATX12 rev3162_PPe_20170405_140721 1 54.2017 14:.07 WinRAR ZIP archive 256 KB
@ Documents g 3480_ATX12_rev3162_PPe_20170405_142300_7 5.4.2017 14:23 WinRAR ZIP archive 256 KB
J’ Music 3 Q 3480_ATX12_rev3162_PPe_20170405_144149 1 5.4.2017 14:42 WinRAR ZIP archive 256 KB
[&=] Pictures . g 3480_ATX12_rev3162_PPe_20170405_155101 9 5.4.2017 15:51 WinRAR ZIP archive 256 KB
B videos g 3480_ATX12_rev3162_PPe_20170406_105726 9 6.4.2017 10:57 WinRAR ZIP archive 256 KB
g 3480_ATX12_rev3162_PPe_20170406_110054_5 6.4.2017 11:01 WinRAR ZIP archive 256 KB
18 Computer g 3480_ATX12_rev3162_PPe_20170406_110847 9 6.4.2017 11:09 WinRAR ZIP archive 256 KB
ﬁ Local Disk (C:) Q 3480_ATX12_rev3162_PPe_20170421 142133 0 2142017 14:21 WinRAR ZIP archive 256 KB
e Removable Disk | g 3480_ATX12 rev3162_PPe_20170421 143208_1 21.4.2017 14:32 WinRAR ZIP archive 257 KB
¥ johanmi (\fifil01 @ 3480_ATX12_rev3162_PPe_20170421 143537 6 21.4.2017 14:36 WinRAR ZIP archive 257 KB

Kuva 19. Export-kansion uusin vaunusovellus.
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3.7 FLEXI-ohjelmointi

Ennen kuin ladataan mitddn, on hyva tarkastaa, etta kaikki SICK-turva-antureiden liitti-
met ovat kytkettyina oikeisiin liittimiin. Jos jokin sensorin liitin on kytketty vaaraan vasta-

littimeen, sensoreihin ei lataudu mitaan.

Kytkeydytdaan tietokoneen turvalogiikkaan siihen tarkoitetulla kaapelilla. Kaapeli nah-

daan kuvassa 20. Taman jalkeen kaynnistetddn sovellus Flexi Soft Designer.

Kuva 20. Kaapeli, jota kaytetddn FLEXI-sovelluksen latauksessa.

Sovelluksen kaynnistyttya painetaan vasemmassa reunassa olevaa Open Existing Pro-
ject ja etsitdan tietokoneelta projektille tehty ohjelma projektin omasta kansiosta. Taman
jalkeen sovellukseen ilmestyy trukissa kaytetty sama turvalogiikkakonfiguraatio, kuin tru-
kissa. Seuraavaksi painetaan Connect ja yhteyden saannin jalkeen Transfer. Seuraavat

varoitukset kuitataan painamalla OK.
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Kuva 21. Transfer-ikkuna.

Ruudulle ilmestyy Transfer-ikkuna, josta valitaan péaivitettavat kohteet. Transfer-ikkuna
nahdaén kuvassa 21. Kaikki kohteista on oletuksena valittu ja nain pitaa olla. Seuraa-

vaksi ohjelma kysyy Do you want to start transmission, johon vastataan kylla.

Latauksen edetessa ohjelma vaatii salasanaa, joka on isolla kirjoitettuna -
Tuleviin varoituksiin painetaan OK. Paivityksen jalkeen ohjelma ilmoittaa onnistuneesta
paivityksesta ja ruudulle ilmestyy konfiguraatiodiagnostiikka pdivitetysta turvakom-
ponentista. Painetaan tdssé kohtaa Release.

Seuraavaksi ilmestyy ikkuna, jossa kysytaan Do you want to run the head device "AWTm
base rev02”, johon vastataan kylla. Ohjelma saattaa vield kysya paivitysten verifiointia,
mihin klikataan kylla. Jos ohjelman lopussa ilmestyy Download-ikkuna, painetaan Can-
cel. Download-ikkuna nékyy kuvassa 22.
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Download options | _ &J‘

[”] Download ACR configuration to EFI 1
[7] Download ACR corfiguration to EFI 2

l OK Cancel

Kuva 22. Download-ikkuna.

Flexi Soft Designer -ohjelmaa sammuttaessa ohjelma kysyy jos tehtyja asetuksia halu-

taan tallentaa. Muutoksia ei haluta tallentaa ladattuun ohjelmaan, joten painetaan Ei.

SICK-100 -ohjelmointi

Jos trukkiin siséltyy optio SICK100-sensorille, pitéda sekin ohjelmoida. Ensin kytketaan
SICK100-sensori tietokoneeseen samalla kaapelilla, jota kaytettiin FLEX:n paivityk-
sessd. Kytketaan trukkiin virrat ja taméan jalkeen avataan sovellus CDS-S100. Sovelluk-
sen vasemmasta ylakulmasta avataan projektikohtainen tiedosto, joka siséltaa asetukset
sensorille. Taman jalkeen siirretaan SICK100-logo siihen COM-porttiin, johon ohjelmoin-
tikaapeli on kytkettyna tietokoneeseen, jonka jalkeen painetaan Connect-painiketta oh-
jelman ylalaidasta. Klikataan sensorin kuvaketta oikealla hiiren painikkeella ja valitaan
Configuration Draft ja Transfer. Tama nahdaan kuvassa 23.
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"¢ 3476_AWTm20cf 5100.scp - SICK C ‘

Project Edit View Extras Window ?

mE 2 Wl % (Pl e af &7

& Project 1
El-eda Serial communication (RK 512) *
-0 COM1
4]1} COM2 Open device window |
gi Egmi Configuration draft | Receive...
»1]1)- COMS Access rights > | Transfer...
g COMB ‘
Properties... ‘ Delete
Delete device

Kuva 23. SICK 100 -ohjelman lataus.

Hyvaksytaan tiedonsiirto, jonka jalkeen kysytaan salasanaa. Salasana on isolla kirjoitet-
tuna_. Tiedonsiirron jalkeen ohjelma ilmoittaa onnistuneesta paivityksesta ja
ruudulle ilmestyy konfiguraatiodiagnostiikka, joka kuitataan painamalla Release. Sovel-

lus voidaan sulkea taman jalkeen.

3.8 Kayttopaneelin ohjelmointi

Kayttbépaneelin ohjelmointi tapahtuu kahdella USB-tikulla. Ensimmainen sisaltdd Win-
Mate-kayttojarjestelmén ja seuraava varsinaisen kayttbohjelman, joka pyorii kayttojar-
jestelméan paalla.

Ensiksi kytketdaan virtaliitin ja CAN-vaylaliitin naytdon pohjaan, jonka jalkeen asetetaan
WinMate USB-kortti naytén USB-porttiin. Tamé nakyy kuvassa 24.
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Kuva 24. Kayttopaneeli virtajohdon, CAN-vaylaliittimen seka USB-kortin kanssa.

Kytketaan trukkiin virrat paéalle ja odotetaan, ettd asetukset latautuvat. Latauksen valmis-
tuttua nayttd haluaa kaynnista uudelleen, mutta sitéd ennen kytketaan trukista virrat pois.

Muuten nayttoé kaynnistyy ja aloittaa asetusten latauksen uudelleen toiseen kertaan.

Trukin ollessa sammutettuna, irrotetaan WinMate USB-kortti ja vaihdetaan se projekti-
kohtaiseen USB-korttiin. Projektikohtainen ohjelma haetaan toiselle USB-kortille trukin

projektikohtaisesta kansiosta. Esimerkkitiedosto nékyy kuvassa 25.

» Tietokone » Vihi (\\fivfilersnO1\R-levylta) (Z:) » Projects » 3401-3500 » JECRNIRNNGGNENURINGNNG ) - Software » 1228 - AWTm20c

Jarjestd v § Avaa v Tallenna levylle Uusi kansio

»

‘r Suosikit Nimi Muokkauspéivim...  Tyyppi Koko

& Ladatut tiedostot @ AGVUIConfigurationFiles
Ml Tyopoyta | REVHISTORY

1 Viimeisimmat sijainnit

16:54 WinRAR ZIP-arkisto 2700 kt
6:55 Teks

edosto 1kt

s Kirjastot
b= Kuvat
o' Musiikki
_<| Tiedostot
B videot

Kuva 25. Kyseinen zip-tiedosto puretaan toiselle tyhjalle USB-kortille samannimiseksi kansioksi.
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Kun ohjelma on saatu toiselle USB-kortille, asetetaan se samaan porttiin, kuin aikaisem-
min ja kytket&éan trukkiin virrat uudelleen. Ohjelma on latautunut, kun naytolla nakyy tru-
kin kuva ja vasemmassa ylakulmassa lukee AWTm.

3.9 Ohjaus-enkooderin kalibrointi

Ohjaus-enkooderin kulman arvo pitaa olla nollassa, silloin kun eturengas osoittaa kohti-
suoraan menosuuntaan pain. Taman takia rengas asetettiin suoraan heti alussa. Kulman

arvo saadetaan Vehicle Application Designer -ohjelmassa.

Trukkiin voidaan saada yhteys kahdella eri tapaa. Ensimmainen niista on kayttaa tieto-
koneen ja trukin valilla RJ45-kaapelia tai kayttamalla tietokoneen ja trukin valilla langa-
tonta verkkoa. Jos kaytetdan langatonta verkkoa, varmistetaan ensiksi, ettéa tietokone on
yhdistetty ROBOTEST?2.0-langattomaan verkkoon, johon myds trukki on liittynyt auto-
maattisesti.

Kaynnistetddn sovellus Vehicle Application Designer. Ohjelman kaynnistyttya vasem-
man ylakulman Open-painikkeesta avataan trukin omasta projektikansiosta sille tehty
vaf-tiedosto. Ohjelman saatua tiedoston auki painetaan seuraavaksi vasemman yla-
laidan Connect to Vehicle-painikkeesta. Yhdistystapana kaytetddn muotoa Use NDC8
Name Service. Refresh List-painikkeella saadaan listaus trukeista, mihin voidaan saada

yhteys. Valitaan se trukki, jonka numero vastaa oikeaa trukkia. Tama nékyy kuvassa 26.

-
Connect to Vehicle Controller.

@ Use NDC8 name service
Vehicle | v]

{192.168.2.170 : 5677 : 80}  Refreshlist |

Use the following address

IP Number {192 168.2.170
CPI Port 5677
HTTP Port

Password ¥

Connect | Cancel

Kuva 26. Ikkuna, josta valitaan oikea trukki.
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Kun yhteys on saatu, mennaan vasemman reunan navigointipuusta Diagnostic Files-
otsikon kautta Steering-vélilehdelle. Navigointipuun oikealle puolelle ilmestyvan
CAN_Enc_15-vélilehden alta 16ydetddn arvo SteerEncAngle. Jos tdma arvo ei ole val-
miiksi nolla, se pitdd saada tdhan arvoon muuttamalla arvoa SteerEncOffset. SteerEn-
cOffset arvon pitdisi olla arvojen -40 000 ja -20 000 valissa.

3.10 Korkeus-enkooderin kalibrointi

Jotta trukki tietaisi, milla korkeudella lastinkasittelija sijaitsee, pitdd korkeus-enkooderi

kalibroida.

Otetaan yhteys trukkiin samalla tavalla, kuin ohjaus-enkooderin kalibroinnissa, mutta
menn&an valilehdelle LiftLowerCalibration. Oikean puolen ikkunaan ilmestyy avattavia
valilehti&, joista avataan CAN_ENC_17. AuxEncPosition-arvo pitdéd saada vastaamaan

millimetreissd samaan arvoon, kuin lastinkasittelijan mitattu korkeus.

Tassa kohtaa on hyva tarkistaa, ettd korkeus-enkooderin kelauslaitteen vaijeri on kiinni-
tetty lastinkasittelijan kelkkaan ja etta lastinkasittelijan korkeus sijaitsee valilla 0,5 - 1,5
metria. Tarkistetaan myds, ettda AuxEncScale-arvo on oikea valitulla kelauslaitteella.
SGI-6000 -kelaajalla arvo on 200 ja SG-150 -kelaajalla arvo on 500.

Jos trukissa on normaalit nostohaarukat, mitataan korkeus haarukan ylapinnan etéisyys
maasta. Jos trukki sisaltdd jonkin muun lastinkasittelijan, esimerkiksi clampin tai paperi-
rullan kuljettimen, mitataan korkeus lastinkasitteljan matalimmasta pisteestd maahan.
Saatu mittausarvo pitda saada tasmaamaan AuxEncPosition-arvon kanssa muuttamalla
AuxEncOffset-arvoa. Oikea AuxEncOffset-arvo saadaan laskemalla mitatun korkeuden
arvo ja AuxEncPosition-arvon erotus, kun AuxEncOffset on valmiiksi arvossa nolla. Au-

XEncOffset-arvo pitda olla arvojen -2000 ja 2000 sisalla.

MitattuKorkeus— AuxEncPosition = AuxEncOffst
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4 ATX-vaunun ohjelmointi

4.1 Toimenpiteet ennen virtojen kytkentaa

Ennen virtojen kytkentdd suoristetaan eturengas niin, etta vaihteisto jaa vasemmalle
puolelle. Painetaan varotoimenpiteend myos hataseis-painike pohjaan, koska on ole-
massa mahdollisuus, etta trukin eturengas lahtisi pyorimééan, kun vaunusovellus on
saatu ladattua CVC600:aan. Nostetaan myos eturengas sen oikealla puolella olevalla

pultilla ilmaan.

4.2 Ohjaus-enkooderin ohjelmointi

Tietokoneen ja enkooderin valilla kaytetdan omaa ohjelmointikaapelia. Kaapelilla ote-
taan virta Beckhoffin BC5150-logiikkakortin plus- ja miinus-lahdoistd. Tama nékyy ku-

vassa 27. Enkooderin ohjelmointi tapahtuu aivan samalla tavalla, kuin AWTm-vaunun

Clamp-enkooderien. Ladataan enkooderiin ensin tiedosto Encoder_#127_res-
tore_to_default WDGA #127 ja sen jalkeen tiedosto
ATX_Steer_#15 set_from_WDGA_#127.

Kuva 27. Ohjaus-enkooderin ohjelmointikaapelin virransaanti BC5150-logiikkakortilta.



24

4.3 CVC600-ohjelmien lataus

Kaytetadn tietokoneen ja trukin valilla kaapelia, jonka toisessa paassa on RJ45-liitin ja
toisessa CVC600:een sopiva pyorea liitin. Lataustoimenpiteet taustaohjelman, perus-
konfiguraation ja vaunusovelluksen osalta ovat tasmalleen samat, kuin AWTm-vau-

nussa.

4.4  PILZ-ohjelmointi

Ennen turvalogiikan ohjelmointia, asetetaan sen CAN-vaylan keskustelunopeus 250 ki-
lobittiin sekuntiin ja muutetaan Node ID:n numeroksi 13. TAma tapahtuu PNOZ mc6p -
kortin paéalta valintanuolilla. Nuolet nahdaan kuvassa 28.

Kuva 28. PNOZ mc6p -kortin asetukset.
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Taman jalkeen asetetaan SIM-kortti PILZ PNOZ mOp -yksikkdon. SIM-kortin telineen saa
ulos painamalla oikeimmanpuoleisesta pienestd muovipainikkeesta esimerkiksi pienella

talttapaaruuvimeisselilla.

Johtona tietokoneen ja PILZ:n valilla kaytetaan kaapelia, jonka molemmissa paissa on
naaraspuoliset D-Sub-liittimet. Jos tietokoneessa ei ole D-Sub -porttia, kaytetddn USB-
adapteria. Adapteri ja D-Sub -kaapeli ndhddan kuvassa 29. Tamén jalkeen pidetdan
huoli siita, etté kaapeli on kytkettyna tietokoneen COM1-porttiin. Jos n&in ei ole, muute-
taan se sellaiseksi tietokoneen asetuksista. Jos tietokoneessa on paalla samaan aikaan

TwinCAT-sovellus, laitetaan se Stop-tilaan, jotta se ei varaa samaa COM-porttia.

Seuraavaksi kytketaan trukkiin virrat ja avataan tietokoneelta sovellus PnozMulti Confi-
gurator. Jos ohjelma haluaa tarjota infoa uusista versioista, painetaan vain Close-nappia.

Sovelluksen vasemmasta ylakulmasta avataan uusi tiedosto.

Etsitaan tiedosto ATX_PilzCAN not Ems from LHU Flap ja klikataan avaa. Ohjelma kysyy
salasanaa, johon sydtetdan numero 1. Ruudulle ilmestyy funktioblokkidiagrammi, kun
logiikkaan on saatu yhteys. Taman jalkeen painetaan ylarivin valikosta PNOZmulti ja va-
litaan Online. Seuraavaksi painetaan samasta valikosta Download to Hardware. Ohjelma
kysyy haluatko ylikirjoittaa nykyisella hetkella olevan ohjelman p&aélle ja tdéh&n vastataan
kylla. Sovelluksen ladattua ohjelman vastataan kylla, kun ohjelma kysyy, halutaanko
PNOZmulti kdynnistaa. Kaiken taman jalkeen ohjelman vasemmassa alareunassa pitéisi

palaa vihrea valo Run-tilan kohdalla. Taméan jalkeen ohjelma voidaan sulkea.
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Kuva 29. USB-adapteri ja D-Sub -kaapeli.

4.5 Beckhoff-logiikan ohjelmointi

Ennen ohjelmointia sdadetd&n Beckhoff BC5150-logiikkakortin CAN-vaylan Node ID:n
arvoksi 21 pyorittamalla kortin paalla olevia asetusnuolia.

Kaytetaan tietokoneen ja BC5150-logiikkakortin valilla sille tarkoitettua omaa USB-kaa-
pelia tai USB-adapteria ja D-Sub -kaapelia, jossa toinen paa on tarkoitettu logiikkakor-
tille. USB-kaapeli nahdaan kuvassa 30. Toinen paa kytketdadn suoraan logiikkakortille.
Tassé kohtaa pitaa katsoa tarkasti, kummin pain liittimen asettaa logiikkakortille, koska
sen voi saada helposti rikki tunkemalla sita vaarinpain. Varmistetaan myos, etta kaapeli
on tietokoneen COM1-portissa.
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Kuva 30. USB-kaapeli Beckhoff BC5150-kortille.

Kytketaan virrat trukkiin ja avataan TwinCAT-sovellus tietokoneen tytkalurivilté oikeasta
alavalikosta klikkaamalla sen logoa oikealla hiirelld ja valitsemalla System Manager.
Avataan sovelluksella tiedosto ATX BC Tractor — Revll.tsm. Taméan jalkeen ohjelman
ylaruudusta klikataan Set/Reset TwinCAT to Config Mode. Ohjelma kysyy Load I/O De-
vices, johon vastataan kylla. TwinCAT:n paastya konfiguraatiotilaan, painetaan ohjelman
ylalaidasta Activate Configuration ja vastataan kylla seuraaviin ikkunoihin. Kun ohjelma
on saanut ladattua tiedostot, tulee ikkuna Restart TwinCAT System in Run Mode, johon
vastataan OK. Ohjelman pé&astya Run-tilaan ikkuna voidaan sulkea ja ei tallenneta mi-

taan.

Seuraavaksi menndan PLC Control-tilaan samasta paikasta, mista valittin System Ma-
nager. Avataan tiedosto ATX_BC_Tractor_Revll.prx. Painetaan Ei, kun ohjelma haluaa
tallentaa suljettavan projektin. Taman jalkeen painetaan ylalaidan Online-valikosta Login
ja painetaan kylla kysymykseen Download the New Program. Latauksen jalkeen valitaan
samasta Online-valikosta Create Bootproject. Tama on tarkead, jotta tehdyt muutokset
tallentuvat logiikalle. Ohjelma ilmoittaa Bootproject succesfully created, kun kaikki on

valmista. Ohjelma voidaan sulkea tallentamatta mitaan.
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4.6 Zapi Combi AC-ohjelmainti

Zapi Combi AC huolehtii ATX-trukin hydrauliikkapumpun ja ajomoottorin ohjauksesta.
Tiedonsiirto tietokoneen ja ohjaimen valilla tapahtuu kayttamalla sille tarkoitettua omaa
kaapelia, jossa toinen paa on naaraspuolinen D-Sub-liitin ja toisessa paéssa 10-pinninen
Molex-liitin. Tama kaapeli nakyy kuvassa 31. Jos tietokoneessa ei ole D-Sub -porttia,

kaytetaan USB-adapteria tamén kaapelin kanssa. Adapteri nakyy kuvassa 32.

Kuva 31. Zapi Combi AC:lle tarkoitettu oma tiedonsiirtokaapeli.

Tarkastetaan taas, etta kaapeli on asetettu tietokoneen COM1-porttiin. TwinCAT-sovel-

lus pitdd myos sulkea, ettei se varaa samaa porttia.

4.6.1 ADMASTER

Ennen kuin aletaan lataamaan ohjelmia ohjaimeen, pidetdén huoli siitd, etta trukissa ei
ole viela sahkoja paalla. Trukin kdynnistys tulee tehda oikeassa kohtaa, jotta ohjaimeen
saadaan yhteys. Kaynnistetaan sovellus ZpWinFlasher. Sovelluksen ikkunan ylalaidasta

avataan Select Device -valikko ja sieltéd Load Device.

Etsitaan tietokoneelta tiedosto AD_MASTER(1024).wfi ja hyvaksytdan ilmoitus Config

File Ok. Tamén jalkeen suunnistetaan Actions-valikkoon ja valitaan sielta Load File.
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Valitaan tietokoneelta tiedosto nimelta ad12m2bC _ro017_ba003_[0mzp101.h86. Paine-
taan Ok seuraavaan Hexadecimal File Ok -ilmoitukseen.

Kuva 32. Tarvittava USB-adapteri, jos tietokoneessa ei ole omaa D-Sub -porttia.

Seuraavaksi tarkistetaan Configuration-valikosta, ettd Priority Transmission with USB-
arvo on 50. Jos ndin ei ole, yhteytta ei tulla saamaan.

Kaiken taman jalkeen mennaan Connection-valikkoon ja valitaan Start. Juuri ennen kuin
painetaan Start, kytketaan trukkiin virrat. Ohjaimessa on kaynnistyksen yhteydessa vain
pieni aikaikkuna, jolloin siihen saadaan yhteys. Jos yhteytta ei saada, ilmestyy varoitus-
ikkuna, missa lukee Timeout Expired, Connection KO. Tassa tilanteessa joudutaan yh-
teydenottoa yrittamaan uudelleen tekemalld sama proseduuri. Jos yhteys saadaan, lu-

kee sovelluksen paaikkunassa Connected.

Yhteyden saannin jalkeen valitaan Actions-valikosta Erase Device ja painetaan OK seu-
raavassa ikkunassa, missa varmistetaan toiminto. Seuraavaksi klikataan Write-sovellu-
sikkunan ylalaidasta ja painetaan OK seuraavaan ikkunaan, missa halutaan varmistaa
seuraava toimenpide. Taman jalkeen sovellus alkaa ohjelmoimaan ohjainta. Ohjelmoin-
nin valmistuttua painetaan OK seuraavaan ilmoitukseen Flash Verify Ok. Lopuksi paine-

taan Connection-valikosta Stop ja trukki voidaan sammuttaa.

4.6.2 ADSLAVE

ADSLAVEN paivitys tapahtuu tdsmalleen samantapaisesti, kuin ADMASTERIn, mutta
tassa paivityksessa kaytetaan vain eri tiedostoja. AD_MASTER
(1024).wfi sijasta valitaan tiedosto AD_SLAVE(1024).wfi ja
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ad12m2bC _ro017_ba003 |0mzpl101.h86  -tiedoston  sijaan  valitaan tiedosto
ad12s2bC _ro016_ba003_I0szp101.h86.

Aivan viimeiseksi, kun ADMASTER ja ADSLAVE on ladattu, merkitaan Zapi Combi AC,
seka viereinen ohjauskontrolleri EPS-ACO 24V revisiotarroilla. Tarrat nakyvat kuvissa 33
ja 34.

ITEM NUMBER: 6506166

SOFTWARE VERSION: |13 /44,

Kuva 34. Ohjauskontrollerin EPS-ACO 24V:n revisiotarra.
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4.7 SICK-laserskannereiden ohjelmointi

4.7.1 SICK3000 ja SICK300

SICK 2D-lasersensorit huolehtivat ATX-trukin turvallisesta liikkumisesta. Niiden avulla
trukki pystyy huomaamaan sen eteen tai taakse mahdollisesti ilmestyvia esteité ja ihmi-

sia.

ATX-trukin peruskokoonpanoon kuuluu aina edessa oleva SICK3000-laserskanneri,
mutta eri optioilla trukki voi siséltaa myos pienempia SICK300-laserskannereita. Monen
skannerin optioissa skannereita ei tarvitse ohjelmoida erikseen, koska se onnistuu yh-
desta paikasta yhdella kertaa. Poikkeuksen tekee SICK100-anturi ja se pitda ohjelmoida

aina erikseen.

Kaytetaan samaa johtoa, kuin AWTm-vaunun FLEXI:n ohjelmoinnin kanssa ja kytketaan
kaapeli SICK3000:n kanteen. Kaapeli nakyy kuvassa 35.

Kuva 35. Tiedonsiirtokaapelin sijoitus SICK3000-sensoriin.

Kytketaan trukkiin virrat ja kaynnistetaan tietokoneelta sovellus CDS. Sovelluksen va-
semmasta ylakulmasta painetaan Open Project -kuvaketta ja etsitddn projektikohtai-
sesta kansiosta CDS Project File -tyyppinen tiedosto. TAméan jalkeen sovelluksen va-
sempaan navigointipuuhun ilmestyy SICK3000:n pieni logo, joka siirretdan vastaavaan
COM-porttiin, mihin ohjelmointikaapeli on kytkettyna tietokoneessa. Kaytettdvan COM-

portin voi tarkastaa tietokoneelta ohjauspaneelin Laitteet ja Tulostimet-valikosta.
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Seuraavaksi klikataan navigointipuun Serial Communication (RK 512) aktiiviseksi ja kli-
kataan ylalaidan kuvakkeesta Connect Project. Seuraaviin varoituksiin klikataan Con-
tinue. SICK3000-logon tekstin muututtua punaiseksi klikataan logoa hiiren oikealla pai-
nikkeella ja suunnistetaan Configuration Draft-valikosta eteenpdin ja painetaan Transfer.
Tama nakyy kuvassa 36.

B et conmricsion K 512

4p coM2
4p COM3

qp COM4 <8 Device: S3000 [H]
4b COM5 Y Type code $30A-4011GB
v COM6 Serial number Scanner: 17070015
=< EDHS ] 170 module: 17050412
] P T — System plug 16220137
. Limhiusiscisd Software version: Counter: 00.35
Controller: 02.61
Access rights > Intesface: 01.03
Confi t draft » Rs
onfiguration dra eceive Lo o
S3000 [H] [S3000] > [}Trensfev [Please swatch to the configuration format relevant for this firmware. ]
Create development dump... Delete
Export
Restart device |download: 1.1.2004, 00:00 with SCID OxFFFF

Import

Add device... ky Configuration ID (SCID} 0x3682

Kuva 36. Navigointi SICK3000:n paivityksen aloittamiseen.

Ohjelma kysyy salasanaa, joka on_ja taman jalkeen aloittaa sensorin paivit-
tamisen. Kuitataan tulevat varoitukset painamalla Continue. Seuraavaksi ohjelma tulos-
taa sensorin uudet konfiguraatiotiedot, joka kuitataan klikkaamalla Release. Ohjelma te-
kee vield muutaman viimehetken paivityksen ja ilmoittaa lopuksi onnistuneesta paivityk-
sestd, joka kuitataan painamalla Continue. CDS-ohjelma voidaan sulkea ja ei tallenneta

mitaan.

4.7.2 SICK100

Ohjelmointi tapahtuu samalla tavalla, kuin AWTm-vaunuissa.

4.8 Kayttopaneelin ohjelmointi

Kayttbpaneeli ohjelmoidaan samalla tavalla, kuin AWTm-vaunussa. Ensin ladataan nayt-
toon USB-portin kautta WinMate-kayttojarjestelmé ja toisessa USB-kortissa ladataan

varsinainen kayttdésovellus, joka haetaan projektikohtaisesta kansiosta.
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4.9 Ohjaus-enkooderin kalibrointi

Ohjauksen kalibrointi tapahtuu samalla tavalla, kuin AWTm-vaunussa.

4.10 Lastinkasittelyn korkeudenmittauksen kalibrointi

4.10.1 Optisen laserin kalibrointi

Optinen laser mittaa lastinkasittelijan korkeuden lastinkasittelijassa kiinni olevasta hei-
jastimesta ja laskee taman perusteella sen korkeuden. Optinen laser nékyy kuvassa 37.
Jotta korkeustieto luetaan oikein, pitdd se ensin kalibroida.

Kuva 37. ATX-trukin maston péassa sijaitseva lastinkasittelijan korkeudenmittauslaser.

Ensiksi kytketaan trukkiin virrat paélle ja ellei lastinkasittelija ole jo valmiiksi alhaalla, se
lasketaan. S&adetaan nostokorkeustanturin lasersdde osoittamaan suoraan keskelle
lastinkasittelijan heijastinta kayttamalla saatoruuveja, joilla anturi on kiinnitetty mastoon.
Pidetdan huoli lastinkasittelijad nostamalla ja laskemalla, etta lasersade pysyy heijasti-
men keskell& koko korkeusalueella. Kun tdméa on varmistettu, siirrytdan anturin kalibroin-

tiin. Taulukosta 1 ndhdaan muutettavat optisen laserin arvot.
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Taulukko 1. Lastink&sittelijan korkeudenmittauslaserin muutettavat arvot
Valikon kohta Uusi arvo
4mA 200
20mA 2500
Average Slow
MF ME-Off
Display Off

Kuvan 38 optisen laserin navigointiopasta kayttamalla muutetaan vaadittavat arvot.

™ 10000)

DN EE

= Menu

[<20mA ]

[5=1)

LAmA

W W

20mA

:

. Q-Set

:

]

MEN QLOgIC

=] Q’HySt

:

Y

I Switching point

H Hysterisis

Kuva 38. Korkeusanturin kayttdpaneelin navigointiopas. [3]
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6000
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VEY
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[ Fast ]

u LSTOff

[ OFF ]
[Sot)

loYes |
S2t]

mYes |

Default settings

4mA or 0 V: start of measuring range
200 ... 10.000 mm

20mA or 10 V: end of measuring ran
200 ... 10.000 mm

Q: end of measuring range
200 ... 10.000 mm
switching point

QLogic: Q
oQ

switching output logic

Q-Hyst: 50
10 .. L.000 mm
Numeric set of hysteresis

Average: Fast
Fast (1x, 4 ms)/Slow (4x, 16 ms)
Moving averaging

MF: LsrOff

LsrOff/Teach/MF-Off
functionality of multi-functional input
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Kunnes tarvittavat arvot on muutettu, avataan kyseisen projektin projektikansiosta vaf-
tiedosto. Tiedosto avaa sovelluksen Vehicle Application Designer. Yhteys saadaan truk-
kiin samoilla toimenpiteilld, kun AWTm-vaunussa korkeus-enkooderin kalibroinnin yhtey-
dessa. Vehicle Application Designer-sovelluksen vasemmasta navigointipuusta klika-
taan auki ATX_HeightAdjustment ja sielté avataan valilehden BC_Tractor_1_21. Naméa

nahdaan kuvassa 39. TAman vélilehden arvoja tarvitaan seuraavassa vaiheessa.

Avataan tietokoneelta toinen sovellus AGV Toolbox ja sieltd valitaan valilehti Analog
Sensor Scaling. Siirretdan ATX_HeightAdjustment -valilehden tiedot AGV Toolbox -so-

vellukseen. AGV Toolbox -ohjelma nakyy kuvassa 39.

[ Vehicle Application Designer for NOCS - (R ™Y 3 AV Toolbox v1.2 (o

File Edit Category Tools Help

File Edit Execute Help

=T s :
L) =5 2SSO an |7 { I: I/
—_ Diagnostics Parameter Current L 1

=1 Diagnostic Files BC Tractor_1 21 RAW Measurement

s ATY [ : value [..]
— ATX_DriveDistanceAdjust

ATX_HeightAdustment ActivelnSafeState 0 Current Parameters Output Parameters
g ATX_SteerAngleAdjustme [{ Height_Offset_INT 1730 |
ATX_LaserScanner |Hengr:_$ca|e_|HT -704 [
ATX_WeightAdjustment Term3_Analoginput]_Height INT [188

Scale: Scale:
704 704

i S e,
il ATX_CollisionDetection + Ezrz%etsjj Offset: Offset:
— ATX_PosttioninLayout W . =
| ATX_Pilz |# UserDefined 2 L
- ATX_LoadHandiing
ATX_Beckhoff _—
5 temp 0
—_— =1~ Vehicle information
f‘, Identty
4 Vehicle Application L

Analog Sensor Scaling

Kuva 39. Siirrettavat tiedot Vehicle Application Designer -ohjelmasta AGV Toolbox -ohjelmaan.

Kun tiedot on siirretty, kalibroidaan nostokorkeuslaser. Kalibrointi suoritetaan niin, etta
lastink&sittelijan korkeus mitataan viidesta eri korkeudesta ja nama arvot syétetaan AGV
Toolbox -ohjelman Measurement-soluihin. Ensimmainen mittauspiste otetaan lastinka-
sittelijan ollessa alimmassa kohdassa ja viides mittaus lastinkasittelijan mahdollisimman
korkeimmasta kohdasta. Kolme jaljelle jaanyttd mittauspistetta otetaan matalimman ja

korkeimman vélista tasaisin valimatkoin.

Measurement solun vieressa on RAW Value, johon merkitaan ATX_HeightAdjustment -
valilehden arvo Term3_Analoglnputl_Height_INT jokaisesta viidesta eri mittauskorkeu-

desta.



|- Vehicle Application Designer for NDCS | ) . ; AGV Toolbox v1.2 ; (=]8] 8
File Edit Category Tools Help File Edit = Execute ™ Helk
™ = & N O
D2 230 ol |77 \alzaliz
Parameter Current :
—_ Diagnostics
CHI oy Vo i 2] —
— ATX_DriveDistance Adjust —_—
ATX_HeightAdjustment | ActivelnSafeState 187 88 Current Parameters Output Parameters
g., ATX_SteerAngleAdjustme Height_Offset_INT 620 519 Seals: Scale: |
ATX_LaserScanner | Height Scale INT p pos 504 703 ]
7 ATX WeightAdustment | Term3_Analoginput]_Height INT |82 ’ 1 ! ‘
il ATX_ColisionDetection | | Perameters_1_4 1343 1243 et St ‘
ATX_PosttioninLayout CVC600 1626 1524 730 1628 ‘
J ATX_Piz + UserDefined
S ATX_LoadHandiing
ATX_Beckhoff ——
5 femp (2] Show Chart
B — = Vehicle Information
f"‘ Kdentty Analog Sensor Scaling
= A Vehicle Application 3

Kuva 40. RAW-arvot ja mitatut arvot, sekda Output Parameters -arvot siirrettyna
ATX_HeightAdjustment -vélilehdelle.

Kun kaikki mittauspisteet on mitattu ja arvot ovat sijoitettuna AGV Toolbox -ohjelmaan,
korvataan Output-parametreilla ATX_HeightAdjustment -vélilehden vastaavat arvot. Uu-
det Output Parameter -arvot nakyvat kuvassa 40. Taman jalkeen varmistetaan nostokor-
keuslaserin tarkkuus laskemalla ja nostamalla lastinkasittelijagd ja vertaamalla
Term3_Analoglnput_Height_INT -arvoa kasin mitattuun arvoon. Arvot eivét saisi poiketa

toisistaan enempé&é, kuin yhden millimetrin.

4.10.2 Korkeus-enkooderin ohjelmointi ja kalibrointi

Jos ATX-trukissa on niin korkea masto, etta lastinkasittelijan korkeudenmittaukseen ei
enaa riita optinen laser, kaytetaan samanlaista korkeuden mittausta, kuin AWTm-vau-

nuissa.

Ohjelmoinnissa kaytetaan samaa kaapelia, kuin ATX-trukin ohjaus-enkooderin ohjel-
moinnissa ja tapahtuu samalla tavalla, kuin AWTm-trukin clampin enkooderien ohjel-
mointi silla erolla, ettd kaytetaan enkooderin skriptin latausnopeutena 250 kilobittia se-
kunnissa. Tiedostoina kaytetddn ensin tiedostoa Encoder #127 restore to de-
fault. WDGA #127 ja sen jalkeen tiedostoa ATX_ Height #17 set from_WDGA_#127.

Korkeuden kalibrointi tehddan samoin, kuin AWTm-vaunussa.
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5 Ohjelmoinnin automatisoimisessa huomioitavia asioita

Talla hetkella trukkien ohjelmointi tapahtuu lukuisilla eri ohjelmistoilla ja tiedonsiirtokaa-
peleilla tietokoneen ja trukkien valilla. Myoskin ladattavien tiedostojen sijainnit voivat
vaihdella suuresti riippuen, mihin ohjelmoija ne on tallentanut omalle tietokoneelleen.
Olisikin hyva, jos ohjelmoinnissa pystyttaisiin siirtymaan yhteen tiettyyn sovellukseen,
joka osaisi hakea kaikki vaadittavat ladattavat tiedostot yhdesta tietysta kohteesta ja

osaisi siirtda nama trukkiin kayttaen yhta ainoaa tiedonsiirtokaapelia.

Ohjelmoinnin automatisoinnilla voitaisiin sdéstaa ainakin puolet ohjelmointiajasta. Jos
ohjelmointi tapahtuisi tdysin automaattisesti vaatimatta asentajan lasnéoloa eri sovelluk-
sien ja tiedonsiirtokaapeleiden vaihtoon, saataisiin samalla vapautettua monia ty6tunteja
paivassd muihin trukin vaatimiin testaus- ja asennustoimenpiteisiin. T&ma nostattaisi

tyontehon tehokkuutta huomattavasti.
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6 Pohdintoja

Insindoritydn tarkoituksena oli luoda kattava tydohje Roclan automaatiotrukkien kaikkiin
yleisimpiin ohjelmointitehtaviin ja antureiden saatoéihin. Tydn teko aloitettiin perehtymalla
tydvaiheeseen tytkollegojen opastamana, miten tdma tydvaihe suoritettiin, ja taman

opettelussa meni noin kaksi kuukautta.

Tyo6ssa ladattavien kaikkien ohjelmien tarkkojen sijaintien listaaminen oli tydssa melkein
mahdotonta, koska ne saattoivat sijaita eri tiedostopoluissa, riippuen kayttajan kaytta-
masta tietokoneesta. My6s ohjelmistojen lataus- ja anturien saatodjarjestys saattoi vaih-
della asentajasta riippuen, joten olen valinnut tahan tyéhon sen, mikéa itselleni on opetettu

ensimmaisend ja jonka olen itse kokenut parhaimpana.

Jatkossa uudet asentajat pystyvat nyt perehtymé&an paljon itsendisemmin kyseiseen ty6-
vaiheeseen kayttamalla hyvaksi tata tydohjetta. Tasta tyoohjeesta voidaan myds jat-

kossa ottaa paljon asioita huomioon ohjelmoinnin automatisoimiseen.
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