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1 Inledning

Snabbguiden &r en kortfattad hjélp for att komma igang med att programmera styrssystemet
MLC i IndraWorks 14.

Den ar skriven for IndraWorks 14, senaste versionen gar att ladda ner pa http://www.
boschrexroth.com/indraworks.

Denna och 6vriga snabbguider pa svenska kan hamtas fran http://www.boschrexroth.com/
sv/se/produkter/produktgrupper/elektriska-driv-och-styrsystem/utbud/snabbguider/
index.

1.1 Rekommenderad dokumentation

For mer utforlig dokumentation hanvisas till fo6ljande manualer pa engelska

e R911341517 — IndraMotion MLC 14VRS First Steps

e R911341491 — IndraMotion MLC 14VRS PLCopen Libraries
e R911341504 — IndraMotion MLC 14VRS System Overview
e R911341481 — IndraMotion MLC 14VRS Diagnostics

Dessa manualer kan hdmtas fran www.boschrexroth.com/mediadirectory.

1.2 Service och support

For att fa service och support finns féljande telefonnummer att anvanda:

Vardagar 0800 - 1630

Bosch Rexroth Sverige
+46 8 727 91 60

support.technical@boschrexroth.se

Ovrig tid
Service-Hotline Tyskland

+49 9352 40 50 60
helpdesk.service@boschrexroth.de

Bra att ha tillhands nér ni ringer supporten for att fa snabbare assistans (relevant servopa-
rameter inom parentes):

Kraftdel HCS02.1E-W0012-A-03-NNNN (S-0-0140)

Kontrolldel CSHO01.1C-PB-ENS-NNN-NNN-NN-S-NN-FW (P-0-1520)

Firmware FWA-INDRV*-MPH-05V12-D5-1-NNN-NN (S-0-0030)

Komplett motorbeteckning t.ex. MSK030B-0900-NN-M1-UGO-NNNN (S-0-0141)


http://www.boschrexroth.com/indraworks
http://www.boschrexroth.com/indraworks
http://www.boschrexroth.com/sv/se/produkter/produktgrupper/elektriska-driv-och-styrsystem/utbud/snabbguider/index
http://www.boschrexroth.com/sv/se/produkter/produktgrupper/elektriska-driv-och-styrsystem/utbud/snabbguider/index
http://www.boschrexroth.com/sv/se/produkter/produktgrupper/elektriska-driv-och-styrsystem/utbud/snabbguider/index
www.boschrexroth.com/various/utilities/mediadirectory/index.jsp?search_query=R911341517
www.boschrexroth.com/various/utilities/mediadirectory/index.jsp?search_query=R911341491
www.boschrexroth.com/various/utilities/mediadirectory/index.jsp?search_query=R911341504
www.boschrexroth.com/various/utilities/mediadirectory/index.jsp?search_query=R911341481
www.boschrexroth.com/mediadirectory
support.technical@boschrexroth.se
helpdesk.service@boschrexroth.de
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2 Natverksinstallningar

Forsta steget ar att stélla in IP-adressen pa styrningen. Detta gors lite olika beroende pa
om du har en IndraControl L eller en IndraControl XM.

For denna manual sa antas att du dndrar in [P-adressen pa styrningen till 192.168.1.10

2.1 IndraControl XM

Har du en XM styrning satter du IP-adressen via webbgranssnittet First Touch.

Vet du redan vilken IP-adress styrningen har kan du logga in pa den direkt i din webbléasare.
Annars koppla en micro USB kabel mellan XF31 pa styrningen och din dator, detta skapar
ett virtuellt nétverkskort i datorn (kontrollera med ipconfig).

Oppna sedan lanken https://192.168.234.234/ i din webblasare.
[« @O [ B o

Welcome

Logga in med anvandarnamnet boschrexroth och losenordet boschrexroth. Vilj sedan
fliken Network.

Network Configuration

Skriv in vilka natverksinstédllningar du har och tryck sedan pa ”Write Configuration” och
sedan pa ”"Reboot Control”.

Vilj nej pa fragan om du vill bli omdirigerad till den nya adressen om du &r ansluten via
usb och vill fortsatta vara det.

2.2 IndraControl Lx5

Tryck pa knappen Enter under displayen pa styrningen.

Navigera med upp och ner knapparna till Network sedan IP-Address och skriv in addessen
du vill ha.

Efter du har skrivit in adressen, tryck enter pa fragan OK? for att acceptera dom nya
installningarna.

Starta om styrningen genom att bryta matningsspanningen.


192.168.1.10
https://192.168.234.234/
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3 Skapa nytt project

Skapa ett nytt projekt i IndraWorks (File > New > Project). Skriv in ett namn pa projektet
samt ange vart du vill spara det.

Creste new poject

4 Lagg till styrning

Lagg till din styrning i projektet genom att hogerklicka pa projekt mappen och valj Add
och sedan IndraMotion MLC och sedan den styrningen du har, tex IndraControl XM2.

=

4.1 General properties

Pa sidan dom dyker upp kan du sedan skriva ett namn, kommentar samt forfattare pa
styrningen.

mmmmmm

4.2 Hardware / communication

Pa nasta sida maste du véalja vilken firmware du har samt ip adressen till styrningen.

Tryck pa knappen Connection Test kontrollera sa att du har ratt fimware och ip adress
invald.
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4.3 Extended settings

Nésta sida innehaller installningar for projektet.

Secure online mode - gor sa att man maste konfimera nar man stoppar plen samt sétter
breakpoints osv. Kan vara bra att ha igang nir maskinen ar i produktion, men kan rekom-
menderas att ha avstingd vid drifttagning.

Check array access - lagger till funktionsblock for att hindra att man skriver utanfor
arrayer. Da detta kan ge andra fel i koden rekommenderas denna att vara avstangd

Transmit PLC sources togheter with the boot application - Laddar ner kéllkoden
till styrningen nar du loggar in, detta gor att det ar enklare att halla ordning pa vilken
version av koden du har i din maskin. Notera dock att du samtidigt ger bort koden
till slutkunden.

Support offline parameterization for drives Kryssar du in denna kommer alla drive
parametras sparas i projektet sa att man kan se dom offline.

For 6vriga funktioner hanvisas till hjalpen (F1)

4.4 Function Packages

Har du en XM styrning skall du har vélja in de funktionspaket du kopte med styrningen.
Har du istéllet en IndraControl L sa ar allt forvalt.
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4.5 Interfaces

Pa denna sidan viljer du in vilka ytterligare interface du har, sa som en EtherCat master,

Tryck Finish sa kommer styrningen att ldggas till i projektet

5 Uppgradera firmware

XM Styrningarna kommer utan forinstallerad firmware, for att installera den eller for att
uppgradera fran en gammal version sa hogerklicka pa styrningen och vélj Firmware man-
agement.

Vilj sedan vilken firmware du vill ladda ner och tryck sedan pa knappen Download
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6 Konfigurering av drifter

6.1 Skanna upp sercos drivrar och I/0O

Nésta steg ar att leta upp de drivrar och I/O moduler som &r anslutna pa sercos bussen.

For att gora detta sa hogerklicka pa sercos noden och vélj Scan bus configuration.
Drivrarna bor nu ga till P2 och dyka upp i listan.

Scan bus configuration - XM22 =]
v Oerrors 1 0warnings ) 2 information
Project Control
Device Axis Ipo: Closed Exp- A
Addr, e o) no. Device identification Tom loop | packa Addr. Device identification Extended identification Topol...
1 Axis1 Axis1 1 FWA-INDRV-MPB-20VRS.. = [0 MMM O|l= 1 HCS0x (Bosch Rexroth AG) FlA-INDRV™-MPB-20V .. 1
Axis2 Axis2 2 FWA-INDRV-MPE-20VRS. « [O] MK @|= 2  HCSOx(BoschRexroth AG) FlA-INDRV™-MPE-20V .. 2
3 7082¢ osch Rexrott 3 7 ch Rexrott -
65 10 65 | R911170826 (Bosch R h @ &5 R911170826 (Bosch Re h. R-ILBS324DI16DI016 3
Add devices Scan
Close Help

Héar kan du skriva in ett namn pa varje enhet under kolumnen Device name. Detta namnet
anvands sedan for att programmera driven sa vélj lampliga namn.

Det gar aven att byta sercos adress pa enheterna genom att skriva in en ny adress i kolumnen
Addr. pa hogersidan och sedan trycka pa Apply Adresses.

Nér du har namngivit enheterna tryck pa Add devices sa kommer dom laggas till i pro-
jektet. Sedan kan du stanga dialogen.

¢ Det gar att lagga till fler enheter via samma dialog, sa lagger du till fler drivrar eller io
enheter sa kan du skanna in dom via dialogen senare.

6.2 Lagga till virtuella drivrar

Man kan anvanda en virtuella drivar for lite olika saker, till exempel som master om man
skall kora tva axlar kammade for att gora en cirkel.

Man lagger till virtuella drivrar genom att hoger klicka pa mappen Virtual Axes under
katalogen Motion som syns om du expanderar noden for styrningen i projekttradet.

Har man inte drifterna igang kan man programmera sitt program med virtuella axlar och
sedan byta ut dom till riktiga ndr man har all hardvara.

6.3 Gar online mot motion styrningen

Det gar att logga in mot styrningarna pa tva satt, det forsta ar att koppla upp sig mot
motion delen for att konfigurera drifterna samt motionkonfigurationen.

Det andra online laget ar for att ladda ner eller felsoka PLC koden, detta gas igenom senare
i manualen.

For att ga online mot motion delen hégerklicka pa styrningen och klicka pa Switch online.
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6.4 Ladda ner drivekonfiguration

Efter du har lagt till drifter sa maste du beratta for styrningen att dom finns.

Hogerklicka du pa styrningen och valr Synchronize och sedan Download motion con-

figuration from PC to the control.

13 MyProject
+]----|5) General Module Folder
-2l Logic [§ Open
- 1M Motian [Stop]
£ 52010 =1L Switch offline
=i G Sercos [P2) Add L
I E Auis[1
2 || mis2[2f§8, Synchronize v [§  Download motion configuration from PC to the contral

- [ 6510 Validate

&

Control mede "= Compare the Motien configuration of the PC to the control

3
3

B

User management

Nér detta ar klart bor styrningen sta i P2 (parametrerings liage). Nu kan du testa att allt
ar okey sa langt genom att ga till BB (operationsmode). Detta gor det genom att trycka pa

knappen BB i verktygsfaltet.
192168.1.10) % ¥ % 2 = |G | A B & modelP2] psw Phase [P2] | & %

¢ Har du en eller flera sercos I/O med i projektet sa maste du ladda ner plc koden innan
du kan ga upp till BB

7 Byta sprak

Man kan bryta spraket pa styrningen samt drivrarna genom att hogerklicka pa styrningen
och vélja Language Settings, pa denna sidan kan du sedan vélja spraket i styrningen i
ovre delen samt skriva ner spraket till alla drivrarna i den nedre delen av sidan.

Det gar dven att definiera egna sprak, se den engelska dokumentationen for detta.

8 Parametrering av drifter

Nésta steg ar att parametrisera drifterna. Detta gors pa samma satt som en standalone drift
med skillnaden att du kommer at alla under sercos eller motion noderna i projekttradet.

Dom flesta dialogerna finns bade under motion samt under sercos noden, dock finns
det lite fler saker under sercos, sa som kommunikationsinstallningar och installningar for
kraftforsorjningen.

o For att parametrera driften maste man sitta den i P2, det kan man géra genom att
antingen sétta hela styrningen i P2 eller bara den enskilda axeln. Ar en axel i parame-
termode star det PM efter namnet

’3 XM22 [P2)
- [El] Logic
= M Motion [Stop]
)-8 Real axes
-4 1 - Aods T [PM]
" & E
& Vinual aes o | Enabled axis
€ Encoder ax Darki
arking axis
& Controller3
[ 5200 Command value decoupling active
B G Sercos [PZ] |
e B Bhin1 111

Parameterization mode is active

8.1 Testkorning av drifter

Starta testkorningsverktyget genom att hogerklicka pa motion och vilj Axis commision-
ing. Borja med att valja in axeln och axlarna du vill provkora
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Axis commissioning - XM22

XM22 - A )]
Axis name  Axis no. Pesitien Velocity Torque Interpol. pos. Interpol. velocity.  Extended axis status
Auis1 1 0.00 Grad 0.00 Uimin 0,00 % 0.00 Grad 0.00 U/min Buis is in "StandSHIl
Axis2 2 0.00 Grad 0.00 Uimin 0,00 % 0.00 Grad 0.00 U/min By is in "StandStll"
vhuds 1 -

Efter du har valt en axel i listan kan du satta kraft pa axeln genom att trycka pa Enable
sedan kan du kora driven i olika operationsmode genom att vélja fliken for operationsmodet,
skriva in borvardena och sedan trycka pa knappen Execute

Commands

l:] s status  Drive with torque

Velocity control ‘ Posttioning | Velocity synchronization | Pastion synchronization | Phase offset | FlexProfile | Stop |

Start Jog

Velocity 10 Wrin 10 Wrin
Acceleration 10 radss?

Deceleration 10 radse

Jerk 0 rad/s®

¢ Notera att det gar att synkronisera tva axlar via denna dialog genom att sétta ena
slaven i Position Syncronisation och stélla in den andra axeln som master.
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9 Programmera forflyttningar med PLCopen

Alla drifter i en MLC eller XLC styrs med PLCopen funktionsblock som ar en standard
for kontrollering av servon, det finns funktionsblock for bland annat absolut positionering,
hastighetskontroll, positions synkronisering och olika sorters kammar.

Nedan foljer ett tillstandsdiagram som visar de olika operationsmoderna som stods samt
vilka funktionsblock som anvands for att flytta en axel mellan de olika tillstanden.

MEB_MotionProfile (Slave), ML_FlexProfile (Slave)
MC_Camin (Slave)

MB_GearinPos (Slave), MC_Gearln (Slave

ML_PhasingSiave, MB_PhasingSlave MB_MotionProfile (Slave), ML_FlexProfile (Slave)

MB_Phesing - MC_Camin (Slave)

Synchronized MB_GearlnPos (Slave), MC_Gearln (Slave)

Error Motion

MC_Gearln (Slave)

MC_Gamin (Slave)

MB_GearinPos (Slave) MC_MaveVelocity

MB_MotionProfile (Slaves MC_GearOut

ML_FlexProfile (Slave) MC_Stop MC_CamOut

AC_TorgueConirol
C_MoveAbsolute
MC_Move Relative MC_Gearin(Siake}
MC_Camin(Slavh
m%ﬂ:"mbm!‘"& MC_MoveAbsolule: MC_Move Relative; MG_MoveVelosity
MC_MoveAdditive MC_MoveAdditive MC_TorqueContral
n . »( Continuous
Discrete Motion MC_MoveVelacity il
MC_TorqueControl Motion
MC_Stop
— MC_Stop
Y
Error
Stopping Error

/ MC_MoveVelocity
Note1 i MC_TorqueControl
F\ v
| MC_Power

Errorstop
Note 2

Done : PowerOff Ab

MC_MoveAbsolute
MC_MoveRelative
MC_MoveAdditive

MC Reset
Drive Ab

v=0, AF/AH Note 3

MB_Home

Det &r viktigt att man avaktiverar foregaende block innan man aktiverar nasta om man
andrar tillstand enligt diagrammet, annars far man ett fel.

PLCopen funktionsblocken har generellt tva olika anvandningssatt. Har blocket en ingang
som heter Enable sa aktiveras och avbryts det med den ingangen.

Har det en ingang som heter Execute sa aktiveras blocket pa positiv flank och roérelsen kom-
mer inte att avbrytas om Execute blir falsk igen. Detta behover generellt satt avaktiveras
med ett annat funktionsblock.



14

IndraMotion MLC - Uppstartsguide

9.1 Funktionsblock

Nedan foljer en summering av de vanligaste PLCopen funktionsblocken. For ytterligare
information om blocken hénvisas till hjalpen i IndraWorks (F1).

9.1.1 MC _Power

Med MC_Power aktiverar man strommen till motorn AF, driven maste sta i Ab innan man
aktiverar blocket. Utgangen Status berattar om driven ar i AF. Det fungerar dock inte att
anvanda MC_Power for en virtuell axel.

Powerdxisl

5IX0.1

A—

Axizsl —

MC_Power
Enahle
lhociz

Status
Error
ErrorID
ErrorIdent

- EEER
- =R

i [WME EnmOf

9.1.2 MC_MoveAbsolute

MC_MoveAbsolute anvands for att gora en absolut forflyttning av en axel.

Ingangarna

till blocket ar i samma enhet som i konfigurerat i driven (text grader och millimeter) och
utgangen Done kommer nér servot har natt sin position (Den &r sann ett cykelvarv dven om
Execute ar falsk nér positioneringen ar klar).

3
Movedbsolutedxisl

5IX0.2 MC_Movedbsolute

Execute Done

B—
45 —
1000 —
100 —
100 —
Axisl —

Position
Veloecity
Acceleration
Deceleration
Amiz

Active
Commandidborted
Error

ErrorID
ErrorIdent

NONE ERROH

9.1.3 MC_MoveRelative

MC_MoveAbsolute ar liknande MC_MoveAbsolute fast det utfor en relativ forflyttning istéallet
for att ga till en absolut position.

4f

MoveRelativedxizl

5IK0.3
O
250 —
1000 —
1000 —
1000 —
Axisl —

MC MoveRelative

[Execute
Distance
Weloci by
lhcceleration
Deceleration
iz

Dane

Actiwe
CommandAbor ted
Error

ErrorID
ErrorIdent

NONE ERLOH

9.1.4 MC_MoveVelocity

Detta block anvands for att forflytta en axel i konstant hastighet.

Notera att axeln kommer att fortsatta snurra dven om Execute gar lag, man maste avbryta
rorelsen med ett annat block t.ex. med MC_Stop eller med MC_MoveAbsolute

HoweVelocl tyhxisl

5IX0.4
O
1000 —
100 —
100 —f
Axisl —

Execute
Welocity
ihcceleration
Leceleration
iz

MC MoveVelocity

InVelocity
Actiwve
Commandihorced
Error

ErrorID
Errorldent

NONE ERROH
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9.1.5 MB_Command

Med detta blocket kan man anropa kommandon i drivrarna, tex C0300 for att satta encoder

5-0-0£47, C0300 Set absolute position procedure command
co300
SetReference ME Command
IO Execute Dene —ETRER—
Zotive -
FALSE CommandAborted m=
—L Cancel Errorm
ErrorID—
FALSE ErrorIdent —
Dﬂ KeepRetive CommandExecuted =
FP_S_0_ 0447 847 [\ ParameterNumber CoemmandStatus — [MB _SERCOS DATA NOT S
2xisl —Haxis

9.2 Tips for hantering av forflyttningar

Det gar att ateranvinda ett av forflyttningsblocken for att gora flera forflyttningar efter
varandra.

Exemplet nedan gor en forflyttning mellan tva positioner med olika hastighet.

1 PROGRAM Test
VAR
State: WORD;

(5]

o

o

Movelbs: MC Movelbsolute;
END_VAR

o

CASE State OF

MoveRbs.Position |:= 200

Movelbs.Velocity 1= 00;
MowveRbs.Acceleration:= 0z
MoveRAbs.Deceleration:= 1007

R

o

oy

Mowelbs (Execute:= True, Axis:= RAxisgl);

10 IF Mowvelbs.Done THEN
11 Movelbs (Execute:= FRLSE, Axis:= Axisl);

13 State:= 200;
14 END_IF

17 Mowvelbs.Position := 400;
Mowvelbs . Velocity 00
MowveRbs.Acceleration:=

MowveRbs.Deceleration:=

S

Mowvelbs (Execute:= True, Axis:= RAxisl);

L

if Mowvelbs.Done then
Mowvekbs (Execute:= FALSE, Axis:= Axisl);

o

1 oy

State:= 300;
END IF
END CASE

B3 R3 RE ORI ORI ORI ORI ORI R R

Det viktiga har ar att funktionsblocket alltid resettas néar en forflyttning ar klar, da ar det
alltid redo for ett nytt kommando nasta skanvarv.

Notera att felhanteringen saknas ovan, om MoveAbs.Error blir sann kommer sekvensen
att lasa sig
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10 Interface till drifter och motion

Det finns par antal hjalpbibliotek for att lasa status och kontrollera styrsystemet samt
axlarna.

10.1 ImclInterface

Om du lagger till biblioteket ML_TechBase och anropar programmet MB _ImcInterface
fran din kod kan du bland annat resetta fel genom att siatta variablen ImcCtrl. Admin.ClearError
till sann. Det gar dven att se aktuella felkoder via variablen ImcStatus.Diag.Message osv.

Leta upp sektionen IMC interface i hjalpens index for mer information.

10.2 AxisData

Det finns en global variabel som heter AxisData i denna kan man lasa ut status fran varje
drift sa som aktuell position.

Man kommer at informationen genom att skriva AxisData[AxisName.AxisNo]. och byta
ut AxisName mot namnet pa axeln i projektet. Nar man skriven en punkt efter detta far
man en lista pa vad som finns att tillga. Nedan foljer nagra vanliga exempel.

Axgeln ari Ab

AxisData[xisl.AxisNo].Axis_Inib

{u}

Fel pa en axel

AxisData[Axisl.AxisNo]. Axis_Error
|
L]

Kontrollera om driftren har en nollpunkt

11

AxisData[hvisl.AxisNo]. Axis_Homed

L

Léasa aktuell position for en drift

EN ENO
AxisData[Axisl.ixisNe].rActualPosition_i 39.5 ActualPosition .5

Lasa aktuell hastighet for en drift

13

EN ENO
AxisData[Axisl.AxisNo].rActualVelocity i ActualVelocity

Det finns dven en global variabel som heter DV_Axis har har man direktaccess till de flesta
A parametrarna for axeln.

Via AxisData kan man éven léasa och skriva egna bitar och parametrar fran servon, som att
t.ex. sdtta nollpunkten pa en axel.



IndraMotion MLC - Uppstartsguide 17

10.3 DV _Axis

Via den globala variablen DV_Axis kan man lasa A-parametrar for drivrarna, t.ex. vilka
gransvarden som ar aktiva.

RUE
Ill EN ENO
DOV _Axis [Axiasl.RxisNo| AXTS 1 ]1.5 0 0032 1000 PositicnLimitNegative 1000

10.4 DV Control

Via den globala variablen DV _Control kan man ldsa C-parametrar fran styrningen.

RUE
Ill EN ENO

DV _Control [LOCAL_cNTRL 5 j.c_o_oasz[ 4 ] CurrentControltede [[4 ]
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11 Trace

Tracen i Indral.ogic kan anvandas for att logga plc variabler under tid.

Trace | v X

Trace | Mic1: Logic ] Confiquration

Add varigble
= PlcProg.iSin -
s ‘\

EL SRy \
= R

2m 495 100n2m 495 200nEsm 495 300r2m495400n2n 495 500nEm 495 500NN 495 702me0s S00ms.

For att lagga till en trace hogerklicka pa en mapp under noden Application och vilj Add
trace. Darefter far du valja vilken task som den skall spelas in i samt vilka variabler som
skall vara med.

Nar det ar klart sa maste man hogerklicka pa grafen och vélja Download Trace for att
borja spela in.

Man kan skapa flera olika tracer med unika namn for att kunna ateranvianda dom senare.
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12 WebAssistant

19

I styrningen finns dven ett webbgranssnitt som kan nas pa http://192.168.1.10 hér kan

man bland annat se aktiv status pa alla drifter samt spara och ladda backuper.

I 4 Home
XM22- Home 59"-705“

Hardware overview

Address Name Hardware Firmware

0 Amz22 XM2200.01-01-31-31-301-NN-108N3NN 2769 KM 2s55-MLC-14V20 4636 018

1 Axist HCS02.1E-W0012-A-03-NNNN FWA-INDRV*MPB-20V17-D5-1-SNC-NN
o Axis2 HCS02 1E-W0012-A-03-NNNV FWA-INDRV*-MPB-20V17-D5-1-SNC-NN
65 Digital Block 'O R-ILB $3 24 DI16 DIO16 R-ILB S3 24 DI16 DIO16

& guest~ (i)

Serial no.

7261402386691
HCS021-05097
HCS021-03056

170826-01690

Det gar adven att lagga till egna sidor har med verktyget WebComposer som éar tillgangligt i

IndraWorks 14V20 eller nyare.


http://192.168.1.10
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13 Spara backup av parametrar

For att skapa en backup pa parametrarna i styrningen och drivrarna, hogerklicka pa styrnin-
gen, valj Device data och sen Saving.

Save XM22 [BB] device data

Configuring archiving
The project elements displayed below facilitate archiving of additional data. Select
which data are to be saved inthe archive in addition to the project

XM22 [BE] General | Cortrol data

Available backup

(is overwnitten):
Control data Create new backup !
[] User partiion Create new backup

[] OEM partition Create new backup
[C] System partition | Create new backup

Man behover generellt sett bara spara Control data, dom ovriga alternativen ar backup
av minneskortet med firmware filer osv.

Tryck pa Finish sa kommer drive parametrarna sparas i projektet.

Save XM22 [BB] device data

Checking the user inputs
Please check your inpts
Please click on "Finish"

Settings

Saving scope

XM22: The cortrol data is saved

XM22: The User partition is not saved.
XM22: The OEM partition is not saved.
XM22: The System partition is not saved

) (o

Néar den ar klar spara projektet.

Med alternativet Device data och Restore kan man importera en befintlig backup.
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